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1 MEMORIA 

1.1 Objeto 

El presente trabajo fin de master tiene por objeto la automatización de 

un reactor de mezclado de productos químicos para la industria del 

automóvil, utilizado para la fabricación de espuma en distintas 

densidades para los asientos de los vehículos. 

 

 

Figura 1: Ejemplo reactor de mezclado 
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1.2 Alcance 

Se detallará la programación llevada a cabo junto con las variables 

asociadas al proyecto, se creará un manual de usuario de la instalación 

y manejo del scada, así como un manual de programador. 

 

1.3 Estado actual de la instalación y mejoras previstas 

Actualmente para el control del reactor químico se dispone de 

botoneras donde el operario acciona manualmente la secuencia para la 

fabricación del producto. El operario marca los tiempos y las cantidades 

de producto necesarias en cada etapa. 

Entre otros inconvenientes tenemos que las calidades del producto 

varían demasiado entre una y otra remesa. Por este motivo se decide 

automatizar la máquina. 

Figura 2: Ejemplo Scada de control
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Se opta por implementar un SCADA de control con recetas 

preestablecidas donde el operario pueda seleccionar la receta a fabricar 

o crear las suyas propias. En ella también podrá modificar o visualizar 

el estado actual de los componentes de la instalación. 

Por petición de la empresa se introduce un modo manual para el control 

de la instalación en caso de fallo. 

  



 

 
PROGRAMACIÓN DE UN REACTOR DE MEZCLADO DE 

PRODUCTOS QUÍMICOS. 

 

FEBRERO 2017 INDICE 8

 

1.4 Requisitos de diseño 

 

1.4.1 Introducción 

Se automatiza la petición para realizar nuevas mezclas, la realización 

de las mezclas con todas sus etapas y el envío a planta. Se monitorizan 

los niveles de todos los tanques que constan de nivel analógico y/o 

digital y se crea un sistema de gestión integrado para las recetas de 

las mezclas y sus componentes. De esta forma, desde el SCADA se 

muestra el estado de las materias primas, las básculas de pesaje, los 

tanques de producto intermedio, las bombas y electroválvulas 

utilizadas, las recetas realizadas y las alarmas producidas. A su vez, se 

puede gobernar la creación de nuevas mezclas, comandar las bombas 

y las electroválvulas, modificar los tiempos de agitado, modificar y 

crear recetas y acusar y resetear alarmas. 

Un único PLC es el encargado del control de toda la sala, 

comunicándose por ProfiNET con los módulos de entradas y salidas y 

los variadores de los motores; mientras que la comunicación entre el 

SCADA y el PLC se realiza mediante Ethernet. La conexión entre los 

elementos de campo y el PLC se realiza mediante señales digitales 

cableadas. Las sondas de temperatura que están conectadas a 2 hilos, 

los transductores de nivel que están conectados a 3 hilos y las células 

de pesaje que se conectan a las tarjetas SIWAREX mediante un 

protocolo específico. 
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1.4.2 Alcance de la aplicación de informes: 

 

Asociado a la aplicación SCADA existe una aplicación de informes con 

las siguientes funcionalidades: 

 

- Almacenar las recetas creadas en la aplicación SCADA (receta 
sin enviar a proceso) 

- Almacenar el histórico de mezclas realizadas  
- Determinar consumos por producto base 
- Determinar cantidad de producto final fabricado 
- Representar gráficos XR. 

 

 

o Intercambio de datos con el PLC: 

 

En el PLC se almacena: 

 

- DB30 El listado de códigos de producto y sus nombres por 
tanque (Base de datos de Textos).  

- DB10 La tabla de la receta que está cargada en estos 
momentos 

- DB11 La tabla de la mezcla que se ha realizado 
- DB12 La tabla de la mezcla que se está editando 

 

El esquema de intercambio de información sería: 
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Figura 3: Esquema de intercambio de información 

 

 

o Histórico de recetas: 

 

La aplicación de base de datos deberá ser capaz de almacenar un 

histórico de las recetas creadas en el sistema SCADA. 

 

Las recetas se crearán en el SCADA  DB12 

 

 Las recetas creadas en el SCADA (DB12) se podrán transferir a 

la base de datos mediante el botón “Guardar”. 

 

 

 



 

 
PROGRAMACIÓN DE UN REACTOR DE MEZCLADO DE 

PRODUCTOS QUÍMICOS. 

 

FEBRERO 2017 INDICE 11

 

MEZCLA de N1 

Trigger para 

guardar 
Inicio de tabla 

 de Almacenamiento 
Final de tabla 

 de Almacenamiento 

DB12.DBX3044.0 

DB12.DBW0 DB12.DBD156 

DB12.DBW320 DB12.DBD476 

DB12.DBW1280 DB12.DBD1436 

 

MEZCLA de N2 

Trigger para 

guardar 
Inicio de tabla 

 de Almacenamiento 
Final de tabla 

 de Almacenamiento 

DB12.DBX3044.1 

DB12.DBW160 DB12.DBD316 

DB12.DBW480 DB12.DBD636 

DB12.DBW1440 DB12.DBD1596 

 

MEZCLA de N3 

Trigger para 

guardar 
Inicio de tabla 

 de Almacenamiento 
Final de tabla 

 de Almacenamiento 

DB12.DBX3044.2 

DB12.DBW640 DB12.DBD796 

DB12.DBW960 DB12.DB1116 

DB12.DBW1600 DB12.DBD1756 

DB12.DBW2880 DB12.DBD3036 

 

MEZCLA de N4 

Trigger para 

guardar 
Inicio de tabla 

 de Almacenamiento 
Final de tabla 

 de Almacenamiento 

DB12.DBX3044.3 

DB12.DBW800 DB12.DBD956 

DB12.DBW1120 DB12.DBD1276 

DB12.DBW1760 DB12.DBD1916 
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 Las recetas creadas en el SCADA (DB12) se podrán cargar al 

autómata (DB10). 

* Esta operación ya la realiza el autómata. 

 

 

En el interfaz del programa de gestión se podrá consultar el histórico 

de recetas almacenadas filtrando por: 

 

- Mezcla (Tanque: N1, N2, N3 y N4) 
- Código de producto final 
- Fechas 
- Operador 

 

Desde el interfaz del sistema de gestión se puede enviar una receta al 

proceso (escribir en el DB12) mediante el botón abrir. 

 

MEZCLA de N1 

Trigger para 

cargar 
Inicio de tabla 

 de Almacenamiento 
Final de tabla 

 de Almacenamiento 

DB12.DBX3044.0 

DB12.DBW0 DB12.DBD156 

DB12.DBW320 DB12.DBD476 

DB12.DBW1280 DB12.DBD1436 

 

MEZCLA de N2 

Trigger para 

cargar 
Inicio de tabla 

 de Almacenamiento 
Final de tabla 

 de Almacenamiento 

DB12.DBX3044.1 

DB12.DBW160 DB12.DBD316 

DB12.DBW480 DB12.DBD636 

DB12.DBW1440 DB12.DBD1596 
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MEZCLA de N3 

Trigger para 

cargar 
Inicio de tabla 

 de Almacenamiento 
Final de tabla 

 de Almacenamiento 

DB12.DBX3044.2 

DB12.DBW640 DB12.DBD796 

DB12.DBW960 DB12.DB1116 

DB12.DBW1600 DB12.DBD1756 

DB12.DBW2880 DB12.DBD3036 

 

MEZCLA de N4 

Trigger para 

cargar 
Inicio de tabla 

 de Almacenamiento 
Final de tabla 

 de Almacenamiento 

DB12.DBX3044.3 

DB12.DBW800 DB12.DBD956 

DB12.DBW1120 DB12.DBD1276 

DB12.DBW1760 DB12.DBD1916 

 

 

Desde el interfaz del sistema de gestión se puede borrar una receta del 

histórico de recetas. 
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o Almacenamiento de Mezclas Realizadas: 

 

Una vez finalizado un proceso de mezcla (correcta o incorrectamente), 

el PLC activa el TAG DBxx.DBXxx y el sistema de gestión guarda 

todos los datos de consignas de pesos y pesos reales. 

 

MEZCLA de N1 

Trigger de 

Finalización 
Inicio de tabla 

 de Almacenamiento 
Final de tabla 

 de Almacenamiento 

DB301.DBX252.6 

DB10.DBW0 DB10.DBD156 

DB10.DBW320 DB10.DBD476 

DB10.DBW1280 DB10.DBD1436 

DB11.DBD0 DB11.DBW136 

DB11.DBD276 DB11.DBW412 

DB11.DBD1104 DB11.DBW1240 

 

MEZCLA de N2 

Trigger de 

Finalización 
Inicio de tabla 

 de Almacenamiento 
Final de tabla 

 de Almacenamiento 

DB301.DBX262.6 

DB10.DBW160 DB10.DBD316 

DB10.DBW480 DB10.DBD636 

DB10.DBW1440 DB10.DBD1596 

DB11.DBD138 DB11.DBW274 

DB11.DBD414 DB11.DBW550 

DB11.DBD1242 DB11.DBW1378 
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MEZCLA de N3 

Trigger de 

Finalización 
Inicio de tabla 

 de Almacenamiento 
Final de tabla 

 de Almacenamiento 

DB301.DBX272.6 

DB10.DBW640 DB10.DBD796 

DB10.DBW960 DB10.DB1116 

DB10.DBW1600 DB10.DBD1756 

DB11.DBD552 DB11.DBW688 

DB11.DBD828 DB11.DBW964 

DB11.DBD1380 DB11.DBW1516 

DB301.DBX273.2 
DB10.DBW2880 DB10.DBD3036 

DB11.DBD2484 DB11.DBW2620 

 

MEZCLA de N4 

Trigger de 

Finalización 
Inicio de tabla 

 de Almacenamiento 
Final de tabla 

 de Almacenamiento 

DB301.DBX282.6 

DB10.DBW800 DB10.DBD956 

DB10.DBW1120 DB10.DBD1276 

DB10.DBW1760 DB10.DBD1916 

DB11.DBD690 DB11.DBW826 

DB11.DBD966 DB11.DBW1102 

DB11.DBD1518 DB11.DBW1654 

 

En el interfaz del sistema de gestión se podrá consultar el histórico de 

recetas filtrando por: 

- Mezcla (Tanque: N1, N2, N3 y N4) 
- Código de producto final 
- Nombre de producto final 
- Fechas 
- Operador 

 

Se verá algo similar a: 
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 O a: 
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Además de esto la mezcla se podrá imprimir de forma automática o 

almacenar en un fichero de texto en un directorio determinado del PC. 

 
o Consultas: 

 

En el programa de gestión se podrá consultar: 

 

- Cantidades de materias primas consumidas  
- Cantidades de productos fabricados 

 

En ambos casos se filtrará por: 

 

- Fechas 
- Mezcla (Tanque: N1, N2, N3 y N4) 
- Código de producto final o Código de materia prima 
- Nombre de producto final o nombre de materia prima 
- Operador 

 

o Gráficos Estadísticos o Gráficos XR: 

 

Los gráficos XR nos dan una idea de la desviación o error en la pesada 

que se produce en cada componente. 

 

El objetivo es ver el correcto funcionamiento del sistema de pesaje o 

detectar a tiempo cualquier desviación. 

 

Se filtrará por: 

- Fechas 
- Mezcla (Tanque: N1, N2, N3 y N4) 

 

 



 

 
PROGRAMACIÓN DE UN REACTOR DE MEZCLADO DE 

PRODUCTOS QUÍMICOS. 

 

FEBRERO 2017 INDICE 18

 

Con el filtro anterior se selecciona alguno de los productos. 

- Se abre el gráfico para una materia prima determinada. 
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1.5 Programas utilizados 

Se han empleado los siguientes softwares para el desarrollo de la programación: 

-WinCC V7.3 

-SIMATIC Step7 V5.5 

-SIWATOOL V7.0 

-STARTER V4.4 

Sin embargo, tan sólo se mantiene en el equipo el programa WinCC para la 

manipulación del sistema de automatización. 

 

1.6 Planificación 

 

1.6.1 FASE I: Acondicionamiento del Programa: 

o Crear el Hardware del PLC: 

Debemos crear el hardware real del sistema de automatización para 

ello nos apoyaremos en los siguientes documentos que existen en la 

obra: 

 

 

o Crea en el OB1 los segmentos iniciales: 

1 – Segmentos 1, 2 y 6 del OB1 de Mezclas 

2 – Los segmentos 3, 4, 5 y 9 los crearemos con marca 

“Depuración” en la condición, para recordarnos que debemos 

modificarlos cuando tengamos creados los DB’s 
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o FB4  Bloque oscilador.  

Este bloque se copia íntegro, se llama en el OB1 en la misma posición 

y se copian también las marcas asignadas a sus salidas de la M2.1 a la 

M3.3 

 

 

o Generar la imagen de entradas: 

1 – Crear el simbólico de entradas y salidas según la hoja Excel 

“55037 L001 Rev 0B Lista de Señales PLC”. 

2 – Crear a partir de la marca M100.0 las marcas reflejo de 

entradas, en el mismo orden, añadiendo al simbólico “E_” antes del 

texto. 

3 – Crear el bloque de paso de entradas a marcas FB10 utilizando 

para los niveles los del bloque de filtro FB6. 

*En la lista de señales aquellos que se indique NC deberán invertirse 
en este bloque. 
 

 

o Lectura de entradas analógicas 

1- Crear el bloque FC12 de entradas analógicas 

2- Utilizar como bloque de conversión los bloques FacePlantes 

de TDS, no utilizar el FC8 de este proyecto 

 

 

o Lectura de Variables de Pesaje (Tarjetas SIWAREX). 

1 – Crear el bloque FC32 de lectura de Siwarex 

2 – Llamar al FB5 

3 – Modificar el FB5 para trabajar con las nuevas tarjetas 
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Nota:  en el programa anterior se utilizaban tarjetas SIWAREX-U 

formato S7-300. En este proyecto se utilizarán tarjetas formato 

ET200sp. El bloque FB5 cambia internamente. 

 

Para simularlo inicialmente le asignaremos unas marcas provisionales. 

 

 

o Generar alarmas: 

En este programa diferenciaremos entre alarmas que generan los 

bloques estándar (bloque báscula, bloque mezcla…) y las alarmas 

propias de equipos. 

 

Las alarmas propias de equipos se generan en el FC20 – “Alarmas” 

 

1- Crear el DB305 de alarmas como unión del DB305 del 
programa de Mezcla_1_2 y del DB11 del programa Materias 
Primas 

 

Nota: Algunas bombas tienen arrancador o variador y disponen 

además del Fallo Térmico de Fallo de Variador o Fallo de Arrancador. 

 

2- Crear el bloque FC20 de alarmas tomando como ejemplo el 
FC20 de Mezcla y el FC10 de MP 

 

3- Crear las alarmas de detección de fugas FC22 
 

4 – Crear el DB306 como imagen del DB305 (copiar el DB305 y 

cambiar el nombre). 

 

5 – Llamar al bloque FC24 de detección de nueva alarma 

6 – Crear segmento 17 de memoria de alarma nueva 
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o Generar DB’s de comunicación: 

1 – Crear el DB300 de órdenes de PC (son las órdenes que envían 

los botones del SCADA hacia el PLC). 

- Toma como base el DB300 de mezclas 
- Añádele el DB10 de MP 

 

2 – Crear el DB301 de estado (son las indicaciones de los estados 

de los equipos en el PLC para animar las pantallas del SCADA). 

 

3 – Crear el DB30 de Textos 

 

4 - Crear DB10 de carga de recetas 

 

5 - Crear DB11 de Base_Datos_Recetas 

 

6 - Crear DB12 de Imag_Recetas 

 

7 - Crear DB13 de Compensación de Cola 

 
 

Volcado de Recetas: 

 

Crear bloque FC17 de volcado de recetas 
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1.6.2 FASEII: Bloques de Proceso: 

 

o Control de Nivel Nodriza: 

Crear bloque FC19  CALL_Control_Niv_Nodriza 

 

 

o Crear bloque Mezcla: 

Crear Bloque FC14  "CALL_Descarga_Tq_M"  

 

Nota: Crearlo inicialmente para la Mezcla 1 – Nodriza 1 solamente 

 

 

o Crear Bloques Dosificación: 

Crear Bloque FC13  "CALL_Dosificacion" 

 

Nota: Crearlo inicialmente para la Mezcla 1 – Nodriza 1 solamente 

(sólo sus 3 básculas) 

 

 

o Crear Bloque de envío de Mezcla a Nodriza: 

Crear Bloque FC15  "CALL_Mez_Nodriza" 

 

Nota: Crearlo inicialmente para la Mezcla 1 – Nodriza 1 solamente 

 

 

o Crear bloque de envío a máquina: 

Crear Bloque FC27  "CALL_Nodrz_Maq" 
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o Crear Bloque de agitado: 

Crear Bloque FC16  CALL Agitadores 

 

 

o Crear bloques de Salidas 

1 – Crear FC10  Estado (salida hacia el SCADA) 

2 – Crear FC11  Salidas (salida hacia periferia) 

3 - Crear los segmentos 19 y 20 de borrado de órdenes 

4 - Crea el segmento 21 de gestión de guarda de recetas 

 

 

1.6.3 Otros bloques: 

 

o FC101  Fallos de comunicación 

En este bloque se gestionan los fallos de comunicación tanto con el 

WinCC como con los otros PLC’s (existían 3 PLC’s) 

Como en nuestro caso tenemos un solo PLC, nos quedaremos sólo con 

el fallo de comunicación con el WinCC 

 

 * Eliminar bloque FC100 de comunicación (ahora sólo tenemos 
un PLC) 
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1.7 Normas y referencias 

 

1.7.1 Disposiciones legales y normas aplicadas 

Para la elaboración de los planos y la documentación técnica en cuanto 

a principios generales de representación, cuadros de rotulación, 

indicaciones, escritura, rotulación, acotación, símbolos gráficos, 

plegado, listas de elementos gráficos y gestión de la información 

técnica asistida por ordenador, constituyentes de este proyecto, se ha 

tenido en cuenta el conjunto de normativa que se cita a continuación: 

UNE 1027. Dibujo Técnico. Plegado de planos. 

UNE 1032. Dibujos Técnicos. Principios generales de representación. 

UNE EN ISO 7200. Documentación técnica de productos. Campos de 

datos en bloques de títulos y en cabeceras de documentos. 

UNE 1039. Dibujos Técnicos. Acotación. Principios generales, 

definiciones, métodos de ejecución e indicaciones especiales. 

UNE-EN 80416-1:2011. Principios básicos para los símbolos gráficos 

utilizables en los equipos. Parte 1: Creación de símbolos gráficos para 

registro. 

UNE-EN 80416-2:2003. Principios básicos para los símbolos gráficos 

utilizables en los equipos. Parte 2: Formas y utilización de las flechas. 

(ISO 80416-2:2001) 
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UNE-EN 80416-3:2003. Principios básicos para los símbolos gráficos 

utilizables en los equipos. Parte 3: Guía para la aplicación de los 

símbolos gráficos. 

UNE 1135. Dibujos Técnicos. Lista de elementos. 

UNE 1166-1. Documentación técnica de productos. Vocabulario. Parte 

1: Términos relativos a los dibujos técnicos: generalidades y tipos de 

dibujo. 

UNE-EN-ISO 3098-0. Documentación técnica de productos. Escritura. 

Requisitos generales. (ISO 3098-0:1997). 

UNE-EN-ISO 3098-2. Documentación técnica de productos. Escritura. 

Parte 2: Alfabeto latino, números y signos. (ISO 3098-2:2000). 

UNE-EN-ISO 3098-3. Documentación técnica de producto. Escritura. 

Parte 3: Alfabeto griego. (ISO 3098-3:2000). 

UNE-EN-ISO 3098-4. Documentación técnica de producto. Escritura. 

Parte 4: Signos diacríticos y particulares del alfabeto latino. (ISO 3098-

4:2000). 

UNE-EN-ISO 3098-5. Documentación técnica de productos. Escritura. 

Parte 5: Escritura en diseño asistido por ordenador (DAO), del alfabeto 

latino, las cifras y los signos. (ISO 3098-5:1997). 

UNE-EN-ISO 3098-6. Documentación técnica de producto. Escritura. 

Parte 6: Alfabeto cirílico. (ISO 3098-6:2000). 

UNE-EN-ISO 5455. Dibujos Técnicos. Escalas. (ISO 5455:1979). 
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UNE-EN-ISO 5456-1. Dibujos Técnicos. Métodos de Proyección. Parte 

1: Sinopsis. (ISO 5456-1:1996). 

UNE-EN-ISO 5456-2. Dibujos técnicos. Métodos de proyección. Parte 

2: Representaciones ortográficas. (ISO 5456-2:1996). 

UNE-EN-ISO 5456-3. Dibujos técnicos. Métodos de proyección. Parte 

3: Representaciones axonométricas. (ISO 5456-3:1996). 

UNE-EN-ISO 5457. Documentación técnica de producto. Formatos y 

presentación de los elementos gráficos de las hojas de dibujo. (ISO 

5457:1999). 

UNE-EN ISO 6433. Dibujos técnicos. Referencia de los elementos. (ISO 

6433:1981). 

UNE-EN-ISO 10209-2. Documentación técnica de producto. 

Vocabulario. Parte 2: Términos relacionados con los métodos de 

proyección. (ISO 10209-2:1993). 

UNE-EN ISO 11442:2006. Documentación técnica de productos. 

Gestión de documentos (ISO 11442:2006). 

UNE-EN ISO 81714-1:2010. Diseño de símbolos gráficos utilizables en 

la documentación técnica de productos. Parte 1: Reglas 

fundamentales. (ISO 81714-1:2010) 
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1.7.2 Referencias 

 

A continuación, se enumera el material de ayuda utilizado para el 

desarrollo de este proyecto: 

 

o Manuales utilizados y adjuntados con este proyecto: 

BR_RF_TRONIC_Reference_Manual_en_us_17477.pdf  Manual 

sensores y actuadores utilizados. 

et200sp_manual_collection_es-ES.pdf  Manual tarjetas 

entradas/salidas. 

G120_CU230P-2_List_Manual_LH9_0415_esp.pdf  Manual 

variadores. 

S7-400.pdf  Manual PLC. 

s7400_module_data_manual_es_es-ES.pdf  Manual módulos PLC 

manual-sentron-pac3200.pdf  Manual Sentron 

e20001-a112-l300-x-7800.pdf  Características Sentron 

 

o Material On-line: 

http://www.siemens.com/ Fabricante del PLC y HMI 

http://maiind.dieecs.com/ Información de la estructura del proyecto 
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http://es.wikipedia.org Información general 

http://www.infoplc.net/ Foro de PLC 
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2 ESPECIFICACIÓN DE LOS COMPONENTES 

2.1  CPU S7-400 

 

El S7-400 es un autómata programable. Mediante una selección 

adecuada de componentes del S7-400 es posible resolver 

prácticamente cualquier tarea de automatización.  

Para ello, las tarjetas del S7-400, modulares y abatibles, se montan en 

el bastidor. Para ampliar el sistema se dispone de bastidores de 

ampliación. 

 

Características: 

•gama de CPU con prestaciones escalonadas 

•CPU compatibles ascendentemente 

•módulos encapsulados en construcción robusta 

•cómodo sistema de conexión en los módulos de señales 

•módulos compactos con alta escala de integración 

•óptimas posibilidades de comunicación y de interconexión en red 

•cómoda integración de sistemas de manejo y visualización 

•parametrización por software de todos los módulos 

•amplia libertad de selección de slots 

•funcionamiento sin ventilador 

•modo multiprocesamiento en bastidores no segmentados 
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2.2  Módulo ET-200SP 

 

SIMATIC ET 200SP es un sistema de periferia escalable y altamente 

flexible que permite conectar las señales del proceso a un controlador 

de nivel superior con un bus de campo. 

 

 
Figura 4: Modulo ET 200SP 
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2.3  Módulos SIWAREX WP321 

 

SIWAREX WP321 es un módulo de pesaje flexible y polivalente que 
puede utilizarse como báscula estática. 

El módulo electrónico de pesaje puede utilizarse en SIMATIC ET 200SP 
y ofrece todas las prestaciones de un sistema de automatización 
moderno, tales como la comunicación integrada, el manejo y la 
visualización, el sistema de diagnóstico y las herramientas de 
configuración del TIA Portal o de SIMATIC STEP 7 y WinCC flexible. 

 

 

Figura 5: Modulo WP321 

2.4  Módulo SENTRON 
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El SENTRON PAC3200 capta más de 50 magnitudes eléctricas, tales 

como: tensiones, intensidades, potencias, valores de la energía 

eléctrica, frecuencia, factor de potencia, simetría y THD. (Third 

Harmonic Distortion / distorsión de tercera armónica). Para las 

magnitudes de medición no sólo se capta el valor de medición actual 

sino también el valor mínimo y máximo. 

 

 
Figura 6: Características módulo SENTRON 
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2.5 Comunicaciones 

 

En la factoría se pretende automatizar una sala de mezclado de 

productos químicos con una configuración similar a la de las salas de 

Vigo y Detroit. 

 

La arquitectura de comunicaciones hardware responde al siguiente 

esquema: 

 

 
Figura 7: Arquitectura de red 
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En esta configuración dispondremos de un PC con un SCADA WinCC y 

de un servidor de informes con datos sobre las recetas efectuadas. 
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3 ANEXOS 

3.1 Manual del usuario 

3.1.1 GENERALIDADES 

o Comunicación 

 

Las direcciones IP de los equipos son las siguientes: 

Equipo Dirección IP 
CP  192.168.84.248
SCALANCE 192.168.84.252
SENTRON 192.168.84.249
PC 192.168.84.251
Impresora 192.168.84.253
CPU  192.168.0.100
ET200SP – Entradas 192.168.0.101
ET200SP – Salidas 192.168.0.102
Variador M001 192.168.0.1
Variador M002 192.168.0.2
Variador M003 192.168.0.3
Variador M004 192.168.0.4
Variador M005 192.168.0.5 
Variador M006  192.168.0.6
Variador M007  192.168.0.7
Variador M008  192.168.0.8
Variador M009  192.168.0.9
Variador M010  192.168.0.10
Variador M011  192.168.0.11
Variador M012  192.168.0.12
Variador M019  192.168.0.19
Variador M020  192.168.0.20
Variador M021  192.168.0.21
Variador M022  192.168.0.22
Variador M023  192.168.0.23
Variador M026  192.168.0.26
Variador M027  192.168.0.27
Variador M031  192.168.0.31
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3.1.2 DESCRIPCIÓN DE FUNCIONES 

 

o General 

El sistema está constituido de forma que todo aquello que tenga 

posibilidad de ser comandado, se pueda manipular. Por ello, todos los 

botones del SCADA, así como los motores y electroválvulas mostrados 

son susceptibles de manipular. 

Desde la pantalla de inicio se puede acceder a una simulación del 

proceso, cerrar el programa SCADA y apagar el ordenador. También se 

pueden emplear los comandos de Windows como Alt+Tab o el botón 

de Windows. 

Siempre que se inicia el Ordenador, se entra directamente en el modo 

RunTime del programa WinCC tras introducir el usuario y la contraseña 

del ordenador: 

-Usuario: Admin    -Contraseña: admin 

Existe un menú en la parte superior de las pantallas para navegar por 

las diferentes pantallas donde se pueden realizar las funciones 

descritas en este apartado. Se mostrará en todo momento el usuario 

actual. 

 

o Datos productos 

Se mostrarán por pantalla los niveles analógicos de los tanques de 

30000L de producto base dispuestos en la sala anexa a la sala de 

mezclas. Se mostrará el valor en kg y en %. Además, se podrá acceder 
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a una gráfica donde se muestre la evolución temporal de estos niveles 

para un fácil análisis. 

Los 12 tanques pequeños de reactivos que se encuentran en la propia 

sala de mezclas, cuentan con niveles digitales que indicarán su estado 

como activo o no. El histórico de los cambios de estos estados se 

visualizarán en una tabla de eventos. 

 

o Elementos de campo para realizar mezclas 

Cada componente de una mezcla consta de su propio depósito, un 

motor que lo dosificará sobre una báscula y una o varias 

electroválvulas que asegurarán que el producto deja de dosificarse. 

Estos motores muestran su estado de paro, activos o en alarma 

mediante el código de colores: Gris para parado, rojo fijo para en 

marcha y parpadeo de rojo con gris para alarma. 

Si un elemento se encuentra en alarma, la alarma se mostrará en la 

sección correspondiente con un código y una descripción que la 

identifiquen. 

La mayoría de estos elementos, se pueden encontrar en Automático o 

Manual. El modo Automático implica que el PLC puede controlar dicho 

elemento bajo sus propias necesidades. El modo manual permite al 

usuario manipular con su propio criterio el elemento. Las 

electroválvulas que tengan una F mayúscula en un círculo, se podrán 

manipular mediante “Forzar abrir” o “Desforzar abrir”, pero no se 

podrán “forzar cerrar” o poner en “Auto/Manual”. 
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Los elementos que tengan la opción de modo automático, tendrán las 

seguridades necesarias en cada caso para garantizar el paro del 

elemento si ocurre una situación de riesgo. De esta forma, las bombas 

o electroválvulas que llenen tanques, funcionarán mientras el tanque 

no se encuentre lleno para evitar su desbordamiento. También hay 

protecciones tales que evitan a una bomba funcionar si las 

electroválvulas que se encuentran aguas abajo de la bomba están 

todas cerradas para evitar sobrepresiones. Sin embargo, estas 

seguridades no existen en el modo manual por petición expresa del 

cliente. Se creó así con la filosofía de poder manipular todos los 

elementos de forma autónoma independientemente del resto, para así 

poder evitar circunstancias en las que un elemento de campo 

condiciona el uso de otro. Además, en la instalación existen ciertas 

llaves de paso por las que se puede extraer producto sin necesidad de 

llevarlo al tanque contiguo que se encuentra al máximo de capacidad, 

por ejemplo. 

Cada receta es creada en base a una de las 4 nodrizas y realizada en 

2 de las 4 básculas y en 1 de los 2 mezcladores. El mezclador 1 y las 

básculas 1 y 2 son compartidos por la receta realizada para las nodrizas 

1 y 2. El mezclador 2 y las básculas 3 y 4 son compartidos por la receta 

realizada para las nodrizas 3 y 4. Por esta razón, sólo se pueden 

realizar recetas de 2 en 2, a pesar de las 4 posibles recetas que se 

pueden hacer. Además, las 4 recetas comparten las mismas materias 

primas (aunque en distintas proporciones) las cuales se dosifican 

mediante sendos motores. De esta forma, si hay dos recetas 

realizándose al mismo tiempo, no pueden coger producto del mismo 

tanque a la vez, sino que esperan de forma ordenada respecto a la 

primera petición. 
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Las recetas comenzarán cuando lo indique el operario o cuando lo 

requiera el sistema automático siempre que los recursos que necesita 

no estén ocupados por otra receta. Comenzarán igualmente aun si no 

hay suficiente producto en los tanques o si las bombas, los variadores, 

las básculas y las electroválvulas están en alarma. La única alarma que 

imposibilita una nueva mezcla es la que tiene el siguiente comentario: 

"[...] Pérdida en válvulas de llegada". Esta alarma indica que hay 

demasiado producto en una báscula antes de empezar la receta como 

para considerar la receta como mala.  

 

o Creación de recetas 

Hay una pantalla específica donde se incluye un creador de recetas 

para la fácil implementación de la misma. Se basa en indicar los 

componentes que deben pesarse, en qué cantidad y con qué error. 

o Resultados de las mezclas 

El resultado de la última mezcla de cada nodriza, con los errores finales 

producidos, se puede visualizar en la pantalla correspondiente. 

 

o Informes 

Existe un gestor ubicado en la base de datos que almacena, visualiza y carga 

los datos de las recetas existentes, las realizadas y los consumos de producto. 
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o Gráficas 

Se visualiza en gráficas los pesos de las células de carga, los niveles continuos 

en % de las nodrizas, las temperaturas del producto que se envía a planta, el 

nivel de los tanques de la sala anexa, los consumos de intensidad y la velocidad 

de los motores que controlan los variadores y el consumo de potencia del armario 

eléctrico instalado en la sala de mezclas, así como su factor de potencia. 

o Gestión de alarmas 

Una pantalla de alarmas, a la par que unas secciones en la parte inferior de cada 

pantalla muestran las alarmas activas. Cada alarma consta de un comentario 

suficientemente descriptivo como para que el personal dedicado a la sala de 

mezclas sea capaz de identificar el problema que originó dicha alarma. En el 

manual rápido para la sala de mezclas se detallan algunas de las alarmas más 

frecuentes con su posible solución. Sin embargo, cada alarma debe ser 

analizada individualmente para concluir la mejor forma de solucionarla. Cada vez 

que se produce una alarma nueva, se activa una sirena hasta que se acuse la 

alarma o pasen 20 minutos. Se dispone de un botón de acuse de alarmas y otro 

que acusa y resetea las alarmas, siempre y cuando la condición que generó la 

alarma haya desaparecido, en caso contrario no se podrá resetear. En la misma 

pantalla de alarmas también se dispone de un histórico de alarmas donde se 

muestran cuándo se activaron, cuándo se acusaron y cuándo se resetearon. 

o Diagnóstico 

Existe la posibilidad de tener un diagnóstico de las células de carga y 

los variadores mediante la indicación del peso bruto, neto y la tara o 

de la velocidad y la intensidad respectivamente. Además, se muestran 

los códigos de error y los bits de estado de dichos elementos. 
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o Usuarios 

En todas las pantallas se dispone de la posibilidad de cambiar de usuario. Los 

usuarios disponen de distintos permisos de manejo para las acciones permitidas 

en el SCADA. Una breve descripción de los usuarios y los permisos es la 

siguiente: 

EQUIPO ITEM CONFIGURACION COMENTARIO 

PC 
Usuario 1 Admin   

Contraseña 1 admin   

WinCC 

Usuario 1 Operador Todos los permisos excepto modificar: recetas, 
tiempos de agitado, consigna de nivel de las 
nodrizas, configuración, células de carga y 

salir de WinCC  
Contraseña 1 operador 

Usuario 2 ResponsableSM Todos los permisos excepto modificar: 
Invierno/Verano, células de carga y salir de 

WinCC  Contraseña 2 Responsablesm 

Usuario 3 Receta Todos los permisos excepto modificar:  
Invierno/Verano, células de carga y salir de 

WinCC  Contraseña 3 Receta 

Usuario 4 Tecnico 
Todos los permisos disponibles 

Contraseña 4 Técnico 

Usuario 5 Informatico 
Igual que operador, pero puede salir a 

Windows 
Contraseña 5 Informatico 

  Usuario 6 Administrador 
Todos los permisos disponibles 

  Contraseña  6 COPO55037 

 

Se han creado de forma específica los usuarios “Pedro”, “Ricardo”, “Fausto” y 

“Blasco” con los mismos privilegios que “Tecnico”, “Recetas”, “ResponsableSM” 

y “ResponsablesSM” respectivamente. 

Se ha indicado por parte del cliente que el usuario con más restricciones 

“Operador” pueda forzar las electroválvulas con posibilidad de forzado y 
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comandar el resto de electroválvulas y bombas, así como cambiar su estado de 

manual y automático. 

 

3.1.3 PANEL DE MANDO (WINCC) 

o Ventana de inicio 

 

 
Esta pantalla se muestra al entrar en el programa y contiene los 

comandos relacionados a la ejecución del programa y de Windows. 

Se accede mediante el primer botón de abajo a la izquierda de color 

rojo.  

 

Consta de 5 botones con los que se puede mostrar una demo, parar o 

cerrar el SCADA y reiniciar o apagar Windows. 
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o Gráficas 

 

 

Esta pantalla muestra las gráficas que recoge el sistema. 

 

Se accede mediante el segundo botón de abajo a la izquierda de color 

azul. A su vez, consta de 3 submenús donde se diferencian las gráficas 

relacionadas con las mezclas, los tanques o los consumos. 

 

Consta de unos botones integrados en el control de gráficas mediante 

los cuales se puede, por orden: ampliar una sección de la gráfica, 

mover la gráfica, mover los ejes de coordenadas, añadir o quitar 

curvas, modificar la escala de tiempos a mostrar, imprimir, utilizar el 

cursor o utilizar intervalos y funciones. 
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o Alarmas 
 

 

Esta pantalla muestra las alarmas del sistema. 

 

Se accede mediante el tercer botón de abajo a la izquierda de color 

amarillo.  

 

Consta de unos botones integrados en el control de alarmas mediante 

los cuales se puede, entre otros: Acceder a las alarmas activas actuales 

y acceder al histórico de alarmas a corto o a largo plazo. 

 

Además, consta de unos botones con los que se pueden filtrar las 

alarmas por grupos para un mejor análisis.  

 

En esta pantalla también se puede silenciar la sirena y acusar y 

resetear las alarmas. 
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o Comandos y eventos 

 

 

Esta pantalla muestra el histórico de los comandos y los eventos del 

sistema. 

 

Se accede mediante el tercer botón de abajo a la izquierda de color 

amarillo y el segundo botón del submenú “Comandos y Eventos”. 

 

Además, consta de unos botones con los que se pueden filtrar las 

alarmas por grupos para un mejor análisis.  
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o Tanques 

 

 

Esta pantalla es un sinóptico del estado de los tanques de poliol, TDI, 

MDI, PP y PB. 

 

Se accede mediante el primero de los botones del menú “Tanques”. 

 

En ella se ve la cantidad en kg de producto, además de la visualización 

de un marcador tipo barra de 0 a 100%. Se pueden también comandar 

mediante “Marcha” o “Paro” las bombas de descarga de los camiones. 
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o Materias primas 
 

 

Esta pantalla muestra el estado de los elementos que actúan sobre las 

materias primas. 

 

Se accede mediante el segundo de los botones del menú “Materias 

Primas”. 

 

En esta pantalla se muestran los niveles, electroválvulas y bombas de 

los reactivos. Visualizando sus estados de activos o inactivos y, en el 

caso de las bombas, también su estado de alarma. Además, se 

muestran el resto de bombas que impulsan el producto de los tanques 

anteriores y las electroválvulas de agua. Todos estos elementos se 

pueden poner en “Marcha”, “Paro”, “Manual” y “Automático” excepto 

las bombas de PP, PB y TDI. 
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o Mezclas 

 

 

Esta es una de las 4 pantallas de mezclas. Muestran un esquema 

general del proceso de mezcla. 

 

Se accede mediante el tercero de los botones del menú “Mezclas” y 

mediante uno de los 4 botones del submenú “Nodriza 1”, “Nodriza 2”, 

“Nodriza 3” o “Nodriza 4”. 

 

En cada pantalla se puede gestionar la realización de una nueva mezcla 

mediante los botones que hay en el margen lateral-superior de la 

pantalla y se puede visualizar el estado de la mezcla mediante los 

pilotos que se encuentran debajo. Los motores que se muestran en la 

mitad superior de la pantalla son los representados en el subapartado 

anterior, sin embargo, las electroválvulas sólo se muestran en esta 

pantalla.  
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Las 2 básculas y el mezclador que hay en cada una de las 4 pantallas 

tienen 2 marcadores donde se muestran 2 pesos distintos. El que se 

encuentra más arriba indica la consigna que tiene la báscula en cada 

momento y el de debajo muestra el valor del peso actual de la báscula 

tarado desde el inicio de la pesada de cada producto. Si las básculas 

se encuentran en manual, el proceso se realizará exactamente igual 

que si estuvieran en automático, pero habrá que aceptar cada producto 

tras pesarse, mediante un botón que ponga “Continuar”.  

 

En el proceso, tras pesar los componentes y verterlos todos en el 

mezclador, se procede a agitar la mezcla un tiempo similar a 30 

minutos. Este tiempo puede modificarse haciendo click en el recuadro 

que hay al lado del agitador del mezclador. El agitador de la nodriza 

tiene un recuadro similar para realizar ciclos continuos y automáticos 

de agitado.  

 

Las electroválvulas que se muestran en esta pantalla, tendrán la opción 

de ser gobernadas de forma automática o manual. Si se ponen en 

automático, se le indicará al PLC que puede usarlas cuando lo requiera, 

siendo ese momento el instante en el que se requiera hacer un trasvase 

de un depósito a otro. 

Las bombas que se pueden comandar desde esta pantalla, son, 

principalmente, las de trasvase del mezclador a la nodriza y las de 

envío de la nodriza a la planta de producción. Que estas bombas se 

encuentren en automático indicará que el proceso se gestionará, en 

ese punto, de forma automática. Por ejemplo, si la bomba de salida del 

mezclador está en manual, el proceso quedará parado en ese punto y 

no intentará continuar hasta que no se ponga en automático, es decir, 
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no abrirá las electroválvulas que se encuentran aguas arriba y aguas 

abajo de la bomba. 

 

Si las básculas se encuentran en error, el proceso que afecta a cada 

báscula se parará, dejando al resto continuar si fuera posible. Cada vez 

que una báscula entre en error, se indicará en el visor de alarmas qué 

alarma produjo dicho error y será tarea de un operario adecuadamente 

formado solucionar dicha alarma y resolver ese error. Si se pulsa el 

botón “continuar” de los botones de alarma de la báscula, el proceso 

intentará continuar en el mismo punto en el que estaba y, de ser 

posible, se aceptará el error producido. Si se pulsa el botón “drenar” 

se anulará esa báscula en el proceso de pesaje y comenzará a verter 

el producto por la electroválvula contigua. Esa báscula quedará fuera 

del proceso hasta que se vuelva a comenzar el siguiente. 

 

En la imagen que se muestra a continuación se puede observar el 

estado de error de las 2 básculas superiores. 
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En la siguiente imagen, se ve cómo la mezcla correspondiente a la 

nodriza 1 está bloqueada mientras la receta correspondiente a la 

nodriza 2 ocupa el mezclador. Las Recetas que se manden realizar o 

las que pida realizar el sistema por control automático, se realizarán 

tan pronto se liberen los recursos compartidos. 
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Tras la actualización del programa del día 16/06/2016, en esta pantalla aparece un botón con el 

texto “CONDICIONES DE INICIO”. Tras pulsarlo, se muestra una tabla con las condiciones que 

son necesarias para que una mezcla pueda empezar. Esta sección es puramente informativa. 
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o Recetas 

 

 

Esta pantalla permite modificar la receta asociada a cada una de las 

nodrizas. 

 

Se accede mediante el cuarto botón del menú “Recetas” y mediante 

uno de los 4 botones del submenú “Nodriza 1”, “Nodriza 2”, “Nodriza 

3” o “Nodriza 4”. 

 

En esta pantalla se indica cómo ha de realizarse la mezcla. En la 

primera sección de cada báscula, se indica el número de posiciones de 

la receta que se van a introducir en cada pesada. En la segunda 

sección, justo debajo de la anterior, se permite introducir productos en 

hasta 12 posiciones. Se debe hacer click encima de la etiqueta en 

blanco de cada posición para seleccionar un producto y a continuación 

se debe introducir un valor de peso y de error en kg. También se debe 

introducir en kg el peso a partir del cual (respecto al final de la 
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dosificación) se comienza el flujo lento y el error total permitido a la 

báscula. En la parte inferior se puede escribir un comentario para cada 

receta. Por último, se debe pulsar el botón de abajo a la derecha 

“Confirmar receta al autómata” para que el autómata adquiera esta 

receta como la siguiente a ejecutar. 

 

Es importante nombrar con un nombre y un código cada receta antes 

de confirmársela al autómata o antes de guardarla. Además, para el 

correcto funcionamiento de la base de datos se debe rellenar cada 

receta con un código distinto. 

 

o Pesaje actual 

 

 

Esta pantalla muestra la última mezcla realizada en cada una de las 

nodrizas. 
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Se accede mediante el quinto botón del menú “Pesaje Actual” y 

mediante uno de los 4 botones del submenú “Nodriza 1”, “Nodriza 2”, 

“Nodriza 3” o “Nodriza 4”. 

 

En esta pantalla se indica cómo resultó la última receta en cada una de 

las 4 nodrizas. Además, los resultados se van actualizando a medida 

que se van pesando y se mantienen en esta pantalla hasta la próxima 

pesada. 

 

o Informes 

 

 

Esta pantalla muestra las recetas que fueron guardadas en la base de 

datos. 

 

Se accede mediante el sexto botón del menú “Producción” y mediante 

el botón del submenú “Gestión Recetas”. 
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En esta pantalla se muestran las recetas que fueron guardadas en la 

base de datos. Se almacena mediante la fecha en la que se guardó, el 

nombre, el código y un breve comentario. Además, se muestran todos 

los valores introducidos en la pantalla de edición “Recetas”, es decir: 

medidas, componentes, pesos, errores y flujo lento. Toda receta 

confirmada al autómata será guardada, además de las que se guardan 

mediante el botón “Guardar” de la pantalla “Recetas”. 

 

Las recetas almacenadas se podrán cargar a la pantalla de edición de 

cualquiera de las 4 nodrizas. 

 

 

Esta pantalla muestra las recetas que fueron guardadas en la base de 

datos. 

Se accede mediante el sexto botón del menú “Producción” y mediante 

el botón del submenú “Histórico Mezclas”. 
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En esta pantalla se observa un histórico de las mezclas realizadas. Es, 

en sí mismo, una base de datos de la información que se muestra en 

la pantalla “Pesaje Actual”. Las mezclas se guardan mediante un código 

autogenerado, la fecha de realización de la mezcla y el nombre, el 

código y el comentario de la receta. 

 

 
 

Esta pantalla muestra las recetas que fueron guardadas en la base de 

datos. 

 

Se accede mediante el sexto botón del menú “Producción” y mediante 

el botón del submenú “Consumos”. 

En esta pantalla se pueden analizar los consumos de productos 

agrupados mediante nodrizas. Los filtros del margen superior-izquierdo 

abren la posibilidad de aunar la información de las fechas que se desee. 
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Esta pantalla muestra las recetas que fueron guardadas en la base de 

datos. 

 

Se accede mediante el sexto botón del menú “Producción” y mediante 

el botón del submenú “Gráficos XR”. 

 

En esta pantalla se muestran los consumos de los productos analizados 

individualmente mediante sus correspondientes gráficas XR. 
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o Configuración 

 

 

Esta pantalla permite modificar el nombre de cada uno de los 

componentes y alternar entre el estado de invierno o verano para la 

refrigeración. 

 

Se accede mediante el séptimo botón del menú “Configuración”. 

 

En esta pantalla debe escribir en la zona en negro el nuevo nombre del 

componente y, a continuación, hacer click en la flecha gris que se 

encuentra en la zona inferior de la columna para aceptar el nuevo valor. 
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o Diagnóstico 

 

 

Esta pantalla visualiza el estado de las tarjetas de pesaje SIWAREX y 

se permite modificar algunos de sus parámetros. 

 

Se accede mediante el octavo botón del menú “Diagnóstico” y 

mediante el botón del submenú “Básculas”. 

 

En esta pantalla se muestra el diagnóstico de las tarjetas SIWAREX y 

se permite realizar una calibración, una tara y una configuración de los 

parámetros de dicha tarjeta. 

 

Estas acciones han de realizarse una vez se ponga en marcha el 

sistema, y nunca más será necesario realizarlas excepto si se cambian 

las tarjetas, se intercambian las células por otras que no sean similares 

o se modifica el diseño del sistema. 
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Esta pantalla visualiza el estado de los variadores. 

 

Se accede mediante el octavo botón del menú “Diagnóstico” y 

mediante el botón del submenú “Variadores”. 

 

En esta pantalla se muestra el diagnóstico de los variadores, tanto la 

intensidad como la velocidad del motor que controlan, los códigos de 

fallo o alarma y los bits de estado. 

 

No se permite realizar cambios en su configuración, para ello es 

necesario acceder a la unidad de control instalada en cada variador 

mediante un software específico. 
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3.1.4 Guías para usos habituales 

o Guía para arrancar tras el fin de semana 

Pantalla "MATERIAS PRIMAS": 

 - Poner en MARCHA las bombas M034, M035 y M036 (en el 

recuadro 4). 

 - Poner en AUTOMÁTICO las bombas M032 y M033 (en el 

recuadro 3). 

 - Asegurar que el resto de elementos (en los recuadros 1 y 2) 

están en automático. 

 
 

Pantallas "MEZCLAS": 

=> REPETIR ESTE PROCEDIMIENTO PARA LAS 4 PANTALLAS 

DE MEZCLAS 

 - Poner en AUTOMÁTICO la bomba M013 del mezclador a la 

nodriza. 

 - Poner en AUTOMÁTICO la bomba M016 de salida de la nodriza. 

 - Poner en AUTOMÁTICO la petición de mezcla. 



 

 
PROGRAMACIÓN DE UN REACTOR DE MEZCLADO DE 

PRODUCTOS QUÍMICOS. 

 

FEBRERO 2017 INDICE 64

 

 - Asegurar que el resto de elementos recuadrados están en 

automático. 

 
 

*La imagen ejemplo está hecha con la Nodriza 2, se deben verificar los 

elementos análogos de las otras 3 pantallas. 

  



 

 
PROGRAMACIÓN DE UN REACTOR DE MEZCLADO DE 

PRODUCTOS QUÍMICOS. 

 

FEBRERO 2017 INDICE 65

 

o Guía rápida para solucionar alarmas 

 

=> ES NECESARIO QUE TODA ALARMA ACTIVA SEA 

ANALIZADA ANTES DE RESETEARLA 

 

En cualquier pantalla, en la zona de abajo: 
 -Saldrán las 2 últimas alarmas que se activaron.  

 -Si están en rojo es porque aún nadie las reconoció. 

 -Si están en azul es porque ya fueron reconocidas. 

 

 

En la pantalla de "ALARMAS": 
 

   *Se accede en el triángulo amarillo que hay abajo a la 

izquierda de cada pantalla. 

 

- El botón "Reset alarmas" resetea las alarmas, las confirma y silencia 

la sirena. 

- El botón "Acuse de grupo" confirma las alarmas y silencia la sirena. 
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ALARMAS MÁS FRECUENTES CAUSA SOLUCIÓN 

"El nivel... está muy bajo"  

o 

"Falta nivel mínimo del 

tanque...". 

Aviso de que 

falta producto en 

los tanques. 

Rellenar el producto y pulsar 

reset alarmas. 

"... Fallo protección". Saltó el térmico 

de una bomba. 

Rearmar el térmico y pulsar 

reset alarmas. 

"... Fallo variador"  

o 

"Variador.... Bit de Fallo". 

Un variador está 

en fallo. 

Hay diversas causas que activan 

esta alarma, se debe revisar el 

variador y analizar la alarma 

(una de ellas puede ser que le 

falte el térmico). 

"... Confirmación Marcha... ". No entró la 

marcha de un 

elemento. 

Pulsar reset alarmas e intentar 

arrancarlo de nuevo. Si no se 

puede es que el problema sigue 

activo. 
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"... Discrepancia entre Niv min y 

Niv Max". 

Detecta 

producto el 

sensor superior 

y no lo hace el 

inferior. 

Revisar los sensores y su 

cableado en busca de 

desperfectos. 

"Rotura de hilo en sensor...". El Autómata no 

recibe la señal 

de un sensor 

analógico. 

Revisar el elemento y su 

cableado en busca de 

desperfectos. 

"Fallo presostato bomba... ". Se produjo una 

sobrepresión en 

el circuito de 

dicha bomba. 

Comprobar que se recuperó una 

presión adecuada y pulsar reset 

alarmas.  

"Fallo Presostato Aire de 

Instrumentos (Presión mín.)". 

No hay 

suficiente 

presión de aire 

en la instalación.

Arreglar la fuga o la falta de aire 

y pulsar reset alarmas. 

"Parada General del Proceso 

(Seta de Emergencia)". 

Fue pulsada la 

seta de 

emergencia. 

Rearmar la seta, rearmar los 

relés de protección en el botón 

que se encuentra debajo de la 

seta y pulsar reset alarmas. 

*El resto de alarmas deberán ser analizadas y resueltas por personal 

autorizado. 

 

Alarmas de fallo en las mezclas: 

 
 - Las siguientes alarmas deberán ser resueltas por el personal de 

mezclas. 

 - Antes de resolver cualquiera de estas alarmas se deben analizar 

todas las alarmas activas. 

ALARMAS CAUSA SOLUCIÓN 
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"... La mezcla se 

lleva realizando 

más tiempo del 

habitual". 

Pasaron 

más de 2 

horas 30 

minutos 

desde que 

se inició la 

mezcla. 

Transcurridas 2h 30' del inicio de una mezcla, saldrá 

esta alarma como información para notificar que 

posiblemente surgiera algún error. Esta alarma no 

bloquea la mezcla actual, es tan sólo informativa 

 

"... Exceso de 

error en la 

pesada". 

El 

component

e se pesó 

con un 

error fuera 

de rango. 

Quitar parte del componente (si fuera posible) o 

añadirle más hasta llegar al peso deseado y pulsar 

continuar. Si no es posible, se debe drenar el 

contenido de esa báscula. Al drenar una báscula no se 

garantiza su correcto funcionamiento. Si se tienen 

dudas de cómo saldrá la mezcla, lo mejor es drenar 

todas las básculas, sacar el contenido a un IBC y 

volver a empezar la mezcla. 

"... Error bomba 

del elemento.... 

en marcha y no 

aumenta el peso". 

No llega 

producto a 

la báscula. 

Se debe rellenar el nivel del producto en cuestión y 

pulsar continuar. 

"... Pérdida en 

válvulas de 

llegada". 

Aumenta el 

peso en la 

báscula y 

no debería. 

Eliminar el exceso de peso y pulsar reset de alarmas.

 

=> LA PESADA NO SE HARÁ SI ESTA ALARMA ESTÁ 

ACTIVA 

"Sobrepasado el 

nivel máximo 

permitido en la 

báscula...". 

La báscula 

llegó a su 

peso 

máximo. 

Se debe vaciar la báscula y abortar la mezcla si 

estuviera en medio de una, pues no se puede 

garantizar que la mezcla vaya a salir correctamente. 

Si alguien se apoyó en la báscula y ya no está 

apoyado, con pulsar reset alarmas se resuelve. 
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o Pasos a seguir para realizar una mezcla 

 

1. Las básculas deben estar vacías. 

 Tanto las 2 básculas superiores como el mezclador deben estar 

vacíos antes de comenzar una mezcla. 

 Si tienen más de un determinado peso, saldrá una alarma y se 

bloqueará la posibilidad de hacer recetas, ya sea en automático como 

en manual. 

 

2. Revisar las alarmas activas. 

 Si hay alguna alarma activa (en ROJO o en AZUL) de algún motor 

o electroválvula que afecte a la mezcla, ese elemento no funcionará 

hasta que no se quite su alarma, independientemente de si está en 

automático o manual. 

 La mezcla se iniciará igualmente, pero al llegar a ese elemento 

no funcionará. 

 

3. Los elementos deben estar en automático. 

 El autómata sólo controla los elementos si están en automático 

y sin alarma. 

 Si un elemento está en manual, sólo se podrá controlar desde el 

ordenador (pulsando Marcha o Paro), pero el sistema automático no lo 

podrá hacer. 

 Todo aquel elemento que se haya quedado en manual al empezar 

una mezcla, se podrá pasar a automático en cualquier momento y la 

máquina lo gobernará desde ese instante. 

 Excepcionalmente, se puede retener una mezcla en el mezclador 

para sacar una muestra o para evitar que entre en la nodriza. Esta 

operación se realiza poniendo en manual el motor de debajo del 
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mezclador EN LA PANTALLA DE CADA NODRIZA. No es lo mismo poner 

el motor M013 en manual en la pantalla de la nodriza 1 que ponerlo en 

la pantalla de la nodriza 2.  

 

4. La receta debe ser la correcta. 

 En PESAJE ACTUAL se puede comprobar la receta que tiene 

cargada actualmente el autómata. Se identifica por ser la de la columna 

“TEÓRICO” con el fondo en blanco. 

 La receta actual del autómata se puede cambiar al pulsar el botón 

“Confirmar receta al autómata” de la pantalla RECETAS. Si nadie pulsa 

ese botón entre una receta y otra, la receta no cambiará y será igual a 

la anterior. 

 Si el producto de un tanque de Poliol se agota y hay que coger 

de otro (por ejemplo, entre A1 y C), se debe cambiar en todas las 

recetas (revisar las 4 recetas) para indicarle al autómata de qué tanque 

debe coger el producto. De igual forma, si se cambia el Poliol que 

hubiera en ese tanque (por ejemplo, de CP 6001 a F2831), debe 

cambiarse el nombre en la pantalla CONFIGURACIÓN para no 

equivocarse de producto la siguiente vez que se modifica una receta. 

 

5. Los tanques de reactivos y los tanques de Poliol deben tener 

producto suficiente. 

 Si cuando se requiera un producto no queda suficiente cantidad, 

ese producto se irá dosificando en la báscula, pero muy lentamente (y 

cada vez más lento) hasta que llegue un momento en el que ya no 

caiga absolutamente nada y el sistema muestre un error de que “la 

báscula pide producto, pero no aumenta el peso”. 

 El Responsable de la sala de mezclas debe revisar de forma 

periódica estos niveles para no parar el sistema en ningún momento. 
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*LA MEZCLA NO SE INICIARÁ SI EL MEZCLADOR SE ENCUENTRA 

OCUPADO POR OTRA NODRIZA 

 

*UN ELEMENTO NO SE DOSIFICARÁ SI SE ENCUENTRA 

DOSIFICANDO AL OTRO MEZCLADOR 
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o Guía para cancelar una mezcla 

 

 

Botón “CANCELAR MEZCLA” 
¡ATENCIÓN! ESTE BOTÓN ELIMINARÁ DEL SISTEMA CUALQUIER 

MEZCLA QUE HAYA EN CURSO EN EL MEZCLADOR. 

 

El botón se encuentra dispuesto en la parte inferior del cuadro de 

control de las mezclas. Sólo lo pueden comandar los usuarios con 

permiso para modificar mezclas, es decir, todos los usuarios excepto 

“Operador” e “Informático”. 

 

 
 

Este botón despliega una ventana en la que se puede confirmar que se 

desea reinicializar la secuencia del mezclador. Al reinicializar la mezcla 

de una nodriza, se reinicializa también la secuencia de la nodriza con 

la que comparte mezclador. Por ejemplo, al reinicializar el sistema para 

la nodriza 1, se ejecutará esta acción para la nodriza 1 y para la nodriza 

2. 
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Para que se pueda proceder a cancelar una mezcla, es necesario que 

LAS DOS MEZCLAS de ese mezclador estén en manual. En caso 

contrario, el botón de “CONFIRMAR” estará bloqueado. 

 

 
 

Una vez que están las mezclas en manual y el programa en el punto 

de inicio, se deben reajustar las demás condiciones para que funcione 

todo con normalidad. Así, antes de volver a arrancar, se deben vaciar 

las básculas y el mezclador, se deben comprobar los niveles de las 

materias primas, se deben corregir las alarmas activas, se debe 

comprobar que la receta es la correcta y se deben poner las bombas y 

electroválvulas en automático. 
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3.2 Manual del programador 

 

3.2.1 Listado de entradas y salidas 

Las entradas y salidas digitales serán de tipo BOOL mientras que las 

entradas analógicas (PEWXXX) serán del tipo INT. 

* Se adjunta Excel con las entradas y salidas e información 

complementaria. 

 

SÍMBOLO DIR. Descripción 
S1 PEW100 Nodriza 1 - Temp. Salida a máquina 
S2 PEW102 Nodriza 2 - Temp. Salida a máquina 
S3 PEW104 Nodriza 3 - Temp. Salida a máquina 
S4 PEW106 Nodriza 4 - Temp. Salida a máquina 

N31 PEW108 Nodriza 1 - Nivel continuo 
N34 PEW110 Nodriza 2 - Nivel continuo 
N37 PEW112 Nodriza 3 - Nivel continuo 
N40 PEW114 Nodriza 4 - Nivel continuo 

Sput_A1_Nv PEW116 Sputnik A1 - Nivel continuo 
Sput_A2_Nv PEW118 Sputnik A2 - Nivel continuo 
Sput_B_Nv PEW120 Sputnik B - Nivel continuo 
Sput_C_Nv PEW122 Sputnik C - Nivel continuo 
Sput_D_Nv PEW124 Sputnik D - Nivel continuo 

Sput_MDI_1_Nv PEW126 Sputnik MDI-1 - Nivel continuo 
Sput_MDI_2_Nv PEW128 Sputnik MDI-2 - Nivel continuo 
Sput_MDI_3_Nv PEW130 Sputnik MDI-3 - Nivel continuo 

Sput_Polm_HO_1_
Nv PEW132 Sputnik Poliol Polimérico 1 HO - Nivel continuo 

Sput_Polm_HO_2_
Nv PEW134 Sputnik Poliol Polimérico 2 HO - Nivel continuo 

Sput_Polm_Bas_1_
Nv PEW136 Sputnik Poliol Polimérico Básico 1 HO - Nivel continuo 

Sput_Polm_Bas_2_
Nv PEW138 Sputnik Poliol Polimérico Básico 2 HO - Nivel continuo 

Sput_TDI_1_Nv PEW140 Sputnik TDI 1 - Nivel continuo 
Sput_TDI_2_Nv PEW142 Sputnik TDI 2 - Nivel continuo 

Res_EA_01 PEW144   
Res_EA_02 PEW146   
Bascula_T12 PEW500 Báscula 1 - T12 (40kg max) 
Bascula_T13 PEW516 Báscula 2 - T13 (12kg max) 
Mezclador_1 PEW532 Mezclador 1 - T16 (1100 kg max) 
Bascula_T14 PEW548 Báscula 3 - T14 (40kg max) 
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Bascula_T15 PEW564 Báscula 4 - T15 (12kg max) 
Mezclador_2 PEW580 Mezclador 2 - T17 (1100 kg max) 
Res_Siw_01 PEW596 Reserva 
Res_Siw_02 PEW612 Reserva 
Acometida_F E0.0 Fallo Interruptor Acometida Armario 
Rele_Dif_F E0.1 Fallo Relé Diferencial 

Vigilancia_T_min E0.2 Relé de Vigilancia de Tensión - Subtensión 
Vigilancia_T_Max E0.3 Relé de Vigilancia de Tensión - Sobretensión 
Redundancia_F E0.4 Módulo Redundancia OK 
Term_230Vac E0.5 Fallo Térmicos 230Vac 
Term_24Vdc E0.6 Fallo Térmicos 24Vdc 
Res_ED_01 E0.7   
Res_ED_02 E1.0   
Res_ED_03 E1.1   
Res_ED_04 E1.2   
Res_ED_05 E1.3   
Res_ED_06 E1.4   
Res_ED_07 E1.5   

Seg_Ok E1.6 Parada General del Proceso  (Seta de Emergencia) 
Res_ED_08 E1.7   
M001_CMC E2.0 Tanque T1 - Bomba R1 - Confirmación Marcha Contactor 
M001_FT E2.1 Tanque T1 - Bomba R1 - Fallo Protección 

M001_CMV E2.2 Tanque T1 - Bomba R1 - Confirmación Marcha Variador 
M001_FV E2.3 Tanque T1 - Bomba R1 - Fallo Variador 

M002_CMC E2.4 Tanque T2 - Bomba R2 - Confirmación Marcha Contactor 
M002_FT E2.5 Tanque T2 - Bomba R2 - Fallo Protección 

M002_CMV E2.6 Tanque T2 - Bomba R2 - Confirmación Marcha Variador 
M002_FV E2.7 Tanque T2 - Bomba R2 - Fallo Variador 

M003_CMC E3.0 Tanque T3 - Bomba R3 - Confirmación Marcha Contactor 
M003_FT E3.1 Tanque T3 - Bomba R3 - Fallo Protección 

M003_CMV E3.2 Tanque T3 - Bomba R3 - Confirmación Marcha Variador 
M003_FV E3.3 Tanque T3 - Bomba R3 - Fallo Variador 

M004_CMC E3.4 Tanque T4 - Bomba R4 - Confirmación Marcha Contactor 
M004_FT E3.5 Tanque T4 - Bomba R4 - Fallo Protección 

M004_CMV E3.6 Tanque T4 - Bomba R4 - Confirmación Marcha Variador 
M004_FV E3.7 Tanque T4 - Bomba R4 - Fallo Variador 

M005_CMC E4.0 Tanque T5 - Bomba R5 - Confirmación Marcha Contactor 
M005_FT E4.1 Tanque T5 - Bomba R5 - Fallo Protección 

M005_CMV E4.2 Tanque T5 - Bomba R5 - Confirmación Marcha Variador 
M005_FV E4.3 Tanque T5 - Bomba R5 - Fallo Variador 

M006_CMC E4.4 Tanque T6 - Bomba R6 - Confirmación Marcha Contactor 
M006_FT E4.5 Tanque T6 - Bomba R6 - Fallo Protección 

M006_CMV E4.6 Tanque T6 - Bomba R6 - Confirmación Marcha Variador 
M006_FV E4.7 Tanque T6 - Bomba R6 - Fallo Variador 

M007_CMC E5.0 Tanque T7 - Bomba R7 - Confirmación Marcha Contactor 
M007_FT E5.1 Tanque T7 - Bomba R7 - Fallo Protección 

M007_CMV E5.2 Tanque T7 - Bomba R7 - Confirmación Marcha Variador 
M007_FV E5.3 Tanque T7 - Bomba R7 - Fallo Variador 
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M008_CMC E5.4 Tanque T8 - Bomba R8 - Confirmación Marcha Contactor 
M008_FT E5.5 Tanque T8 - Bomba R8 - Fallo Protección 

M008_CMV E5.6 Tanque T8 - Bomba R8 - Confirmación Marcha Variador 
M008_FV E5.7 Tanque T8 - Bomba R8 - Fallo Variador 

M009_CMC E6.0 Tanque T9 - Bomba R9 - Confirmación Marcha Contactor 
M009_FT E6.1 Tanque T9 - Bomba R9 - Fallo Protección 

M009_CMV E6.2 Tanque T9 - Bomba R9 - Confirmación Marcha Variador 
M009_FV E6.3 Tanque T9 - Bomba R9 - Fallo Variador 

M010_CMC E6.4 
Tanque T10 - Bomba R10 - Confirmación Marcha 
Contactor 

M010_FT E6.5 Tanque T10 - Bomba R10 - Fallo Protección 
M010_CMV E6.6 Tanque T10 - Bomba R10 - Confirmación Marcha Variador
M010_FV E6.7 Tanque T10 - Bomba R10 - Fallo Variador 

M011_CMC E7.0 
Tanque T11 - Bomba R11 - Confirmación Marcha 
Contactor 

M011_FT E7.1 Tanque T11 - Bomba R11 - Fallo Protección 
M011_CMV E7.2 Tanque T11 - Bomba R11 - Confirmación Marcha Variador
M011_FV E7.3 Tanque T11 - Bomba R11 - Fallo Variador 

M012_CMC E7.4 
Tanque T22 - Bomba Color - Confirmación Marcha 
Contactor 

M012_FT E7.5 Tanque T22 - Bomba Color - Fallo Protección 

M012_CMV E7.6 
Tanque T22 - Bomba Color - Confirmación Marcha 
Variador 

M012_FV E7.7 Tanque T22 - Bomba Color - Fallo Variador 
Res_ED_21 E8.0   
Res_ED_22 E8.1   
Res_ED_23 E8.2   
Res_ED_24 E8.3   
Res_ED_25 E8.4   
Res_ED_26 E8.5   
Res_ED_27 E8.6   
Res_ED_28 E8.7   

M013_CMC E9.0 
Mezclador 1 - Bomba Vaciado - Confirmación Marcha 
Contactor 

M013_FT E9.1 Mezclador 1 - Bomba Vaciado - Fallo Protección 

M013_CMA E9.2 
Mezclador 1 - Bomba Vaciado - Confirmación Marcha 
Arrancador 

M013_FA E9.3 Mezclador 1 - Bomba Vaciado - Fallo Arrancador 

M014_CMC E9.4 
Mezclador 2 - Bomba Vaciado - Confirmación Marcha 
Contactor 

M014_FT E9.5 Mezclador 2 - Bomba Vaciado - Fallo Protección 

M014_CMA E9.6 
Mezclador 2 - Bomba Vaciado - Confirmación Marcha 
Arrancador 

M014_FA E9.7 Mezclador 2 - Bomba Vaciado - Fallo Arrancador 

M015_CMC E10.0 
Nodriza 1 - Bomba Línea 1 - Confirmación Marcha 
Contactor 

M015_FT E10.1 Nodriza 1 - Bomba Línea 1 - Fallo Protección 

M016_CMC E10.2 
Nodriza 2 - Bomba Línea 2 - Confirmación Marcha 
Contactor 

M016_FT E10.3 Nodriza 2 - Bomba Línea 2 - Fallo Protección 
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M017_CMC E10.4 
Nodriza 3 - Bomba Línea 3 - Confirmación Marcha 
Contactor 

M017_FT E10.5 Nodriza 3 - Bomba Línea 3 - Fallo Protección 

M018_CMC E10.6 
Nodriza 4 - Bomba Línea 4 - Confirmación Marcha 
Contactor 

M018_FT E10.7 Nodriza 4 - Bomba Línea 4 - Fallo Protección 
M019_CMC E11.0 Sputnik A1 - Bomba - Confirmación Marcha Contactor 
M019_FT E11.1 Sputnik A1 - Bomba - Fallo Protección 

M019_CMV E11.2 Sputnik A1 - Bomba - Confirmación Marcha Variador 
M019_FV E11.3 Sputnik A1 - Bomba - Fallo Variador 

M020_CMC E11.4 Sputnik A2 - Bomba - Confirmación Marcha Contactor 
M020_FT E11.5 Sputnik A2 - Bomba - Fallo Protección 

M020_CMV E11.6 Sputnik A2 - Bomba - Confirmación Marcha Variador 
M020_FV E11.7 Sputnik A2 - Bomba - Fallo Variador 

M021_CMC E12.0 Sputnik B - Bomba - Confirmación Marcha Contactor 
M021_FT E12.1 Sputnik B - Bomba - Fallo Protección 

M021_CMV E12.2 Sputnik B - Bomba - Confirmación Marcha Variador 
M021_FV E12.3 Sputnik B - Bomba - Fallo Variador 

M022_CMC E12.4 Sputnik C - Bomba - Confirmación Marcha Contactor 
M022_FT E12.5 Sputnik C - Bomba - Fallo Protección 

M022_CMV E12.6 Sputnik C - Bomba - Confirmación Marcha Variador 
M022_FV E12.7 Sputnik C - Bomba - Fallo Variador 

M023_CMC E13.0 Sputnik D - Bomba - Confirmación Marcha Contactor 
M023_FT E13.1 Sputnik D - Bomba - Fallo Protección 

M023_CMV E13.2 Sputnik D - Bomba - Confirmación Marcha Variador 
M023_FV E13.3 Sputnik D - Bomba - Fallo Variador 

M024_CMC E13.4 
Cisternas HO - Bomba Descarga - Confirmación Marcha 
Contactor 

M024_FT E13.5 Cisternas HO - Bomba Descarga - Fallo Protección 

M024_CMA E13.6 
Cisternas HO - Bomba Descarga - Confirmación Marcha 
Arrancador 

M024_FA E13.7 Cisternas HO - Bomba Descarga Fallo Arrancador 

M025_CMC E14.0 
Cisternas HR - Bomba Descarga - Confirmación Marcha 
Contactor 

M025_FT E14.1 Cisternas HR - Bomba Descarga - Fallo Protección 

M025_CMA E14.2 
Cisternas HR - Bomba Descarga - Confirmación Marcha 
Arrancador 

M025_FA E14.3 Cisternas HR - Bomba Descarga Fallo Arrancador 
Res_ED_29 E14.4   
Res_ED_30 E14.5   
Res_ED_31 E14.6   
Res_ED_32 E14.7   
M026_CMC E15.0 Mezclador 1 - Agitador - Confirmación Marcha Contactor 
M026_FT E15.1 Mezclador 1 - Agitador - Fallo Protección 

M026_CMV E15.2 Mezclador 1 - Agitador - Confirmación Marcha Variador 
M026_FV E15.3 Mezclador 1 - Agitador - Fallo Variador 

M027_CMC E15.4 Mezclador 2 - Agitador - Confirmación Marcha Contactor 
M027_FT E15.5 Mezclador 2 - Agitador - Fallo Protección 

M027_CMV E15.6 Mezclador 2 - Agitador - Confirmación Marcha Variador 
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M027_FV E15.7 Mezclador 2 - Agitador - Fallo Variador 
M028_CMC E16.0 Nodriza 1 - Agitador - Confirmación Marcha Contactor 
M028_FT E16.1 Nodriza 1 - Agitador - Fallo Protección 

M029_CMC E16.2 Nodriza 2 - Agitador - Confirmación Marcha Contactor 
M029_FT E16.3 Nodriza 2 - Agitador - Fallo Protección 

M030_CMC E16.4 Nodriza 3 - Agitador - Confirmación Marcha Contactor 
M030_FT E16.5 Nodriza 3 - Agitador - Fallo Protección 

M031_CMC E16.6 Nodriza 4 - Agitador - Confirmación Marcha Contactor 
M031_FT E16.7 Nodriza 4 - Agitador - Fallo Protección 

M031_CMV E17.0 Nodriza 4 - Agitador - Confirmación Marcha Variador 
M031_FV E17.1 Nodriza 4 - Agitador - Fallo Variador 

M032_CMC E17.2 MDI-1 - Bomba - Confirmación Marcha Contactor 
M032_FT E17.3 MDI-1 - Bomba - Fallo Protección 

M033_CMC E17.4 MDI-2 - Bomba - Confirmación Marcha Contactor 
M033_FT E17.5 MDI-2 - Bomba - Fallo Protección 

M034_CMC E17.6 TDI - Bomba - Confirmación Marcha Contactor 
M034_FT E17.7 TDI - Bomba - Fallo Protección 

M035_CMC E18.0 Polimérico HO - Bomba - Confirmación Marcha Contactor 
M035_FT E18.1 Polimérico HO - Bomba - Fallo Protección 

M036_CMC E18.2 
Poliol Básico HO - Bomba - Confirmación Marcha 
Contactor 

M036_FT E18.3 Poliol Básico HO - Bomba - Fallo Protección 
M037_FT E18.4 Unidad Refrigeración de Producto - Fallo Protección 

Res_ED_33 E18.5   
Res_ED_34 E18.6   
Res_ED_35 E18.7   
Res_ED_36 E19.0   
Res_ED_37 E19.1   
Res_ED_38 E19.2   
Res_ED_39 E19.3   
Res_ED_40 E19.4   
Res_ED_41 E19.5   
Res_ED_42 E19.6   
Res_ED_43 E19.7   

N1 E20.0 Tanque T1 - Nivel mínimo 
N2 E20.1 Tanque T1 - Nivel Máximo 
N3 E20.2 Tanque T2 - Nivel mínimo 
N4 E20.3 Tanque T2 - Nivel Máximo 
N5 E20.4 Tanque T3 - Nivel mínimo 
N6 E20.5 Tanque T3 - Nivel Máximo 
N7 E20.6 Tanque T4 - Nivel mínimo 
N8 E20.7 Tanque T4 - Nivel Máximo 
N9 E21.0 Tanque T5 - Nivel mínimo 
N10 E21.1 Tanque T5 - Nivel Máximo 
N11 E21.2 Tanque T6 - Nivel mínimo 
N12 E21.3 Tanque T6 - Nivel Máximo 
N13 E21.4 Tanque T7 - Nivel mínimo 
N14 E21.5 Tanque T7 - Nivel Máximo 
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N15 E21.6 Tanque T8 - Nivel mínimo 
N16 E21.7 Tanque T8 - Nivel Máximo 
N17 E22.0 Tanque T9 - Nivel mínimo 
N18 E22.1 Tanque T9 - Nivel Máximo 
N19 E22.2 Tanque T10 - Nivel mínimo 
N20 E22.3 Tanque T10 - Nivel Máximo 
N21 E22.4 Tanque T11 - Nivel mínimo 
N22 E22.5 Tanque T11 - Nivel Máximo 
N23 E22.6 Tanque T22 - Nivel mínimo 
N24 E22.7 Tanque T22 - Nivel Máximo 

EV95_FCC E23.0 
EV Adición de Colorante al Circuito Nodriza 1 - FC 
Cerrada 

Cont_Q_Color E23.1 Tanque T22 - Contaje de pulsos de caudal 
Res_ED_44 E23.2   
Res_ED_45 E23.3   
Res_ED_46 E23.4   
Res_ED_47 E23.5   
Res_ED_48 E23.6   
Res_ED_49 E23.7   

P13_Max E24.0 Presostato Bomba B19 - Poliol - Presión Máx. 
P14_Max E24.1 Presostato Bomba B20 - Poliol - Presión Máx. 
P15_Max E24.2 Presostato Bomba B21 - Poliol - Presión Máx. 
P16_Max E24.3 Presostato Bomba B22 - Poliol - Presión Máx. 
P17_Max E24.4 Presostato Bomba B23 - Poliol - Presión Máx. 
P18_Max E24.5 Presostato Bomba B14 - Nodriza 1 - Presión Máx. 
P19_Max E24.6 Presostato Bomba B15 - Nodriza 2 - Presión Máx. 
P20_Max E24.7 Presostato Bomba B16 - Nodriza 3 - Presión Máx. 
P21_Max E25.0 Presostato Bomba B17 - Nodriza 4 - Presión Máx. 
P22_Max E25.1 Presostato Bomba B18 - Color - Presión Máx. 
P22_min E25.2 Presostato Bomba B18 - Color - Presión mín. 
P23_min E25.3 Presencia Aire de Instrumentos - Presión mín 

Res_ED_50 E25.4   
Res_ED_51 E25.5   
Res_ED_52 E25.6   
Res_ED_53 E25.7   

EV62_FCC E26.0 
Báscula T12 - EV Descarga a T16 (Mezclador 1) - FC 
Cerrada 

EV63_FCC E26.1 
Báscula T13 - EV Descarga a T16 (Mezclador 1) - FC 
Cerrada 

EV66_FCC E26.2 Mezclador 1 - EV Descarga General - FC Cerrada 

EV68_FCC E26.3 
Mezclador 1 - EV Descarga a T18 (Nodriza 1) - FC 
Cerrada 

EV69_FCC E26.4 
Mezclador 1 - EV Descarga a T19 (Nodriza 2) - FC 
Cerrada 

EV84_FCC E26.5 Mezclador 1 - EV Producto 1 - FC Cerrada 
EV85_FCC E26.6 Mezclador 1 - EV Producto 2 - FC Cerrada 
EV86_FCC E26.7 Mezclador 1 - EV Producto 3 - FC Cerrada 
EV87_FCC E27.0 Mezclador 1 - EV Producto 4 - FC Cerrada 
EV88_FCC E27.1 Mezclador 1 - EV Producto 5 - FC Cerrada 
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N25 E27.2 Mezclador 1 - Nivel mínimo 
N26 E27.3 Mezclador 1 - Nivel Máximo 

EV64_FCC E27.4 
Báscula T14 - EV Descarga a T17 (Mezclador 2) - FC 
Cerrada 

EV65_FCC E27.5 
Báscula T15 - EV Descarga a T17 (Mezclador 2) - FC 
Cerrada 

EV67_FCC E27.6 Mezclador 2 - EV Descarga General - FC Cerrada 

EV70_FCC E27.7 
Mezclador 2 - EV Descarga a T20 (Nodriza 3) - FC 
Cerrada 

EV71_FCC E28.0 
Mezclador 2 - EV Descarga a T21 (Nodriza 4) - FC 
Cerrada 

EV89_FCC E28.1 Mezclador 2 - EV Producto 1 - FC Cerrada 
EV90_FCC E28.2 Mezclador 2 - EV Producto 2 - FC Cerrada 
EV91_FCC E28.3 Mezclador 2 - EV Producto 3 - FC Cerrada 
EV92_FCC E28.4 Mezclador 2 - EV Producto 4 - FC Cerrada 
EV93_FCC E28.5 Mezclador 2 - EV Producto 5 - FC Cerrada 

N27 E28.6 Mezclador 2 - Nivel mínimo 
N28 E28.7 Mezclador 2 - Nivel Máximo 
N29 E29.0 Nodriza 1 - Nivel Máximo 
N30 E29.1 Nodriza 1 - Nivel mínimo 

Res_ED_54 E29.2   
Res_ED_55 E29.3   

N32 E29.4 Nodriza 2 - Nivel Máximo 
N33 E29.5 Nodriza 2 - Nivel mínimo 

Res_ED_56 E29.6   
Res_ED_57 E29.7   

N35 E30.0 Nodriza 3 - Nivel Máximo 
N36 E30.1 Nodriza 3 - Nivel mínimo 

Res_ED_58 E30.2   
Res_ED_59 E30.3   

N38 E30.4 Nodriza 4 - Nivel Máximo 
N39 E30.5 Nodriza 4 - Nivel mínimo 

Res_ED_60 E30.6   
Res_ED_61 E30.7   

B_Desc_HO_March
a E31.0 Bomba Descarga Camión HO - Pul Marcha 

B_Desc_HO_Paro E31.1 Bomba Descarga Camión HO - Pul Paro 
B_Desc_HO_Emerg E31.2 Bomba Descarga Camión HO - Emergencia 

Res_HO E31.3 Reserva 
B_Desc_HR_March

a E31.4 Bomba Descarga Camión HR - Pul Marcha 
B_Desc_HR_Paro E31.5 Bomba Descarga Camión HR - Pul Paro 

B_Desc_HR_Emerg E31.6 Bomba Descarga Camión HR - Emergencia 
Res_HR E31.7 Reserva 

Maq_N1_P E32.0 Petición de Producto de la máquina de tanque Nodriza 1 
Maq_N2_P E32.1 Petición de Producto de la máquina de tanque Nodriza 2 
Maq_N3_P E32.2 Petición de Producto de la máquina de tanque Nodriza 3 
Maq_N4_P E32.3 Petición de Producto de la máquina de tanque Nodriza 4 
Pet_MDI_1 E32.4 Petición de Producto MDI-1 
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Pet_MDI_2 E32.5 Petición de Producto MDI-2 
Res_ED_62 E32.6   
Res_ED_63 E32.7   
Res_ED_64 E33.0   
Res_ED_65 E33.1   
Res_ED_66 E33.2   
Res_ED_67 E33.3   
Res_ED_68 E33.4   
Res_ED_69 E33.5   
Res_ED_70 E33.6   
Res_ED_71 E33.7   

V1_TDI_FCC E34.0 Descarga TDI - Valvula 1 - FC Cerrada 
V1_TDI_FCA E34.1 Descarga TDI - Valvula 1 - FC Abierta 
V2_TDI_FCC E34.2 Descarga TDI - Valvula 2 - FC Cerrada 
V2_TDI_FCA E34.3 Descarga TDI - Valvula 2 - FC Abierta 
V3_TDI_FCC E34.4 Descarga TDI - Valvula 3 - FC Cerrada 
V3_TDI_FCA E34.5 Descarga TDI - Valvula 3 - FC Abierta 
V1_HO_FCC E34.6 Descarga HO - Válvula 1 - FC Cerrada 
V1_HO_FCA E34.7 Descarga HO - Válvula 1 - FC Abierta 
V2_HO_FCC E35.0 Descarga HO - Válvula 2 - FC Cerrada 
V2_HO_FCA E35.1 Descarga HO - Válvula 2 - FC Abierta 
V3_HO_FCC E35.2 Descarga HO - Válvula 3 - FC Cerrada 
V3_HO_FCA E35.3 Descarga HO - Válvula 3 - FC Abierta 
V4_HO_FCC E35.4 Descarga HO - Válvula 4 - FC Cerrada 
V4_HO_FCA E35.5 Descarga HO - Válvula 4 - FC Abierta 
V5_HO_FCC E35.6 Descarga HO - Válvula 5 - FC Cerrada 
V5_HO_FCA E35.7 Descarga HO - Válvula 5 - FC Abierta 
V6_HO_FCC E36.0 Descarga HO - Válvula 6 - FC Cerrada 
V6_HO_FCA E36.1 Descarga HO - Válvula 6 - FC Abierta 
V7_HO_FCC E36.2 Descarga HO - Válvula 7 - FC Cerrada 
V7_HO_FCA E36.3 Descarga HO - Válvula 7 - FC Abierta 
V1_MDI_FCC E36.4 Descarga MDI - Válvula 1 - FC Cerrada 
V1_MDI_FCA E36.5 Descarga MDI - Válvula 1 - FC Abierta 
V2_MDI_FCC E36.6 Descarga MDI - Válvula 2 - FC Cerrada 
V2_MDI_FCA E36.7 Descarga MDI - Válvula 2 - FC Abierta 
V3_MDI_FCC E37.0 Descarga MDI - Válvula 3 - FC Cerrada 
V3_MDI_FCA E37.1 Descarga MDI - Válvula 3 - FC Abierta 
V4_MDI_FCC E37.2 Descarga MDI - Válvula 4 - FC Cerrada 
V4_MDI_FCA E37.3 Descarga MDI - Válvula 4 - FC Abierta 
V1_HR_FCC E37.4 Descarga HR - Válvula 1 - FC Cerrada 
V1_HR_FCA E37.5 Descarga HR - Válvula 1 - FC Abierta 
V2_HR_FCC E37.6 Descarga HR - Válvula 2 - FC Cerrada 
V2_HR_FCA E37.7 Descarga HR - Válvula 2 - FC Abierta 
V3_HR_FCC E38.0 Descarga HR - Válvula 3 - FC Cerrada 
V3_HR_FCA E38.1 Descarga HR - Válvula 3 - FC Abierta 
V4_HR_FCC E38.2 Descarga HR - Válvula 4 - FC Cerrada 
V4_HR_FCA E38.3 Descarga HR - Válvula 4 - FC Abierta 
V5_HR_FCC E38.4 Descarga HR - Válvula 5 - FC Cerrada 
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V5_HR_FCA E38.5 Descarga HR - Válvula 5 - FC Abierta 
V6_HR_FCC E38.6 Descarga HR - Válvula 6 - FC Cerrada 
V6_HR_FCA E38.7 Descarga HR - Válvula 6 - FC Abierta 
TDI_Llave_A E39.0 Descarga TDI - Llave A 
TDI_Llave_B E39.1 Descarga TDI - Llave B 
HO_Llave_A E39.2 Descarga Poliol HO - Llave A 
HO_Llave_B E39.3 Descarga Poliol HO - Llave B 
MDI_Llave_A E39.4 Descarga MDI - Llave A 
MDI_Llave_B E39.5 Descarga MDI - Llave B 
HR_Llave_A E39.6 Descarga Poliol HR - Llave A 
HR_Llave_B E39.7 Descarga Poliol HR - Llave B 
Res_ED_72 E40.0   
Res_ED_73 E40.1   
Res_ED_74 E40.2   
Res_ED_75 E40.3   
Res_ED_76 E40.4   
Res_ED_77 E40.5   
Res_ED_78 E40.6   
Res_ED_79 E40.7   
Res_ED_80 E41.0   
Res_ED_81 E41.1   
Res_ED_82 E41.2   
Res_ED_83 E41.3   
Res_ED_84 E41.4   
Res_ED_85 E41.5   
Res_ED_86 E41.6   
Res_ED_87 E41.7   
M001_MC A0.0 Tanque T1 - Bomba R1 - Marcha Contactor 
M001_MV A0.1 Tanque T1 - Bomba R1 - Marcha Variador 
M002_MC A0.2 Tanque T2 - Bomba R2 - Marcha Contactor 
M002_MV A0.3 Tanque T2 - Bomba R2 - Marcha Variador 
M003_MC A0.4 Tanque T3 - Bomba R3 - Marcha Contactor 
M003_MV A0.5 Tanque T3 - Bomba R3 - Marcha Variador 
M004_MC A0.6 Tanque T4 - Bomba R4 - Marcha Contactor 
M004_MV A0.7 Tanque T4 - Bomba R4 - Marcha Variador 
M005_MC A1.0 Tanque T5 - Bomba R5 - Marcha Contactor 
M005_MV A1.1 Tanque T5 - Bomba R5 - Marcha Variador 
M006_MC A1.2 Tanque T6 - Bomba R6 - Marcha Contactor 
M006_MV A1.3 Tanque T6 - Bomba R6 - Marcha Variador 
M007_MC A1.4 Tanque T7 - Bomba R7 - Marcha Contactor 
M007_MV A1.5 Tanque T7 - Bomba R7 - Marcha Variador 
M008_MC A1.6 Tanque T8 - Bomba R8 - Marcha Contactor 
M008_MV A1.7 Tanque T8 - Bomba R8 - Marcha Variador 
M009_MC A2.0 Tanque T9 - Bomba R9 - Marcha Contactor 
M009_MV A2.1 Tanque T9 - Bomba R9 - Marcha Variador 
M010_MC A2.2 Tanque T10 - Bomba R10 - Marcha Contactor 
M010_MV A2.3 Tanque T10 - Bomba R10 - Marcha Variador 
M011_MC A2.4 Tanque T11 - Bomba R11 - Marcha Contactor 
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M011_MV A2.5 Tanque T11 - Bomba R11 - Marcha Variador 
M012_MC A2.6 Tanque T22 - Bomba Color - Marcha Contactor 
M012_MV A2.7 Tanque T22 - Bomba Color - Marcha Variador 
M013_MC A3.0 Mezclador 1 - Bomba Vaciado - Marcha Contactor 
M013_MA A3.1 Mezclador 1 - Bomba Vaciado - Marcha Arrancador 
M014_MC A3.2 Mezclador 2 - Bomba Vaciado - Marcha Contactor 
M014_MA A3.3 Mezclador 2 - Bomba Vaciado - Marcha Arrancador 
M015_MC A3.4 Nodriza 1 - Bomba Línea 1 - Marcha Contactor 
M016_MC A3.5 Nodriza 2 - Bomba Línea 2 - Marcha Contactor 
M017_MC A3.6 Nodriza 3 - Bomba Línea 3 - Marcha Contactor 
M018_MC A3.7 Nodriza 4 - Bomba Línea 4 - Marcha Contactor 
M019_MC A4.0 Sputnik A1 - Bomba - Marcha Contactor 
M019_MV A4.1 Sputnik A1 - Bomba - Marcha Variador 
M020_MC A4.2 Sputnik A2 - Bomba - Marcha Contactor 
M020_MV A4.3 Sputnik A2 - Bomba - Marcha Variador 
M021_MC A4.4 Sputnik B - Bomba - Marcha Contactor 
M021_MV A4.5 Sputnik B - Bomba - Marcha Variador 
M022_MC A4.6 Sputnik C - Bomba - Marcha Contactor 
M022_MV A4.7 Sputnik C - Bomba - Marcha Variador 
M023_MC A5.0 Sputnik D - Bomba - Marcha Contactor 
M023_MV A5.1 Sputnik D - Bomba - Marcha Variador 
M024_MC A5.2 Cisternas HO - Bomba Descarga - Marcha Contactor 
M024_MA A5.3 Cisternas HO - Bomba Descarga - Marcha Arrancador 
M025_MC A5.4 Cisternas HR - Bomba Descarga - Marcha Contactor 
M025_MA A5.5 Cisternas HR - Bomba Descarga - Marcha Arrancador 
M026_MC A5.6 Mezclador 1 - Agitador - Marcha Contactor 
M026_MV A5.7 Mezclador 1 - Agitador - Marcha Variador 
M027_MC A6.0 Mezclador 2 - Agitador - Marcha Contactor 
M027_MV A6.1 Mezclador 2 - Agitador - Marcha Variador 
M028_MC A6.2 Nodriza 1 - Agitador - Marcha Contactor 
M029_MC A6.3 Nodriza 2 - Agitador - Marcha Contactor 
M030_MC A6.4 Nodriza 3 - Agitador - Marcha Contactor 
M031_MC A6.5 Nodriza 4 - Agitador - Marcha Contactor 
M031_MV A6.6 Nodriza 4 - Agitador - Marcha Variador 
M032_MC A6.7 MDI-1 - Bomba - Marcha Contactor 
M033_MC A7.0 MDI-2 - Bomba - Marcha Contactor 
M034_MC A7.1 TDI - Bomba - Marcha Contactor 
M035_MC A7.2 Polimérico HO - Bomba - Marcha Contactor 
M036_MC A7.3 Poliol Básico HO - Bomba - Marcha Contactor 

Res_AD_01 A7.4   
Res_AD_02 A7.5   
Res_AD_03 A7.6   

Sirena A7.7 Sirena de Nueva Alarma 
EV1_On A8.0 Electroválvula Agua - Velocidad Rápida - Abrir 
EV2_On A8.1 Electroválvula Agua - Velocidad Lenta - Abrir 
EV3_On A8.2 Tanque T1 - EV llenado - Abrir 
EV4_On A8.3 Tanque T2 - EV llenado - Abrir 
EV5_On A8.4 Tanque T3 - EV llenado - Abrir 
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EV6_On A8.5 Tanque T4 - EV llenado - Abrir 
EV7_On A8.6 Tanque T5 - EV llenado - Abrir 
EV8_On A8.7 Tanque T6 - EV llenado - Abrir 
EV9_On A9.0 Tanque T7 - EV llenado - Abrir 

EV10_On A9.1 Tanque T8 - EV llenado - Abrir 
EV11_On A9.2 Tanque T9 - EV llenado - Abrir 
EV12_On A9.3 Tanque T10 - EV llenado - Abrir 
EV13_On A9.4 Tanque T11 - EV llenado - Abrir 
EV94_On A9.5 EV Llenado de Tanque T22 (Color) - Abrir 
EV95_On A9.6 EV Adición de Colorante al Circuito Nodriza 1 - Abrir 

Res_AD_04 A9.7   
Res_AD_05 A10.0   
Res_AD_06 A10.1   
Res_AD_07 A10.2   
Res_AD_08 A10.3   
Res_AD_09 A10.4   
Res_AD_10 A10.5   
Res_AD_11 A10.6   
Res_AD_12 A10.7   
EV14_On A11.0 Báscula T12 - EV Producto 1 - Veloc Lenta - Abrir 
EV15_On A11.1 Báscula T12 - EV Producto 1 - Cierre - Abrir 
EV16_On A11.2 Báscula T12 - EV Producto 2 - Veloc Lenta - Abrir 
EV17_On A11.3 Báscula T12 - EV Producto 2 - Cierre - Abrir 
EV18_On A11.4 Báscula T12 - EV Producto 3 - Veloc Lenta - Abrir 
EV19_On A11.5 Báscula T12 - EV Producto 3 - Cierre - Abrir 
EV62_On A11.6 Báscula T12 - EV Descarga a T16 (Mezclador 1) - Abrir 
EV20_On A11.7 Báscula T13 - EV Producto 1 - Veloc Lenta - Abrir 
EV21_On A12.0 Báscula T13 - EV Producto 1 - Cierre - Abrir 
EV22_On A12.1 Báscula T13 - EV Producto 2 - Veloc Lenta - Abrir 
EV23_On A12.2 Báscula T13 - EV Producto 2 - Cierre - Abrir 
EV24_On A12.3 Báscula T13 - EV Producto 3 - Veloc Lenta - Abrir 
EV25_On A12.4 Báscula T13 - EV Producto 3 - Cierre - Abrir 
EV26_On A12.5 Báscula T13 - EV Producto 4 - Veloc Lenta - Abrir 
EV27_On A12.6 Báscula T13 - EV Producto 4 - Cierre - Abrir 
EV28_On A12.7 Báscula T13 - EV Producto 5 - Veloc Lenta - Abrir 
EV29_On A13.0 Báscula T13 - EV Producto 5 - Cierre - Abrir 
EV30_On A13.1 Báscula T13 - EV Producto 6 - Veloc Lenta - Abrir 
EV31_On A13.2 Báscula T13 - EV Producto 6 - Cierre - Abrir 
EV32_On A13.3 Báscula T13 - EV Producto 7 - Veloc Lenta - Abrir 
EV33_On A13.4 Báscula T13 - EV Producto 7 - Cierre - Abrir 
EV34_On A13.5 Báscula T13 - EV Producto 8 - Veloc Lenta - Abrir 
EV35_On A13.6 Báscula T13 - EV Producto 8 - Cierre - Abrir 
EV36_On A13.7 Báscula T13 - EV Producto 9 - Veloc Lenta - Abrir 
EV37_On A14.0 Báscula T13 - EV Producto 9 - Cierre - Abrir 
EV63_On A14.1 Báscula T13 - EV Descarga a T16 (Mezclador 1) - Abrir 
EV84_On A14.2 Mezclador 1 - EV Producto 1 - Abrir 
EV85_On A14.3 Mezclador 1 - EV Producto 2 - Abrir 
EV86_On A14.4 Mezclador 1 - EV Producto 3 - Abrir 
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EV87_On A14.5 Mezclador 1 - EV Producto 4 - Abrir 
EV88_On A14.6 Mezclador 1 - EV Producto 5 - Abrir 
EV66_On A14.7 Mezclador 1 - EV Descarga General - Abrir 
EV68_On A15.0 Mezclador 1 - EV Descarga a T18 (Nodriza 1) - Abrir 
EV69_On A15.1 Mezclador 1 - EV Descarga a T19 (Nodriza 2) - Abrir 

Res_AD_13 A15.2   
Res_AD_14 A15.3   
Res_AD_15 A15.4   
Res_AD_16 A15.5   
Res_AD_17 A15.6   
Res_AD_18 A15.7   
EV38_On A16.0 Báscula T14 - EV Producto 1 - Veloc Lenta - Abrir 
EV39_On A16.1 Báscula T14 - EV Producto 1 - Cierre - Abrir 
EV40_On A16.2 Báscula T14 - EV Producto 2 - Veloc Lenta - Abrir 
EV41_On A16.3 Báscula T14 - EV Producto 2 - Cierre - Abrir 
EV42_On A16.4 Báscula T14 - EV Producto 3 - Veloc Lenta - Abrir 
EV43_On A16.5 Báscula T14 - EV Producto 3 - Cierre - Abrir 
EV64_On A16.6 Báscula T14 - EV Descarga a T17 (Mezclador 2) - Abrir 
EV44_On A16.7 Báscula T15 - EV Producto 1 - Veloc Lenta - Abrir 
EV45_On A17.0 Báscula T15 - EV Producto 1 - Cierre - Abrir 
EV46_On A17.1 Báscula T15 - EV Producto 2 - Veloc Lenta - Abrir 
EV47_On A17.2 Báscula T15 - EV Producto 2 - Cierre - Abrir 
EV48_On A17.3 Báscula T15 - EV Producto 3 - Veloc Lenta - Abrir 
EV49_On A17.4 Báscula T15 - EV Producto 3 - Cierre - Abrir 
EV50_On A17.5 Báscula T15 - EV Producto 4 - Veloc Lenta - Abrir 
EV51_On A17.6 Báscula T15 - EV Producto 4 - Cierre - Abrir 
EV52_On A17.7 Báscula T15 - EV Producto 5 - Veloc Lenta - Abrir 
EV53_On A18.0 Báscula T15 - EV Producto 5 - Cierre - Abrir 
EV54_On A18.1 Báscula T15 - EV Producto 6 - Veloc Lenta - Abrir 
EV55_On A18.2 Báscula T15 - EV Producto 6 - Cierre - Abrir 
EV56_On A18.3 Báscula T15 - EV Producto 7 - Veloc Lenta - Abrir 
EV57_On A18.4 Báscula T15 - EV Producto 7 - Cierre - Abrir 
EV58_On A18.5 Báscula T15 - EV Producto 8 - Veloc Lenta - Abrir 
EV59_On A18.6 Báscula T15 - EV Producto 8 - Cierre - Abrir 
EV60_On A18.7 Báscula T15 - EV Producto 9 - Veloc Lenta - Abrir 
EV61_On A19.0 Báscula T15 - EV Producto 9 - Cierre - Abrir 
EV65_On A19.1 Báscula T15 - EV Descarga a T17 (Mezclador 2) - Abrir 
EV89_On A19.2 Mezclador 2 - EV Producto 1 - Abrir 
EV90_On A19.3 Mezclador 2 - EV Producto 2 - Abrir 
EV91_On A19.4 Mezclador 2 - EV Producto 3 - Abrir 
EV92_On A19.5 Mezclador 2 - EV Producto 4 - Abrir 
EV93_On A19.6 Mezclador 2 - EV Producto 5 - Abrir 
EV67_On A19.7 Mezclador 2 - EV Descarga General - Abrir 
EV70_On A20.0 Mezclador 2 - EV Descarga a T20 (Nodriza 3) - Abrir 
EV71_On A20.1 Mezclador 2 - EV Descarga a T21 (Nodriza 4) - Abrir 

Res_AD_19 A20.2   
Res_AD_20 A20.3   
Res_AD_21 A20.4   
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Res_AD_22 A20.5   
Res_AD_23 A20.6   
Res_AD_24 A20.7   
EV72_On A21.0 Nodriza 1 - EV Retorno de Máquina - Abrir 
EV73_On A21.1 Nodriza 1 - EV Recirculación - Abrir 
EV80_On A21.2 Nodriza 1 - EV Envío a Máquina - Abrir 
EV96_On A21.3 Nodriza 1 - EV Calentamiento Poliol - Abrir 
EV74_On A21.4 Nodriza 2 - EV Retorno de Máquina - Abrir 
EV75_On A21.5 Nodriza 2 - EV Recirculación - Abrir 
EV81_On A21.6 Nodriza 2 - EV Envío a Máquina - Abrir 
EV97_On A21.7 Nodriza 2 - EV Calentamiento Poliol - Abrir 
EV76_On A22.0 Nodriza 3 - EV Retorno de Máquina - Abrir 
EV77_On A22.1 Nodriza 3 - EV Recirculación - Abrir 
EV82_On A22.2 Nodriza 3 - EV Envío a Máquina - Abrir 
EV98_On A22.3 Nodriza 3 - EV Calentamiento Poliol - Abrir 
EV78_On A22.4 Nodriza 4 - EV Retorno de Máquina - Abrir 
EV79_On A22.5 Nodriza 4 - EV Recirculación - Abrir 
EV83_On A22.6 Nodriza 4 - EV Envío a Máquina - Abrir 
EV99_On A22.7 Nodriza 4 - EV Calentamiento Poliol - Abrir 
EV100_On A23.0 Reserva - Abrir 
Res_AD_25 A23.1   
Res_AD_26 A23.2   
Res_AD_27 A23.3   
Res_AD_28 A23.4   
Res_AD_29 A23.5   
Res_AD_30 A23.6   
Res_AD_31 A23.7   

L_Desc_HO_Hab A24.0 Bomba Descarga Camión HO - Lamp Habilitación 
L_Desc_HO_March

a A24.1 Bomba Descarga Camión HO - Lamp Marcha 
L_Desc_HO_Paro A24.2 Bomba Descarga Camión HO - Lamp Paro 
L_Desc_HR_Hab A24.3 Bomba Descarga Camión HR - Lamp Habilitación 

L_Desc_HR_March
a A24.4 Bomba Descarga Camión HR - Lamp Marcha 

L_Desc_HR_Paro A24.5 Bomba Descarga Camión HR - Lamp Paro 
Res_AD_32 A24.6   
Res_AD_33 A24.7   
Res_AD_34 A25.0 Descarga TDI - Llave A 
Res_AD_35 A25.1 Descarga Poliol HO - Llave A 
Res_AD_36 A25.2 Descarga MDI - Llave A 
Res_AD_37 A25.3 Descarga Poliol HR - Llave A 
Res_AD_38 A25.4   
Res_AD_39 A25.5   
Res_AD_40 A25.6   
Res_AD_41 A25.7   
Res_AD_42 A26.0   
Res_AD_43 A26.1   
Res_AD_44 A26.2   
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Res_AD_45 A26.3   
Res_AD_46 A26.4   
Res_AD_47 A26.5   
Res_AD_48 A26.6   
Res_AD_49 A26.7   
Res_AD_50 A27.0   
Res_AD_51 A27.1   
Res_AD_52 A27.2   
Res_AD_53 A27.3   
Res_AD_54 A27.4   
Res_AD_55 A27.5   
Res_AD_56 A27.6   
Res_AD_57 A27.7   
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3.2.2 Programación 

 

3.2.3 Simulación 

1º  En el OB1 se crea la llamada al FC2 (Segm.1), se cancela la 

llamada a FC12 y FC32 (Segm.8), se pone "CERO" en lugar de E1.6 

(Segm.6). 

 

2º  Se abre la tabla de variables y se fuerza todo lo que está listo 

para forzar (En teoría es lo necesario). 

 

3º  Se comprueba todo lo que hace falta que sea forzado. 

 

4º  Cambiar los tiempos de espera y estabilizado de los FCs 14 y 13 

respectivamente, pasando de 50s a 5s y de 30s a 3s. 

 

5º  Cambiar los tiempos de agitado de los mezcladores en el SCADA 

de 30' a 1'. 
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3.2.4 Modelo entidad-relación 
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4 PLANOS 

En este capítulo se incluyen los planos de la instalación, por el volumen 

de los mismos se adjuntan con el documento PDF al igual que los 

manuales de los equipos instalados. 
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5 PRESUPUESTO 

5.1 CCM Control y Fuerza: 

 
CONCEPTO REFERENC. C. IMP. 

RELE TRS 24VDC 1CO 1122770000 128 1.015,04 

Opto para entradas  240 4.187,04 

Aislador Galvánico 6185D 17 5.358,70 

SITOP smart, PSU100S 24 V / 10 A fuente de alimentación estabilizada. Entrada: 

AC 120/230 V Salida: DC 24 V / 10 A 6EP1334-2BA20 1 179,65 

SITOP smart, PSU100S 24 V / 20 A fuente de alimentación estabilizada Entrada: 

AC 120/230 V Salida: DC 24 V / 20 A 6EP1336-2BA10 1 246,56 

SITOP PSE200U, módulo de corte selectivo 3 A, módulo de selección de 4 

canales, entrada: DC 24 V, salida: DC 24 V / 3 A por canal, corriente de salida 

ajustable entre 0,5-3 A 6EP1961-2BA11 0 0,00 

SITOP PSE200U, módulo de corte selectivo 10 A, módulo de selección de 4 

canales, entrada: DC 24 V, salida: DC 24 V / 10 A por canal, corriente de salida 

ajustable entre 3-10 A 6EP1961-2BA21 3 430,33 

SIMATIC S7-400, Bastidor central y de ampliación UR2 con 9 puestos de enchufe, 

conectables 2 alimentaciones redundantes 6ES7400-1JA01-0AA0 1 561,24 

SIMATIC S7-400, Fuente de alimentación PS407: 10A, rango amplio, UC 

120/230V, DC 5V/10A 6ES7407-0KA02-0AA0 1 809,01 

SIMATIC S7-400, CPU 412-2 PN Módulo central con: Memoria principal 1 MB, 

(0,5 MB código, 0,5 MB datos), Interfaces: Interfaz  1: MPI/DP 12 MBIT/S (X1), 

Interfaz  2: Ethernet / PROFINET (X5) 6ES7412-2EK06-0AB0 1 3.872,82 

SIMATIC S7-400, memory card RAM MC 952 para S7-400, forma constructiva 

Larga, 2 MBytes 6ES7952-1AL00-0AA0 1 991,07 

SIMATIC NET, CP 443-1 procesador de comunicaciones para la conexión de 

SIMATIC S7-400 a Ethernet Industrial, mediante ISO, TCP/IP y UDP, 

comunicación S7, FETCH/WRITE, SEND/RCV con y sin RFC1006, multicast, 

controlador PN IO, DHCP, SNMP V2, diagnóstico WEB ampliado; FAST 

STARTUP; soporta PROFIENERGY 6GK7443-1EX30-0XE0 1 2.467,72 

SIMATIC ET 200, módulo Interfaz PROFINET IM 155-6PN STANDARD para 

ET 200SP, hasta 32 módulos de periferia, incluye módulo de servidor, incluye 

adaptador de bus BA 2 x RJ45 6ES7155-6AA00-0BN0 5 1.727,58 

SIMATIC ET 200, 1 módulo electrónico para ET 200SP, módulo de comunicación 

CM PTP para acoplamiento serie RS422, RS485 y RS232, protocolos FREEPORT 

(ASCII), 3964(R), USS, MODBUS RTU MASTER, SLAVE, velocidad de 

transferencia 115200 Kbits/s 6ES7137-6AA00-0BA0 2 717,61 

SIMATIC ET 200, 1 módulo electrónico de entradas analógicas para ET 200SP, 

AI 4 x I a 2/4 hilos ESTANDAR, Apto para tipo BU A0, A1, código de color 

CC03, diagnóstico de módulo., 16 Bits, +/-0,3%, 6ES7134-6GD00-0BA1 17 3.388,72 
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SIMATIC ET 200, 1 módulo electrónico de salidas analógicas para ET 200SP, SA 

4 x U/I ESTANDAR, Apto para tipo BU A0, A1, código de color CC00, 

diagnóstico de módulo, 16 Bits, +/-0,3% 6ES7135-6HD00-0BA1 10 2.524,93 

TM SIWAREX WP321 7MH4138-6AA00-0BA0 15 7.850,70 

SIMATIC ET 200, 1 módulo electrónico de entradas digitales para ET 200SP, ED 

16 x 24V DC ESTANDAR, Apto para tipo BU A0, código de color CC00, 

diagnóstico de módulo 6ES7131-6BH00-0BA0 30 2.970,26 

SIMATIC ET 200, 1 módulo electrónico de entradas digitales para ET 200SP, SD 

16 x 24V DC/0,5A ESTANDAR, Apto para tipo BU A0, código de color CC00, 

diagnóstico de módulo 6ES7132-6BH00-0BA0 16 1.839,29 

SIMATIC ET 200, BaseUnit BU15-P16+A0+2D para ET 200SP, tipo BU A0, 

bornes PUSH-IN, sin bornes auxiliares, nuevo grupo de carga, ancho por alto: 

15mm x 117mm 6ES7193-6BP00-0DA0 12 368,34 

SIMATIC ET 200, BaseUnit BU15-P16+A0+2B para ET 200SP, tipo BU A0, 

bornes PUSH-IN, sin bornes auxiliares, puenteado hacia la izquierda, ancho por 

alto: 15mm x 117mm 6ES7193-6BP00-0BA0 61 1.061,75 

SCALANCE X204-2FM 6GK5204-2BB11-2AA3 1 1.408,84 

SIMATIC NET, memoria de configuración C-PLUG, para almacenar los datos de 

configuración en componentes SIMATIC NET y posibles datos de usuario, como 

por ejemplo el sistema de archivos en el CP 443-1 Advance o dispositivos 

SCALANCE gestionables, aplicable en productos SIMATIC NET con slot para C-

PLUG 6GK1900-0AB00 1 134,89 

Bandejas de fibra, pasamuros y pig-tails  1 237,90 

Fusiones  12 761,28 

TS ARMARIO 800x2000x600, RAL7035 8806500 5 4.557,42 

TS PAREDES LATERALES 2000x600, RAL7035 8106235 1 190,88 

TS ZOCALO FRONT/TRAS. 800x100 RAL7022 8601800 5 245,32 

TS ZOCALO LATERAL 600X100MM. RAL7022 8601060 5 167,36 

SZ PORTAESQUEMAS METALALICO  800MM 4118000 1 37,91 

TS PLACA MONTAJE INTERMEDIA 2000MM 4591700 4 311,90 

SZ LUMINARIA ESTANDAR 18W. Ancho 682mm. 4138190 5 715,04 

SK VENTILADOR  550 m³/h 230VAC 3243100 3 628,72 

SK FILTRO SALIDA P. SK3243.1XX/3244.1XX 3243200 5 223,80 

SK TERMOSTATO 5-55º  230V/24V 3110000 1 34,90 

Punteras y terminales  1 237,90 

Bornes  1 555,10 

Cables  1 1.268,80 

Embarrado  1 713,70 

INTERRUPTOR AUTOMATICO VL 630N PODER DE CORTE ESTANDAR 

ICU=45KA / 415 V AC 3 POLOS, PROTECC. DISTRIBUCION DISP. 

SOBREINTENSIDAD TM, LI IN=630A, INT. ASIGNADA IR=500-630A, 

PROTEC. SOBREC. II=3250-6500A, PROTEC. CORT. SIN DISPARADOR 

AUXILIAR SIN INT. AUX. /ALARMA 3VL5763-1DC36 1 1.856,60 
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ACCESORIO PARA VL160X, VL160, VL250, VL400, JUEGO INTERR. 

AUXIL. /ALARMA 2HS(1NA+1NC) +1AS(1NA) PARA MONT. EN POLO 

N/IQDA/DRCHA PARA MONT. EN POLO N/IQDA/DRCHA 3VL9400-2AD00 1 72,50 

ACCESORIO PARA VL160X, VL160, VL250, VL400, DISPARADOR DE 

APERTURA 24 V DC PARA MONTAJE A LA DRCHA. PARA MONTAJE A 

LA DRCHA. 3VL9400-1SC00 1 109,35 

Trafo Mando 400/230 1000VA ND1000 1 163,36 

SIRIUS interruptor automático, disparador por sobrecarga Con retardo 1,4...2A, 

disparador por cortocircuito sin retardo 24A, tamaño S00, protección de motor, 

Clase 10, Conexión por tornillo, poder de corte estandar 3RV1011-1BA10 1 67,93 

SITOP modular, 10 A, fuente de alimentación estabilizada, entrada (monofásica o 

bifásica): AC 120-230/230-500 V, salida: DC 24 V / 10 A 6EP1334-3BA00 1 217,79 

Interruptor automático, 70mm, accesoriable, 6kA, curva C, 2 polos, 10A 5SY6210-7 5 127,27 

Contacto auxiliar p/aut. 70mm, 0,5 mód., 1NA+1NC 5ST3010 4 85,86 

Borne del interruptor de protección, disparador a y n , contacto auxiliar, conexión 

por tornillo en ambos lados, tamaño de bornes 1,5, intensidad asignada permanente 

2A 5SK9011-4KK25 3 96,01 

Borne del interruptor de protección, disparador a y n , contacto auxiliar, conexión 

por tornillo en ambos lados, tamaño de bornes 1,5, intensidad asignada permanente 

4A 5SK9011-4KK26 10 320,05 

SIRIUS Relé seguridad, 3NA habilitación, 1NC señalización, 24V AC/DC 3TK2821-1CB30 1 139,56 

SENTRON PAC3200 con fuente de alimentación de muy baja tensión y bornes de

tornillo 7KM2111-1BA00-3AA0 1 386,64 

Módulo de comunicación PROFINET para Sentron PAC 7KM9300-0AE00-0AA0 1 111,91 

Toroidales de Medida  3 88,32 

SIRIUS Innovations Interruptor automático S00, Guardamotor, Clase 10, 

Protección L0, 9...1, 25A, Protección I16A, conexión tornillo, Poder de corte 

estandar 3RV2011-0KA10 1 50,24 

SIRIUS Innovations 1NA+1NC transversal, conexión tornillo, interruptores 

S00/S0 3RV2901-1E 1 7,29 

SIRIUS Innovations Bloque de unión, conexión tornillo 3RV2.21 y 3RT2.2., 

accionamiento AC 3RA2921-1AA00 1 4,25 

SIRIUS Innovations Contactor, AC-3, 3KW/400V, 1NA, DC 24V, S00 conexión 

tornillo 3RT2015-1BB42 1 26,85 

SIRIUS Innovations Contacto auxiliar, 1NA+1NC CIRCUITOS: 1NA, 1NC, 

conexión desde arriba S00 y S0, conexión tornillo 3RH2911-1LA11 1 5,94 

SIRIUS Innovations Piezas cableado, conexión tornillo, INCL. Enclavamiento 

mecánico, para inversor S00 3RA2913-2AA1 0 0,00 

SIRIUS Arrancador suave, tamaño S00, 3.6A, 1.5KW/400V, 40 DEGREES, 200-

480V AC, 24V AC/DC, conexión por tornillo 3RW3013-1BB04 0 0,00 

SIRIUS Arrancador suave, arranque, parada y protección de motor, S0, 12.5A, 

5.5KW/400V, 40 DEGR., AC 200-480V, AC/DC 24V, conexión por tornillo 3RW4024-1BB04 0 0,00 

SIRIUS Innovations Interruptor automático S00, Guardamotor, Clase 10, 

Protección L1, 1...1, 6A, Protección I 21A, conexión tornillo, Poder de corte 

estandar 3RV2011-1AA10 8 364,95 
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SIRIUS Innovations 1NA+1NC transversal, conexión tornillo, interruptores 

S00/S0 3RV2901-1E 8 58,33 

SIRIUS Innovations Bloque de unión, conexión tornillo 3RV2.21 y 3RT2.2., 

accionamiento AC 3RA2921-1AA00 8 34,00 

SIRIUS Innovations Contactor, AC-3, 3KW/400V, 1NA, DC 24V, S00 conexión 

tornillo 3RT2015-1BB42 8 214,81 

SIRIUS Innovations Contacto auxiliar, 1NA+1NC CIRCUITOS: 1NA, 1NC, 

conexión desde arriba S00 y S0, conexión tornillo 3RH2911-1LA11 8 47,49 

SIRIUS Innovations Piezas cableado, conexión tornillo, INCL. Enclavamiento 

mecánico, para inversor S00 3RA2913-2AA1 0 0,00 

SIRIUS Arrancador suave, tamaño S00, 3.6A, 1.5KW/400V, 40 DEGREES, 200-

480V AC, 24V AC/DC, conexión por tornillo 3RW3013-1BB04 0 0,00 

SIRIUS Arrancador suave, arranque, parada y protección de motor, S0, 12.5A, 

5.5KW/400V, 40 DEGR., AC 200-480V, AC/DC 24V, conexión por tornillo 3RW4024-1BB04 0 0,00 

SIRIUS Innovations Interruptor automático S00, Guardamotor, Clase 10, 

Protección L1, 8...2, 5A, Protección I 33A, conexión tornillo, Poder de corte 

estandar 3RV2011-1CA10 3 143,16 

SIRIUS Innovations 1NA+1NC transversal, conexión tornillo, interruptores 

S00/S0 3RV2901-1E 3 21,88 

SIRIUS Innovations Bloque de unión, conexión tornillo 3RV2.21 y 3RT2.2., 

accionamiento AC 3RA2921-1AA00 3 12,75 

SIRIUS Innovations Contactor, AC-3, 3KW/400V, 1NA, DC 24V, S00 conexión 

tornillo 3RT2015-1BB42 3 80,55 

SIRIUS Innovations Contacto auxiliar, 1NA+1NC CIRCUITOS: 1NA, 1NC, 

conexión desde arriba S00 y S0, conexión tornillo 3RH2911-1LA11 3 17,81 

SIRIUS Innovations Piezas cableado, conexión tornillo, INCL. Enclavamiento 

mecánico, para inversor S00 3RA2913-2AA1 0 0,00 

SIRIUS Arrancador suave, tamaño S00, 3.6A, 1.5KW/400V, 40 DEGREES, 200-

480V AC, 24V AC/DC, conexión por tornillo 3RW3013-1BB04 0 0,00 

SIRIUS Arrancador suave, arranque, parada y protección de motor, S0, 12.5A, 

5.5KW/400V, 40 DEGR., AC 200-480V, AC/DC 24V, conexión por tornillo 3RW4024-1BB04 0 0,00 

SIRIUS Innovations Interruptor automático S00, Guardamotor, Clase 10, 

Protección L 2, 8...4A, Protección I 52A, conexión tornillo, Poder de corte estandar 3RV2011-1EA10 2 95,44 

SIRIUS Innovations 1NA+1NC transversal, conexión tornillo, interruptores 

S00/S0 3RV2901-1E 2 14,58 

SIRIUS Innovations Bloque de unión, conexión tornillo 3RV2.21 y 3RT2.2., 

accionamiento AC 3RA2921-1AA00 2 8,50 

SIRIUS Innovations Contactor, AC-3, 3KW/400V, 1NA, DC 24V, S00 conexión 

tornillo 3RT2015-1BB42 2 53,70 

SIRIUS Innovations Contacto auxiliar, 1NA+1NC CIRCUITOS: 1NA, 1NC, 

conexión desde arriba S00 y S0, conexión tornillo 3RH2911-1LA11 2 11,87 

SIRIUS Innovations Piezas cableado, conexión tornillo, INCL. Enclavamiento 

mecánico, para inversor S00 3RA2913-2AA1 0 0,00 

SIRIUS Arrancador suave, tamaño S00, 3.6A, 1.5KW/400V, 40 DEGREES, 200-

480V AC, 24V AC/DC, conexión por tornillo 3RW3013-1BB04 0 0,00 
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SIRIUS Arrancador suave, arranque, parada y protección de motor, S0, 12.5A, 

5.5KW/400V, 40 DEGR., AC 200-480V, AC/DC 24V, conexión por tornillo 3RW4024-1BB04 0 0,00 

SIRIUS Innovations Interruptor automático S00, Guardamotor, Clase 10, 

Protección L 4, 5...6, 3A, Protección I 82Aconexión tornillo, Poder de corte 

estándar 3RV2011-1GA10 18 858,98 

SIRIUS Innovations 1NA+1NC transversal, conexión tornillo, interruptores 

S00/S0 3RV2901-1E 18 131,25 

SIRIUS Innovations Bloque de unión, conexión tornillo 3RV2.21 y 3RT2.2., 

accionamiento AC 3RA2921-1AA00 18 76,50 

SIRIUS Innovations Contactor, AC-3, 3KW/400V, 1NA, DC 24V, S00 conexión 

tornillo 3RT2015-1BB42 18 483,33 

SIRIUS Innovations Contacto auxiliar, 1NA+1NC CIRCUITOS: 1NA, 1NC, 

conexión desde arriba S00 y S0, conexión tornillo 3RH2911-1LA11 18 106,85 

SIRIUS Innovations Piezas cableado, conexión tornillo, INCL. Enclavamiento 

mecánico, para inversor S00 3RA2913-2AA1 0 0,00 

SIRIUS Arrancador suave, tamaño S00, 6.5A, 3KW/400V, 40 DEGREES, 200-

480V AC, 24V AC/DC, conexión por tornillo 3RW3014-1BB04 0 0,00 

SIRIUS Arrancador suave, arranque, parada y protección de motor, S0, 12.5A, 

5.5KW/400V, 40 DEGR., AC 200-480V, AC/DC 24V, conexión por tornillo 3RW4024-1BB04 0 0,00 

V1000, TRI400V, ND:23 A/11 kW, HD: 18 A / 7,5 KW CIMRVC4A0023B 17 4.150,82 

REACT.ENTR., AC,25AMP, VC4A0023XAA, AC4A0023FAA LR340-4/25 17 605,81 

SIRIUS Innovations Interruptor automático S0, Guardamotor, Clase 10, 

Protección L 20...25A, Protección I 325A, conexión tornillo, Poder de corte 

estándar, 3RV2021-4DA10 2 151,46 

SIRIUS Innovations 1NA+1NC transversal, conexión tornillo, interruptores 

S00/S0 3RV2901-1E 2 14,58 

SIRIUS Innovations Bloque de unión, conexión tornillo 3RV2.21 y 3RT2.2., 

accionamiento AC 3RA2921-1AA00 2 8,50 

SIRIUS Innovations Contactor, AC-3, 11KW/400V, 1NA+1NC, AC 24V 

50/60HZ, S0 conexión tornillo 3RT2026-1AC20 2 103,55 

SIRIUS Innovations Contacto auxiliar, 1NA+1NC CIRCUITOS: 1NA, 1NC, 

conexión desde arriba S00 y S0, conexión tornillo 3RH2911-1LA11 2 11,87 

SIRIUS Innovations Piezas cableado, conexión tornillo, INCL. Enclavamiento 

mecánico, para inversor S0 3RA2923-2AA1 0 0,00 

SIRIUS Arrancador suave, tamaño S0, 25A, 11KW/400V, 40 DEGREES, 200-

480V AC, 24V AC/DC, conexión por tornillo 3RW3026-1BB04 0 0,00 

SIRIUS Arrancador suave, arranque, parada y protección de motor, S0, 25A, 

11KW/400V, 40 DEGR., AC 200-480V, AC/DC 24V, conexión por tornillo 3RW4026-1BB04 2 526,95 

Montaje armario  1 9.243,00 

Transporte (envío del armario al cliente)  1 1.903,20 

TOTAL, CCM Control y Fuerza:   78.494,20 

 

  



 

 
PROGRAMACIÓN DE UN REACTOR DE MEZCLADO DE 

PRODUCTOS QUÍMICOS. 

 

FEBRERO 2017 INDICE 96

 

 

5.2 Servidor de Recetas e Informes + Aplicación: 

 
CONCEPTO C. IMP. 

Server 1 3.172,00 

2ª Tarjeta de Red 1 158,60 

2º HDD 1 158,60 

OPC Inat 1 951,60 

Licencia de Base de Datos 1 1.268,80 

Aplicación de recetas 1 15.377,18 

TOTAL, Servidor de Recetas e Informes + Aplicación:  21.086,78 

 

 

5.3 PC SCADA y Licencias: 

 
CONCEPTO C. IMP. 

Ordenador 1 2.379,00 

Monitor de 19" 2 1.110,20 

Impresora 1 396,50 

2ª Tarjeta de Red 1 158,60 

2º HDD 1 158,60 

SIMATIC WinCC Sistemas SW V7.3, RT 8192 (8192 Power Tags), Runtime-SW, licencia individual 

SW y Clave de licencia Clase A, 5 idiomas (AL,IN,IT,FR,ES), ejecutable bajo Windows 7 Prof/Ent/Ult 

+SP1 (32 bit)/ 7 Prof/Ent/Ult +SP1 (64 bit)/ 8.1 Std/Prof/Ent/Ult (64 bit)/ Server 2008 R2 +SP1 (64 

bit)/ Server 2012 (64 bit) 1 5.845,14 

TOTAL, PC SCADA y Licencias:  10.048,04 
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5.4 Programa PLC y SCADA: 
 
CONCEPTO IMP. 

Desarrollo PLC  

Pruebas en taller Señales  

Pruebas en taller Funcionamiento  

Pantallas  

Asignación Variables  

Curvas de tendencia  

Alarmas  

Forzado señales  

Pruebas en taller  

Documentación  

TOTAL, Programa PLC y SCADA: 50.589,63 

 

5.5 Total 

 
CONCEPTO IMP. 

CCM Control y Fuerza: 78.494,20 

Servidor de Recetas e Informes + Aplicación: 21.086,78 

PC SCADA y Licencias: 10.048,04 

Programa PLC y SCADA: 50.589,63 

TOTAL, Obra 160.218,65 € 

 
Gastos generales (7%) 11.215,30 

Total (Obra + G.G) 171.433,95 

 

Beneficio industrial (8%) 13.714,71 

Total (Obra +G.G + B.I) 185.148,66 

 

CONCEPTO IMP. 

Coste total antes de impuestos 185.148,66 € 

Costes impuestos (21%) 38.881,22 € 

TOTAL 224.029,88 € 
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Standard electrical connection: DIN 43650 cap with solder-
less screw terminals.  Available options include 1/2" NPT 
female conduit, NEMA 4 flying leads with vented cable, 4 
and 6 pin Mil Plug, and custom connectors.  


WIKA manufactures a broad range of transmitter models to meet a variety of applications and 
environments.  These models can vary in the type of electrical connection, process connection, 
and electrical specifications.


This manual should be used in conjunction with the Tronic Line data sheets.  The information 
herein is for reference only.  Final product selection should be based on the technical specifications 
provided on the most recent product data sheets.  All technical specifications in this manual and 
on the data sheets are subject to change without notice.  For further assistance, please contact 
the WIKA technical team.


Typical WIKA Tronic Industrial  Pressure Transmitter


Process connection: 316 stainless steel for corrosion resis-
tance.  1/2 NPT male is the standard.  The sensing element 
is located inside the process connection near the hex.


Body: 304 stainless steel.  Contains circuit board for signal 
conditioning to produce 4-20 mA, 0-5 volt, or other high 
level output.  The circuit board is potted in silicone gel for 
moisture and vibration protection.


1.0  Introduction
Pressure transmitters and transducers are electronic devices that measure pressure and produce 
an output signal that is both linear and proportional to the applied pressure. 


       A pressure transmitter converts applied pressure to an amplified output signal such as
       4-20 mA or 0-10 V. 
       A pressure transducer converts applied pressure to an unamplified signal such as 2mV/V.


General purpose pressure sensors, transducers, and transmitters are usually referred to as 
pressure transducers.  In this manual , the word transmitter is used to refer to both transmitters 
and transducers unless otherwise noted. 
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Piezoresistive sensor


circuit board


connector pins
support
protector
strain gauge support
sensor element


transmitting liquid


stainless steel 
diaphragm


pressure connection


1.1 The Pressure Sensor


Low pressure applications to 300 psi use a diffused semiconductor piezoresistive strain gauge.  
This type of strain gauge is manufactured using integrated circuit technology.  The Wheatstone 
Bridge is etched onto a single crystal silicon diaphragm. Since the silicon diaphragm cannot with-
stand corrosive media, it is isolated by a metal diaphragm.  Pressure is transmitted to the silicon 
diaphragm by a transmitting liquid, usually a synthetic oil.  Other fill fluids including halocarbon are 
available for special applications including paint and oxygen media.


This type of sensor, also known a  piezoresistive strain gauge, is found in most WIKA industrial, OEM, 
and special purpose transmitters up to a pressure range of 300 psi.


WIKA pressure transmitters use a  strain gauge as the 
primary sensing element.  Strain gauge sensors feature 
small size, fast response, and high reliability.  The strain 
gauge is a series of resistors arranged in a circuit called 
a  Wheatstone Bridge. As the sensor is pressurized, the 
resistors are stretched and compressed by the pressure 
and their resistance changes in proportion to the amount 
of pressure applied.


Three types of strain gauge sensors are used in most WIKA pressure transmitters: piezoresistive, 
thin film, and ceramic.


1.2 Piezoresistive Sensors


Exploded view of a typical 
piezoresistive sensor assembly


Wheatstone Bridge
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Resistance layer


Insulating layer


Insulating layer


Circuit layer


Pressure


Cross section of a Thin Film sensor


The WIKA TTF-1 is the Thin Film sensor packaged in a 1/4" NPT male 
process connection and equipped with 6" color coded leads.  The  low 
level output is 2 millivolts per volt (2mV/V).    Using the 0-25 bar range as 
an example, a circuit with a 10 volt supply will provide an output of 20 mV 
at 25 bar pressure.  A 20 volt supply voltage (the maximum) will provide 
a 40 millivolt output at full pressure.  The lowest available pressure range 
for this sensor is 0-10 bar (0-145 psi).   


This sensor is designed for OEM engineers who want to provide their own 
regulated power supply and signal conditioning circuitry.  Substantial cost 
savings for the user are possible when large quantities are required.


Model TTF-1


1.3 Thin Film Sensors


Tronic pressure transmitters above 300 psi use a  Thin Film strain gauge sensor.  A Thin 
Film sensor has the Wheatstone Bridge deposited directly on a stainless steel diaphragm.  
This is applied to the diaphragm by a vacuum deposition process called sputtering.  This 
sensor technology results in fewer components and higher reliability in high pressure 
applications when compared to many other sensor technologies. 


WIKA 7 mm Thin Film sensor


Product example:


The thin film sensor is used in WIKA Tronic pressure transmitters  with a range above 300 psi.


 Ceramic Sensors
The WIKA monolithic ceramic thick film sensor is a one piece design. 
This provides high, long term stability. The ceramic substrate produces 
virtually no hysteresis.  It is a low cost sensor with an unamplified mV 
per V signal for use in the automotive, pneumatics, and water industries.  
It is also used in the WIKA low cost PSD-10 pressure switches, DG-10 
digital gauge, and MCT sensors.


WIKA monolithic ceramic sensors Model DG-10
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1.4 Other Sensor Types
Many different sensor technologies exist for pressure measurement.  Many have specific advantages, 
depending upon the application.


Foil type strain gauges are inexpensive and flexible because they can be applied to many types 
of metal surfaces, including curved surfaces, by using adhesives.  They are glued to the rear 
surface of the diaphragm. An additional plastic film is applied over the strain gauge for protec-
tion.  Bonded strain gauges may show excessive temperature and stability effects because they 
use an adhesive to attach the foil to the metal diaphragm.  Since the steel diaphragm and adhesive 
expand and contract at different rates with temperature changes, elaborate temperature compensa-
tion measures are required to minimize this error.  The bonded foil may also "creep" (shift position 
on the diaphragm) when under load because the diaphragm and adhesive have different elastic 
properties.


 Capacitive sensors  use the change in distance between two metallic plates to measure pres-
sure. They are very sensitive in low pressure and high vacuum applications.  If made with ceramic 
diaphragms, this type of sensor can withstand very high overload pressures.  However, ceramic 
diaphragms are brittle when compared to stainless steel, and many require a sealing gasket of Viton® 
or other material when installed in a stainless steel process connection. 


 Inductive sensors include types that use a change in magnetic resistance and  LVDT (linear variable 
displacement transformer).  These sensors require a relatively large displacement of the diaphragm 
and are typically used to measure static pressure.  This technology has largely been replaced by 
other newer sensor technologies.


Microelectromechanical systems (MEMS) combines microelectronics with miniature mechanical 
systems such as valves or gears all on a single chip using nanotechnology for pressure measurement.


Vibrating elements (for example silicon resonance) use the change in vibration on the molecular 
level of different material elements caused by a change in applied pressure to measure the pressure.


Many other sensor technologies exist, including Hall effect, potentiometric, ionization, and quartz.  
Many are for highly specialized, nonindustrial applications.
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The second page of the data sheet lists general performance characteristics for each model.  
The following specification descriptions uses the S-10 transmitter as an example.


2.0 Specifications
WIKA Tronic catalog pages and data sheets have a consistent layout of technical information 
that is required to select the correct transmitter.


A


B


C


D


E


F


H


G


I


J


K


Specifications Model S-10 / S-11


Pressure range 50InWC 5psi 10psi 25psi 30psi 60psi 100psi 160psi 200psi


Maximum pressure* 14psi 29psi 58psi 145psi 145psi 240psi 500psi 1160psi 1160psi


Burst pressure** 29psi 35psi 69psi 170psi 170psi 290psi 600psi 1390psi 1390psi


Pressure range 300psi 500psi 1000psi 2000psi 3000psi 5000psi 8000psi 10000psi1 15000psi1


Maximum pressure* 1160psi 1160psi 1740psi 4600psi 7200psi 11,600psi 17,400psi 17,400psi 21,750psi


Burst pressure** 1390psi 5800psi 7970psi 14,500psi 17,400psi 24,650psi 34,800psi 34,800psi 43,500psi
{vacuum, gauge pressure, compound ranges, and absolute pressure references are available}
1) Ranges only available with Model S-10
2) For Model S-11 the burst pressure is limited to 21,000psi unless the pressure seal is accomplished by using the sealing ring underneath the hex.


*Pressure applied up to the maximum rating will cause no permanent change in specifications but may lead to zero and span shifts


**Exceeding the burst pressure may result in destruction of the transmitter and possible loss of media


Materials


 Wetted parts (other materials see WIKA diaphragm seal program)


 Model S-10 Stainless steel


 Model S-11 Stainless steel {Hastelloy C4} 


O-ring: NBR 3) {Viton or EPDM}


 Case Stainless steel


Internal transmission fluid 4) Synthetic oil {Halocarbon oil for oxygen applications} 5)}


{Listed by FDA for food applications}}
3) O-ring made of Viton or EPDM for Model S-11 with integral cooling element.
4) Not available with Model S-10 in pressure ranges >300 psi.
5) Media temperature for oxygen version: -22 ... 140 °F / -30 ... +60 °C.  Oxygen version is 
    not available in vacuum and absolute pressure ranges or with S-11 > 500 psi


Power supply UB 
6) UB in DC V 10 < UB  30 (14 ... 30 with signal output 0 ... 10 V)


Signal output and RA in Ohm 4 ... 20 mA, 2-wire      RA < (UB - 10V) / 0.02 A


maximum load RA 0 ... 20 mA, 3-wire      RA < (UB - 30V) / 0.02 A


{0 ... 5 V, 3-wire} RA > 5,000


{0 ... 10 V, 3-wire} RA > 10,000            {other signal outputs available}


Adjustability zero/span % ± 10 using potentiometers inside the instrument


Response time (10 ... 90 %) ms < 1 (< 10 ms at media temperatures below –22°F (-30°C) for ranges < 300 psi


or with flush diaphragm process connection)


Isolation voltage DC V 500
6) NEC Class 02 power supply (low voltage and low current max. 100 VA even under fault conditions)


Accuracy 7) % of span  < 0.25 {0.125} 8)  (BFSL)


% of span  < 0.5 {0.25} 8)}  (limit point calibration)
7) Including linearity, hysteresis and repeatability.


 Limit point calibration performed in vertical mounting position with pressure connection facing down.
8) Improved accuracy is available for pressure ranges > 100 InWC


Non-repeatability % of span  < 0.05


1-year stability % of span  < 0.2  (at reference conditions)


Permissible temperature of


� � Medium 9) -22 ... +212 °F  {-40 ... +257 °F} -30 ... +100 °C  {-40 ... +125 °C}


� S-11 with cooling element:    -4 ... +302 °F S-11 with cooling element:    -20 ... +150 °C


��  Ambient 9) -4 ... +176 °F -20 ... +80 °C


� S-11 with cooling element:    -4 ... +176 °F S-11 with cooling element:    -20 ... +80 °C


� Storage 9) -40 ... +212 °F   -40 ... +100 °C   


S-11 with cooling element:    -4 ... +212°F S-11 with cooling element:    -20 ... +100 °C
9)  Also complies with EN 50178, Tab. 7, Type C, Class 4KH Operation, 1K4 Storage, 1K3 Transport


Compensated temperature range 32 ... +176 °F 0 ... +80 °C


Temperature coefficients (TC) within


compensated temp range:


� � Mean TC of zero % of span  0.2 / 10 K (< 0.4 for pressure range < 100 InWC)


 � Mean TC of range % of span  0.2 / 10 K


CE - conformitiy 89/336/EWG interference emission and immunity see EN 61 326, interference


emission limit class A and B, 97/23/EG Pressure equipment directive (Module H)


Shock resistance g 1000 according to IEC 60068-2-27  (mechanical shock)


Vibration resistance g 20 according to IEC 60068-2-6        (vibration under resonance)


Wiring protection Protected against reverse polarity, overvoltage and short circuit


Weight lb Approx. 0.4


{ }  Items in curved brackets { } are optional extras for additional price.


*These specifications are for layout description purposes only and are subject to change without notice.
 Please contact WIKA for a copy of the most recent S-10 datasheet.
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A  Standard ranges are listed in the first row. All Tronic transmitters except for the UniTrans are 
fixed range, so no adjustment or " turn down" of the pressure range is provided.  Some models 
have  adjustable zero and span.  This feature is used to  recalibrate the transmitter to original factory 
range should this become necessary after long term use.   WIKA recommends that the adjustable 
zero and span not be used to change the original pressure range of the transmitter.  For transmit-
ters without zero and span adjustment, the readout device (meter or PLC) can be reprogrammed 
to compensate for output shifts. Other specifications are not affected by this shift.


 B  Maximum pressure is listed in the second row.  This is the maximum pressure the transmitter 
can be exposed to without permanent damage.  The transmitters can tolerate the maximum pres-
sure shown for brief periods, such as pressure pulsations or " spikes". Transmitters subjected to 
the maximum pressure may show zero and span shifts. Transmitters exposed to these pressures 
for long periods of time may suffer permanent damage. 


      Be sure to select a standard range that covers the maximum working pressure
      of the system.  Transmitters are most accurate between 20% to 80% of their stated range.


C  Exceeding the burst pressure listed in the third row causes permanent, nonadjustable 
damage or destruction of the transmitter.


D  The  wetted parts of WIKA industrial transmitters come in contact with the media. Piezoresistive 
pressure transmitters with ranges to 300 psi and all flush diaphragm transmitters have 316 stainless 
steel wetted parts.  Thin Film transmitters with non-flush connections use  PH17-4 stainless steel.  
This stainless steel is similar to 316 stainless for chemical resistance.  It is used because it has bet-
ter elastic properties than 316 stainless and results in a more accurate transmitter.


Transducers with a voltage output require a minimum resistance RA in the three wire circuit to 
function properly.  This minimum varies with the output voltage as shown.


F  Signal output and maximum load 
4-20mA 2-wire          RA = (V S-10V)/0.02 A
0-20mA 3-wire          RA = (V S-3V)/0.02 A


RA   is the maximum r esistive load permitted in the current loop that still allows the transmitter to 
function correctly.  Meters, chart recorders, and other devices are placed in a 4-20 mA current loop 
to display or record the measured pressure.  Each of these devices has a resistive load rating in 
their specifications. For example, a transmitter with a 24 volt power supply (VS) will allow up to 700 
Ohms load in the loop.  If the RA is exceeded, the transmitter will not produce the maximum 20 mA 
output when full pressure is applied.


For voltage output transducers:


0-5 V 3-wire      RA > 5000  Ohms
0-10 V 3-wire         RA > 10,000 Ohms


E   Power supply voltage 
10-30 VDC
(14-30 VDC for 10V output signal)
All transmitters require an input (also referred to as  excitation or supply voltage) in order to power 
the internal circuitry.  This input voltage can range from 10 to 30 volts.  A 0-10 volt output trans-
ducer requires a higher minimum supply of 14 volts.  24 volts is the optimal supply voltage.  Since 
the transmitter has a built-in power regulation circuit, an  unregulated power supply is acceptable. 
See section 2.1 for detailed wiring schematics.    
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H       Accuracy of a pressure transmitter is one measure of performance and includes the 
combined linearity, hysteresis, and repeatability errors.
 
Linearity (B.F.S.L)  < 0.25% of span (limit point: < 0.5% of span)


 Linearity is the error defined by the maximum deviation of a transmitter output from a best fit straight 
line during any one calibration cycle. In the  best fit straight line (B.F.S.L.) method, a straight line is 
fit into a series of data points in such a way as to minimize the deviation of any one value from the 
ideal value.


The Limit point calibration (also called terminal based linearity) is double the B.F.S.L value since the 
straight line is not moved from the 0 and maximum span data points. 


G   Response time is the length of time required for the transmitter output to change in response 
to a pressure change.  WIKA industrial transmitters feature a response time of less than one 
millisecond (ms) or one-one thousandth of a second (0.001 sec) to pressure changes occurring 
within 10% to 90% of their rated pressure range.


20 mA 


Increasing output


100 Psi


4 mA


Increasing
 Pressure


0 Psi


Data points define the 
calibration curve


Note: All data points in these illustrations are 
overstated for clarity.  Actual data points are 
much closer to a straight line.


This straight line is moved to bisect the calibration curve 
for the "best fit". This is one half the value of the terminal 
based method.


"Best fit straight line" (B.F.S.L.)


"Limit point" (terminal based) line is parallel to the ideal   
 line at the maximum error point. This is the maximum or  
 true error.


Ideal value line


100 Psi


4 mA


Increasing
 Pressure


0 Psi


Increasing output


Hysteresis


 Hysteresis is the error defined by the maximum mea-
sured separation between the upscale and downscale 
indications of the measured pressure during a full range 
traverse from 0 to the maximum pressure.   Hysteresis 
for WIKA industrial transmitters is equal to or less than 
0.1% of span.


20 mA
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J   One year stability is the ability of a transmitter to maintain its performance specifications over 
time.  It usually applies to calibration taken at ambient conditions and is expressed as a percent-
age of scale over one year.  WIKA industrial transmitters feature a stability of better than 0.2% of 
span per year.


K  Permissable Temperature changes have an effect on transmitter output.  WIKA uses 70 °F as 
the reference temperature.  This is the temperature when the initial calibration takes place. WIKA 
standard industrial transmitters are  temperature compensated between 32 °F and 175 °F.  This 
means that temperature changes between these two values will cause a change in output no greater 
than the temperature error.


I  Non-Repeatability is the error defined by the ability 
of a transmitter to reproduce an identical output signal 
when the same pressure is applied to it consecutively, 
under the same conditions, and in the same direction.  
In industrial applications, non-repeatability is usually 
the most important specification.  Most WIKA industrial 
transmitters feature excellent non-repeatability: less than 
or equal to 0.05% of span.


20 mA


Increasing output


100 Psi


4 mA


Increasing
 Pressure


0 Psi


The temperature effects on WIKA industrial transmitters is less than or equal to 0.2% of span for 
every 18 °F (10 °C) change in ambient temperature within the c ompensated temperature range.


For example, a transmitter that heats up from 70 °F to 88 °F will show a change in output no greater 
than 0.2% of span.  If the same transmitter is heated another 18 degrees to 106 °F,  it will show a 
total change in output no greater than 0.4% of span.  Cooling the transmitter below 70 °F will also 
produce the same percentage effects.  If the transmitter is heated above 175 °F or cooled below 
32 °F, (outside the compensated temperature range!) the effects will be approximately 0.4% per 18 
degree change. Extended compensated temperature ranges are available as an option.


Temperature effects occur in addition to linearity, hysteresis, and non-repeatability errors.


Permissible  media temperature is -25 °F to 212 °F.  Measuring media temperatures above 212 °F 
(for example, with steam monitoring applications) is possible by using a "pigtail", "siphon", or cooling 
element to isolate the transmitter from the heat. Flush diaphragm transmitters are available with an 
integral cooling extension for media temperatures to 300 °F.  Some WIKA transmitters are available 
with an extended media temperature range.  These transmitters use different internal components 
that allow them to function with higher media temperatures.  


 Ambient temperature is the temperature around the case of the transmitter.   Whenever possible, 
transmitters should be mounted in an area protected from temperature extremes. This will reduce 
the temperature error and prolong the life of the transmitter.
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The third page of the data sheet gives dimensional information for the transmitter and also 
information about the optional process and electrical connections. 
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S-11 flush diaphragm pressure connections 


G 1/2 B 
with or without cooling 
element
50 psi to 8000 psi
Order code: 86


G 1B 
with or without cooling element
50 InWC to 30 psi
Order code: 85
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1/2 NPT male
Order code: ND


1/4 NPT male
Order code: NB


G1/2B male
Order code: GD


G1/4B male
Order code: GB


Cable with free ends
adjustable zero and span   
conductor cross section up to max. 
0.5 mm² / AWG 20 with end splices, 
conductor outer diameter 6.8 mm,
NEMA 6 P / IP 68
Order code: XM


1.06”(27mm)


Dimensions in inches(mm)


Circular connector 
M 12x1, 5-pin,
NEMA 4 / IP 67
Order code: M5


L-connector, DIN EN 
175301-803, Form A
(DIN 43 650) for conductor 
cross section up to max. 
1.5 mm² , conductor outer 
diameter 0.3“ (6-8 mm),
NEMA 5 / IP 65
Order code: A4
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L    The standard  electrical connection is the black L-shaped DIN 43650 cap.  This is a fiber-
glass reinforced plastic cap with solderless screw terminals.  The standard cap is provided with a 
compression fitting so the user can install their own wiring.  Other options include a DIN 43650 cap 
with a 1/2" NPT female conduit opening (rated NEMA4/IP65), 5 foot flying leads (NEMA 4/IP65) 
4 or 6 pin Military style plugs, the Snap Cap with 1/2" NPT female conduit or compression 
fitting, and caps with flying leads already attached.  Additional details are provided in section 3.5 
of this manual.


M   The standard process connection is 1/2" NPT male for the industrial pressure transmitters.  
Other available connections include 1/4" NPT male, SAE straight threads, and G1/2B or G1B flush 
diaphragm connections.  The standard pressure connection is indicated on the data sheets.  These 
items are maintained in inventory (subject to prior sale). Non-standard connections add to delivery 
lead time. Additional information is supplied in section 3.4 of this manual.







Page 13 of 35


2.1 Wiring


 N     A pressure transmitter requires an external voltage supply to power the electronic amplifier 
and signal conditioning board.  A third component to interpret the signal is also needed. This can 
be a digital panel meter, PLC (programmable logic controller), chart recorder, or computer.  Pres-
sure transmitters use 2-, 3-, or 4-wire systems, depending on the specific type of signal and circuit 


The last page of the data sheet contains information about wiring the most common electrical 
outputs for the transmitter, as well as information about calibration, if applicable.


Legend:


L-Connector, 
DIN EN 175301-803, Form A
(DIN 43 650)


Wiring    N


M12x1 Circular connector
5 pin


3-wire system2-wire system


Vented cable with free ends brownbrown


green


white


green


Sig+   output signal positive
UB+   power supply positive
0V      power supply negative
Sig -   output signal negative
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Display or
controller


+ _


0V/S-


UB+


S+


shield


DIN connector Flying leads


Transmitter


3
1


2


+
_


+
Display or
controller


_


Power 
supply
UB(DC)


0V/S-


UB+/S+


shield


+
_


_ +


UB+/S+


blue


green 0V/S-


shield


brown
Power 
supply
UB(DC)


Display or
controller


DIN connector Flying leads


Transmitter


 The 3-wire system features separate leads for the signal and power supply.  The third lead is common 
minus for both devices.  The signal source and indicating/recording instrument are connected in 
series, the power supply in parallel.


3-wire system: 0-5V, 0-10V, 0-20mA, 4-20mA


The 2-wire system connects the power supply, transmitter, and indicating/recording instrument in a 
series circuit.  This creates a  "current loop" with the transmitter functioning as a current regulating 
device.
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DIN connector


Terminal coding:
UB + Plus power supply
0V Minus power supply  (common, ground)
S + Plus output signal
S - Minus output signal (common, ground)
Shield Cable shield / transmitter body
 


Transducer


 In 4-wire systems each lead is a separate connection.  Care must be taken that the minus leads 
do not come into contact with each other, as this will damage the circuitry.


4-wire system: 0-100mV,  2 mV per Volt


2-wire system: 4-20mA
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2.2 Calibration
Calibration is required for all WIKA transmitters with accessible zero and span potentiometers.  
Models without this feature are calibrated by changing the scaling of the digital panel meter or PLC 
to compensate for changes in transmitter output caused by overpressurization or long term drift.


WIKA industrial grade transmitters feature adjustable  zero and span potentiometers located inside 
the transmitter body.  These can adjust the output signal up to +/- 10% of the pressure range. These 
adjustments should only be used to return the transmitter to the original specifications as shown 
on the label.  They should not be used to "re-range" the transmitter to a different span, as this may 
adversely affect linearity specifications.  If the application requires "re-ranging" or a turn down, the 
UT-10 and UT-11 have a 20:1 turndown capability.


To calibrate these transmitters, access the zero and span potentiometers inside the transmitter body 
by removing the electrical connection (access will depend on the specific model), and retaining ring.  
Orient the transmitters so the potentiometers are above the four pin wiring connector (see pictures 
below).  The zero potentiometer is below left (sometimes marked Z or O), the span potentiometer 
is on the right.   For gauge (psi) and sealed gauge (psis) ranges, the transmitter zero potentiometer 
can be adjusted to produce a null output when no pressure is applied.  Adjustment of the span 
potentiometer requires the use of a dead weight tester or other pressure reference instrument.  To 
calibrate compound and absolute transmitters, a reference vacuum and pressure source is required 
to complete the calibration procedure.


Spring 
clip
terminal 
block


 Zero and span adjustments allow recalibration of the transmitter pressure range to original 
specifications due to changes caused by overpressure, excessive temperature, or drift over time.  
WIKA industrial transmitters allow for adjustment of approximately +/- 5% of the pressure range.  
Zero and span adjustments should be used for recalibration purposes only, not to change the 
transmitter's original pressure range.


View inside transmitter 
with connector and 
retaining ring removed.


Zero
Adjustment


Span
Adjustment


View inside transmitter 
with cover removed.


Type S-10 calibration access Type F-20 calibration access


Zero
Adjustment


Span
Adjustment
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When selecting a pressure transmitter, the following information must be specified:


 - Model number    - Process connection
 - Pressure range and reference  - Electrical connection
 - Signal output    - Special options


3.1 The Model Number is selected by matching the application requirements to the transmitter 
design capabilities.  The application requirements are defined by parameters supplied by the user.  
The most important aspects of the application include:


   -Performance requirements - accuracy
   -Temperature ranges - media and ambient
   -Media compatibility
   -Shock and vibration resistance
   -Moisture resistance
   -EMI (electromagnetic interference) resistance


All WIKA transmitters, except for the UT-10 and UT-11, are fixed range.  The range selected is 
determined by the application requirements.  The  standard pressure range of the transmit-
ter should be equal to or greater than the highest expected working pressure generated by the 
application.  The  maximum pressure column on the data sheet defines the safety margin of pressure the 
transmitter can tolerate for short periods of time without damage.  For example, a hydraulic system 
may normally generate 3000 psi.  In unusual circumstances, pressure spikes lasting less than a 
millisecond may occur that are much higher than the normal working pressure.  A 5000 psi S-10 
transmitter can withstand overpressures of 11,600 psi for short periods.  Exposure to  pressure 
spikes 25,000 psi or greater will destroy the transmitter. 


In liquid level applications, overpressure of a transmitter is unlikely.  The transmitter range selected 
is the maximum pressure range of the transmitter that is as close as possible to the head pressure 
generated by the maximum liquid level.  In the majority of applications, a standard range will meet 
or exceed performance requirements.  For example, a tank holding 80 inches of water would use 
a standard range 0-100 inch water column (InWC) transmitter.  Building a special range transmitter 
of 0-80 inches water column is possible, but the negligible increase in performance of this smaller 
span will usually not offset the additional cost and manufacturing lead time required to produce the 
special range.  For example, a 100  InWC transmitter with 0.25% accuracy provides a reading of 
+/- 0.25 inches.  The 80 InWC span provides +/- 0.20 inches or an improvement of only 0.05 
inches. 


After defining the pressure range, the pressure reference must be determined.


3.0 Pressure Transmitter Selection
 Each Tronic Line pressure transmitter has different features to meet specific performance, environ-
mental, and price requirements. It is not possible to describe every possible condition that would 
require a specific model transmitter because there are an infinite number of possibilities.  However, 
a systematic approach to selecting transmitters can assist in identifying which transmitter would 
best fit a specific application.  


3.2 Pressure Range
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3.3 Pressure References
WIKA pressure transmitters and transducers are available in three  references: gauge, sealed, and 
absolute.  Gauge transmitters are referenced to atmospheric pressure and also include vacuum 
and compound ranges.  The chart below shows the relationship between the types and the 
milliampere output at the various pressure ranges:


For transmitters with standard output signals, the rule "the higher the pressure, the higher the out-
put signal" applies for all pressure references, compound, and vacuum ranges.  Transmitters with 
reverse output (such as 20-4 mA) are available for special requirements.


V acuum transmitters are vented to atmosphere and produce a 20 mA output when no vacuum is 
applied.  The output decreases as the applied vacuum increases.


 Gauge pressure transmitters are referenced to atmospheric pressure.  With no pressure applied, 
the output is 4 mA.  In WIKA low pressure piezoresistive industrial transmitters, including Model 
S-10, a vent tube inside the transmitter transfers the ambient pressure to the back of the diaphragm.  
There is enough clearance between the DIN connector retainer ring and transmitter body to allow 
ambient air pressure inside the transmitter.  In OEM models, low pressure piezoresistive transmitters 
have a small vent hole in the case that is protected by a Teflon® or Gore-Tex® filter.  


S ealed pressure transmitters are referenced to a sealed chamber behind the sensor at 14.7 psi.  
They are not vented directly to the atmosphere.  WIKA transmitters with pressure ranges greater than 
1000 psi use a sealed pressure reference.  In higher pressure ranges, the output and performance 
of psig and psis types are virtually identical, because changes in barometric pressure are not large 
enough to introduce significant error.  See page 18 for additional information about venting.


 Compound ranges are vented to atmosphere, and measure both vacuum and pressure.  They are 
used to measure the degree of vacuum or pressure relative to atmospheric pressure.  Note that 
by convention, compound ranges are usually labeled with different engineering units across zero 
(30InHgVAC - 0 -100 psi).  When programming a controller, the entire compound range should be 
considered as the same engineering units ( -14.7psi - 0 - 100 psi).


100 psi


Ambient
Pressure


(100 psiA=85.3 psig)


(at ambient pressure, 
output changes as 
barometric pressure 
changes)


Gauge Pressure


    0-100 PSIG
Sealed Pressure


   0- 400 PSIS
       Compound 


 30"-0-100 PSIG
Absolute Pressure


      0-100 PSIA


400 psis


~6.35 mA6.06 mA4 mA4 mA


20 mA 20 mA


20 mA


Total vacuum
(30 InHg vac)         Vacuum


    30 INHg VAC


20 mA


4 mA 4 mA4 mA


20 mA
85.3 psig
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The error band is calculated by multiplying the transmitter span by its accuracy.  The graphs 
below compare the error bands of a vented low pressure submersible and a sealed high pressure 
transmitter to the maximum possible atmospheric pressure change.


Product Example - venting transmitters to atmosphere 
 Atmospheric pressure can vary up to one psi depending upon weather conditions.  Submersible 
transmitters are equipped with special vented cable containing a hollow capillary tube.  This tube 
allows the transmitter to compensate for changes in ambient pressure.  The vent tube equalizes 
the pressure behind the diaphragm so any changes in atmospheric pressure are cancelled from 
the output signal. 


Industrial transmitters less than 400 psi span must be vented, since atmospheric pressure changes 
can be greater than the error band produced by the transmitter accuracy.  All WIKA Tronic piezore-
sistive transmitters with gauge, compound, or vacuum pressure ranges are vented to atmosphere.


Sensor 
diaphragm


Model LS-10
submersible
transmitter


Atmospheric pressure on
liquid surface and in vent tube


Vent tube allows atmospheric 
pressure to reach the back of the 


sensor diaphragm  


Atmospheric pressure from vent 
tube cancels out the atmospheric 
pressure from the liquid surface.


350 
InWC


Maximum atmospheric
pressure change 27.7
inches (1 psi)


450 
psi


448


452


451


449


Error band
+/- 1.25 psi
(0.25% of 
span)


Maximum atmospheric
pressure change 27.7
inches (1 psi)


Error band
+/- 1 inch
(0.25% of 
span)


      0- 400 InWC (0-14.5 psig)
     LS-10 submersible transmitter


                0-500 psi
    S-10 industrial transmitter


340


360


330


370


A bsolute pressure transmitters are referenced to a sealed vacuum chamber located behind the 
sensor element.  These transmitters sense changes in barometric pressure as the applied pressure 
is compared to a known vacuum.  Absolute transmitters are used in applications where barometric 
pressure changes affect the operation of the system being measured.  "False absolute" transmit-
ters do not use a vacuum chamber behind the sensor but instead rely on an electronic offset of the 
output signal. They are less expensive but also less accurate than true absolute transmitters.


Example 1 Example 2


Removable protec-
tive cap
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 WIKA transmitters are available from stock in 4-20 mA 2-wire configurations.  0-20 mA 
3-wire signals are available as a special order option.   Pressure transducers with 3-wire voltage 
outputs are available with 0-5 volt, 0-10 volt, and 1-5 volt signals.  Other voltage signals are 
available on special order.


Digital output signals with  RS-232 communications are available in Models D-10 and the high 
accuracy P-10.  The RS-232 signal is compatible with personal computers and provides high 
flexibility in monitoring and calibrating the transmitter.  WIKA has PC-based software available to 
monitor, control, calibrate, and run diagnostic tests on RS-232 output transmitters.


The digital and UniTrans transmitters are available with Fieldbus protocols.  The digital transmitter 
is available for CANbus and its higher level protocols (CANopen, DeviceNet, SPS, J1939 etc.), and 
also for PROFIBUS DP and PA.  The UniTrans is available with HART Protocol, which is a process 
industry standard.


Many custom output signals can be designed and manufactured by WIKA.  Special signals are 
usually only cost effective in large quantities.


Refer to the specific data sheets or contact the factory for details regarding the availability of 
optional output signals for each model.


3.4 Signal Output
  The 4-20 mA 2-wire analog system is in widespread use in industrial and process industries.  The 
advantages of the 4-20 mA current loop include:


 •  High immunity to interference from electrical noise when compared to voltage signals.


 •  Low installation cost - only two wires are needed.


 •  Distances up to 10,000 feet are possible without additional amplification of the signal.


 • The majority of existing meters, programmable logic controllers, and chart recorders    
    accept this signal. 


 • The 4-20 mA signal provides built-in diagnostic capability.  If a 0-5 volt transducer circuit 
 produces a zero signal, it means either no pressure is applied to the system or the transmitter  
 is disconnected or not functioning.  If a 4-20 mA circuit fails, the output falls to 0 mA, which can 
 be identified as an error signal by the controller instead of 0 pressure. 
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  WIKA transmitters are available in a wide variety of process connections to meet specific applica-
tions.  Standard industrial transmitters are stocked with a 1/2" NPT (National Pipe Thread) male 
connection.  The OEM and ECO-Tronic are available as standard in 1/4" NPT male. 


All NPT male process connections have a 1/8" orifice leading up through the process connection 
to the sensing element.  A  restrictor can be installed in this orifice to protect the diaphragm from 
pressure spikes that sometimes occur in hydraulic systems.  A restrictor can also be used to protect 
against damage by  "water hammer" when measuring water pressure.  Water hammer is a sudden 
increase in water pressure when the water momentum is instantaneously converted to pressure.  
Using a restrictor in WIKA industrial transmitters protects the sensor, but slows the response time 
from 1 millisecond to about 5 milliseconds.  Another option that protects against water hammer 
and pressure spikes is an arc eroded pressure port.  This is done using a process called "electric 
discharge drilling" and can produce a pressure port from 0.1mm to 1mm in diameter.


 When measuring media that is viscous, crystallizing, or contains particulates, the NPT connection 
is not acceptable because the orifice may clog, producing errors in the signal or transmitter failure.  
For these applications, a WIKA transmitter with a  flush diaphragm and straight thread is available.  
WIKA model numbers ending in X1 (S-11, F-21, etc.) feature the flush diaphragm.  Transmitters in 
pressure ranges from 50 InWC (1.8 psi) to 30 psi are provided with a  G1B straight thread.  Pressure 
ranges from 50 psi to 8000 psi feature a G1/2B thread.  Both sizes rely on an  O-ring and gasket for 
sealing the connection.  Buna-N O-rings are provided as standard, with Viton®  O-rings available as 
an option if required for media compatibility.


G1/2B flush
 connection


G1B flush
 connection


3.5 Process Connections


Many other process connections are available.  These include 1/8" NPT, female NPT, BSP (British 
Standard Pipe), SAE male or female, and VCR connections for high purity applications.  High pres-
sure industrial transmitters over 15,000 psi are equipped with an F-250-C (9/16-18) female auto-
clave connection. Other high pressure connections like the F-375-C are also available.  Sanitary 3A 
transmitters feature a Tri-clamp® process connection which will be reviewed in a later section.


G1B G1/
2B


0.78" (20mm)


1/2" NPT male 1/4" NPT male


0.51" (13mm)
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3.6 Electrical Connections


 The standard electrical connection on industrial transmitters is the DIN EN 175301-803 (DIN 43650) 
connector.  This connector features an internal connection block with solderless screw terminals, 
and a compression fitting to act as a strain relief for the cable entry point. Wiring is simplified, and 
the connector is easily removed from the transmitter by removing the center retaining screw in the 
top of the connector. The same connector is available with a 1/2" female conduit opening. This 
facilitates the use of flex-cable conduit to protect the wiring leading to the transmitter.  Both of 
these connectors are rated IP 65. See page 25 for additional information about ingress protection 
(IP) ratings.


An additional level of protection is available by using a cable. The cable contains a vent tube to 
allow compensation for barometric pressure changes. This cable provides IP 67 protection. 


The F-20 and F-21 transmitters with stainless steel junction boxes  provide a high level of protection 
for industrial transmitters.  They are rated IP 67 - NEMA 4X (both washdown and corrosion resistant).  
The F-2X series are available with a 1/2" female conduit or PG 13 cable compression fitting. 


The maximum moisture protection is provided by  IP 68 (NEMA 6P) rated submersible transmitters.  
The submersible electrical connection is designed to withstand permanent submersion and is 
provided on the LS-10, LH-10, and IL-10 submersible level transmitters.


Four or six pin  military style plugs are available on Tronic industrial transmitters.  These connectors 
do not provide any additional weather protection when compared to the standard DIN plug, but are 
popular due to their compact size and quick connect bayonet mount design.


Many other electrical connection options are available for all WIKA transmitters. Some are 
available on a custom order basis and may not be cost effective for small quantity orders.  
Please contact the factory for any electrical connectors not listed in the catalog.
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 3.7 Performance
Most users think of accuracy when they consider performance requirements. Industrial transmitter 
applications require anywhere from 0.05% to 1% accuracy class transmitters. Most industrial 
applications require 0.25% accuracy transmitters while OEM applications usually call for 0.5%. It 
is important to consider repeatability, which in many industrial applications is more important than 
considering "accuracy" that matches a traceable standard. The majority of WIKA transmitters fall 
into the 0.25% accuracy class. 0.1% or 0.05% is sometimes required for industrial laboratory ap-
plications where performance must match a traceable standard; for example, when calibrating other 
high accuracy pressure measurement devices.


Model Performance Comparison
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4.0 Model Number Selection
The environment where the transmitter is installed has a major impact on its performance and 
longevity.  The primary environmental factors include ambient temperature, media temperature, 
media compatibility, vibration, moisture, and the presence of RFI (radio frequency interference).  
Model numbers apply to the specific requirements of these environmental factors.


4.1  Ambient Temperature
All transmitters have defined temperature limits as indicated on the specific data sheet.  Exceed-
ing these limits will cause the transmitter to not function or be permanently damaged.  Two sets of 
temperature limits must be considered:


The operating temperature range is the temperature range within which a transmitter can 
function without damage.


The  compensated temperature range (see page 10 for specification definitions) is usually more 
limited than the corresponding operating temperature range.  For a transmitter to operate within 
specification, the ambient temperature must be maintained within the compensated temperature 
range. Extended compensated temperature range is available on most models at additional cost.


Example: A user wants to install an S-10 industrial transmitter where temperatures can sometimes 
drop to as low as 0 °F in winter.  Since these transmitters are rated to -5 °F, the transmitter will 
function at this temperature.  However, since 0 °F is 32 degrees below the minimum compensated 
temperature range, the temperature-induced error in these conditions will increase to approximately 
0.4% per 18 °F   Since the low temperature occurs infrequently, the user determines this transmitter 
is suitable for his application.


Steps can be taken to provide additional protection in environments where the ambient temperature 
exceeds the design limits of the transmitter.   These can include heat tracing the transmitter in cold 
environments, or insulating the transmitter from excessive heat. 


Industrial or OEM 


Industrial only  


Standard or OEM model with siphon or pigtail extension  


Use standard transmitter with
diaphragm-type chemical 
seal and capillary line


Flush diaphragm with 
integral cooling exten-
sion


Flush diaphragm


NPT


Many custom transmitter diaphragm seal combinations are available for special applications.


Transmitter process
connection


Over 300 °F.
(over 150 °C).


212 °F. to 300 °F.
(100 °C to 150 °C)


-25 °F to 212 °F.
(-20 °C to 100 °C)


Media Temperature
 The media temperature must fall within the limits defined by the specifications for each model.  
Standard industrial transmitters have a permissible media temperature range of -25 °F (-20  oC) to 
212 °F (100 °C).  Exceeding the media temperature specification will cause readings outside the 
rated accuracy or may permanently damage the transmitter.  Many applications have high tem-
perature requirements.  The following options are available to protect transmitters from high media 
temperatures:


Media Temperature Range
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Application examp le: Pressurized steam can reach extremely high temperatures.  Since steam is 
a non-clogging media, a standard NPT transmitter is used with a pigtail or siphon to protect the 
transmitter.  To allow for maximum convection cooling, the transmitter should not be mounted in a 
direct vertical position over the steam line.


4.2 Media Compatibility


SL-1 Low pressure 
industrial


DP-10 Low and dif-
ferential pressure


LH-10
 Submersible


There are important exceptions for specific model numbers: 


The model SL-1 low pressure industrial transmitter and the DP-10 low/differential transmitter are 
only suitable for dry, inert gases.  This is because stainless steel isolation is not possible in extremely 
low pressure ranges.  The media comes into direct contact with the sensor.   The materials coming 
into contact with the media include aluminum, silicon, gold, silicone rubber, brass, and copper.


Since the entire LH-10 and LS-10 submersible transmitters are submerged in the media, the wetted 
parts include 316 and 304 stainless steel, polyurethane cable, polyolefin shrink tubing, and polyamide 
protective cap.  The user must be sure that all these materials are compatible with the media.


The  media being measured must be compatible with the wetted parts of the transmitter in order 
to provide a long, reliable service life.  Most Tronic transmitters feature stainless steel wetted 
parts.  Piezoresistive transmitters and all flush diaphragm transmitters are 316 stainless. Thin film 
transmitters use PH17-4 stainless.  Stainless steel is acceptable for the vast majority of industrial 
and OEM applications.  The user must determine chemical compatibility of the media with stainless 
steel.  If stainless steel is not acceptable, several options are available.  


NPT transmitters can be mounted to a  diaphragm seal made of special materials including 
Hastelloy®, titanium, tantalum, or PFA (Teflon®) coating. Diaphragm seal selection depends upon 
the specific application.  


 Flush diaphragm transmitters can be provided with Hastelloy® C or Teflon®-coated wetted parts, 
along with Viton®  O-rings and seals.  All flush diaphragm transmitters use a silicone liquid fill 
behind the diaphragm to transmit the pressure to the sensing element.   This silicone is isolated 
from the media by the diaphragm. In the unlikely event the diaphragm ruptures, the silicone would 
be released into the process media.  If silicone is incompatible with the media, alternate fill liquids 
are available, including vegetable oil for food applications, and Halocarbon®  for non-silicone-based 
paint applications and oxygen applications.
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4.3 Vibration
 Excessive vibration can damage or significantly reduce the life span of pressure transmitters.  The 
nature of the vibration is important.  Vibration can occur with low or high frequency and amplitude, 
and can occur in one or many different directions.  Whenever possible, the user should always try 
to install the transmitter in an area that minimizes vibration.  


WIKA manufactures some of the most vibration resistant industrial and OEM transmitters available.  
The OEM transmitter Model C-10 and MH-1 are found on off-road equipment transmissions and 
hydraulic systems worldwide. The use of the cable option increases vibration resistance. Extremely 
severe vibration applications may require testing by the user to determine suitability.


Moisture can have a major impact on the function and longevity of pressure transmitters.
Environments can range from "condensing" moisture to washdown with water under pressure to 
total, permanent submersion.  WIKA manufactures a wide range of transmitters to meet specific 
moisture protection requirements.


The degree of protection of an enclosure from environmental elements is defined by two types of 
enclosure classification rating systems.  One is the NEMA rating (National Electronic Manufacturers 
Association). The other is the IP system (Ingress Protection), which is in common use in Europe and 
is increasingly being used in the U.S.  These systems include defining protection from solids and 
liquids entering an enclosure.  The two systems use different test parameters; therefore, they are 
not directly comparable.  The most common NEMA/IP ratings for transmitters are as follows.


4.4 Moisture


 Model Shock Vibration


 S-10, S-11 1000 g  50 g


 C-10 1000 g  50 g


 MH-1 1000 g  50 g


 M-10 1000 g  30 g


 UT-10, UT-11 100 g  5 g


Test results per DIN IEC 770
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 IP Ratings
 NEMA 3  -  
NEMA 4  -  
NEMA 4X-


NEMA 5  -    
NEMA 6  -    
NEMA 6P-  


 
IP 65   -   


IP 67   -  
 
IP 68   -


IP 69K -    


 Dust tight; water sprayed from any
direction shall have no harmful effect
Designed to withstand temporary                   
submersion
Designed to withstand permanent   
submersion 
Designed to withstand high pressure steam 


CE Mark


 Radio frequency or electromagnetic interference is produced by motors, solenoids, portable radios, 
and many other sources in industrial environments. As industrial controls increase in complexity, the 
problem of RFI causing unwanted fluctuations in pressure transmitter output signals is becoming 
more common. Several steps can be taken to reduce or eliminate RFI problems.


 • Relocate the transmitter as far as possible from the RFI source.


 • Use shielded cable when wiring the transmitter.  Use the shield wire as a "floating ground" by at-
taching it to the transmitter shield lead but not to the controller/indicator.  The shield lead can also 
be connected to the controller or indicator, but not to the transmitter.  Test the output to see which 
connection provides the best RFI protection.


 • Use a 4-20 mA signal.  4-20 mA output signals are inherently less susceptible to interference than 
voltage signals.  


 • Where applicable, the DIN 43650 cap is available with a built-in RFI filter.  This cap replaces the 
standard electrical connector found on Model S-10 and S-11.


    


Windblown dust, rain, sleet
Washdown
Washdown and corrosion
resistant
Dust tight
Temporary submersion
Permanent submersion


  • Use a transmitter with the CE mark on the label.  The CE mark 
indicates the transmitter meets stringent RFI protection and 
emission requirements.  The CE mark is standard on all WIKA 
transmitters.


4.5 RF (EMI) Interference 


 NEMA Ratings


IP 65   IP 67    IP 68   IP 69K


Increasing Moisture Protection


S-10 with 
DIN connection


S-10 with 
cable or F-20


Submersible 
LH-10 or LS-10


MH-1 with IP 
69K cable output
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0.5%
15 to 1000 psi


S-10-3A SA-11Specifications:
Accuracy (% of span):
Pressure ranges:


Media Temperature Range: 14 oF to 248 oF -40 oF to 257 oF (S-11-3A)
-40 oF to 300 oF (S-11-3A-C)


0.25%
Vacuum, compound, and 
gauge ranges 50 InWC and up


3A Symbol


NEMA 4 (IP 67) cable lead is 
available on both models  for


 washdown protection
Part # 9744479


UT-10 on 981.22 
INLINE SEAL™ for 


sanitary applications


S-11-3A-C Sanitary 
with integral 


cooling extension


S-10-3A Sanitary


5.0 Special Purpose Transmitters
WIKA manufactures a variety of pressure transmitters for use in special applications.


5.1   3-A Sanitary Transmitters
 Many pressure measurement applications in food processing, 
dairy, and pharmaceutical industries require pressure trans-
mitters that meet  "3-A" criteria as defined by the 3-A Sanitary 
Standards Administrative Council.  These extensive criteria 
include the following:


 • There shall be no threads on product contact surfaces.
 • All product contact surfaces can be sterilized by saturated steam or water at 250 °F.
 • Product contact surfaces must be self draining.
 • Product contact surfaces must be free of pits, folds, and crevices.
 • Any pressure transmitting fill fluid must be edible.


The goal of 3-A criteria is to minimize areas where bacterial growth and contamination can occur, 
and allow for high temperature clean-in-place   (CIP) procedures in order to maintain the highest 
possible standard of product quality.


WIKA 3-A pressure transmitters use  Tri-clamp® quick release process connections with vegetable 
oil fill in industry standard 1.5" or 2.0" connection sizes.  (Note the actual diameter of the 1.5" size 
is 1.984", and the 2" size is 2.490".)   Other sizes and designs are available.  These include 2.5 or 3" 
Tri-clamp connections and INLINE SEAL™ sanitary seals for Tri-clamp piping systems.  Two models 
are available: the S-10-3A  and the S-11-3A/S-11-3A-C for more critical low pressure applications.  
The differences are outlined below.
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All intrinsically safe transmitters must be used with a   zener diode barrier when used in hazardous 
locations. The barrier acts to limit the current going to the transmitter using current limiting resis-
tors.  Zener diodes in the barrier protect the hazardous area from any possible high voltages.  Since 
WIKA transmitters are entity approved, they can be used with any other entity-approved component, 
such as barriers, power supplies, or controllers from other manufacturers.  WIKA intrinsically safe 
transmitters are listed in the FM handbook by model number.  Therefore, a barrier manufacturer 
can look up the specifications and match the transmitter with a barrier appropriate to the applica-
tion and wiring requirements.


 Intrinsically Safe Pressure Transmitters


Typical intrinsically 
safe barrier


    
Class I, Division 1, Groups A, B, C, D
Class II, Division 1, Groups E, F, G
Class III Division 1
Nonincendive for Class I, Division 2, Groups A,B,C,D


Factory Mutual (FM) is an independent testing organization that provides approvals for select 
industrial electronic equipment in hazardous environments.  ATEX and CSA are similar organiza-
tions in Europe and Canada These organizations provide the EX and CSA approval marks.  The 
IS-20 intrinsically safe transmitters are entity approved by Factory Mutual  for use in the following 
locations:


 Hazardous area pressure transmitters are designed for use in potentially 
explosive, hazardous environments. WIKA offers explosion proof, non-incendive, 
and intrinsically safe pressure transmitters for hazardous environments.  The type 
and degree of hazardous area protection and approval level is dependent on the 
application and installation requirements.


Hazardous environments may contain flammable or explosive gases, liquids, 
combustible dust, or ignitable fibers.  These hazardous environments are defined 
in detail by the National Electric Code and are divided into Class, Division, and 
Group:


 Division 1 present or likely to be
                   present in normal operation


Division 2 not present in normal
                    operation


Acetylene
Hydrogen
Acetaldehyde, ethylene, 
methyl ether 
Acetone, gasoline, 
methanol, propane
Metal dust
Carbon dust
Grain dust


Group A   
Group B 
Group C


Group D


Group E
Group F 
Group G


 Class I  gases and vapor


Class II combustible dust


Class III fibers


Class


 (type of fuel)


Division
 (possibility of fuel being 


present)


Group 
(specific type of fuel)


5.2 Hazardous Area Pressure Transmitters
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Hazardous Area Safe Area


IS Transmitter


Zener 
diode bar-


rier


Meter or 
controller


Typical intrinsically safe installation


Intrinsically safe transmitters, by their design, limit the thermal and electrical energy to a point 
where ignition is not possible.  In contrast,  "explosion proof" transmitters work on the principle of 
containment, where the transmitter is enclosed in a housing that is designed to contain, control, 
cool and then vent any possible ignition.  The housing does not prevent but instead controls internal 
combustion.  This is accomplished by specially designed flanges, or more commonly with threaded 
joints.  The hot gases must travel a specific distance along the threads before they are cool enough 
to be safe.  Care must be taken not to cross thread the joints during assembly.  In addition, conduit 
and sealoffs are needed to install and maintain an explosion proof system.


 There are several advantages in using intrinsically safe transmitters.  Intrinsically safe transmitters 
often feature a smaller design.  Servicing explosion proof transmitters may require opening the 
housing and exposing the high energy levels to the hazardous environment.  Opening an explosion 
proof housing requires a "hot permit" from the plant operator, indicating when it is safe to open 
the housing for maintenance.  Intrinsically safe transmitters do not require a hot permit and can be 
tested or serviced when needed.  This is an important consideration as the data circuit leading to 
the PLC are difficult to troubleshoot without power applied.  Intrinsically safe circuits can be worked 
on while hot.  


IS-20-F
 NEMA 4X 


Intrinsically safe


IS-20
 Intrinsically 


safe


Intrinsically Safe vs Explosion Proof
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5.3 Explosion-Proof Pressure Transmitters


E-11 flush diaphragm 
pressure transmitter with 


optional flying leads


Explosion proof transmitters work on the principle of containment, where the transmitter is enclosed 
in a housing that is designed to contain, control, cool and then vent any possible ignition.   WIKA 
E-10 and E-11 explosion-proof transmitters are designed for applications in the oil and gas industry 
including wellhead monitoring, refining, pipelines, and natural gas compressors.  The E-11 features 
a flush diaphragm process connection for use with viscous or crystallizing media that may clog the 
1/8" pressure port in the standard NPT connection.


The wetted parts are NACE MR-01-75 compliant to provide additional resistance against sulfide 
stress cracking in gas applications where sulphur is present.  They are FM-approved for Class I 
Division 1 locations.  Installation requires using conduit and seal offs within 18" of the 
transmitter.  A factory sealed-flying lead version that does not require an external conduit seal is 
available to allow simplified installation. 


These transmitters must be installed to NEC and local codes in order to maintain the explosion 
proof rating.


E-10 and E-11 Explosion-Proof Ratings:


Factory Mutual (FM/CSA) Explosion-proof for:
   Class I Division 1, Groups A, B, C and D
Dust ignition proof for:
   Class II/III, Division 1, Groups E, F and G


FM standards according to Class numbers 3600, 3615, and 3810


E-10 NPT pressure transmitter 
with cable
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5.4 Non-Incendive Pressure Transmitters
Non-incendive pressure transmitters also work on the principle of containment. WIKA N-10 
and N-11 non-incendive transmitters are designed for applications in the oil and gas industry 
including wellhead monitoring, refining, pipelines, natural gas compressors, and general industrial 
applications.  


While the E-10 and E-11 transmitters are rated for Class I Division 1 locations, the N-10 and N-11 
are rated for Class I Division 2 non-incendive locations.  As outlined on page 28, in a Division 1 
location the fuel is normally present or likely to be present in normal operation.  The fuel is not 
present in normal operation in a Division 2 location.   


The N-11 features a flush diaphragm process connection for use with viscous or crystallizing 
media that may clog the 1/8" pressure port in the standard NPT connection.


The wetted parts of the N-10 and N-11 are NACE compliant to provide additional resistance 
against sulfide stress cracking in gas applications where sulphur is present. 


N-10 and N-11 Non-Incendive Ratings:


Factory Mutual (FM) Non-incendive for:
Class I Division 2, Groups A, B, C and D
Dust ignition proof for:
Class II and III, Division 1, Groups E, F and G


FM standards according to FMRC Class numbers 3600, 3611, and 3810


N-10 NPT pressure transmitter with cable
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 6.0 Digital Panel Meters and Attachable Indicators
The 907.50.900 digital panel meters are designed to accept a 4-20 mA 2-wire signal.   These meters 
are available with several options.
-The built-in excitation provides an 18VDC 60 mA supply source to power the transmitter.  This 
option eliminates the need for a separate power supply in the 4-20 mA current loop. It also 
simplifies wiring as only two wires are required to connect the transmitter to the meter.


-The peak/valley option commits the highest and lowest measured pressures to memory for later 
recall by the operator.


-Dual relays can be independently programmed by the user to activate warning lights or audible 
alerts or to start and stop pumps to maintain a predetermined pressure. 


-The serial communications option allow for connection to computers for remote control, 
changing meter programs, and other functions.  The meters are addressable, allowing up to 99 
meters to be connected to an RS-232 port.


-A retransmitted analog 4-20 mA output can be used to provide a signal to chart recorders or 
other controllers.  It is fully user programmable and can be set for reverse output where the 
maximum pressure = 4 mA and zero pressure = 20 mA.


Wiring for the meters with and without the built-in excitation voltage option is shown below:


Supply +


Signal -
2


3 Not Used


1


1   2   3   4   5   6    7   


115 VAC
50-60 Hz


GND


1   2   3   4   5   6   


115 VAC
50-60 Hz


Supply +


Signal -
2


3 Not Used


1


GND


Common 1


+24VDC


Pins 6 & 7 115 VAC 50/60 Hz
Pin 1 +24VDC 200 mA max
Pin 2 common


6


2


Any WIKA 4-20 mA 2-wire 
Transmitter    


Power Supply
    +24 VDC
     (10-30 VDC)


WIKA 907.30.505


Without excitation voltage option:


With excitation voltage option:


WIKA Programmable Meter


WIKA Programmable Meter


Any WIKA 4-20 mA 2-wire 
Transmitter    
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Specifications
Attachable Loop Powered Digital Indicator


Display
Type: 0.4" high LCD
Programmable display range: -1999 to +1999


Accuracy
< 0.2% of span


Programmable Range
4-20 mA can be assigned any display value within 
the display range.  Both scaling points are individu-
ally adjustable using push buttons inside the case.


Power
Loop powered - no additional power supply required
Voltage drop: 3 VDC
Maximum current rating: 60 mA


Environmental
Operating temperature: +32 to +1220F (0 to +500C)
Storage temperature: -22 to +1760F (-30 to +800C)
Temperature effects: 0.1% of span per 180F (100C)
Humidity: 90%, non-condensing


CE Conformity
Interference emission per EN 50 081-1
Interference immunity per EN 50 082-2


Construction
Case ABS plastic
Viewing window: polycarbonate


Dimensions (inches)
1.9 x 1.9 x 1.4 deep


Weight
Approx. 3 oz.


Programming Instructions


1.)  Remove four cover screws and remove cover
2.)  Press the "P" key.  Display shows "dP".
3.)  Press the "Up" or "Down" key to select the desired   
      decimal place position.
4.)  Press the "P" key twice.  Display shows "An 4".
5.)  Press the "Up" or "Down" key to set display to zero or            
      other 4mA display point.
6.)  Press the "P" key twice.  Display shows "An 20".
7.)  Press the "Up" or "Down" key to set the  maximum   
      range of the transmitter.
8.)  Press the "P" key twice.  Display shows "L1".
9.)  Press the "Up" key to activate the error code display  
      (display shows "1") or the "Down" key to disable error  
      codes (display shows "0")


Error Codes:  under range: Display shows "F1"
  over range:  Display shows "F2"


10.)  Press the "P" key. Display shows"FILt".  A digital   
 filter is available to improve the readability of the   
 display for applications undergoing rapid pressure   
 changes. To set  the digital filtering, press the "Up" or  
 "Down" key to adjust the update rate of the display.


      Display  Time delay
      "      0"        0.2 s
      "      1"      0.5 s
      "      2"      1.0 s
      "      3"      1.5 s


11.) Press the "P" key to return to the display mode


Down
 Key 


P
Key 


 


Up
Key 







Page 34 of 35


Index
Symbols


2 wire, 3 wire, 4 wire systems  13,14
3-A sanitary transmitters  27
4-20 mA, advantages  19


A


Absolute pressure ranges  18
Accuracy  9
Ambient temperature  10, 23
ATEX-100a  28


B


Barrier, intrinsically safe  28
Best fit straight Line (B.F.S.L.) 9


C


Calibration, procedure  15
CANbus  19
CANOpen  19
CE Mark  26
Chemical seals  24
CIP (clean in place)  27
Class (intrinsically safe)  28
Compensated temperature range, exceeding  23
Compensated temperature range  10
Compound pressure ranges  17
Current loop  14
Current loop, advantages  19


D


DeviceNet  19
Digital panel meters, displays  32-33
DIN 43650 electrical connector  2
Division (intrinsically safe)  28


E


Electrical connection  12
Electrical connection, options  21
Error band  18
Excitation voltage  8
Explosion proof, vs intrinsically safe  29
Explosion proof transmitters  30


F


Fieldbus  19
Flush diaphragm, special materials  24
Flush diaphragm transmitters  20


G


G1B, G1/2B straight thread  20
Gauge pressure  17
Group (intrinsically safe)  28


H


HART communications  19
Hysteresis, definition  9


I


Input (supply) voltage  8
Intrinsically safe  28
Intrinsically safe, advantages  28
IP (ingress protection)  26


J


J1939 communications protocol   19


L


Linearity, definition  9
Loop powered digital indicator  33
LVDT  (inductive) sensors  6


M


Maximum pressure  16
Media compatibility  24
Media temperature  10, 23
Meters  32
Military plugs (MIL plug connectors)  21


N


NEMA ratings  26
NPT connections  12, 20


O


O-rings, flush diaphragm  20
Output, low level  5
Output signals, other types  19


P


Performance  22
PH17-4 stainless steel  8
Piezoresistive strain gauge  4
Power supply, unregulated  8
Pressure, maximum 8
Pressure range, selecting  16
Pressure references  17
Pressure spikes  6, 16
Profibus DP & PA  19
Process connection  11, 20
Process connection, types  20
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Halocarbon® is a registered trademark of  Halocarbon Products Corporation.
Hastelloy® is a registered trademark of  the Cabot family of companies.
Viton® and Teflon® are registered trademarks of the  E. I. DuPont family of companies.
Tri-clamp® is a registered trademark of Tri-clover, Inc.


R


Radio frequency interference (RFI)  26
Recalibration  15
Repeatability, (non-repeatability) definition  10
Resistive load  8
Response time  9
Restrictor  20
RS-232 outputs  19


S


Sanitary transmitters  27
Sealed pressure  17
Selecting transmitters  16
Sensors, capacitive  6
Sensors, inductive  6
SIP (sterilize in place)  27
SPS  18
Stability  10
Standard pressure ranges  8
Steam, high pressure  24
Strain gauge  4
Strain gauge, foil type  6
Strain gauge, thick film  5
Submersible transmitters-operation  18


T


Temperature compensation  10
Thin film  5
Tri-clamp connections  27
Turn down  15
Two wire current loop  13, 14


V


Vacuum transmitters  17
Vibration  25
Voltage system, 3 wire  14
Voltage system, 4 wire  14


W


Water hammer  20
Wetted parts  8
Wheatstone bridge  4


Z


Zener barrier, intrinsically safe  28
Zero  and span  15
Zero and span, adjusting  15
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1000 Wiegand Boulevard
Lawrenceville, GA 30043
Toll Free 1-888-WIKA-USA (945-2872)
Tel (770) 513-8200  Fax (770) 277-2641
tronicinfo@wika.com  • www.wika.com/tronic
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         All rights reserved.


For over 60 years, WIKA Instrument Corporation 


(WIKA) has continued to globally advance pressure 


gauge, sensor and temperature instrumentation 


technology and applications. In the United 


States, WIKA’s operation utilizes state-of-the-art 


manufacturing technology and highly automated 


proprietary production equipment in its nearly 


quarter-million-square-foot facility in the metro 


Atlanta suburb of Lawrenceville, Georgia.


As the industry leader in lean manufacturing, WIKA offers 


a wide variety of stock and customized instrumentation 


solutions for critical applications that often are distributed 


within days. The WIKA customer service department 


recently earned the Operational Excellence Award 


for Leadership from one of North America’s leading 


distributors of industrial maintenance, repair and 


operation replacement parts. Producing over 30 million 


gauges, diaphragm seals, transmitters, and thermometers 


worldwide annually, WIKA has the most extensive product 


line in the industry. 


S-10 Industrial 
Pressure Transmitter


R


PSD-30
Pressure Transmiter


Pressure and Temperature Measurement
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Sistema de advertencia


Este manual contiene indicaciones que debe tener en cuenta para su propia seguridad, así como para evitar daños 
materiales. Las indicaciones relativas a su propia seguridad están destacadas con un triángulo de advertencia, las 
indicaciones que se refieren simplemente a daños materiales no tienen un triángulo de advertencia. Los triángulos 
de advertencia se representan según el grado de peligro, de mayor a menor, como sigue.


Si se dan varios niveles de peligro, se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de advertencia con triángulo de advertencia se advierte de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales.


Personal cualificado


El producto/sistema asociado a esta documentación debe ser manejado por personal adecuadamente 
cualificado para el trabajo en cuestión y respetando lo indicado en la documentación correspondiente a las tareas 
que se vayan a realizar, particularmente las consignas de seguridad y advertencias. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer los riesgos asociados al manejo de estos 
productos/sistemas y evitar posible peligros.


Uso reglamentario de productos Siemens


Se debe considerar lo siguiente:


Marcas


Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los nombres y designaciones 
restantes incluidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros para sus 
propios fines puede violar los derechos de sus titulares.


Exención de responsabilidad


Hemos comprobado si el contenido del impreso coincide con el hardware y el software descritos. Sin embargo, 
como no pueden excluirse las divergencias, no nos responsabilizamos de la plena coincidencia. El contenido de 
esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las correcciones necesarias se incluyen en la siguiente 
edición.


PELIGRO


Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves.


ADVERTENCIA


Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, puede producirse la muerte, o bien lesiones 
corporales graves.


PRECAUCIÓN


Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones leves.


ATENCIÓN


Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales.


ADVERTENCIA


Los productos Siemens solo deben destinarse a las aplicaciones previstas en el catálogo y en la documentación 
técnica correspondiente. Para utilizar productos y componentes de otros fabricantes se necesita una 
recomendación o autorización por parte de Siemens. Un funcionamiento correcto y seguro de los productos 
presupone un transporte, almacenamiento, instalación, montaje y puesta en marcha conformes con las prácticas 
de la buena ingeniería, así como un manejo y un mantenimiento adecuados. Las condiciones ambientales deben 
estar dentro de los límites permitidos. Es preciso respetar las instrucciones contenidas en la documentación 
correspondiente.
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1.1 Consignas generales de seguridad


ADVERTENCIA


Peligro de muerte por incumplimiento de las consignas de seguridad y omisión de los 
riesgos residuales


Si no se cumplen las consignas de seguridad ni se tienen en cuenta los riesgos residuales 
de la documentación de hardware correspondiente, pueden producirse accidentes con 
consecuencias mortales o lesiones graves.


• Respete las consignas de seguridad de la documentación de hardware.


• Tenga en cuenta los riesgos residuales durante la evaluación de riesgos.


ADVERTENCIA


Peligro de muerte por fallos de funcionamiento de la máquina como consecuencia de 
una parametrización errónea o modificada


Una parametrización errónea o modificada puede provocar en máquinas fallos de 
funcionamiento que pueden producir lesiones graves o la muerte.


• Proteja las parametrizaciones del acceso no autorizado.


• Controle los posibles fallos de funcionamiento con medidas apropiadas (p. ej., 
DESCONEXIÓN/PARADA DE EMERGENCIA).
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1 Consignas básicas de seguridad


1.2 Seguridad industrial


1.2 Seguridad industrial


Nota


Seguridad industrial


Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos.


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar cada 
componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos avances 
tecnológicos. A este respecto, también deben tenerse en cuenta los productos de otros 
fabricantes que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en:


 http://www.siemens.com/industrialsecurity


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en:


 http://support.automation.siemens.com


ADVERTENCIA


Peligro por estados operativos no seguros debidos a la manipulación del software


Las manipulaciones del software (p. ej., virus, troyanos, malware, gusanos) pueden provocar 
estados operativos no seguros en la instalación, con consecuencias mortales, lesiones 
graves o daños materiales.


• Mantenga actualizado el software.


Encontrará información al respecto y newsletter en:


http://support.automation.siemens.com


• Integre los componentes de automatización y accionamiento en un sistema global de 
seguridad industrial de la instalación o máquina conforme a las últimas tecnologías.


Encontrará más información en:


http://www.siemens.com/industrialsecurity


• En su sistema global de seguridad industrial, tenga en cuenta todos los productos 
utilizados.



http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com

http://support.automation.siemens.com

http://www.siemens.com/industrialsecurity
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2.1 Vista general de parámetros


2.1.1 Explicaciones sobre la lista de parámetros


Estructura básica de las descripciones de parámetros


Los datos del ejemplo siguiente se han elegido libremente. La descripción de un parámetro se 
compone, como máximo, de la información relacionada a continuación. Algunos datos se 
representan opcionalmente.


La "Lista de parámetros" (página 26) tiene la siguiente estructura:


 - - - - - - - - - - - - Inicio del ejemplo - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -


Descripción: Texto


Valor: 0: Nombre y significado del valor 0
1: Nombre y significado del valor 1
2: Nombre y significado del valor 2
etc.


Recomend.: Texto


Índice: [0] = Nombre y significado del índice 0
[1] = Nombre y significado del índice 1
[2] = Nombre y significado del índice 2
etc.


Dependencia: Texto
Ver también: pxxxx, rxxxx
Ver también: Fxxxxx, Axxxxx


Nota: Información que puede ser de utilidad.


 - - - - - - - - - - - - Final del ejemplo  - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -


A continuación se describen con más detalle todos los datos.


pxxxx[0...n] BICO: Nombre completo/abreviado del parámetro
Variantes CU/PM Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(x), U, T Escalado: p2002 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica


0.00 [Nm] 10.00 [Nm] 0.00 [Nm]


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Nombre y significado del bit 0 Sí No 8060
01 Nombre y significado del bit 1 Sí No -
02 Nombre y significado del bit 2 Sí No 8052


etc.


Peligro: Advertencia: Precaución: Consignas de seguridad con triángulo de advertencia


Atención: Consigna de seguridad sin triángulo de advertencia
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2 Parámetros


2.1 Vista general de parámetros


pxxxx[0...n] Número del parámetro


El número del parámetro está compuesto del número propiamente dicho precedido por una 
"p" o una "r" y, de forma opcional, el índice o campo de bits.


Ejemplos de representación en la lista de parámetros:


Otros ejemplos de notación en la documentación:


Para los parámetros ajustables se aplica:


El valor del parámetro en estado de fábrica se indica en "Ajuste de fábrica" con la unidad 
correspondiente entre corchetes. El valor se puede modificar dentro del rango comprendido 
entre los valores "Mín." y "Máx.".


Si al cambiar determinados parámetros ajustables se modifican también otros parámetros 
(denominados "afectados"), este efecto se denomina "parametrización implícita".


Las parametrizaciones implícitas son desencadenadas, por ejemplo, por las siguientes 
acciones y parámetros:


• Ajuste de telegramas PROFIBUS (interconexiones BICO)


p0922


• Ajuste de listas de componentes


p0230, p0300, p0301, p0400


• Cálculo y preasignación automáticos


p0340, p3900


• Establecimiento de ajustes de fábrica


p0970


Para los parámetros observables se aplica:


En los campos "Mín.", "Máx." y "Ajuste de fábrica" figura un guión "-" y la unidad 
correspondiente entre corchetes.


• p... Parámetro ajustable (lectura y escritura)


• r... Parámetros visualizables (solo lectura)


• p0918 Parámetro ajustable 918


• p2051[0...13] Parámetro ajustable 2051, índice 0 a 13


• p1001[0...n] Parámetro ajustable 1001, índice 0 a n (n = valor configurable)


• r0944 Parámetro observable 944


• r2129.0...15 Parámetro observable 2129 con campo de bits del bit 0 (bit menor) al 
bit 15 (bit mayor)


• p1070[1] Parámetro ajustable 1070, índice 1


• p2098[1].3 Parámetro ajustable 2098, índice 1, bit 3


• p0795.4 Parámetro ajustable 795, bit 4


Nota


La lista de parámetros puede contener parámetros no visibles en las listas de experto del 
correspondiente software de puesta en marcha (p. ej., parámetros para la función Trace).
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BICO: Nombre completo/abreviado del parámetro


Los nombres de los parámetros BICO pueden ir precedidos de las siguientes abreviaturas:


Variantes CU/PM


Indica para qué Control Unit (CU) o Power Module (PM) es válido el parámetro. Si no aparece 
ninguna CU o PM en la lista, significa que el parámetro es válido para todas las variantes.


Debajo del número del parámetro pueden figurar los siguientes datos sobre "CU" y "PM":


• BI: Entrada de binector (inglés: Binector Input)
Este parámetro selecciona la fuente de una señal digital.


• BO: Salida de binector (inglés: Binector Output)
Este parámetro está disponible como señal digital para otra interconexión.


• CI: Entrada de conector (inglés: Connector Input)
Este parámetro selecciona la fuente de una señal analógica.


• CO: Salida de conector (inglés: Connector Output)
Este parámetro está disponible como señal analógica para otra interconexión.


• CO/BO: Salida de conector/binector (inglés: Connector/Binector Output)
Este parámetro está disponible como señal analógica y como señal digital para 
otra interconexión.


Nota


Una entrada BICO (BI/CI) no puede interconectarse con cualquier salida BICO (BO/CO, fuente 
de señal).
Durante la interconexión de una entrada BICO mediante el software de puesta en marcha, 
solo se ofrecen las fuentes de señal posibles correspondientes.


Los símbolos de los parámetros BICO y el manejo de la tecnología BICO se explican y 
describen en los esquemas de funciones 1020 ... 1030.


Tabla 2-1 Datos del campo "Variantes CU/PM"


Variantes CU/PM Significado


Estos parámetros se dan en todas las Control Units.


CU230P-2_BT CU230P-2 (exclusiva para Siemens IC BT)


CU230P-2_BT 
(PM330)


CU230P-2 (exclusiva para Siemens IC BT) y PM330


CU230P-2_CAN CU230P-2 con interfaz CAN


CU230P-2_CAN 
(PM330)


CU230P-2 con interfaz CAN y PM330


CU230P-2_DP CU230P-2 con interfaz PROFIBUS


CU230P-2_DP 
(PM330)


CU230P-2 con interfaz PROFIBUS y PM330


CU230P-2_HVAC CU230P-2 con interfaz RS485 para USS, Modbus y BACnet


CU230P-2_HVAC 
(PM330)


CU230P-2 con interfaz RS485 y PM330


CU230P-2_PN CU230P-2 con interfaz PROFINET
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2 Parámetros


2.1 Vista general de parámetros


Nivel de acceso


Indica el nivel de acceso mínimo necesario para visualizar y modificar un parámetro. El nivel 
de acceso se puede ajustar mediante p0003.


Existen los siguientes niveles de acceso:


• 1: Estándar (no configurable, incluido en p0003 = 3)


• 2: Avanzado (no configurable, incluido en p0003 = 3)


• 3: Experto


• 4: Servicio técnico


Los parámetros con este nivel de acceso están protegidos por contraseña.


Calculado


Indica si el parámetro se ve afectado por cálculos automáticos.


p0340 determina qué cálculos se realizarán:


• p0340 = 1 incluye los cálculos de p0340 = 2, 3, 4, 5.


• p0340 = 2 calcula los parámetros de motor (p0350 ... p0360, p0625).


• p0340 = 3 incluye los cálculos de p0340 = 4, 5.


• p0340 = 4 calcula únicamente los parámetros de regulador.


• p0340 = 5 calcula únicamente los límites de regulador.


CU230P-2_PN 
(PM330)


CU230P-2 con interfaz PROFINET y PM330


PM230 Power Module para bombas y ventiladores (3 AC 400 V)


PM240 Power Module para aplicaciones estándar con frenado dinámico 
(3 AC 400 V)


PM240-2 Power Module para aplicaciones estándar con frenado dinámico
(1 AC / 3 AC 200 V; 3 AC 400 V; 3 AC 600 V)


PM250 Power Module (3 AC 400 V con realimentación a la red)


PM260 Power Module (3 AC 690 V con realimentación a la red)


PM330 Power Module para bombas y ventiladores


Tabla 2-1 Datos del campo "Variantes CU/PM", continuación


Variantes CU/PM Significado


Nota


El parámetro p0003 es específico de la CU (se encuentra en la Control Unit).


Si se ajusta un nivel de acceso mayor, este también incluye los inferiores.


Nota


Con p3900 > 0 se solicita también automáticamente p0340 = 1.


Tras p1900 = 1, 2 se solicita también automáticamente p0340 = 3.
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Los parámetros en los que aparezca una nota sobre p0340 tras "Calculado" dependen del 
Power Module y el motor empleados. En ese caso, los valores de "Ajuste de fábrica" no se 
corresponden con los valores reales, ya que estos solo se determinan durante la puesta en 
marcha. Lo mismo se aplica a los parámetros de motor.


Tipo de datos


La información relativa al tipo de datos puede estar compuesta por dos partes (separadas por 
una barra):


• Primera parte


Tipo de datos del parámetro.


• Segunda parte (sólo en caso de entrada de binector o conector)


Tipo de datos de la fuente de señal a interconectar (salida de binector-/conector).


Existen los siguientes tipos de datos para parámetros:


Dependiendo del tipo de datos de los parámetros de entrada BICO (destino de la -señal) y los 
parámetros de salida BICO (fuente de la señal), al crear interconexiones BICO- son posibles 
las siguientes combinaciones:


• Integer8 I8 Número entero de 8 bits


• Integer16 I16 Número entero de 16 bits


• Integer32 I32 Número entero de 32 bits


• Unsigned8 U8 8 bits sin signo


• Unsigned16 U16 16 bits sin signo


• Unsigned32 U32 32 bits sin signo


• FloatingPoint32 Float Número de coma flotante de 32 bits


Tabla 2-2 Posibles combinaciones en interconexiones BICO


Parámetro de entrada BICO


Parámetro CI Parámetro BI


Parámetro de salida BICO Unsigned32/Integer
16


Unsigned32/Integer
32


Unsigned32/Floatin
gPoint32


Unsigned32/
 Binary


CO: Unsigned8 x x – –


CO: Unsigned16 x x – –


CO: Unsigned32 x x – –


CO: Integer16 x x r2050 –


CO: Integer32 x x r2060 –


CO: FloatingPoint32 x x x –


Leyenda: x:


–:


rxxxx:


interconexión BICO permitida


interconexión BICO no permitida


interconexión BICO permitida solo para el parámetro CO indicado
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2 Parámetros


2.1 Vista general de parámetros


Modificable


La indicación "-" significa que el parámetro se puede modificar en cualquier estado y que el 
cambio tiene efecto inmediato.


Las indicaciones "C(x), T, U" ((x): opcional) significan que el parámetro sólo se puede 
modificar si la unidad de accionamiento se encuentra en dicho estado y que la modificación 
no tiene efecto hasta que se cambia de estado. Son posibles uno o más estados.


Existen los siguientes estados:


BO: Unsigned8 – – – x


BO: Unsigned16 – – – x


BO: Unsigned32 – – – x


BO: Integer16 – – – x


BO: Integer32 – – – x


BO: FloatingPoint32 – – – –


Tabla 2-2 Posibles combinaciones en interconexiones BICO, continuación


Parámetro de entrada BICO


Parámetro CI Parámetro BI


Parámetro de salida BICO Unsigned32/Integer
16


Unsigned32/Integer
32


Unsigned32/Floatin
gPoint32


Unsigned32/
 Binary


Leyenda: x:


–:


rxxxx:


interconexión BICO permitida


interconexión BICO no permitida


interconexión BICO permitida solo para el parámetro CO indicado


• C(x) Puesta en marcha C: Commissioning


Se realiza la puesta en marcha del accionamiento (p0010 > 0).


Los impulsos no se pueden habilitar.


El parámetro solo se puede modificar con los siguientes ajustes de puesta en 
marcha del accionamiento (p0010 > 0):


• C: modificable con todos los ajustes p0010 > 0.


• C(x): modificable solo con los ajustes p0010 = x.


El cambio del valor del parámetro tendrá efecto después de salir de la puesta en 
marcha del accionamiento con p0010 = 0.


• U Servicio U: Run


Los impulsos están habilitados.


• T Listo para servicio T: Ready to run


Los impulsos no están habilitados y el estado "C(x)" no está activo.
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Escalado


Indicación de la magnitud de referencia con la que se convierte automáticamente un valor de 
señal en una interconexión BICO.


Existen las siguientes magnitudes de referencia:


• p2000 … p2007: velocidad de referencia, tensión de referencia, etc.


• PERCENT: 1.0 = 100 %


• 4000H: 4000 hex = 100 % (palabra) o bien 4000 0000 hex = 100 % (palabra doble)


• p0514: escalado específico


Ver descripción de p0514[0…9] y p0515[0…19] a p0524[0…19]


Índice dinámico


En el caso de parámetros con un índice dinámico [0...n] se indica aquí la siguiente 
información:


• Juego de datos (si existe).


• Parámetro para el número de índices (n = número - 1).


Este campo puede contener la siguiente información:


• "CDS, p0170" (Command Data Set, juego de datos de mando, número de CDS)


Ejemplo:


p1070[0]  Consigna principal [juego de datos de mando 0]


p1070[1]  Consigna principal [juego de datos de mando 1], etc.


• "DDS, p0180" (Drive Data Set, juego de datos de accionamiento, número de DDS)


• "MDS, p0130" (Motor Data Set, juego de datos de motor, número de MDS)


• "PDS, p0120" (Power unit Data Set, juego de datos de etapa de potencia, número de PDS)


Los juegos de datos solo pueden crearse y borrarse con p0010 = 15.


Nota


Encontrará información sobre los juegos de datos en la siguiente bibliografía:


Instrucciones de servicio del convertidor de frecuencia SINAMICS G120 con Control Units 
CU230P-2 HVAC, CU230P-2 DP, CU230P-2 CAN.
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2 Parámetros


2.1 Vista general de parámetros


Grupo de unidades y selección de unidad


La unidad predeterminada de un parámetro se indica entre corchetes detrás de los valores de 
"Mín.", "Máx." y "Ajuste de fábrica".


En los parámetros con unidad conmutable, en "Grupo de unidades" se indica el grupo al que 
pertenece el parámetro y en "Selección de unidad" se indica el parámetro con el que se puede 
conmutar la unidad.


Ejemplo:


Grupo de unidades: 7_1, selección de unidad: p0505


El parámetro pertenece al grupo de unidades 7_1, y la unidad se puede conmutar mediante 
p0505.


A continuación se enumeran todos los grupos de unidades que pueden aparecer y la selección 
de unidad posible.


Tabla 2-3 Grupo de unidades (p0100)


Grupo de unidades Selección de unidad con p0100 = Magnitud de referencia 
con %


0 1 2


7_4 Nm lbf ft Nm -


14_6 kW hp kW -


25_1 kg m2 lb ft2 kg m2 -


27_1 kg lb kg -


28_1 Nm/A lbf ft/A Nm/A -


Tabla 2-4 Grupo de unidades (p0505)


Grupo de unidades Selección de unidad con p0505 = Magnitud de referencia 
con %


1 2 3 4


2_1 Hz % Hz % p2000


3_1 1/min % 1/min % p2000


5_1 Vef % Vef % p2001


5_2 V % V % p2001


5_3 V % V % p2001


6_2 Aef % Aef % p2002


6_5 A % A % p2002


7_1 Nm % lbf ft % p2003


7_2 Nm Nm lbf ft lbf ft -


14_5 kW % hp % r2004


14_10 kW kW hp hp -


21_1 °C °C °F °F -


21_2 K K °F °F -


39_1 1/s2 % 1/s2 % p2007
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Esquemas de funciones


El parámetro se indica en este esquema de funciones. En el esquema se representa la 
estructura de la función y la relación de este parámetro con otros parámetros.


Valores de parámetro


Tabla 2-5 Grupo de unidades (p0595)


Grupo de unidades Selección de unidad con p0595 = Magnitud de referencia 
con %


Valor Unidad


9_1 Los valores ajustables y las unidades tecnológicas se representan en p0595.


Tabla 2-6 Grupos de unidades (p11026)


Grupo de unidades Selección de unidad con p11026 = Magnitud de referencia 
con %


Valor Unidad


9_2 Los valores ajustables y las unidades tecnológicas se representan en p11026.


Tabla 2-7 Grupos de unidades (p11126)


Grupo de unidades Selección de unidad con p11126 = Magnitud de referencia 
con %


Valor Unidad


9_3 Los valores ajustables y las unidades tecnológicas se representan en p11126.


Tabla 2-8 Grupos de unidades (p11226)


Grupo de unidades Selección de unidad con p11226 = Magnitud de referencia 
con %


Valor Unidad


9_4 Los valores ajustables y las unidades tecnológicas se representan en p11226.


Mín. Valor mínimo del parámetro [unidad]


Máx Valor máximo del parámetro [unidad]


ajustes de fábrica Valor a la entrega [unidad]


Para una entrada de binector/conector se indica la fuente de señal de 
la interconexión BICO estándar. Una salida de conector no indexada 
recibe el índice [0].


Durante la primera puesta en marcha o el establecimiento de los 
ajustes de fábrica puede que esté visible otro valor en determinados 
parámetros (p. ej., p1800).
Motivo:
El ajuste de estos parámetros depende del entorno en el que funcione 
la Control Unit (p. ej., depende del tipo de equipo o de la etapa de 
potencia).
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Descripción


Aclaraciones sobre la función de un parámetro.


Valores


Enumeración de los valores posibles de un parámetro.


Recomendación


Indicaciones sobre los ajustes recomendados.


Index


En los parámetros con índice se indican el nombre y el significado de cada índice.


Para los valores del parámetro (mínimo, máximo y ajuste de fábrica) se aplica lo siguiente en 
el caso de los parámetros ajustables indexados:


• Valores mínimo y máximo:


El rango de ajuste y la unidad son válidos para todos los índices.


• Ajuste de fábrica:


Si todos los índices tienen el mismo ajuste de fábrica, se indicará de forma representativa 
el índice 0 con unidad.


Si los índices tienen ajustes de fábrica distintos, se enumerarán todos los índices, cada uno 
con su unidad.


Campo de bits


En los parámetros con campos (matrices) de bits se indican los siguientes datos para cada bit:


• Número de bit y nombre de señal 


• Significado con estado de señal 1 y 0


• Esquema de funciones (EF) (opcional) 


La señal se representa en este esquema de funciones.


Dependencia


Condiciones que se deben cumplir en relación con este parámetro. También se indican las 
repercusiones especiales de este parámetro sobre otros o viceversa.


Si es necesario, después de "Ver también:" se muestran los datos siguientes:


• Lista de parámetros adicionales que se deben tener en cuenta.


• Lista de fallos y alarmas que se deben tener en cuenta.
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Consignas de seguridad


Información importante que debe tenerse en cuenta para evitar lesiones físicas y daños 
materiales.


Información que debe tenerse en cuenta para evitar problemas.


Información que puede ser de utilidad para el usuario.


Peligro Al principio de este manual se ofrece una descripción de esta consigna 
de seguridad; ver "Notas de carácter jurídico" (página 4).


Alarma Al principio de este manual se ofrece una descripción de esta consigna 
de seguridad; ver "Notas de carácter jurídico" (página 4).


Precaución Al principio de este manual se ofrece una descripción de esta consigna 
de seguridad; ver "Notas de carácter jurídico" (página 4).


Atención Al principio de este manual se ofrece una descripción de esta consigna 
de seguridad; ver "Notas de carácter jurídico" (página 4).


Nota Información que puede ser de utilidad para el usuario.
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2.1.2 Rangos numéricos para parámetros


Los parámetros están divididos en los siguientes rangos numéricos:


Nota


Los rangos numéricos siguientes ofrecen una sinopsis de todos los parámetros disponibles 
para la familia de accionamientos SINAMICS.


Los parámetros del producto descrito en el presente manual de listas se detallan en "Lista de 
parámetros" (página 26).


Tabla 2-9 Rangos numéricos para SINAMICS


Rango Descripción


por a


0000 0099 Visualización y manejo


0100 0199 Puesta en marcha


0200 0299 Etapa de potencia


0300 0399 Motor


0400 0499 Encóder


0500 0599 Tecnología y unidades, datos específicos del motor, detector


0600 0699 Vigilancia térmica, intensidad máxima, horas de servicio, datos del motor, 
detector central


0700 0799 Bornes de la Control Unit, hembrillas de medida


0800 0839 Juegos de datos CDS, DDS, conmutación de motor


0840 0879 Secuenciador (p. ej., fuente de señal para CON/DES1)


0880 0899 ESR, estacionar, palabras de mando y de estado


0900 0999 PROFIBUS/PROFIdrive


1000 1199 Canal de consigna (p. ej. generador de rampa)


1200 1299 Funciones (p. ej., freno de mantenimiento del motor)


1300 1399 control por U/f


1400 1799 Regulación


1800 1899 Etapa de mando


1900 1999 Identificación de la etapa de potencia y del motor


2000 2009 Valores de referencia


2010 2099 Comunicación (bus de campo)


2100 2139 Fallos y alarmas


2140 2199 Señales y vigilancias


2200 2359 Regulador tecnológico


2360 2399 Secuenciado, hibernación


2500 2699 Regulación de posición (LR) y posicionador simple (PosS)


2700 2719 Indicación de valores de referencia
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2720 2729 Reductor de carga


2800 2819 Funciones lógicas


2900 2930 Valores fijos (p. ej., porcentaje, par)


3000 3099 Resultados identificación del motor


3100 3109 Reloj de tiempo real (RTC)


3110 3199 Fallos y alarmas


3200 3299 Señales y vigilancias


3400 3659 Alimentación regulación


3660 3699 Voltage Sensing Module (VSM), Braking Module interno


3700 3779 Advanced Positioning Control (APC)


3780 3819 Sincronización


3820 3849 Característica de fricción


3850 3899 Funciones (p. ej., estátor largo)


3900 3999 Administración


4000 4599 Terminal Board, Terminal Module (p. ej., TB30, TM31)


4600 4699 Sensor Module


4700 4799 Trace


4800 4849 Generador de funciones (FG)


4950 4999 Aplicación OA


5000 5169 Diagnóstico del cabezal


5200 5230 Filtro de consigna de intensidad 5 ... 10 (r0108.21)


5400 5499 Regulación de estatismo de red (p. ej. generador de señal)


5500 5599 Respaldo de red dinámico (solar)


5600 5614 PROFIenergy


5900 6999 SINAMICS GM/SM/GL/SL


7000 7499 Conexión en paralelo de etapas de potencia


7500 7599 SINAMICS SM120


7700 7729 Avisos externos


7770 7789 NVRAM, parámetros de sistema


7800 7839 Parámetros de lectura/escritura EEPROM


7840 8399 Parámetros internos del sistema


8400 8449 Reloj de tiempo real (RTC)


8500 8599 Gestión de datos y macros


8600 8799 Bus CAN


8800 8899 Communication Board Ethernet (CBE), PROFIdrive


Tabla 2-9 Rangos numéricos para SINAMICS, continuación


Rango Descripción


por a
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8900 8999 Industrial Ethernet, PROFINET, CBE20


9000 9299 Topología


9300 9399 Safety Integrated


9400 9499 Coherencia y almacenamiento de parámetros


9500 9899 Safety Integrated


9900 9949 Topología


9950 9999 Diagnóstico interno


10000 10199 Safety Integrated


11000 11299 Regulador tecnológico libre 0, 1, 2


20000 20999 Bloques de función libres (FBLOCKS)


21000 25999 Drive Control Chart (DCC)


50000 53999 SINAMICS DC MASTER (regulación de corriente continua)


61000 61001 PROFINET


Tabla 2-9 Rangos numéricos para SINAMICS, continuación


Rango Descripción


por a
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2.2 Lista de parámetros
Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp
Objects: CU230P-2_BT, CU230P-2_CAN, CU230P-2_DP, CU230P-2_HVAC, CU230P-2_PN


Descripción: Indicador de estado para el accionamiento.


Valor: 0: Servicio - Habilitar todo
10: Servicio - Poner a "1" "Habilitar consigna" (p1142)
12: Servicio- GdR congelado, poner a "1" "Iniciar GdR" (p1141)
13: Servicio - Poner a "1" "Habilitar GdR" (p1140)
14: Servicio - IDMot, excitación
16: Servicio - Anular frenado con DES1 poniendo a "1" "CON/DES1"
17: Servicio - Frenado con DES3 sólo interrumpible con DES2
18: Servicio - Frenado con fallo, eliminar fallo, confirmar
19: Servicio - Frenado por corriente continua activo (p1230, p1231)
21: Listo servicio - Poner a "1" "Habilitar servicio" (p0852)
22: Listo servicio - Desmagnetización en curso (p0347)
31: Listo conexión - Poner a "0/1" "CON/DES1" (p0840)
35: Bloqueo conexión - Realizar primera puesta marcha (p0010)
41: Bloqueo conexión - Poner a "0" "CON/DES1" (p0840)
42: Bloqueo conexión - Poner a "1" "CO/DES2" (p0844, p0845)
43: Bloqueo conexión - Poner a "1" "CO/DES3" (p0848, p0849)
44: Bloqueo conexión - Alimentar borne STO con 24 V (hardware)
45: Bloqueo conexión - Eliminar fallo, confirmar fallo
46: Bloqueo conexión - Finalizar modo PeM (p0010)
70: Inicialización
200: Esperar arranque/arranque parcial


Dependencia: Ver también: r0046


Atención: Si faltan varias habilitaciones se visualiza el valor correspondiente con el número más alto.


Nota: CO: Condición operativa


GdR: Generador de rampa


PeM: Puesta en marcha


IDMot: Identificación de datos del motor


Descripción: Ajusta el nivel de acceso para la lectura y la escritura de parámetros.


Valor: 3: Experto
4: Servicio técnico


Nota: Si se ajusta un nivel de acceso mayor, éste también incluye los inferiores.


Nivel de acceso 3 (experto):


Para este parámetro se requieren conocimientos de experto (p. ej. parametrización usando BICO).


Nivel de acceso 4 (Service):


Para este parámetro se requiere entrar una contraseña (p3950) al efecto por parte de personal de servicio técnico 
autorizado.


r0002 Accto Indicador de estado / Accto Ind_estado
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 200 - 


p0003 Nivel de acceso / Nivel_acc
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C, U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


3 4 3 
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Descripción: Ajusta el filtro de parámetros para la puesta en marcha de un accionamiento.


Ajustando adecuadamente este parámetro se filtran aquellos parámetros modificables durante la puesta en marcha.


Valor: 0: Listo
1: Puesta en marcha rápida
2: Puesta en marcha de etapa de potencia
3: Puesta en marcha de motor
5: Aplicación tecnológica/Unidades
15: Juegos de datos
29: Sólo Siemens
30: Reset parámetros
39: Sólo Siemens
49: Sólo Siemens


Dependencia: Ver también: r3996


Atención: Al resetear el parámetro al valor 0 pueden producirse breves interrupciones de la comunicación.


Nota: El accionamiento sólo puede conectarse fuera de la rutina de puesta en marcha del mismo (habilitación del 
ondulador). Para ello este parámetro debe estar a 0.


Al setear p3900 distinto de 0, se finaliza la puesta en marcha rápida y este parámetro se pone automáticamente a 0.


Forma de proceder para "Resetear parámetros": ajustar p0010 = 30 y p0970 = 1.


p0010 se ajusta automáticamente a 0 tras el primer arranque de la Control Unit, el ajuste de los valores 
predeterminados de los parámetros de motor adecuados para la etapa de potencia y el correspondiente cálculo de 
los parámetros de regulación.


p0010 = 3 sirve para la puesta en marcha posterior de juegos de datos de accionamiento adicionales (crear juegos 
de datos: ver p0010 = 15).


p0010 = 29, 39, 49: ¡Sólo para uso interno en Siemens!


Descripción: Ajusta el modo de la memoria intermedia.


Valor: 0: Salvar volátil (RAM)
1: Memoria intermedia activa (no volátil)
2: Borrar memoria intermedia


Dependencia: Con p0014 = 1, las modificaciones del propio parámetro y adicionalmente de los siguientes parámetros no se envían 
a la memoria intermedia:


Ver también: p0015, p0040, p0340, p0650, p0802, p0803, p0804, p0952, p0969, p0970, p0971, p0972, p1900, 
p1910, p1960, p2111, p2380, p3900, p3981, p7759, p7761, p7762, p7763, p7764, p7765, p7766, p7767, p7768, 
p7769, p7775, p8400, p8401, p8611


Ver también: A01066, A01067


Atención: Rel. a p0014 = 1:


Si hay una tarjeta de memoria insertada opcionalmente, es aplicable:


- Los datos de la memoria intermedia no se escriben automáticamente en la tarjeta de memoria.


- Al desconectar/conectar se carga desde la tarjeta de memoria un juego de parámetros válido que pueda estar 
presente.


- Remedio: antes de desconectar la Control Unit, guardar los parámetros manualmente (p. ej., p0971 = 1).


Rel. a p0014 = 2:


- Con este proceso de borrado se pierden las entradas en la memoria intermedia de forma irrecuperable.


p0010 Accto Puesta en marcha Filtro de parámetros / PeM accto filt_par
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2800, 2818


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 49 1 


p0014 Modo Memoria intermedia / Modo mem interm
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 0 
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En general:


- Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación posterior de parámetros y se muestra el estado en r3996. 
Vuelve a ser posible modificar en r3996 = 0.


Nota: El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Rel. a p0014 = 0:


Las modificaciones de parámetros se guardan en la memoria volátil (RAM).


La memorización no volátil de RAM a ROM se lleva a cabo en los siguientes casos:


- p0971 = 1


- Cambio de p0014 = 0 a 1


Rel. a p0014 = 1:


En este ajuste, puede aparecer la alarma A01066 y seguidamente la alarma A01067 si se modifican los parámetros 
constantes mediante un bus de campo.


Las modificaciones de parámetros se registran en la memoria volátil (RAM) y además en la memoria intermedia no 
volátil.


En estos casos, las entradas en la memoria intermedia se transfieren a la ROM y se borra la memoria intermedia:


- p0971 = 1


- Desconectar/conectar la Control Unit.


- Cambio de p0014 = 1 a 0


Rel. a p0014 = 2:


La operación de borrado de las entradas se inicia en la memoria intermedia.


Al final de la operación de borrado se ajusta automáticamente p0014 = 0.


Descripción: Ejecución del archivo de macro correspondiente.


Dependencia: Ver también: p1000, r8570


Atención: Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Al ejecutar una macro determinada se realizan y se hacen efectivos los ajustes correspondientes programados.


Nota: Las macros existentes de serie se describen en la documentación técnica del producto respectivo.


Descripción: Ejecución del archivo de macro correspondiente.


Dependencia: Ver también: p1000, r8570


Atención: Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Al ejecutar una macro determinada se realizan y se hacen efectivos los ajustes correspondientes programados.


Nota: Las macros existentes de serie se describen en la documentación técnica del producto respectivo.


p0015 Macro unidad de accto. / Macro equipo
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C, C(1) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 999999 12 


p0015 Macro unidad de accto. / Macro equipo
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C, C(1) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 999999 7 
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Descripción: Visualiza la versión del firmware de la Control Unit.


Dependencia: Ver también: r0197, r0198


Nota: Ejemplo:


El valor 1010100 debe interpretarse como V01.01.01.00.


Descripción: Visualiza la consigna de velocidad de giro actual filtrada a la entrada del regulador de velocidad de giro o la 
característica U/f (tras el interpolador).


Dependencia: Ver también: r0060


Nota: Constante de tiempo de filtro = 100 ms


La señal no es adecuada como magnitud de proceso y sólo debe usarse como magnitud de indicación.


La consigna de velocidad de giro está disponible filtrada (r0020) y sin filtrar (r0060).


Descripción: Visualiza la velocidad del rotor calculada y filtrada.


No están contenidos los componentes de frecuencia de la compensación de deslizamiento (en motores asíncronos).


Dependencia: Ver también: r0022, r0063


Nota: Constante de tiempo de filtro = 100 ms


La señal no es adecuada como magnitud de proceso y sólo debe usarse como magnitud de indicación.


La velocidad de giro real está disponible filtrada (r0021, r0022) y sin filtrar (r0063).


Descripción: Visualiza la velocidad del rotor calculada y filtrada.


No están contenidos los componentes de frecuencia de la compensación de deslizamiento (en motores asíncronos).


r0022 es idéntico a r0021, pero su unidad es siempre 1/min y, al contrario que r0021, no es conmutable.


Dependencia: Ver también: r0021, r0063


Nota: Constante de tiempo de filtro = 100 ms


La señal no es adecuada como magnitud de proceso y sólo debe usarse como magnitud de indicación.


La velocidad de giro real está disponible filtrada (r0021, r0022) y sin filtrar (r0063).


r0018 Versión del firmware de la Control Unit / Versión FW CU
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4294967295 - 


r0020 Consigna de velocidad filtrada / n_cons filt.
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 5020, 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


r0021 CO: Velocidad real filtrada / n_real filtrada
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


r0022 Valor real velocidad de giro 1/min filtrada / n_real 1/min filtr
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]
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Descripción: Visualiza la frecuencia de salida filtrada.


Están contenidos los componentes de frecuencia de la compensación de deslizamiento (en motores asíncronos).


Dependencia: Ver también: r0066


Nota: Constante de tiempo de filtro = 100 ms


La señal no es adecuada como magnitud de proceso y sólo debe usarse como magnitud de indicación.


La frecuencia de salida está disponible filtrada (r0024) y sin filtrar (r0066).


Descripción: Visualiza la tensión de salida real filtrada de la etapa de potencia.


Dependencia: Ver también: r0072


Nota: Constante de tiempo de filtro = 100 ms


La señal no es adecuada como magnitud de proceso y sólo debe usarse como magnitud de indicación.


La tensión de salida está disponible filtrada (r0025) y sin filtrar (r0072).


Descripción: Visualiza la tensión en circuito intermedio filtrada.


Dependencia: Ver también: r0070


Atención: La medición de una tensión en circuito intermedio < 200 V en un Power Module (p. ej. PM240) no proporciona una 
medida útil. En este caso, al aplicar una alimentación externa de 24 V se visualiza un valor de aprox. 24 V en el 
parámetro de visualización.


Nota: Constante de tiempo de filtro = 100 ms


La señal no es adecuada como magnitud de proceso y sólo debe usarse como magnitud de indicación.


La tensión en el circuito intermedio está disponible filtrada (r0026) y sin filtrar (r0070).


r0026 se ajusta al valor inferior del rizado de tensión del circuito intermedio.


Descripción: Visualiza la intensidad de fase real absoluta y filtrada.


Dependencia: Ver también: r0068


Atención: Esta señal filtrada no es adecuada para la evaluación de procesos dinámicos. Para este fin se deberá utilizar el valor 
sin filtrar.


r0024 Frecuencia de salida filtrada / f_sal filtrada
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Hz] - [Hz] - [Hz]


r0025 CO: Tensión de salida filtrada / U_sal filtrada
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 5730, 6300, 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Vef] - [Vef] - [Vef]


r0026 CO: Tensión del circuito intermedio filtrada / Vdc filtrada
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [V] - [V] - [V]


r0027 CO: Intensidad real Valor absoluto filtrado / I_real abs. filt.
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 5730, 6799, 8850, 8950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]
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Nota: Constante de tiempo de filtro = 300 ms


La señal no es adecuada como magnitud de proceso y sólo debe usarse como magnitud de indicación.


La intensidad real está disponible filtrada (r0027) y sin filtrar (r0068).


Descripción: Visualiza la tasa de modulación y filtrada.


Dependencia: Ver también: r0074


Nota: Constante de tiempo de filtro = 100 ms


La señal no es adecuada como magnitud de proceso y sólo debe usarse como magnitud de indicación.


La tasa de modulación está disponible filtrada (r0028) y sin filtrar (r0074).


Descripción: Visualiza la intensidad de fase real formadora de campo y filtrada.


Dependencia: Ver también: r0076


Nota: Constante de tiempo de filtro = 300 ms


La señal no es adecuada como magnitud de proceso y sólo debe usarse como magnitud de indicación.


La intensidad real formadora de campo está disponible filtrada (r0029) y sin filtrar (r0076).


Descripción: Visualiza la intensidad de fase real formadora de par y filtrada.


Dependencia: Ver también: r0078


Nota: Constante de tiempo de filtro = 300 ms


La señal no es adecuada como magnitud de proceso y sólo debe usarse como magnitud de indicación.


La intensidad real formadora de par está disponible filtrada (r0030) y sin filtrar (r0078).


Descripción: Visualiza el par real filtrado.


Dependencia: Ver también: r0080


Nota: Constante de tiempo de filtro = 100 ms


La señal no es adecuada como magnitud de proceso y sólo debe usarse como magnitud de indicación.


El par real está disponible filtrado (r0031) y sin filtrar (r0080).


r0028 Tasa modulación filtrada / Tasa_mod filt
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 5730, 6799, 8950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r0029 Intensidad real formadora de campo filtrada / Id_real filt
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


r0030 Intensidad real formadora de par filtrada / Iq_real filt.
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


r0031 Par real filtrado / M_ist filtrado
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2003 Índice din.: -


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 5730, 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Nm] - [Nm] - [Nm]
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Descripción: Visualiza la potencia activa real y filtrada.


Dependencia: Ver también: r0082


Atención: Esta señal filtrada no es adecuada para la evaluación de procesos dinámicos. Para este fin se deberá utilizar el valor 
sin filtrar.


Nota: Potencia entregada en el eje del motor.


La potencia activa está disponible filtrada (r0032 con 100 ms) y sin filtrar (r0082).


Descripción: Muestra la tasa de carga del motor del modelo de temperatura del motor 1 (I2t).


Dependencia: La tasa de carga térmica del motor solo se determina para motores síncronos con excitación por imanes 
permanentes con el modelo de temperatura del motor 1 (I2t) activado.


Es aplicable:


- r0034 = (modelo de temperatura del motor - 40 K)/(p0605 - 40 K) * 100%.


Se visualiza una tasa de carga del motor del 100% sin sensor de temperatura (r0034 = 100%) cuando se cumplen 
las siguientes condiciones:


- La intensidad equivale a la intensidad asignada (p0305).


- La temperatura ambiente es de 40 °C (p0625 = 40 °C).


Ver también: p0611, p0612, p0615


Atención: Tras la conexión del accionamiento, se inicia el cálculo de la temperatura del motor con un valor estimado del 
modelo. Por esta razón, el valor para la tasa de carga del motor sólo es válido tras el transitorio.


Nota: Constante de tiempo de filtro = 100 ms


La señal no es adecuada como magnitud de proceso y sólo debe usarse como magnitud de indicación.


Si r0034 = -200.0%, es aplicable:


El valor es inválido (p. ej., modelo de temperatura del motor no activado o parametrizado de forma incorrecta).


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la temperatura actual en el motor.


Nota: Si r0035 es diferente a -200,0 °C, es aplicable:


- Esta visualización de temperatura es válida.


- Hay un sensor KTY conectado.


- El modelo térmico del motor asíncrono está activado (p0612 bit 1 = 1 y sensor de temperatura desactivado: p0600 
= 0 o p0601 = 0).


Si r0035 es igual a -200,0 °C, es aplicable:


- Esta visualización de temperatura no es válida (error por sensor de temperatura).


- Hay un sensor PTC o un NC bimetal conectado.


- El sensor de temperatura del motor síncrono está desactivado (p0600 = 0 o p0601 = 0).


r0032 CO: Potencia activa real filtrada / P_act_real filt
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: r2004 Índice din.: -


Grupo de unidades: 14_10 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 5730, 6799, 8750, 
8850, 8950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [kW] - [kW] - [kW]


r0034 CO: Tasa de carga del motor térmica / Carga_Mot térm
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r0035 CO: Temperatura en motor / Temp_motor
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2006 Índice din.: -


Grupo de unidades: 21_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8016, 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [°C] - [°C] - [°C]
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Descripción: Visualiza la sobrecarga de la etapa de potencia determinada calculando I2t.


Para la vigilancia del I2t de la etapa de potencia se define un valor de referencia de intensidad. Este representa la 
intensidad que puede conducir la etapa de potencia sin el efecto de las pérdidas de conmutación (p. ej. la intensidad 
soportable permanentemente por los condensadores, inductancias, barras, etc.).


Si no se sobrepasa la intensidad de referencia I2t de la etapa de potencia, entonces no se indica sobrecarga (0 %).


En caso contrario, se calcula el grado de sobrecarga térmica, donde 100% conduce a una desconexión.


Dependencia: Ver también: p0290, p0294


Ver también: F30005


Descripción: Visualiza, y saca por conector, las temperaturas en la etapa de potencia.


Índice: [0] = Ondulador Valor máximo
[1] = Capa de bloqueo Valor máximo
[2] = Rectificador Valor máximo
[3] = Aire entr.
[4] = Interior en etapa de potencia
[5] = Ondulador 1
[6] = Ondulador 2
[7...10] = Reservado
[11] = Rectificador 1
[12] = Reservado
[13] = Capa bloqueo 1
[14] = Capa bloqueo 2
[15] = Capa bloqueo 3
[16] = Capa bloqueo 4
[17] = Capa bloqueo 5
[18] = Capa bloqueo 6
[19] = Reservado


Atención: Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Nota: El valor -200 es síntoma de que no está aplicada ninguna señal medida.


r0037[0]: Valor máximo de las temperaturas del ondulador (r0037[5...10]).


r0037[1]: Valor máximo de las temperaturas de capa de bloqueo (r0037[13...18]).


r0037[2]: Valor máximo de las temperaturas del rectificador (r0037[11...12]).


El valor máximo es la temperatura del convertidor, de la capa de bloqueo o del rectificador que más se ha calentado.


r0037[2, 3, 6, 11, 14...18] solo es relevante para las etapas de potencia Chassis.


El umbral de desconexión correspondiente en caso de fallo depende de la etapa de potencia y no se puede leer.


r0036 CO: Etapa de potencia Sobrecarga I2T / EP Sobrecarga I2T
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8019


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r0037[0...19] CO: Etapa de potencia Temperaturas / EP Temperaturas
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2006 Índice din.: -


Grupo de unidades: 21_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8019


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [°C] - [°C] - [°C]
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Descripción: Visualiza, y saca por conector, las temperaturas en la etapa de potencia.


Índice: [0] = Ondulador Valor máximo
[1] = Capa de bloqueo Valor máximo
[2] = Rectificador Valor máximo
[3] = Aire entr.
[4] = Interior en etapa de potencia
[5] = Ondulador 1
[6] = Ondulador 2
[7] = Ondulador 3
[8] = Reservado
[9] = Reservado
[10] = Reservado
[11] = Rectificador 1
[12] = Reservado
[13] = Capa bloqueo 1
[14] = Capa bloqueo 2
[15] = Capa bloqueo 3
[16] = Capa bloqueo 4
[17] = Capa bloqueo 5
[18] = Capa bloqueo 6
[19] = Reservado


Atención: Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Nota: El valor -200 es síntoma de que no está aplicada ninguna señal medida.


r0037[0]: Valor máximo de las temperaturas del ondulador (r0037[5...10]).


r0037[1]: Valor máximo de las temperaturas de capa de bloqueo (r0037[13...18]).


r0037[2]: Valor máximo de las temperaturas del rectificador (r0037[11...12]).


El valor máximo es la temperatura del convertidor, de la capa de bloqueo o del rectificador que más se ha calentado.


El umbral de desconexión correspondiente en caso de fallo depende de la etapa de potencia y no se puede leer.


Descripción: Visualiza el factor de potencia real filtrado. Este valor se refiere a la potencia eléctrica de las señales de onda 
fundamental en los bornes de salida del convertidor.


Atención: En alimentación es aplicable:


Con potencias activas < 25% de la potencia asignada, este valor no es representativo.


Nota: Constante de tiempo de filtro = 300 ms


La señal no es adecuada como magnitud de proceso y sólo debe usarse como magnitud de indicación.


r0037[0...19] CO: Etapa de potencia Temperaturas / EP Temperaturas
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2006 Índice din.: -


Grupo de unidades: 21_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8019


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [°C] - [°C] - [°C]


r0038 Factor de potencia filtrado / Cos phi filtrado
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6799, 8850, 8950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Visualiza los valores de energía en los bornes de salida de la etapa de potencia.


Índice: [0] = Balance energético (suma)
[1] = Energía absorbida
[2] = Energía realimentada


Dependencia: Ver también: p0040


Nota: Rel. a índice 0:


Diferencia de la energía absorbida y realimentada.


Descripción: Ajuste para poner a cero el indicador en r0039 y r0041.


Forma de proceder:


ajustar p0040 = 0 --> 1


Los indicadores se ponen a cero y el parámetro se vuelve a ajustar automáticamente a cero.


Dependencia: Ver también: r0039


Nota: Al resetear el indicador del consumo de energía también se resetea el indicador de la energía del proceso r0042.


Descripción: Visualiza la energía ahorrada referida a 100 horas de funcionamiento.


Dependencia: Ver también: p0040


Nota: Este indicador se utiliza con una turbomáquina.


La característica de flujo se introduce en p3320 ... p3329.


Si el tiempo de funcionamiento es inferior a 100 horas, la indicación se extrapola a 100 horas.


Descripción: Visualiza los valores de energía en los bornes de salida de la etapa de potencia.


Índice: [0] = Balance energético (suma)
[1] = Energía absorbida
[2] = Energía realimentada


Dependencia: Ver también: p0043


Nota: La señal se puede mostrar como magnitud de proceso (normalización: 1 = 1 Wh).


La habilitación se realiza en p0043. El indicador también se resetea con p0040 = 1.


Si durante el arranque de la CU hay una habilitación en r0043, se adopta el valor de r0039 en r0042.


r0039[0...2] CO: Indicador de energía / Indic energ
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [kWh] - [kWh] - [kWh]


p0040 Consumo de energía Poner a cero indicador / Reset consumo en.
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


r0041 Consumo de energía ahorrado / Cons energ ahorr
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [kWh] - [kWh] - [kWh]


r0042[0...2] CO: Indicador de energía del proceso / Energía proceso
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Wh] - [Wh] - [Wh]
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Puesto que r0039 sirve como señal de referencia para r0042, el indicador de energía del proceso solo puede 
funcionar hasta un valor de r0039 = 2147483 kWh por razones de formato. Más allá de este valor debe resetearse 
también r0039.


Descripción: Ajuste para habilitar y resetear el indicador de energía del proceso en r0042.


Si la entrada BiCo se pone en uno, se inicia el indicador de energía.


Dependencia: Ver también: r0042


Descripción: Ajusta la constante de tiempo de filtro para los valores indicados siguientes:


r0063[1], r0068[1], r0080[1], r0082[1].


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, las habilitaciones faltantes que impiden poner en marcha la regulación del 
accionamiento.


Dependencia: Ver también: r0002


p0043 BI: Consumo de energía Habilitar indicador / Habil Cons ener
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p0045 Valores indicados Constante de tiempo de filtro / Val_ind T_filtr
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [ms] 10000.00 [ms] 4.00 [ms]


r0046.0...31 CO/BO: Habilit. faltantes / Habilit. faltantes
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2634


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Falta habilitación DES1 Sí No 7954
01 DES2 Falta habilitación Sí No -
02 DES3 Falta habilitación Sí No -
03 Faltan habilitaciones para servicio Sí No -
04 Falta habilitación de frenado por corriente 


continua
Sí No -


08 Falta habilitación Safety Sí No -
10 Falta habilitación del generador de rampa Sí No -
11 Falta arranque del generador de rampa Sí No -
12 Falta habilitación de consigna Sí No -
16 Falta la habilitación interna de DES1 Sí No -
17 Falta la habilitación interna de DES2 Sí No -
18 DES3 Falta habilitación interna Sí No -
19 Falta la habilitación interna de impulsos Sí No -
20 Falta habilitación interna de frenado por 


corriente continua
Sí No -


21 Falta habilitación de etapa de potencia Sí No -
25 Función Bypass activa Sí No -
26 Accionamiento inactivo o no operativo Sí No -
27 Desmagnetización no terminada Sí No -
30 Regulador de velocidad bloqueado Sí No -
31 Jog Consigna activa Sí No -







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 37


2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Nota: El valor r0046 = 0 señaliza que están presentes todas las habilitaciones para este accionamiento.


Bit 00 = 1 (falta habilitación) si:


- La fuente de señal en p0840 tiene nivel 0.


- Hay bloqueo de conexión.


Bit 01 = 1 (falta habilitación) si


- La fuente de señal en p0844 ó p0845 tiene nivel 0.


Bit 02 = 1 (falta habilitación) si


- La fuente de señal en p0848 ó p0849 tiene nivel 0.


Bit 03 = 1 (falta habilitación) si:


- La fuente de señal en p0852 tiene nivel 0.


Bit 04 =1 (Freno iny DC activo) si:


- La fuente de señal en p1230 tiene nivel 1.


Bit 08 = 1 (falta habilitación) si


- La función "STO vía bornes en Power Module" está seleccionada.


Bit 10 = 1 (falta habilitación) si


- La fuente de señal en p1140 tiene nivel 0.


Bit 11 = 1 (falta habilitación) si la consigna de velocidad de giro está congelada porque:


- La fuente de señal en p1141 tiene nivel 0.


- La consigna de velocidad de giro proviene de Jog y las dos fuentes de señal de Jog, bit 0 (p1055) y bit 1 (p1056) 
tiene nivel 1.


Bit 12 = 1 (falta habilitación) si


- La fuente de señal en p1142 tiene nivel 0.


Bit 16 = 1 (falta habilitación) si


- Está presente una reacción a fallo DES1. La habilitación sólo se concede si se ha eliminado y confirmado el fallo y 
el bloqueo de conexión ha sido anulado con DES1 = 0.


Bit 17 = 1 (falta habilitación) si


- El modo de puesta en marcha está seleccionado (p0010 > 0).


- Está presente una reacción a fallo DES2.


- El accionamiento no está operativo.


Bit 18 = 1 (falta habilitación) si


- DES3 no ha concluido aún o está presente una reacción a fallo con DES3.


Bit 19 = 1 (falta habilitación interna de impulsos) si


- El secuenciador no tiene aviso de finalizado.


Bit 20 =1 (freno por inyección de corriente continua interno activo) si:


- El accionamiento no está en el estado "Servicio" o "DES1/DES3".


- Falta la habilitación interna de impulsos (r0046.19 = 0).


Bit 21 = 1 (falta habilitación) si


- La etapa de potencia no concede habilitación (p. ej., porque la tensión en el circuito intermedio es insuficiente).


- Está activo el modo de hibernación.


Bit 25 = 1 (función Bypass activa) si:


- Está activa la función Bypass.


Bit 26 = 1 (falta habilitación) si


- El accionamiento no está operativo.


Bit 27 = 1 (falta habilitación) si


- No ha concluido la desmagnetización.


Bit 30 = 1 (regulador de velocidad bloqueado), si se da uno de los motivos siguientes:


- Está activa la identificación de posición polar.


- La identificación de datos de motor está activa (sólo determinados pasos).


Bit 31 = 1 (falta habilitación) si


- La consigna de velocidad de giro proviene de Jog 1 ó 2.
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Descripción: Visualiza el estado actual de la identificación de datos del motor (medición estacionaria) y de la optimización del 
regulador de velocidad (medición en giro).


Valor: 0: Ninguna medida
115: Medida inductancia dispersa q (parte 2)
120: Optimiz. de regulador de velocidad (prueba de oscilaciones)
140: Cálculo del ajuste del regulador de velocidad
150: Medida Momento de inercia
170: Medida de corriente magnetizante y característica de saturación
195: Medida inductancia dispersa q (parte 1)
200: Medida en giro seleccionada
220: Identificación inductancia dispersa
230: Identificación constante de tiempo de rotor
240: Identificación inductancia de estátor
250: Identificación inductancia de estátor LQLD
260: Circuito de identificación
270: Identificación resistencia estátor
290: Identificación tiempo de enclavamiento de válvulas
300: Medición estacionaria elegida


Descripción: Visualiza el estado actual de la identificación de datos del motor (medición estacionaria) y de la optimización del 
regulador de velocidad (medición en giro).


Valor: 0: Ninguna medida
115: Medida inductancia dispersa q (parte 2)
120: Optimiz. de regulador de velocidad (prueba de oscilaciones)
140: Cálculo del ajuste del regulador de velocidad
150: Medida Momento de inercia
170: Medida de corriente magnetizante y característica de saturación
195: Medida inductancia dispersa q (parte 1)
200: Medida en giro seleccionada
220: Identificación inductancia dispersa
230: Identificación constante de tiempo de rotor
240: Identificación inductancia de estátor
250: Identificación inductancia de estátor LQLD
270: Identificación resistencia estátor
290: Identificación tiempo de enclavamiento de válvulas
295: Calibración medición de tensión de salida
300: Medición estacionaria elegida


r0047 Identif. de datos del motor y optimiz. del regulad. de velocidad / IDMot y opt_n
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 300 - 


r0047 Identif. de datos del motor y optimiz. del regulad. de velocidad / IDMot y opt_n
PM330 Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 300 - 
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Descripción: Visualiza el juego de datos de mando activo (Command Data Set, CDS)


Dependencia: Ver también: p0810, p0811, r0836


Nota: El juego de datos de mando seleccionado a través de entrada de binector (p. ej., p0810) se indica en r0836.


Descripción: Visualiza el juego de datos de accionamiento activo (Drive Data Set, DDS).


Dependencia: Ver también: p0820, p0821, r0837


Nota: Si se activan la identificación de datos de motor y la medición en giro, se suprime la conmutación de datos del 
accionamiento.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la palabra de estado 1.


Atención: Las fuentes de señal de la palabra de estado de PROFIdrive Interconexión se definen mediante p2080.


Nota: Rel. a bit 03:


Esta señal se invierte cuando se interconecta a una salida digital.


r0050.0...1 CO/BO: Actúa juego de datos CDS / CDS activo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8560


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 CDS activo Bit 0 Con Des -
01 CDS activo Bit 1 Con Des -


r0051.0...1 CO/BO: Juego de datos de accto. DDS activo / DDS activo
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8565


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 DDS activo Bit 0 Con Des -
01 DDS activo Bit 1 Con Des -


r0052.0...15 CO/BO: Palabra de estado 1 / ZSW 1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Listo conexión Sí No -
01 Listo p/ servicio Sí No -
02 Servicio habilitado Sí No -
03 Fallo activo Sí No -
04 Paro natural activo (DES2) No Sí -
05 Paro rápido activo (DES3) No Sí -
06 Bloqueo de conexión activo Sí No -
07 Alarma activa Sí No -
08 Desviación velocidad de giro de 


consigna/real
No Sí -


09 Mando solicitado Sí No -
10 Velocidad de giro máxima alcanzada Sí No -
11 Límite de I, M, P alcanzado No Sí -
13 Alarma Sobretemperatura Motor No Sí -
14 Motor gira adelan Sí No -
15 Alarma sobrecarga convertidor No Sí -
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Rel. a r0052:


Los bits de estado tienen las fuentes siguientes:


Bit 00: r0899 bit 0


Bit 01: r0899 bit 1


Bit 02: r0899 bit 2


Bit 03: r2139 bit 3 (o r1214.10 con p1210 > 0)


Bit 04: r0899 bit 4


Bit 05: r0899 bit 5


Bit 06: r0899 bit 6


Bit 07: r2139 bit 7


Bit 08: r2197 bit 7


Bit 09: r0899 bit 7


Bit 10: r2197 bit 6


Bit 11: r0056 bit 13 (negado)


Bit 13: r2135 bit 14 (negado)


Bit 14: r2197 bit 3


Bit 15: r2135 bit 15 (negado)


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de estado 2.


Atención: Las fuentes de señal de la palabra de estado de PROFIdrive Interconexión se definen mediante p2081.


Nota: Los siguientes bits de estado se visualizan en r0053:


Bit 00: r1239 bit 8


Bit 01: r2197 bit 5 (negado)


Bit 02: r2197 bit 0 (negado)


Bit 03: r2197 bit 8


Bit 04: r2197 bit 2


Bit 05: r2197 bit 1


Bit 06: r2197 bit 4


Bit 07: r2197 bit 9


Bit 08: r2197 bit 10


Bit 09: r1199 bit 2 (negado)


Bit 10: r2349 bit 10


Bit 11: r2349 bit 11


r0053.0...11 CO/BO: Palabra de estado 2 / ZSW 2
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Frenado por corriente continua activo Sí No -
01 |n_real| > p1226 (n_parada) Sí No -
02 |n_real| > p1080 (n_min) Sí No -
03 I_real >= p2170 Sí No -
04 In_realI >  p2155 Sí No -
05 In_realI <= p2155 Sí No -
06 |n_real| >= r1119 (n_cons) Sí No -
07 Vdc <= p2172 Sí No -
08 Vdc > p2172 Sí No -
09 Aceleración/deceleración terminada Sí No -
10 Salida de regulador tecnológico en límite 


inferior
Sí No -


11 Salida de regulador tecnológico en límite 
superior


Sí No -
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Descripción: Visualiza la palabra de mando 1.


Nota: Los siguientes bits de mando se visualizan en r0054.


Bit 00: r0898 bit 0


Bit 01: r0898 bit 1


Bit 02: r0898 bit 2


Bit 03: r0898 bit 3


Bit 04: r0898 bit 4


Bit 05: r0898 bit 5


Bit 06: r0898 bit 6


Bit 07: r2138 bit 7


Bit 08: r0898 bit 8


Bit 09: r0898 bit 9


Bit 10: r0898 bit 10


Bit 11: r1198 bit 11


Bit 13: r1198 bit 13


Bit 14: r1198 bit 14


Bit 15: r0836 bit 0


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de mando adicional.


r0054.0...15 CO/BO: Palabra de mando 1 / STW 1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 CON/DES1 Sí No -
01 CO / DES2 No Sí -
02 CO / DES3 No Sí -
03 Habilitar servicio Sí No -
04 Habilitar generador de rampa Sí No -
05 Continuar generador de rampa Sí No -
06 Habilitar consigna de velocidad Sí No -
07 Confirmar el fallo Sí No -
08 Jog bit 0 Sí No 3030
09 Jog bit 1 Sí No 3030
10 Mando por PLC Sí No -
11 Inversión de sentido (consigna) Sí No -
13 Subir potenciómetro motorizado Sí No -
14 Bajar potenciómetro motorizado Sí No -
15 CDS Bit 0 Sí No -


r0055.0...15 CO/BO: Palabra de mando adicional / STW adic
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2513


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 ConsignaPref Bit 0 Sí No -
01 ConsignaPref Bit 1 Sí No -
02 ConsignaPref Bit 2 Sí No -
03 ConsignaPref Bit 3 Sí No -
04 Selec. DDS Bit 0 Sí No -
05 Selec. DDS Bit 1 Sí No -
08 Regulador tecnológico Habilitación Sí No -
09 Frenado por corriente continua Habilitación Sí No -
11 Habil. Estatismo Sí No -
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Nota: CDS: Juego de datos de mando (Command Data Set)


DDS: Juego de datos de accionamiento (Drive Data Set)


Los siguientes bits de mando se visualizan en r0055.


Bit 00: r1198.0


Bit 01: r1198.1


Bit 02: r1198.2


Bit 03: r1198.3


Bit 04: r0837.0


Bit 05: r0837.1


Bit 08: r2349.0 (negado)


Bit 09: r1239.11


Bit 11: r1406.11


Bit 12: r1406.12


Bit 13: r2138.13 (negado)


Bit 15: r0836.1


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de estado de la regulación.


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de estado de la regulación.


12 Regulación de par activa Sí No -
13 Fallo externo 1 (F07860) No Sí -
15 CDS Bit 1 Sí No -


r0056.0...15 CO/BO: Palabra de estado Regulación / ZSW Regulación
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2526


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Inicialización acabada Sí No -
01 Desmagnetización terminada Sí No -
02 Habilitación de impulsos disponible Sí No -
04 Magnetización inicial terminada Sí No -
05 Elevación de tensión en arranque Activo Inactivo 6301
06 Tensión de aceleración Activo Inactivo 6301
07 Frecuencia negativ Sí No -
08 Debilitamiento de campo activo Sí No -
09 Límite de tensión activo Sí No 6714
10 Limitación de deslizamiento activa Sí No 6310
11 Límite de frecuencia activo Sí No -
12 Reg. de lim. intensidad salida de tensión 


activo
Sí No -


13 Limitación de intensidad/par Activo Inactivo 6060
14 Regulador de Vdc_max activo Sí No 6220, 


6320
15 Regulador de Vdc_min activo Sí No 6220, 


6320


r0056.0...13 CO/BO: Palabra de estado Regulación / ZSW Regulación
PM250


PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2526


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Inicialización acabada Sí No -
01 Desmagnetización terminada Sí No -
02 Habilitación de impulsos disponible Sí No -
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Descripción: Visualiza la consigna de velocidad de giro actual a la entrada del regulador de velocidad de giro o la característica 
U/f (tras el interpolador).


Dependencia: Ver también: r0020


Nota: La consigna de velocidad de giro está disponible filtrada (r0020) y sin filtrar (r0060).


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro tras los filtros de consigna.


Descripción: Visualiza el valor real de velocidad de giro actual.


No están contenidos los componentes de frecuencia de la compensación de deslizamiento (en motores asíncronos).


Índice: [0] = No filtrada
[1] = Filtrada con p0045
[2] = Calculado de f_cons - f_desliz (sin filtrar)


Dependencia: Ver también: r0021, r0022


Nota: El valor real de la velocidad de giro r0063[0] se muestra en r0063[1] filtrado adicionalmente con p0045. r0063[1] 
puede utilizarse como magnitud de proceso con la correspondiente constante de tiempo de filtro p0045.


La velocidad calculada a partir de la frecuencia de salida y la frecuencia de deslizamiento (r0063[2]) sólo se puede 
comparar en estado estacionario con la velocidad real (r0063[0]).


Con control por U/f, y aunque la compensación de deslizamiento esté desactivada, en r0063[2] se indica una 
velocidad de giro mecánica calculada a partir de la frecuencia de salida y el deslizamiento.


04 Magnetización inicial terminada Sí No -
05 Elevación de tensión en arranque Activo Inactivo 6301
06 Tensión de aceleración Activo Inactivo 6301
07 Frecuencia negativ Sí No -
08 Debilitamiento de campo activo Sí No -
09 Límite de tensión activo Sí No 6714
10 Limitación de deslizamiento activa Sí No 6310
11 Límite de frecuencia activo Sí No -
12 Reg. de lim. intensidad salida de tensión 


activo
Sí No -


13 Limitación de intensidad/par Activo Inactivo 6060


r0060 CO: Consigna de velocidad antes de filtro / n_cons antes fltro
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 2701, 6030, 6799, 6822


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


r0062 CO: Consigna de velocidad tras filtro / n_cons tras filtro
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6020, 6030, 6031, 6822


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


r0063[0...2] CO: Velocidad real / n_real
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6020, 6730, 6799, 6841


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]
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Descripción: Visualiza el error de regulación actual del regulador de velocidad de giro.


Descripción: Visualiza la frecuencia de deslizamiento en motores asíncronos (ASM).


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la frecuencia de salida no filtrada de la etapa de potencia.


Están contenidos los componentes de frecuencia de la compensación de deslizamiento (motor asíncrono).


Dependencia: Ver también: r0024


Nota: La frecuencia de salida está disponible filtrada (r0024) y sin filtrar (r0066).


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la intensidad de salida máxima de la etapa de potencia.


Dependencia: La intensidad de salida máxima está afectada por el límite de intensidad parametrizado así como por la protección 
del motor y el convertidor.


Ver también: p0290, p0640


Descripción: Visualiza la intensidad de fase real absoluta.


Índice: [0] = No filtrada
[1] = Filtrada con p0045


Dependencia: Ver también: r0027


Atención: El valor es actualizado siguiendo el tiempo de muestreo del regulador de intensidad.


r0064 CO: Regulador de velocidad Error de regulación / Reg_n Error reg.
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6040, 6824


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


r0065 Frecuencia de deslizamiento / f_desliz
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 2_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6310, 6700, 6727, 
6730, 6732


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Hz] - [Hz] - [Hz]


r0066 CO: Frecuencia de salida / f_sal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 2_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6730, 6731, 6792, 
6799, 6841, 6842, 6843


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Hz] - [Hz] - [Hz]


r0067 CO: Intensidad de salida máxima / I_sal máx
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6300, 6640, 6724, 
6828, 6850


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


r0068[0...1] CO: Intensidad real Valor absoluto / I_real abs.
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6300, 6714, 6799, 
7017, 8017, 8018, 8019


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]
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Nota: Valor intensidad raíz(Iq^2 + Id^2)


La intensidad real absoluta está disponible filtrada (r0027 con 300 ms, r0068[1] con p0045) y sin filtrar (r0068[0]).


Descripción: Visualiza, y saca por conector, las intensidades de fase reales medidas, como valor de pico.


Índice: [0] = Fase U
[1] = Fase V
[2] = Fase W
[3] = Fase U Offset
[4] = Fase V Offset
[5] = Fase W Offset
[6] = Suma U, V, W
[7] = Componente alfa
[8] = Componente beta


Nota: En el índice 3 ... 5 se indican las intensidades offset de las tres fases 3, que se suman para corregir las intensidades 
de fase.


En el índice 6 se indica la suma de las 3 intensidades de fase corregidas.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la tensión en circuito intermedio real medida.


Dependencia: Ver también: r0026


Atención: La medición de una tensión en circuito intermedio < 200 V en un Power Module (p. ej. PM240) no proporciona una 
medida útil. En este caso, al aplicar una alimentación externa de 24 V se visualiza un valor de aprox. 24 V en el 
parámetro de visualización.


Nota: La tensión en el circuito intermedio está disponible filtrada (r0026) y sin filtrar (r0070).


Descripción: Visualiza la tensión de salida máxima.


Dependencia: La tensión de salida máxima depende de la tensión actual en el circuito intermedio (r0070) y de la máxima tasa de 
modulación (p1803).


Nota: A medida que crece la carga del motor (en régimen motor) se reduce la tensión máxima de salida debido a la menor 
tensión en el circuito intermedio.


r0069[0...8] CO: Intensidad de fase Valor real / I_fase Vreal
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_5 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6730


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [A] - [A] - [A]


r0070 CO: Tensión en circuito intermedio Valor real / Vdc real
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: 5_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6723, 6724, 6730, 
6731, 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [V] - [V] - [V]


r0071 Tensión de salida máxima / U_salida máx
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: 5_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6301, 6640, 6700, 
6722, 6723, 6724, 6725, 6727


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Vef] - [Vef] - [Vef]
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Descripción: Visualiza, y saca por conector, la tensión de salida actual de la etapa de potencia.


Dependencia: Ver también: r0025


Nota: La tensión de salida está disponible filtrada (r0025) y sin filtrar (r0072).


Descripción: Visualiza la tasa o grado de modulación máximo.


Dependencia: Ver también: p1803


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la tasa de modulación actual.


Dependencia: Ver también: r0028


Nota: En modulación de vector tensión (fasor) un 100 % se corresponden con la tensión de salida máxima sin 
sobremodulación.


Valores superiores a 100 % señalizan sobremodulación, valores inferiores a 100 % no tienen sobremodulación.


La tensión de fase (compuesta, eficaz) se calcula como sigue: (r0074 x r0070)/(raíz(2) x 100%).


La tasa de modulación está disponible filtrada (r0028) y sin filtrar (r0074).


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna de intensidad formadora de campo (Id_cons).


Nota: En control por U/f este valor carece de importancia.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la intensidad real formadora de campo (Id_real).


Dependencia: Ver también: r0029


r0072 CO: Tensión de salida / U_salida
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: 5_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 5700, 6730, 6731, 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Vef] - [Vef] - [Vef]


r0073 Tasa de modulación máxima / Tasa_modul máx
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723, 6724


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r0074 CO: Tasa modulación / Tasa_mod
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 5730, 6730, 6731, 
6799, 8940, 8950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r0075 CO: Intensidad de consigna formadora de campo / Id_cons
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6700, 6714, 6725


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


r0076 CO: Intensidad real formadora de campo / Id_real
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 5700, 5714, 5730, 
6700, 6714, 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]
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Nota: En control por U/f este valor carece de importancia.


La intensidad real formadora de campo está disponible filtrada (r0029) y sin filtrar (r0076).


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna de intensidad formadora de par.


Nota: En control por U/f este valor carece de importancia.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la intensidad real formadora de par (Iq_real).


Dependencia: Ver también: r0030


Nota: En control por U/f este valor carece de importancia.


La intensidad real formadora de par está disponible filtrada (r0030 con 300 ms) y sin filtrar (r0078).


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna de par a la salida del regulador de velocidad de giro.


Descripción: Visualiza y saca por conector el par real actual.


Índice: [0] = No filtrada
[1] = Filtrada con p0045


Dependencia: Ver también: r0031, p0045


Nota: El valor está disponible filtrado (r0031 con 100 ms, r0080[1] con p0045) y sin filtrar (r0080[0]).


Descripción: Visualiza la potencia activa momentánea del motor.


Índice: [0] = No filtrada
[1] = Filtrada con p0045
[2] = Potencia eléctrica


r0077 CO: Consigna de intensidad formadora de par / Iq_cons
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6700, 6710


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


r0078 CO: Intensidad real formadora de par / Iq_real
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6310, 6700, 6714, 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


r0079 CO: Consigna de par / M_cons
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2003 Índice din.: -


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6020, 6060, 6710


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Nm] - [Nm] - [Nm]


r0080[0...1] CO: Par real / M_ist
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2003 Índice din.: -


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6714, 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Nm] - [Nm] - [Nm]


r0082[0...2] CO: Potencia activa real / P_real
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: r2004 Índice din.: -


Grupo de unidades: 14_5 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6714, 6799


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [kW] - [kW] - [kW]
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Dependencia: Ver también: r0032


Nota: La potencia activa mecánica está disponible filtrada (r0032 con 100 ms, r0082[1] con p0045) y sin filtrar (r0082[0]).


Descripción: Visualiza la consigna de flujo.


Descripción: Visualiza el flujo real.


Índice: [0] = No filtrada
[1] = Filtrada


Descripción: Visualiza el factor de potencia real actual.


Este valor está referido a la potencia eléctrica de las señales de onda fundamental en los bornes de salida del 
convertidor.


Descripción: Visualiza la tensión de fase actual.


Índice: [0] = Fase U
[1] = Fase V
[2] = Fase W


Nota: Los valores se determinan a partir del ciclo de trabajo del transistor.


Descripción: Ajusta la vista de la puesta en marcha y de la regulación para diferentes clases de aplicación.


Valor: 0: Experto
1: Standard Drive Control
2: Dynamic Drive Control


r0083 CO: Consigna de flujo / Cons flujo
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 5722


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r0084[0...1] CO: Flujo real / Flujo real
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6730, 6731


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r0087 CO: Factor de potencia real / Cos phi real
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r0089[0...2] Tensiones de fase Valor real / U_fase Vreal
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: 5_3 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6719


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [V] - [V] - [V]


p0096 Clase de aplicación / Clase aplic
PM240 Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6019


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 0 
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Dependencia: El parámetro se preajusta durante la primera puesta en marcha y durante el ajuste de fábrica dependiendo de la 
etapa de potencia conectada.


En función del ajuste se limitará la visibilidad de los parámetros de regulación de acuerdo con la aplicación.


Para p0096 > 0 se preajusta la identificación de datos del motor (p1900 = 12). Con este ajuste se pasa directamente 
al funcionamiento tras la identificación de datos del motor.


p0096 = 1: tipo de motor (p0300) motor síncrono o de reluctancia no posible.


Nota: En caso de modificar p0096 a 1 o 2, debe realizarse la parametrización rápida (p3900 > 0) al finalizar la puesta en 
marcha.


En función del ajuste se adaptarán en consecuencia el procedimiento de identificación de datos del motor, el ajuste 
del modo de operación y la parametrización de la regulación después de la puesta en marcha rápida o de la 
parametrización automática.


Descripción: Ajusta la vista de la puesta en marcha y de la regulación para diferentes clases de aplicación.


Valor: 0: Experto
2: Dynamic Drive Control


Dependencia: El parámetro se preajusta durante la primera puesta en marcha y durante el ajuste de fábrica dependiendo de la 
etapa de potencia conectada.


En función del ajuste se limitará la visibilidad de los parámetros de regulación de acuerdo con la aplicación.


Para p0096 > 0 se preajusta la identificación de datos del motor (p1900 = 12). Con este ajuste se pasa directamente 
al funcionamiento tras la identificación de datos del motor.


Nota: En caso de modificar p0096 a 1 o 2, debe realizarse la parametrización rápida (p3900 > 0) al finalizar la puesta en 
marcha.


En función del ajuste se adaptarán en consecuencia el procedimiento de identificación de datos del motor, el ajuste 
del modo de operación y la parametrización de la regulación después de la puesta en marcha rápida o de la 
parametrización automática.


Descripción: Definición de si los ajustes de potencia de motor y convertidor (p. ej. potencia asignada del motor, p0307) se 
expresan en [kW] o en [hp].


La frecuencia asignada del motor (p0310) se ajusta a 50 Hz ó 60 Hz.


Para p0100 = 0, 2 es aplicable: Debe parametrizarse el factor de potencia (p0308).


Para p0100 = 1 es aplicable: Debe parametrizarse el rendimiento (p0309).


Valor: 0: Motor IEC (50Hz, unidades SI)
1: Motor NEMA (60Hz, unidades US)
2: Motor NEMA (60 Hz, unidades SI)


Dependencia: Si se modifica p0100 se resetean todos los parámetros asignados del motor. Sólo después se realizarán 
conversiones de unidades si procede.


Se modifican las unidades de todos los parámetros de motor afectados por la selección de IEC o NEMA (p. ej. 
r0206, p0307, r0333, r0334, p0341, p0344, r1969).


Ver también: r0206, p0210, p0300, p0304, p0305, p0307, p0308, p0309, p0310, p0311, p0314, p0320, p0322, 
p0323, p0335, r0337, p1800


Nota: El valor de este parámetro no se resetea si se restablece el ajuste de fábrica (ver p0010 = 30, p0970).


p0096 Clase de aplicación / Clase aplic
PM330 Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6019


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 0 


p0100 Motor IEC/NEMA / Motor IEC/NEMA
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 0 







2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


50 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


Descripción: Detección de la Control Unit mediante LED.


Nota: Mientras p0124 = 1, el LED READY de la Control Unit parpadea en verde/naranja o rojo/naranja a 2 Hz.


Descripción: Configuración del motor durante su puesta en marcha.


Dependencia: En los motores asíncronos estándar (p0301 > 10000) el bit 0 se predetermina automáticamente con el tipo de 
conexión del juego de datos seleccionado.


Con p0100 > 0 (frecuencia nominal del motor de 60 Hz) no es posible seleccionar el bit 1.


Ver también: p0304, p0305, p1082


Nota: Rel. a bit 00:


Si se modifica el bit, la tensión asignada del motor p0304 y la intensidad asignada del motor p0305 se convierten 
automáticamente al tipo de conexión seleccionado (estrella/triángulo).


Rel. a bit 01:


El funcionamiento a 87 Hz solo es posible en el tipo de conexión en triángulo. Si se selecciona, la velocidad de giro 
máxima p1082 se predetermina automáticamente para una frecuencia de salida máxima de 87 Hz.


Descripción: Ajusta la cantidad de juegos de datos de mando (Command Data Set, CDS)


Dependencia: Ver también: p0010, r3996


Atención: Al crear los juegos de datos es posible que se produzcan interrupciones breves de la comunicación.


Nota: Esta conmutación de juego de datos permite conmutar parámetros de órdenes (parámetros BICO).


Descripción: Ajusta la cantidad de juegos de datos de accionamiento (Drive Data Set, DDS)


Dependencia: Ver también: p0010, r3996


Atención: Al crear los juegos de datos es posible que se produzcan interrupciones breves de la comunicación.


p0124[0...n] Reconocimiento de CU vía LED / CU Detección LED
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: PDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p0133[0...n] Configuración del motor / Config motor
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Motor Tipo de conexión Triángulo Estrella -
01 Funcionamiento del motor a 87 Hz Sí No -


p0170 Juegos de datos de mando (CDS) Cantidad / CDS Cantidad
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: C(15) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8560


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


2 4 2 


p0180 Juegos de datos de accionamientos (DDS) Cantidad / DDS Cantidad
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: C(15) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8565


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 4 1 
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Descripción: Visualiza la versión del cargador de arranque.


Índice 0:


Visualiza la versión del cargador de arranque.


Índice 1:


Visualiza la versión del cargador de arranque 3 (con CU320-2 y CU310-2).


El valor 0 significa que el cargador de arranque 3 no está presente.


Dependencia: Ver también: r0018, r0198


Nota: Ejemplo:


El valor 1010100 debe interpretarse como V01.01.01.00.


Descripción: Visualiza la versión de los datos BIOS y EEPROM.


r0198[0]: Versión de BIOS


r0198[1]: Datos EEPROM versión EEPROM 0


r0198[2]: Datos EEPROM versión EEPROM 1


Dependencia: Ver también: r0018, r0197


Nota: Ejemplo:


El valor 1010100 debe interpretarse como V01.01.01.00.


Descripción: Visualiza el código inequívoco de la etapa de potencia.


Nota: r0200 = 0: No se han encontrado datos de etapa de potencia


Descripción: Ajusta el código actual tomado de r0200 para confirmar la etapa de potencia usada.


Durante la primera puesta en marcha el código se pasa automáticamente de r0200 a p0201.


Nota: El parámetro sirve para reconocer si para un accionamiento se ha realizado ya la primera puesta en marcha.


Sólo si coinciden los códigos actual y confirmado (p0201 = r0200) puede salirse de la puesta en marcha de la etapa 
de potencia (p0010 = 2).


Al modificar el código, la tensión de conexión (p0210) se comprueba y, si es necesario, se adapta.


r0197[0...1] Versión del cargador de arranque / Vers carg arranque
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r0198[0...2] Versión de datos BIOS/EEPROM / Vers BIOS/EEPROM
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r0200[0...n] Etapa de potencia Código actual / EP Cód. act.
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: PDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p0201[0...n] Etapa de potencia Código / EP Código
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: C(2) Escalado: - Índice din.: PDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 65535 0 
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Descripción: Visualiza el tipo de etapa de potencia encontrada.


Valor: 2: MICROMASTER 440
3: MICROMASTER 411
4: MICROMASTER 410
5: MICROMASTER 436
6: MICROMASTER 440 PX
7: MICROMASTER 430
100: SINAMICS S
101: SINAMICS S (Value)
102: SINAMICS S (Combi)
103: SINAMICS S120M (descentralizado)
112: PM220 (SINAMICS G120)
113: PM230 (SINAMICS G120)
114: PM240 (SINAMICS G120)
115: PM250 (SINAMICS G120/S120)
116: PM260 (SINAMICS G120)
118: SINAMICS G120 Px
120: PM340 (SINAMICS S120)
126: SINAMICS ET200PRO
130: PM250D (SINAMICS G120D)
133: SINAMICS G120C
135: SINAMICS PMV40
136: SINAMICS PMV60
137: SINAMICS PMV80
138: SINAMICS G110M
150: SINAMICS G
151: PM330 (SINAMICS G120)
200: SINAMICS GM
250: SINAMICS SM
260: SINAMICS MC
300: SINAMICS GL
350: SINAMICS SL
400: SINAMICS DCM


Nota: En conexiones en paralelo, el índice del parámetro está asignado a una de las etapas de potencia participantes.


Descripción: Visualiza las características soportadas por el hardware de la etapa de potencia.


r0203[0...n] Etapa de potencia Tipo actual / EP Tipo actual
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: PDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


2 400 - 


r0204[0...n] Etapa de potencia Propiedades hardware / EP Propiedad HW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: PDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
01 Filtro RFI presente Sí No -
07 F3E Realimentación a red Sí No -
08 Braking Module interno Sí No -
12 Mando seguro de freno (SBC) soportado No Sí -
14 Filtro de salida LC interno Sí No -
15 Tensión de red monofásico trifásico -
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Descripción: Los ciclos de carga se pueden sobrecargar bajo la condición de que antes y después de la sobrecarga el convertidor 
haya operado con su intensidad de carga base. Se supone una duración del ciclo de carga de 300 s.


Valor: 0: Ciclo de carga con alta sobrecarga acctos vectoriales
1: Ciclo de carga con leve sobrecarga acctos vectoriales


Dependencia: Ver también: r3996


Atención: El ajuste de fábrica no resetea este parámetro (ver p0010 = 30, p0970).


Al modificar la aplicación de la etapa de potencia es posible que se produzcan interrupciones breves de la 
comunicación.


Nota: Si se modifica el parámetro, todos los parámetros del motor (p0305 ... p0311), la aplicación tecnológica (p0500) y el 
tipo de regulación (p1300) se preajustan de acuerdo a la aplicación seleccionada. El parámetro no tiene efecto sobre 
el cálculo de la sobrecarga térmica.


p0205 sólo puede cambiarse a valores que estén guardados en la EEPROM de la etapa de potencia.


Descripción: Los ciclos de carga se pueden sobrecargar bajo la condición de que antes y después de la sobrecarga el convertidor 
haya operado con su intensidad de carga base. Se supone una duración del ciclo de carga de 300 s.


Valor: 0: Ciclo de carga con alta sobrecarga acctos vectoriales
1: Ciclo de carga con leve sobrecarga acctos vectoriales
6: Ciclo de carga S1 (para uso interno)
7: Ciclo de carga S6 (para uso interno)


Dependencia: Ver también: r3996


Atención: El ajuste de fábrica no resetea este parámetro (ver p0010 = 30, p0970).


Al modificar la aplicación de la etapa de potencia es posible que se produzcan interrupciones breves de la 
comunicación.


Nota: Si se modifica el parámetro, todos los parámetros del motor (p0305 ... p0311), la aplicación tecnológica (p0500) y el 
tipo de regulación (p1300) se preajustan de acuerdo a la aplicación seleccionada. El parámetro no tiene efecto sobre 
el cálculo de la sobrecarga térmica.


p0205 sólo puede cambiarse a valores que estén guardados en la EEPROM de la etapa de potencia.


Descripción: Los ciclos de carga se pueden sobrecargar bajo la condición de que antes y después de la sobrecarga el convertidor 
haya operado con su intensidad de carga base. Se supone una duración del ciclo de carga de 300 s.


Valor: 0: Ciclo de carga con alta sobrecarga acctos vectoriales
1: Ciclo de carga con leve sobrecarga acctos vectoriales


Dependencia: Ver también: r3996


Atención: El ajuste de fábrica no resetea este parámetro (ver p0010 = 30, p0970).


Al modificar la aplicación de la etapa de potencia es posible que se produzcan interrupciones breves de la 
comunicación.


p0205 Etapa de potencia Aplicación / EP Aplicación
PM230


PM330


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 2) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 1 


p0205 Etapa de potencia Aplicación / EP Aplicación
PM240 Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 2) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 7 0 


p0205 Etapa de potencia Aplicación / EP Aplicación
PM250


PM260


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 2) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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Nota: Si se modifica el parámetro, todos los parámetros del motor (p0305 ... p0311), la aplicación tecnológica (p0500) y el 
tipo de regulación (p1300) se preajustan de acuerdo a la aplicación seleccionada. El parámetro no tiene efecto sobre 
el cálculo de la sobrecarga térmica.


p0205 sólo puede cambiarse a valores que estén guardados en la EEPROM de la etapa de potencia.


Descripción: Visualiza la potencia asignada de la etapa de potencia para diferentes ciclos de carga.


Índice: [0] = Valor asignado
[1] = Ciclo de carga con leve sobrecarga
[2] = Ciclo de carga con alta sobrecarga
[3] = Serv perm S1
[4] = Ciclo de carga S6


Dependencia: Accionamientos IEC (p0100 = 0): Unidad kW


Accionamientos NEMA (p0100 = 1): Unidad hp


Ver también: p0100, p0205


Descripción: Visualiza la intensidad asignada de la etapa de potencia para diferentes ciclos de carga.


Índice: [0] = Valor asignado
[1] = Ciclo de carga con leve sobrecarga
[2] = Ciclo de carga con alta sobrecarga
[3] = Serv perm S1
[4] = Ciclo de carga S6


Dependencia: Ver también: p0205


Descripción: Visualiza la tensión nominal de red de la etapa de potencia.


r0208 = 400 : 380 - 480 V +/-10 %


r0208 = 500 : 500 - 600 V +/-10 %


r0208 = 690 : 660 - 690 V +/-10 %


Descripción: Visualiza la frecuencia de salida máxima de la etapa de potencia.


Índice: [0] = Catálogo
[1] = Ciclo de carga con leve sobrecarga


r0206[0...4] Etapa de potencia Potencia asignada / EP P_asig
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: 14_6 Selección de unidad: p0100 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [kW] - [kW] - [kW]


r0207[0...4] Etapa de potencia Intensidad asignada / EP I_asig
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8019


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


r0208 Etapa de potencia Tensión nominal de red / EP U_nom
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Vef] - [Vef] - [Vef]


r0209[0...4] Etapa de potencia Intensidad máxima / EP I_máx
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8750, 8850, 8950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]
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[2] = Ciclo de carga con alta sobrecarga
[3] = Ciclo de carga S1
[4] = Ciclo de carga S6


Dependencia: Ver también: p0205


Descripción: Ajusta la tensión de conexión del equipo (valor eficaz de la tensión compuesta de red).


Dependencia: Ajustar p1254, p1294 (detección automática de los niveles de conexión de la Vdc) = 0.


Los umbrales de actuación del regulador de Vdc_máx (r1242, r1282) se determinan entonces directamente con 
p0210.


Atención: Si la tensión de conexión con el equipo desconectado (bloqueo de impulsos) es mayor que el valor introducido, bajo 
ciertas circunstancias se desactiva automáticamente el regulador de Vdc para evitar la aceleración del motor en la 
próxima conexión. En este caso se emite la alarma A07401 correspondiente.


Nota: Rangos de ajuste de p0210 en función de la tensión nominal de la etapa de potencia:


U_nom = 230 V:


- p0210 = 200 ... 240 V


U_nom = 400 V:


- p0210 = 380 ... 480 V


U_nom = 690 V:


- p0210 = 660 ... 690 V


Descripción: Ajusta la potencia de frenado de la resistencia de freno conectada.


Dependencia: Ver también: p1127, p1240, p1280, p1531


Nota: Al ajustar un valor para la potencia de frenado se realizan los siguientes cálculos:


- p1240, p1280: Desconexión de la regulación de Vdc_máx


- p1531 = - p0219: Ajuste del límite de potencia en régimen generador (limitado a - p1530).


- Cálculo del tiempo mínimo de deceleración (p1127) en función de p0341, p0342 y p1082 (no en la regulación 
vectorial con sensor de velocidad).


Si el parámetro vuelve a ajustarse a cero, se conecta de nuevo el regulador de Vdc_máx y vuelven a calcularse el 
límite de potencia y el tiempo de deceleración.


Descripción: Ajusta el tipo de filtro por el lado del motor.


Valor: 0: Sin filtro
1: Bobina de motor
2: Filtro du/dt
3: Filtro senoidal Siemens
4: Filtro senoidal tercero


p0210 Tensión de conexión de equipos / U_conexión
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: C(2), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 [V] 63000 [V] 400 [V]


p0219 Resistencia de freno Potencia de frenado / R_freno P_frenad
PM240


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 2), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: 14_6 Selección de unidad: p0100 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [kW] 20000.00 [kW] 0.00 [kW]


p0230 Accto Tipo de filtro por lado del motor / Accto Tip filt mot
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 2) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4 0 
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Dependencia: Con p0230 se modifican los parámetros siguientes:


p0230 = 1:


--> p0233 (Etapa de potencia Bobina de motor) = Inductancia del filtro


p0230 = 3:


--> p0233 (Etapa de potencia Bobina de motor) = Inductancia del filtro


--> p0234 (Etapa de potencia Filtro senoidal Capacidad) = Capacidad del filtro


--> p0290 (Etapa de potencia Reacción en sobrecarga) = Bloquear la reducción de la frecuencia de pulsación


--> p1082 (Velocidad máxima) = Fmáx filtro / Nº de pares de polos


--> p1800 (Frecuencia de pulsación) >= Frecuencia de pulsación del filtro


--> p1802 (Modo del modulador) = Modulación de vector tensión sin sobremodulación


p0230 = 4:


--> p0290 (Etapa de potencia Reacción en sobrecarga) = Bloquear la reducción de la frecuencia de pulsación


--> p1802 (Modo del modulador) = Modulación de vector tensión sin sobremodulación


El usuario deberá ajustar los parámetros siguientes en base a las características del filtro senoidal, y comprobar su 
fiabilidad.


--> p0233 (Etapa de potencia Bobina de motor) = Inductancia del filtro


--> p0234 (Etapa de potencia Filtro senoidal Capacidad) = Capacidad del filtro


--> p1082 (Velocidad máxima) = Fmáx filtro / Nº de pares de polos


--> p1800 (Frecuencia de pulsación) >= Frecuencia de pulsación del filtro


Ver también: p0233, p0234, p0290, p1082, p1800, p1802


Nota: Si la etapa de potencia (p. ej. PM260) dispone de un filtro senoidal interno, no se puede modificar el parámetro.


En los filtros senoidales, la evaluación de impulsos de test para detectar cortocircuitos siempre está desactivada.


Si no se puede elegir un tipo de filtro, significa que dicho tipo de filtro no está aprobado para la etapa de potencia.


p0230 = 1:


Las etapas de potencia con bobina de salida están limitadas a frecuencias de salida de 150 Hz.


p0230 = 3:


Las etapas de potencia con filtro senoidal están limitadas a frecuencias de salida de 200 Hz.


Descripción: Ajusta el tipo de filtro por el lado del motor.


Valor: 0: Sin filtro
1: Bobina de motor
2: Filtro du/dt


Dependencia: Con p0230 se modifican los parámetros siguientes:


p0230 = 1:


--> p0233 (Etapa de potencia Bobina de motor) = Inductancia del filtro


Ver también: p0233, p0234, p0290, p1082, p1800, p1802


Nota: Si no se puede elegir un tipo de filtro, significa que dicho tipo de filtro no está aprobado para la etapa de potencia.


p0230 = 1:


Las etapas de potencia con bobina de salida están limitadas a frecuencias de salida de 150 Hz.


Descripción: Visualiza las longitudes de cable máximas permitidas entre unidad de accionamiento y motor.


Índice: [0] = Sin pantalla
[1] = Apantallado


p0230 Accto Tipo de filtro por lado del motor / Accto Tip filt mot
PM330 Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 2) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 0 


r0231[0...1] Cable de potencia Longitud máxima / Long. máx. cable
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [m] - [m] - [m]
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Nota: El valor indicado tiene carácter informativo para servicio técnico y mantenimiento.


Descripción: Visualiza la inductancia del filtro conectado a la salida de la etapa de potencia.


Dependencia: Si se selecciona un filtro usando p0230, el parámetro se inicializa automáticamente si para la etapa de potencia está 
definido un filtro SIEMENS.


Ver también: p0230


Nota: Al salir de la puesta en marcha rápida, ajustando p3900 = 1, el parámetro se ajusta al valor del filtro SIEMENS 
definido o a cero. Por ello, en caso de filtro no Siemens conviene ajustar el parámetro fuera de la rutina de puesta en 
marcha (p0010 = 0) y ejecutar a continuación el cálculo de reguladores (p0340 = 3).


Si la etapa de potencia (p. ej. PM260) dispone de un filtro senoidal interno, no se puede modificar el parámetro.


Descripción: Visualiza la capacidad del filtro senoidal conectado a la salida de la etapa de potencia.


Dependencia: Si se selecciona un filtro usando p0230, el parámetro se inicializa automáticamente si para la etapa de potencia está 
definido un filtro SIEMENS.


Ver también: p0230


Nota: El valor del parámetro incluye la suma de todas las capacidades conectadas en serie de una fase (conductor-tierra).


Al salir de la puesta en marcha rápida, ajustando p3900 = 1, el parámetro se ajusta al valor del filtro SIEMENS 
definido o a cero. Por ello, en caso de filtro no Siemens conviene ajustar el parámetro ya una vez fuera de la rutina 
de puesta en marcha (p0010 = 0).


Si la etapa de potencia (p. ej. PM260) dispone de un filtro senoidal interno, no se puede modificar el parámetro.


Descripción: Visualiza la resistencia interna de la etapa de potencia (resistencia de potencia y de IGBT)


Descripción: Ajusta la configuración para la medición de tensión de salida de la etapa de potencia.


p0233 Etapa de potencia Bobina de motor / EP Bobina motor
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(2), U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [mH] 1000.000 [mH] 0.000 [mH]


p0234 Etapa de potencia Filtro senoidal Capacidad / EP Filtro sen C
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(2), U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [µF] 1000.000 [µF] 0.000 [µF]


r0238 Etapa de potencia Resistencia interna / EP R interna
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ohmios] - [ohmios] - [ohmios]


p0247 Configuración medición de tensión / Config med_U
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(2), U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0010 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Activar medición de tensión Sí No -
01 Interno Siemens Sí No -
02 Interno Siemens Sí No -
05 Utilizar medidas de tensión para rearranque 


al vuelo
Sí No -
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Nota: Para usar la medición de tensión es imprescindible identificar previamente los datos del motor.


Descripción: Ajusta el umbral de desconexión para la vigilancia de defecto a tierra.


El ajuste se realiza en porcentaje en relación a la intensidad máxima de la etapa de potencia (r0209).


Índice: [0] = Umbral para precarga en curso
[1] = Umbral para precarga terminada


Dependencia: Ver también: p1901


Ver también: F30021


Nota: Este parámetro solo es relevante para etapas de potencia Chassis.


Descripción: Visualiza la intensidad de salida máxima actual de la etapa de potencia considerando los factores de derating.


Descripción: Ajusta la reacción a una sobrecarga térmica de la etapa de potencia.


Las siguientes magnitudes pueden provocar una reacción a la sobrecarga térmica:


- Temperatura del disipador (r0037[0]).


- Temperatura del chip (r0037[1]).


- Etapa de potencia Sobrecarga I2t (r0036).


Posibles medidas para evitar una sobrecarga térmica:


- Reducción del límite de intensidad de salida r0289 y r0067 (con regulación de velocidad o par) o de la frecuencia 
de salida (con control por U/f indirecto mediante el límite de intensidad de salida y la intervención del regulador de 
limitación de intensidad).


- Reducción de la frecuencia de pulsación.


La reducción, de estar parametrizada, se produce siempre tras la aparición de la alarma correspondiente.


Valor: 0: Reducir la intensidad de salida o la frecuencia de salida
1: Ninguna reducción, desconectar al alcanzar umbral de sobrecarga
2: Reducir I_salida o f_salida y f_Puls (no por I2t)
3: Reducir frecuencia de pulsación (no por I2t)
12: I_salida o f_salida y reducción automática frecuencia pulsación
13: Reducción automática de la frecuencia de pulsación


07 Calibración de tensión al conectar Sí No -
08 Vigilancia de tensión al conectar Sí No -
09 Vigilancia de tensión cíclica Sí No -


p0287[0...1] Defecto a tierra Umbrales / Def tierra Umbral
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 100.0 [%] [0] 6.0 [%]


[1] 16.0 [%]


r0289 CO: Etapa de potencia Intensidad de salida máxima / EP I_sal máx
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


p0290 Etapa de potencia Reacción en sobrecarga / EP Reac. sobrecar.
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8019


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 13 2 
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Dependencia: Si como filtro de salida se ha parametrizado uno senoidal (p0230 = 3, 4), entonces sólo pueden elegirse reacciones 
sin reducción de la frecuencia de pulsación (p0290 = 0, 1).


En caso de sobrecarga térmica de la etapa de potencia se emite una alarma o fallo correspondiente y se ajusta 
r2135.15 o r2135.13.


Ver también: r0036, r0037, p0230, r2135


Ver también: A05000, A05001, A07805


Atención: Si la sobrecarga térmica de la etapa de potencia no se ha reducido lo suficiente con la medida tomada, entonces se 
produce siempre una desconexión. Con ello la etapa de potencia queda protegida con independencia del ajuste de 
este parámetro.


Nota: El ajuste p0290 = 0, 2 sólo tiene sentido cuando la carga se reduce a medida que baja la velocidad (p. el. en 
aplicaciones con par variable como con bombas o ventiladores).


Si en caso de sobrecarga se reducen los límites de intensidad y par, con lo que se frena el motor y es posible pasar 
por bandas de velocidad prohibidas (p. ej. velocidad mínima p1080 y velocidades inhibidas p1091 ... p1094).


La detección de sobrecarga por I2t en la etapa de potencia no tiene efecto sobre la reacción "Reducir frecuencia de 
pulsación" con p0290 = 2, 3, 12, 13.


p0290 no se puede modificar si la identificación de los datos del motor está seleccionada.


Para la detección de cortocircuito/defecto a tierra, si está activada la evaluación de impulsos de test mediante p1901 
"Evaluación de impulsos de test Configuración" se reduce brevemente la frecuencia de impulsos en el momento de 
la conexión.


Descripción: Ajusta la reacción a una sobrecarga térmica de la etapa de potencia.


Las siguientes magnitudes pueden provocar una reacción a la sobrecarga térmica:


- Temperatura del disipador (r0037[0]).


- Temperatura del chip (r0037[1]).


- Etapa de potencia Sobrecarga I2t (r0036).


Posibles medidas para evitar una sobrecarga térmica:


- Reducción del límite de intensidad de salida r0289 y r0067 (con regulación de velocidad o par) o de la frecuencia 
de salida (con control por U/f indirecto mediante el límite de intensidad de salida y la intervención del regulador de 
limitación de intensidad).


- Reducción de la frecuencia de pulsación.


La reducción, de estar parametrizada, se produce siempre tras la aparición de la alarma correspondiente.


Valor: 0: Reducir la intensidad de salida o la frecuencia de salida
1: Ninguna reducción, desconectar al alcanzar umbral de sobrecarga
2: Reducir I_salida o f_salida y f_Puls (no por I2t)
3: Reducir frecuencia de pulsación (no por I2t)


Dependencia: Si como filtro de salida se ha parametrizado uno senoidal (p0230 = 3, 4), entonces sólo pueden elegirse reacciones 
sin reducción de la frecuencia de pulsación (p0290 = 0, 1).


En caso de sobrecarga térmica de la etapa de potencia se emite una alarma o fallo correspondiente y se ajusta 
r2135.15 o r2135.13.


Ver también: r0036, r0037, p0230, r2135


Ver también: A05000, A05001, A07805


Atención: Si la sobrecarga térmica de la etapa de potencia no se ha reducido lo suficiente con la medida tomada, entonces se 
produce siempre una desconexión. Con ello la etapa de potencia queda protegida con independencia del ajuste de 
este parámetro.


Nota: El ajuste p0290 = 0, 2 sólo tiene sentido cuando la carga se reduce a medida que baja la velocidad (p. el. en 
aplicaciones con par variable como con bombas o ventiladores).


Si en caso de sobrecarga se reducen los límites de intensidad y par, con lo que se frena el motor y es posible pasar 
por bandas de velocidad prohibidas (p. ej. velocidad mínima p1080 y velocidades inhibidas p1091 ... p1094).


La detección de sobrecarga por I2t en la etapa de potencia no tiene efecto sobre la reacción "Reducir frecuencia de 
pulsación" con p0290 = 2, 3.


p0290 Etapa de potencia Reacción en sobrecarga / EP Reac. sobrecar.
PM330 Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8019


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 2 
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p0290 no se puede modificar si la identificación de los datos del motor está seleccionada.


Para la detección de cortocircuito/defecto a tierra, si está activada la evaluación de impulsos de test mediante p1901 
"Evaluación de impulsos de test Configuración" se reduce brevemente la frecuencia de impulsos en el momento de 
la conexión.


Descripción: Ajusta el umbral de alarma por sobretemperatura en la etapa de potencia. El valor se ajusta como diferencia a la 
temperatura de desconexión.


Accionamiento:


Si se supera el umbral se emite una alarma de sobrecarga y se produce la reacción ajustada en p0290.


Alimentación:


Si se supera el umbral se emite únicamente una alarma de sobrecarga.


Índice: [0] = Temperatura disipador
[1] = Temperatura semiconductor de potencia (chip)


Dependencia: Ver también: r0037, p0290


Ver también: A05000


Descripción: Ajusta el umbral de alarma por sobrecarga I2t de la etapa de potencia.


Si se supera el umbral se emite una alarma de sobrecarga y se produce la reacción ajustada en p0290.


Dependencia: Ver también: r0036, p0290


Ver también: A07805


Nota: El umbral de fallo por I2t es de 100 %. Si se rebasa este umbral se provoca el fallo F30005.


Descripción: Ajusta la temporización de marcha del ventilador tras la desconexión de los impulsos para la etapa de potencia.


Nota: - Dado el caso, el ventilador puede funcionar durante más tiempo del ajustado (p. ej., si la temperatura del disipador 
es demasiado elevada).


- Con valores inferiores a 1 s, se activa una temporización de 1 s en el ventilador.


- Con la etapa de potencia PM230 de tamaño D - F, el parámetro no tiene efecto.


p0292[0...1] Etapa de potencia Umbral de alarma de temperatura / EP T_umbralAlarma
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [°C] 25 [°C] [0] 5 [°C]


[1] 15 [°C]


p0294 Corrección de valor real Alarma si sobrecarga I2t / EP Umb. alarma I2T
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8019


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10.0 [%] 100.0 [%] 95.0 [%]


p0295 Temp. ventilador / Temp. ventilador
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [s] 600 [s] 0 [s]
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Descripción: Umbral para detectar subtensión en el circuito intermedio.


Si la tensión en el circuito intermedio sobrepasa por defecto este umbral, se produce una desconexión por 
subtensión en el circuito intermedio.


Dependencia: Ver también: F30003


Descripción: Umbral para detectar sobretensión en el circuito intermedio.


Si la tensión en el circuito intermedio sobrepasa el umbral aquí indicado se provoca desconexión por sobretensión 
en circuito intermedio.


Dependencia: Ver también: F30002


Descripción: Selecciona el tipo de motor.


La primera cifra del valor del parámetro define siempre el tipo de motor general y se corresponde con un motor no 
listado perteneciente a una lista de motores:


1 = Motor asíncrono


2 = Motor síncrono


La entrada de la información de tipo es necesaria para filtrar parámetros específicos de motores y para optimizar el 
comportamiento operativo. En motores síncronos, por ejemplo, el factor de potencia (p0308) no se utiliza ni se indica 
(en el BOP/IOP).


Valor: 0: Ningún motor
1: Motor asíncrono
2: Motor síncrono
10: 1LE1 Motor asíncrono
13: 1LG6 Motor asíncrono
17: 1LA7 Motor asíncrono
19: 1LA9 Motor asíncrono
100: 1LE1 Motor asíncrono


Dependencia: Si se selecciona un tipo de motor de la serie 1LE1, 1LG6, 1LA7, 1LA9, se predeterminan los parámetros p0335, 
p0626, p0627 y p0628 del modelo térmico del motor en función de los parámetros p0307 y p0311.


Precaución: Si se selecciona un motor no incluido en las listas de motores (p0300 < 100), debe resetearse el código del motor 
(p0301 = 0) si anteriormente estaba parametrizado un motor de la lista de motores.


Nota: Después del primer arranque de la Control Unit o al restablecer los valores de fábrica, el tipo de motor se define 
automáticamente como asíncrono (p0300 = 1).


Si no se elige un tipo de motor (p0300 = 0) no es posible salir de la puesta en marcha del accionamiento.


r0296 Tensión en circuito intermedio Umbral de subtensión / Vdc U_bajo_umbr
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [V] - [V] - [V]


r0297 Tensión en circuito intermedio Umbral de sobretensión / Vdc U_sobre_umbr
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8750, 8760, 8850, 
8864, 8950, 8964


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [V] - [V] - [V]


p0300[0...n] Tipo motor Selec. / Sel. tipo motor
PM230


PM250, PM260


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 100 0 
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Descripción: Selecciona el tipo de motor.


La primera cifra del valor del parámetro define siempre el tipo de motor general y se corresponde con un motor no 
listado perteneciente a una lista de motores:


1 = Motor asíncrono


2 = Motor síncrono


6 = Motor síncrono de reluctancia


La entrada de la información de tipo es necesaria para filtrar parámetros específicos de motores y para optimizar el 
comportamiento operativo. En motores síncronos, por ejemplo, el factor de potencia (p0308) no se utiliza ni se indica 
(en el BOP/IOP).


Valor: 0: Ningún motor
1: Motor asíncrono
2: Motor síncrono
6: Motor reluctancia
10: 1LE1 Motor asíncrono
13: 1LG6 Motor asíncrono
17: 1LA7 Motor asíncrono
19: 1LA9 Motor asíncrono
100: 1LE1 Motor asíncrono
108: 1PH8 Motor asíncrono
600: 1FP1 Motor de reluctancia


Dependencia: Si se selecciona un tipo de motor de la serie 1LE1, 1LG6, 1LA7, 1LA9, se predeterminan los parámetros p0335, 
p0626, p0627 y p0628 del modelo térmico del motor en función de los parámetros p0307 y p0311.


Con p0096 = 1 (Standard Drive Control) no es posible elegir tipos de motor síncrono.


Precaución: Si se selecciona un motor no incluido en las listas de motores (p0300 < 100), debe resetearse el código del motor 
(p0301 = 0) si anteriormente estaba parametrizado un motor de la lista de motores.


Nota: Después del primer arranque de la Control Unit o al restablecer los valores de fábrica, el tipo de motor se define 
automáticamente como asíncrono (p0300 = 1).


Si no se elige un tipo de motor (p0300 = 0) no es posible salir de la puesta en marcha del accionamiento.


Descripción: Selecciona el tipo de motor.


La primera cifra del valor del parámetro define siempre el tipo de motor general y se corresponde con un motor no 
listado perteneciente a una lista de motores:


1 = Motor asíncrono


2 = Motor síncrono


La entrada de la información de tipo es necesaria para filtrar parámetros específicos de motores y para optimizar el 
comportamiento operativo. En motores síncronos, por ejemplo, el factor de potencia (p0308) no se utiliza ni se indica 
(en el BOP/IOP).


Valor: 0: Ningún motor
1: Motor asíncrono
2: Motor síncrono
10: 1LE1 Motor asíncrono
13: 1LG6 Motor asíncrono
14: 1xx1 Motor asíncrono SIMOTICS FD
17: 1LA7 Motor asíncrono


p0300[0...n] Tipo motor Selec. / Sel. tipo motor
PM240 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 600 0 


p0300[0...n] Tipo motor Selec. / Sel. tipo motor
PM330 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 100 0 
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18: 1LA8/1PQ8 Serie de motores asíncronos normalizados
19: 1LA9 Motor asíncrono
100: 1LE1 Motor asíncrono


Dependencia: Si se cambia el tipo de motor se resetea eventualmente a 0 el código en p0301.


Si se selecciona un tipo de motor de la serie 1LE1, 1LG6, 1LA7, 1LA8, 1LA9, se predeterminan los parámetros 
p0335, p0626, p0627 y p0628 del modelo térmico del motor en función de los parámetros p0307 y p0311.


Precaución: Si se selecciona un motor no incluido en las listas de motores (p0300 < 100), debe resetearse el código del motor 
(p0301 = 0) si anteriormente estaba parametrizado un motor de la lista de motores.


Nota: Después del primer arranque de la Control Unit o al restablecer los valores de fábrica, el tipo de motor se define 
automáticamente como asíncrono (p0300 = 1).


Si no se elige un tipo de motor (p0300 = 0) no es posible salir de la puesta en marcha del accionamiento.


Descripción: El parámetro sirve para seleccionar un motor de una lista de parámetros de motor.


Si se modifica un código (excepto al valor 0) todos los parámetros del motor se predeterminan con valores de las 
listas de parámetros disponibles internamente.


Dependencia: Sólo pueden ajustarse códigos de motores que se correspondan con el tipo de motor elegido en p0300.


Ver también: p0300


Nota: El código del motor sólo puede modificarse si antes se ha seleccionado en p0300 el motor de lista adecuado.


Si se elige un motor de lista (p0300 >= 100) sólo es posible salir de la puesta en marcha del accionamiento 
seleccionando un código.


Si se pasa a un motor no incluido en la lista, debe resetearse el código del motor (p0301 = 0).


Descripción: Ajusta la tensión asignada del motor (placa de características).


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: Al entrar el valor del parámetro deberá observarse el tipo de conexión (estrella/triángulo) del motor.


Tras el primer arranque de la Control Unit o con el ajuste de fábrica, el parámetro se preajusta de acuerdo con la 
etapa de potencia.


Descripción: Ajusta la intensidad asignada del motor (placa de características).


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Si p0305 se modifica en la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), se predetermina adecuadamente la intensidad 
máxima p0640.


Nota: Al entrar el valor del parámetro deberá observarse el tipo de conexión (estrella/triángulo) del motor.


Tras el primer arranque de la Control Unit o con el ajuste de fábrica, el parámetro se preajusta de acuerdo con la 
etapa de potencia.


p0301[0...n] Código del motor Selección / Sel. código motor
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 65535 0 


p0304[0...n] Tensión asignada del motor / Mot U_asignada
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6301, 6724


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [Vef] 20000 [Vef] 0 [Vef]


p0305[0...n] Intensidad asignada del motor / Mot I_asignada
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6301


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Aef] 10000.00 [Aef] 0.00 [Aef]
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Descripción: Ajusta el número de motores en paralelo con un juego de datos de motor.


En función del número de motores entrado se calcula internamente un motor equivalente.


En caso de motores conectados en paralelo se tiene que observar:


Los datos de la placa de características solo deben introducirse para un motor: p0305, p0307


Los siguientes parámetros también son solo válidos para un motor: p0320, p0341, p0344, p0350 ... p0361


Los restantes parámetros del motor consideran el motor equivalente (p. ej. r0331, r0333).


Recomendación: En caso de motores conectados en paralelo debe estar disponible una protección térmica externa para cada motor 
por separado.


Dependencia: Ver también: r0331, r0370, r0373, r0374, r0376, r0377, r0382


Precaución: Los motores utilizados para la conexión en paralelo deben ser del mismo tipo y del mismo tamaño (misma referencia 
(MLFB)).


¡Deben respetarse las instrucciones para montar motores conectados en paralelo!


El número ajustado de motores debe cuadrar con el número de motores realmente conectados en paralelo.


Tras modificar p0306 es imprescindible adaptar los parámetros de regulación (p. ej. por cálculo automático con 
p0340 = 1, p3900 > 0).


En caso de motores asíncronos conectados en paralelo y no acoplados mecánicamente es aplicable:


- Un motor individual no debe cargarse por encima del punto de vuelco.


Atención: Si p0306 se modifica en la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), se predetermina adecuadamente la intensidad 
máxima p0640.


Nota: Cuando hay más de 10 motores iguales conectados en paralelo, sólo tiene sentido la operación con característica 
U/f.


Descripción: Ajusta la potencia asignada del motor (placa de características).


Dependencia: Accionamientos IEC (p0100 = 0): Unidad kW


Accionamientos NEMA (p0100 = 1): Unidad hp


Accionamientos NEMA (p0100 = 2): Unidad kW


Ver también: p0100


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: Tras el primer arranque de la Control Unit o con el ajuste de fábrica, el parámetro se preajusta de acuerdo con la 
etapa de potencia.


Descripción: Ajusta el factor de potencia asignado del motor (cos phi, placa de características).


Si el parámetro tiene valor 0.000, el factor de potencia se calcula internamente y se indica en r0332.


Dependencia: El parámetro sólo existe cuando p0100 = 0, 2


Ver también: p0100, p0309, r0332


p0306[0...n] Número de motores conectados en paralelo / Nº motores
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 50 1 


p0307[0...n] Potencia asignada del motor / Mot P_asignada
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 14_6 Selección de unidad: p0100 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [kW] 100000.00 [kW] 0.00 [kW]


p0308[0...n] Factor de potencia asignado del motor / Cos phi asign mot
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 1.000 0.000 
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Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: Este parámetro no se usa con motores síncronos (p0300 = 2xx).


Tras el primer arranque de la Control Unit o con el ajuste de fábrica, el parámetro se preajusta de acuerdo con la 
etapa de potencia.


Descripción: Ajusta el rendimiento asignado del motor (placa de características).


Si el parámetro tiene valor 0.0, el factor de potencia se calcula internamente y se indica en r0332.


Dependencia: El parámetro solo puede visualizarse en los motores NEMA (p0100 = 1, 2).


Ver también: p0100, p0308, r0332


Nota: Este parámetro no se usa con motores síncronos.


Descripción: Ajusta la frecuencia asignada del motor (placa de características).


Dependencia: Si se modifica el parámetro se recalcula automáticamente el número de pares de polos (r0313) (junto con p0311), si 
p0314 = 0.


La frecuencia asignada se limita a valores entre 1,00 Hz y 650.00 Hz.


Ver también: p0311, r0313, p0314


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Si se modifica p0310 en el transcurso de la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), se especificará adecuadamente la 
velocidad máxima p1082, que también corresponde a la puesta en marcha rápida. El preajuste finaliza cuando el 
indicador de estado r3996 vuelve a cero.


Nota: Tras el primer arranque de la Control Unit o con el ajuste de fábrica, el parámetro se preajusta de acuerdo con la 
etapa de potencia.


Descripción: Ajusta la frecuencia asignada del motor (placa de características).


Dependencia: Si se modifica el parámetro se recalcula automáticamente el número de pares de polos (r0313) (junto con p0311), si 
p0314 = 0.


La frecuencia asignada se limita a valores entre 1,00 Hz y 100.00 Hz.


Ver también: p0311, r0313, p0314


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Si se modifica p0310 en el transcurso de la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), se especificará adecuadamente la 
velocidad máxima p1082, que también corresponde a la puesta en marcha rápida. El preajuste finaliza cuando el 
indicador de estado r3996 vuelve a cero.


Nota: Tras el primer arranque de la Control Unit o con el ajuste de fábrica, el parámetro se preajusta de acuerdo con la 
etapa de potencia.


p0309[0...n] Rendimiento asignado del motor / Mot eta_asignada
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 99.9 [%] 0.0 [%]


p0310[0...n] Frecuencia asignada del motor / Mot f_asignada
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6301


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Hz] 650.00 [Hz] 0.00 [Hz]


p0310[0...n] Frecuencia asignada del motor / Mot f_asignada
PM330 Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6301


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Hz] 103.00 [Hz] 0.00 [Hz]
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Descripción: Ajusta la velocidad de giro asignada del motor (placa de características).


Con p0311 = 0, el deslizamiento asignado de motores asíncronos se calcula internamente y se indica en r0330.


La entrada correcta de la velocidad asignada del motor es sobre todo necesaria para la regulación vectorial y la 
compensación de deslizamiento en control por U/f.


Dependencia: Si se modifica p0311, y con p0314 = 0,se recalcula automáticamente el número de pares de polos (r0313).


Ver también: p0310, r0313, p0314


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Si se modifica p0311 en el transcurso de la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), se especificará adecuadamente la 
velocidad máxima p1082, que también corresponde a la puesta en marcha rápida. El preajuste finaliza cuando el 
indicador de estado r3996 vuelve a cero.


Nota: Tras el primer arranque de la Control Unit o con el ajuste de fábrica, el parámetro se preajusta de acuerdo con la 
etapa de potencia.


Descripción: Visualiza la cantidad de pares de polos del motor. El valor se usa para cálculos internos.


r0313 = 1: Motor de 2 polos


r0313 = 2: Motor de 4 polos etc.


Dependencia: Con p0314 > 0 se indica el valor entrado en r0313.


Con p0314 = 0 el número de pares de polos (r0313) se calcula automáticamente a partir de la potencia asignada 
(p0307), la frecuencia asignada (p0310) y la velocidad asignada (p0311).


Ver también: p0307, p0310, p0311, p0314


Nota: El número de pares de polos se ajusta al valor 2 durante el cálculo automático si vales cero la velocidad o la 
frecuencia asignadas.


Descripción: Ajusta el número de pares de polos del motor.


p0314 = 1: Motor de 2 polos


p0314 = 2: Motor de 4 polos etc.


Dependencia: Con p0314 = 0 el número de pares de polos se calcula automáticamente a partir de la frecuencia asignada (p0310) y 
la velocidad asignada (p0311), y se indica en r0313.


Atención: Si se modifica p0314 en el transcurso de la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), se especificará adecuadamente la 
velocidad máxima p1082 correspondiente a la puesta en marcha rápida.


En motores asíncronos, solo es necesario introducir el valor cuando el deslizamiento asignado del motor es tan 
grande que el número de pares de polos r0313 se ajusta demasiado pequeño al calcularlo a partir de la frecuencia 
asignada y la velocidad de giro asignada.


p0311[0...n] Velocidad de giro asignada del motor / Mot n_asignada
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [1/min] 210000.0 [1/min] 0.0 [1/min]


r0313[0...n] Número de pares de polos motor actual (o calculado) / Mot p. polos act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 5300


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p0314[0...n] Nº de pares de polos del motor / Mot Nº pares polos
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 255 0 
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Descripción: Ajusta la constante de par del motor síncrono.


p0316 = 0:


La constante de par se calcula a partir de datos del motor.


p0316 > 0:


El valor ajustado se aplica como constante de par.


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: Este parámetro no se usa con motores asíncronos (p0300 = 1xx).


Descripción: Motores asíncronos:


Ajusta la corriente magnetizante asignada del motor (placa de características).


Con p0320 = 0.000 la corriente magnetizante se calcula internamente y se indica en r0331.


Motores síncronos:


Ajusta la intensidad de cortocircuito asignada del motor.


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: La corriente magnetizante p0320 en motores asíncronos se resetea cuando la puesta en marcha rápida se 
abandona con p3900 > 0.


Si en motores asíncronos se modifica la corriente magnetizante p0320 fuera de la puesta en marcha (p0010 > 0), la 
inductancia magnetizante p0360 se cambia de forma que se mantenga constante la FEM r0337.


Descripción: Ajusta la velocidad de giro máxima del motor.


Dependencia: Ver también: p1082


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Si se modifica p0322 en el transcurso de la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), se especificará adecuadamente la 
velocidad máxima p1082, que también corresponde a la puesta en marcha rápida.


Nota: Con un valor de p0322 = 0, el parámetro carece de significado.


p0316[0...n] Constante de par del motor / Mot kT
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: 28_1 Selección de unidad: p0100 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Nm/A] 400.00 [Nm/A] 0.00 [Nm/A]


p0320[0...n] Corriente magnetizante/de cortocircuito asignada del motor / Mot I_mag_asignada
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [Aef] 5000.000 [Aef] 0.000 [Aef]


p0322[0...n] Velocidad de giro máxima del motor / Mot n_máx
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [1/min] 210000.0 [1/min] 0.0 [1/min]
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Descripción: Ajusta la intensidad máxima permitida en el motor (p. ej. intensidad de desmagnetización en un motor síncrono).


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Si p0323 se modifica en la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), se predetermina adecuadamente la intensidad 
máxima p0640.


Nota: En motores asíncronos el parámetro carece de efecto.


En motores síncronos el parámetro carece de efecto si se introduce un valor de 0,0. El límite de intensidad elegible 
por el usuario se ajusta en p0640.


Descripción: Ajusta la intensidad para la 1ª fase del método de dos etapas para identificar la posición polar.


La intensidad de la 2ª fase se ajusta en p0329.


El método de dos etapas se selecciona con p1980 = 4.


Dependencia: Ver también: p0329, p1980


Atención: Si se cambia el código del motor (p0301) puede que p0325 no se ajuste automáticamente.


El valor predeterminado de p0325 puede ajustarse a través de p0340 = 3.


Nota: El valor se ajusta automáticamente con los eventos siguientes:


- Si p0325 = 0 y se calculan automáticamente los parámetros de regulación (p0340 = 1, 2, 3).


- En caso de puesta en marcha rápida (p3900 = 1, 2, 3).


Descripción: Ajusta el ángulo de carga óptimo en motores síncronos con par de reluctancia.


El ángulo de carga se mide con la intensidad asignada del motor.


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: En motores asíncronos este parámetro carece de significado.


En motores síncronos sin par de reluctancia debe ajustarse un ángulo de 90 grados.


El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


p0323[0...n] Intensidad máxima del motor / Mot I_máx
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Aef] 20000.00 [Aef] 0.00 [Aef]


p0325[0...n] Identificación de posición polar Motor 1ª fase / Mot IDPol I 1ªfase
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [Aef] 10000.000 [Aef] 0.000 [Aef]


p0327[0...n] Ángulo de carga óptimo del motor / Mot Áng_carga opt
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6721, 6838


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [°] 135.0 [°] 90.0 [°]
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Descripción: Ajusta la constante de par de reluctancia en motores síncronos con par de reluctancia (p. ej. motores 1FE ...).


En motores asíncronos este parámetro carece de significado.


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: En motores síncronos sin par de reluctancia debe ajustarse el valor 0.


Descripción: Ajusta la intensidad para la identificación de la posición polar (p1980 = 1).


Si se usa un método con dos fases (p1980 = 4), aquí se ajusta la intensidad para la 2.ª fase.


La intensidad de la 1.ª fase se ajusta en p0325.


Dependencia: Para accionamientos vectoriales es aplicable:


Si no se ha parametrizado ninguna intensidad máxima (p0323), p0329 se limita a la intensidad asignada del motor.


Ver también: p0325, p1980


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Descripción: Visualiza el deslizamiento asignado del motor.


Dependencia: El deslizamiento asignado se calcula a partir de la frecuencia asignada, la velocidad asignada y el número de pares 
de polos.


Ver también: p0310, p0311, r0313


Nota: Este parámetro no se usa con motores síncronos (p0300 = 2xx).


Descripción: Motor asíncrono:


Visualiza la intensidad magnetizante asignada a partir de p0320.


Con p0320 = 0 se indica la intensidad magnetizante calculada internamente.


Motor síncrono:


Visualiza la intensidad de cortocircuito asignada a partir de p0320.


Dependencia: Si no se entra p0320, entonces el parámetro se calcula a partir de los parámetros de la placa de características.


p0328[0...n] Constante de par de reluctancia del motor / Mot kT_reluctancia
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6721, 6836


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-1000.00 [mH] 1000.00 [mH] 0.00 [mH]


p0329[0...n] Identificación de posición polar del motor Intensidad / Mot IDPol Intens
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0000 [Aef] 10000.0000 [Aef] 0.0000 [Aef]


r0330[0...n] Deslizamiento asignado del motor / Mot desliz_asign.
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Hz] - [Hz] - [Hz]


r0331[0...n] Corriente magnetizante/de cortocircuito del motor actual / Mot I_mag_nom act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6722


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]
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Descripción: Visualiza el factor de potencia asignado en motores asíncronos.


Para motores IEC es aplicable (p0100 = 0):


Con p0308 = 0 se indica el factor de potencia calculado internamente.


Con p0308 > 0 se indica este valor.


Para motores NEMA es aplicable (p0100 = 1, 2):


Con p0309 = 0 se indica el factor de potencia calculado internamente.


Con p0309 > 0 este valor se transforma en el factor de potencia y se indica.


Dependencia: Si no se entra p0308, entonces el parámetro se calcula a partir de los parámetros de la placa de características.


Nota: Este parámetro no se usa con motores síncronos (p0300 = 2xx).


Descripción: Visualiza el par asignado del motor.


Dependencia: Accionamientos IEC (p0100 = 0): Unidad Nm


Accionamientos NEMA (p0100 = 1): Unidad lbf ft


Nota: En motores asíncronos, r0333 se calcula a partir de p0307 y p0311.


En motores síncronos r0333 se calcula a partir de p0305, p0316, p0327 y p0328.


Descripción: Ajusta el sistema de refrigeración del motor usado.


Valor: 0: Refriger. natural
1: Refrig. indep.
2: Refrigeración por líquido
128: Sin ventilador


Dependencia: Con motores de la serie 1LA7 (p0300) el parámetro se predetermina en función de p0307 y p0311.


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: El parámetro tiene efecto sobre el modelo térmico de 3 masas del motor.


Los motores de la serie 1LA7 con tamaño 56 se utilizan sin ventilador.


Descripción: Visualiza la FEM asignada del motor.


Nota: FEM: Fuerza electromotriz


r0332[0...n] Factor de potencia asignado del motor / Cos phi asign mot
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r0333[0...n] Par asignado del motor / Mot M_asignado
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 7_4 Selección de unidad: p0100 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Nm] - [Nm] - [Nm]


p0335[0...n] Tipo de refrigeración del motor / Tipo refrig mot
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 3), T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 128 0 


r0337[0...n] FEM asignada del motor / Mot FEM_asignada
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Vef] - [Vef] - [Vef]
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Descripción: Ajuste para calcular automáticamente parámetros del motor así como parámetros del control por U/f y de regulación 
tomados de los datos de la placa de características.


Valor: 0: Sin cálculo
1: Cálculo completo
2: Cálculo de parámetros de esquema equivalente
3: Cálculo de parámetros de reguladores
4: Cálculo de parámetros de reguladores
5: Cálculo de limitaciones tecnológicas y valores umbrales


Atención: Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Con p0340 se modifican los parámetros siguientes:


p0340 = 1:


--> Todos los parámetros afectados con p0340 = 2, 3, 4, 5


--> p0341, p0342, p0344, p0612, p0640, p1082, p1231, p1232, p1333, p1349, p1611, p1654, p1726, p1825, p1828 
... p1832, p1909, p1959, p2000, p2001, p2002, p2003, p3927, p3928


p0340 = 2:


--> p0350, p0354 ... p0360


--> p0625 (que case con p0350), p0626 ... p0628


p0340 = 3:


--> Todos los parámetros afectados con p0340 = 4, 5


--> p0346, p0347, p0622, p1320 ... p1327, p1582, p1584, p1616, p1755, p1756, p2178


p0340 = 4:


--> p1290, p1292, p1293, p1338, p1339, p1340, p1341, p1345, p1346, p1461, p1463, p1464, p1465, p1470, p1472, 
p1703, p1715, p1717, p1740, p1756, p1764, p1767, p1780, p1781, p1783, p1785, p1786, p1795


p0340 = 5:


--> p1037, p1038, p1520, p1521, p1530, p1531, p1570, p1580, p1574, p1750, p1759, p1802, p1803, p2140, p2142, 
p2148, p2150, p2161, p2162, p2163, p2164, p2170, p2175, p2177, p2194, p2390, p2392, p2393


Nota: p0340 = 1 incluye los cálculos de p0340 = 2, 3, 4, 5.


p0340 = 2 calcula los parámetros del motor (p0350 ... p0360).


p0340 = 3 incluye los cálculos de p0340 = 4, 5.


p0340 = 4 calcula únicamente los parámetros de regulación.


p0340 = 5 calcula únicamente los límites de los reguladores.


Al salir de la puesta en marcha rápida con p3900 > 0 se llama automáticamente p0340 = 1.


Al final de los cálculos se ajusta automáticamente p0340 = 0.


Descripción: Ajusta el momento de inercia del motor (sin carga).


Dependencia: Accionamientos IEC (p0100 = 0): Unidad kg m^2


Accionamientos NEMA (p0100 = 1): Unidad lb ft^2


El valor del parámetro se incluye junto con p0342 en el tiempo de arranque asignado del motor.


Ver también: p0342, r0345


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: El producto de p0341 * p0342 se considera en el cálculo automático del regulador de velocidad (p0340 = 4).


p0340[0...n] Cálculo automático Parámetros del motor/regulación / Cálculo Auto Par
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 5 0 


p0341[0...n] Momento de inercia del motor / Mot M_inercia
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 25_1 Selección de unidad: p0100 Esq. funcion.: 6020, 6030, 6031, 6822


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000000 [kgm²] 100000.000000 [kgm²] 0.000000 [kgm²]
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Descripción: Ajusta la relación entre el momento de inercia total / masa (carga + motor) y el momento de inercia / masa sólo del 
motor (sin carga).


Dependencia: Con ello se ajusta, junto a p0341, el tiempo de arranque asignado del motor en accionamientos vectoriales.


Ver también: p0341, r0345


Nota: El producto de p0341 * p0342 se considera en el cálculo automático del regulador de velocidad (p0340 = 4).


Descripción: Visualiza la intensidad asignada del motor identificada


Descripción: Ajusta la masa del motor.


Dependencia: Accionamientos IEC (p0100 = 0): Unidad kg


Accionamientos NEMA (p0100 = 1): Unidad lb


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: El parámetro tiene efecto sobre el modelo térmico de 3 masas del motor asíncrono.


Este parámetro no se usa con motores síncronos (p0300 = 2xx).


Descripción: Visualiza el tiempo de arranque asignado del motor.


Este tiempo es el lapso que media entre el estado parado y la velocidad de giro asignada del motor acelerando con 
el par asignado del motor (r0333).


Dependencia: Ver también: r0313, r0333, p0341, p0342


p0342[0...n] Momento de inercia Relación entre total y del motor / Mot Comp inercia
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6020, 6030, 6031, 6822


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1.000 10000.000 1.000 


r0343[0...n] Intensidad asignada del motor identificada / Mot I_asign ident
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Aef] 10000.00 [Aef] - [Aef]


p0344[0...n] Masa del motor (para modelo de motor térmico) / Masa mot mod térm
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 27_1 Selección de unidad: p0100 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [kg] 50000.0 [kg] 0.0 [kg]


r0345[0...n] Tiempo de arranque asignado del motor / Mot t_arrq_asign.
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [s] - [s] - [s]
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Descripción: Ajusta el tiempo de excitación inicial del motor.


Se trata del tiempo de espera entre la habilitación de impulsos y la habilitación del generador de rampa. Durante 
este tiempo se magnetiza un motor asíncrono.


Precaución: El motor asíncrono puede volcar si la magnetización es insuficiente bajo carga o en caso de aceleraciones 
demasiado elevadas (ver nota).


Nota: El parámetro se calcula con p0340 = 1, 3.


En motores asíncronos el resultado depende de la constante de tiempo del rotor (r0384). Si este tiempo se acorta 
demasiado, esto puede provocar una magnetización insuficiente del motor asíncrono. Este es el caso cuando se 
alcanza el límite de intensidad durante la magnetización. El parámetro no puede ajustarse a 0 s en el caso de 
motores asíncronos (limitación interna: 0.1 * r0384).


Para máquinas síncronas con excitación por imanes permanentes y regulación vectorial, el valor depende de la 
constante de tiempo del estátor (r0386). Aquí define la duración del drenaje de corriente en modo sin encóder 
directamente tras la habilitación de impulsos.


Descripción: Ajusta el tiempo de desmagnetización (para motores asíncronos) tras bloqueo de los impulsos para el ondulador.


Dentro de este tiempo de espera no pueden conectarse los impulsos para el ondulador.


Nota: El parámetro se calcula con p0340 = 1, 3.


En motores asíncronos el resultado depende de la constante de tiempo del rotor (r0384).


Si este tiempo se acorta demasiado, esto puede provocar una desmagnetización insuficiente del motor asíncrono y, 
tras la habilitación de impulsos, sobreintensidad (sólo si está activado el rearranque al vuelo y gira el motor).


Descripción: Ajusta la resistencia del estátor del motor a la temperatura ambiente p0625 (valor de fase).


Dependencia: Ver también: p0625, r1912


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: La rutina de identificación del motor determina la resistencia estatórica restando de la resistencia estatórica total la 
resistencia del cable (p0352).


p0346[0...n] Tiempo de excitación del motor / Mot t_excitación
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 20.000 [s] 0.000 [s]


p0347[0...n] Tiempo de desexcitación del motor / Mot t_desexcitac.
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 20.000 [s] 0.000 [s]


p0350[0...n] Resistencia estatórica en frío del motor / Mot R_estátor fría
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,2 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00000 [ohmios] 2000.00000 [ohmios] 0.00000 [ohmios]
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Descripción: Resistencia del cable entre la etapa de potencia y el motor.


Precaución: La resistencia del cable debe introducirse antes de la identificación de los datos del motor. Si se introduce más tarde, 
deberá restarse la diferencia en la que se ha modificado p0352 de la resistencia estatórica p0350 o bien repetirse la 
identificación de los datos del motor.


Nota: El parámetro tiene efecto sobre la adaptación de temperatura de la resistencia estatórica.


La identificación del motor establece la resistencia del cable en el 20% de la resistencia total medida si p0352 está 
en cero en el momento de la medida. Si p0352 no es cero, se resta el valor de la resistencia total medida del estátor 
para calcular la resistencia del estátor p0350. p0350 es al menos el 10% de la medida.


La resistencia del cable se resetea cuando la puesta en marcha rpida se abandona con p3900 > 0.


Descripción: Resistencia del cable entre la etapa de potencia y el motor.


Precaución: La resistencia del cable debe introducirse antes de la identificación de los datos del motor. Si se introduce más tarde, 
deberá restarse la diferencia en la que se ha modificado p0352 de la resistencia estatórica p0350 o bien repetirse la 
identificación de los datos del motor.


La diferencia con la que p0352 se ha modificado manualmente también debe restarse del parámetro de referencia 
p0629 de la medición Rs.


Nota: El parámetro tiene efecto sobre la adaptación de temperatura de la resistencia estatórica.


La identificación del motor establece la resistencia del cable en el 20% de la resistencia total medida si p0352 está 
en cero en el momento de la medida. Si p0352 no es cero, se resta el valor de la resistencia total medida del estátor 
para calcular la resistencia del estátor p0350. p0350 es al menos el 10% de la medida.


La resistencia del cable se resetea cuando la puesta en marcha rpida se abandona con p3900 > 0.


Descripción: Ajusta la resistencia del rotor / del secundario del motor a la temperatura ambiente p0625.


El valor del parámetro se calcula automáticamente con ayuda del modelo de motor (p0340 = 1, 2) o se determina por 
medio de la rutina de identificación de los datos del motor (p1910).


Dependencia: Ver también: p0625


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: Este parámetro no se usa en motores síncronos (p0300 = 2).


p0352[0...n] Resistencia del cable / R_cable
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00000 [ohmios] 120.00000 [ohmios] 0.00000 [ohmios]


p0352[0...n] Resistencia del cable / R_cable
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00000 [ohmios] 120.00000 [ohmios] 0.00000 [ohmios]


p0354[0...n] Resistencia rotórica en frío del motor / Mot R_E fría
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,2 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6727


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00000 [ohmios] 300.00000 [ohmios] 0.00000 [ohmios]
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Descripción: Máquina asíncrona: Ajusta la inductancia dispersa del estátor del motor.


Máquina síncrona: Ajusta la inductancia en el eje en cuadratura del estátor del motor.


El valor del parámetro se calcula automáticamente con ayuda del modelo de motor (p0340 = 1, 2) o se determina por 
medio de la rutina de identificación del motor (p1910).


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: Si en motores asíncronos se modifica la inductancia dispersa del estátor (p0356) fuera de la puesta en marcha 
(p0010 > 0), la inductancia magnetizante (p0360) se adapta automáticamente de acuerdo con la nueva FEM (r0337). 
A continuación, se recomienda repetir la medición de la característica de saturación (p1960).


En motores síncronos excitados por imanes permanentes (p0300 = 2) se trata del valor en estado no saturado, por 
lo que es el ideal en caso de baja intensidad.


En caso de motor de reluctancia regulado (p0300 = 6), se trata de la inductancia longitudinal del estátor en el punto 
nominal.


Descripción: Ajusta la inductancia estatórica directa del motor síncrono.


El valor del parámetro se calcula automáticamente con ayuda del modelo de motor (p0340 = 1, 2) o se determina por 
medio de la rutina de identificación del motor (p1910).


Nota: En motores síncronos excitados por imanes permanentes (p0300 = 2) se trata del valor en estado no saturado y es 
el ideal en caso de baja intensidad.


En caso de motor de reluctancia regulado (p0300 = 6), se trata de la inductancia longitudinal del estátor en el punto 
nominal.


Descripción: Ajusta la inductancia dispersa del rotor / del secundario del motor.


El valor se calcula automáticamente con ayuda del modelo de motor (p0340 = 1, 2) o se determina por medio de la 
rutina de identificación del motor (p1910).


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: Si en motores asíncronos se modifica la inductancia dispersa del rotor (p0358) fuera de la puesta en marcha (p0010 
> 0), la inductancia magnetizante (p0360) se adapta automáticamente de acuerdo con la nueva FEM (r0337). A 
continuación, se recomienda repetir la medición de la característica de saturación (p1960).


p0356[0...n] Inductancia dispersa del estátor del motor / Mot L_disp estátor
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,2 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00000 [mH] 1000.00000 [mH] 0.00000 [mH]


p0357[0...n] Inductancia dispersa del estátor del motor eje d / Mot L_estát_d
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,2 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00000 [mH] 1000.00000 [mH] 0.00000 [mH]


p0358[0...n] Inductancia dispersa del rotor del motor / Mot L_Rdisp
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,2 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6727


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00000 [mH] 1000.00000 [mH] 0.00000 [mH]
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Descripción: Ajusta la inductancia magnetizante del motor.


El valor del parámetro se calcula automáticamente con ayuda del modelo de motor (p0340 = 1, 2) o se determina por 
medio de la rutina de identificación del motor (p1910).


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: Este parámetro no se usa en motores síncronos (p0300 = 2).


Descripción: La característica de saturación (flujo en función de la intensidad magnetizante) se define con 4 puntos.


Este parámetro define la coordenada y (flujo) del 1er par de valores de la característica.


Define el primer valor de flujo de la característica de saturación en [%] referido al flujo nominal del motor (100 %).


Dependencia: Para los valores de flujo es aplicable:


p0362 < p0363 < p0364 < p0365


Ver también: p0366


Nota: En motores asíncronos p0362 = 100 % equivale al flujo nominal del motor.


El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


Descripción: La característica de saturación (flujo en función de la intensidad magnetizante) se define con 4 puntos.


Este parámetro define la coordenada y (flujo) del 2º par de valores de la característica.


Define el segundo valor de flujo de la característica de saturación en [%] referido al flujo nominal del motor (100 %).


Dependencia: Para los valores de flujo es aplicable:


p0362 < p0363 < p0364 < p0365


Ver también: p0367


Nota: En motores asíncronos p0363 = 100 % equivale al flujo nominal del motor.


El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


p0360[0...n] Inductancia magnetizante del motor / Mot Lh
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,2 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6727


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00000 [mH] 10000.00000 [mH] 0.00000 [mH]


p0362[0...n] Característica de saturación del motor Flujo 1 / Mot Sat Flujo 1
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723, 6838


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10.0 [%] 800.0 [%] 60.0 [%]


p0363[0...n] Característica de saturación del motor Flujo 2 / Mot Sat Flujo 2
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723, 6838


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10.0 [%] 800.0 [%] 85.0 [%]







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 77


2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: La característica de saturación (flujo en función de la intensidad magnetizante) se define con 4 puntos.


Este parámetro define la coordenada y (flujo) del 3er par de valores de la característica.


Define el tercer valor de flujo de la característica de saturación en [%] referido al flujo nominal del motor (100 %).


Dependencia: Para los valores de flujo es aplicable:


p0362 < p0363 < p0364 < p0365


Ver también: p0368


Nota: En motores asíncronos p0364 = 100 % equivale al flujo nominal del motor.


El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


Descripción: La característica de saturación (flujo en función de la intensidad magnetizante) se define con 4 puntos.


Este parámetro define la coordenada y (flujo) del 4º par de valores de la característica.


Define el cuarto valor de flujo de la característica de saturación en [%] referido al flujo nominal del motor (100 %).


Dependencia: Para los valores de flujo es aplicable:


p0362 < p0363 < p0364 < p0365


Ver también: p0369


Nota: En motores asíncronos p0365 = 100 % equivale al flujo nominal del motor.


El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


Descripción: La característica de saturación (flujo en función de la intensidad magnetizante) se define con 4 puntos.


Este parámetro define la coordenada x (intensidad magnetizante) del 1er par de valores de la característica.


Define la primera intensidad magnetizante de la característica de saturación en [%] con respecto a la intensidad 
magnetizante nominal (r0331).


Dependencia: Para las intensidades magnetizantes es aplicable:


p0366 < p0367 < p0368 < p0369


Ver también: p0362


Nota: El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


p0364[0...n] Característica de saturación del motor Flujo 3 / Mot Sat Flujo 3
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723, 6838


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10.0 [%] 800.0 [%] 115.0 [%]


p0365[0...n] Característica de saturación del motor Flujo 4 / Mot Sat Flujo 4
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723, 6838


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10.0 [%] 800.0 [%] 125.0 [%]


p0366[0...n] Característica de saturación del motor I_mag 1 / Mot Sat I_mag 1
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723, 6838


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5.0 [%] 800.0 [%] 50.0 [%]
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Descripción: La característica de saturación (flujo en función de la intensidad magnetizante) se define con 4 puntos.


Este parámetro define la coordenada x (intensidad magnetizante) del 2º par de valores de la característica.


Define la segunda intensidad magnetizante de la característica de saturación en [%] con respecto a la intensidad 
magnetizante nominal (r0331).


Dependencia: Para las intensidades magnetizantes es aplicable:


p0366 < p0367 < p0368 < p0369


Ver también: p0363


Nota: El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


Descripción: La característica de saturación (flujo en función de la intensidad magnetizante) se define con 4 puntos.


Este parámetro define la coordenada x (intensidad magnetizante) del 3er par de valores de la característica.


Define la tercera intensidad magnetizante de la característica de saturación en [%] con respecto a la intensidad 
magnetizante nominal (r0331).


Dependencia: Para las intensidades magnetizantes es aplicable:


p0366 < p0367 < p0368 < p0369


Ver también: p0364


Nota: El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


Descripción: La característica de saturación (flujo en función de la intensidad magnetizante) se define con 4 puntos.


Este parámetro define la coordenada x (intensidad magnetizante) del 4º par de valores de la característica.


Define la cuarta intensidad magnetizante de la característica de saturación en [%] con respecto a la intensidad 
magnetizante nominal (r0331).


Dependencia: Para las intensidades magnetizantes es aplicable:


p0366 < p0367 < p0368 < p0369


Ver también: p0365


Nota: El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


p0367[0...n] Característica de saturación del motor I_mag 2 / Mot Sat I_mag 2
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723, 6838


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5.0 [%] 800.0 [%] 75.0 [%]


p0368[0...n] Característica de saturación del motor I_mag 3 / Mot Sat I_mag 3
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723, 6838


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5.0 [%] 800.0 [%] 150.0 [%]


p0369[0...n] Característica de saturación del motor I_mag 4 / Mot Sat I_mag 4
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723, 6838


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5.0 [%] 800.0 [%] 210.0 [%]
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Descripción: Visualiza la resistencia del estátor del motor a la temperatura ambiente (p0625).


El valor no incluye la resistencia del cable.


Dependencia: Ver también: p0625


Descripción: Visualiza la suma de la resistencia del cable entre la etapa de potencia y el motor y de la resistencia interna del 
convertidor.


Dependencia: Ver también: r0238, p0352


Descripción: Visualiza la resistencia nominal del estátor del motor a la temperatura ambiente (suma de p0625 y p0627).


Dependencia: Ver también: p0627


Nota: Este parámetro no se usa con motores síncronos (p0300 = 2xx).


Descripción: Visualiza la resistencia rotórica del motor a la temperatura ambiente p0625.


Dependencia: Ver también: p0625


Nota: Este parámetro no se usa con motores síncronos (p0300 = 2xx).


Descripción: Visualiza la resistencia nominal del rotor del motor a temperatura nominal.


La temperatura nominal es la suma de p0625 y p0628.


Dependencia: Ver también: p0628


Nota: Este parámetro no se usa con motores síncronos (p0300 = 2xx).


r0370[0...n] Resistencia estatórica en frío del motor / Mot R_estát fría
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ohmios] - [ohmios] - [ohmios]


r0372[0...n] Resistencia del cable / Mot R_cable
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ohmios] - [ohmios] - [ohmios]


r0373[0...n] Resistencia estatórica nominal del motor / Mot R_estát nom
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ohmios] - [ohmios] - [ohmios]


r0374[0...n] Resistencia rotórica en frío del motor / Mot R_E fría
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ohmios] - [ohmios] - [ohmios]


r0376[0...n] Resistencia rotórica nominal del motor / Mot R_rotor nom
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ohmios] - [ohmios] - [ohmios]
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Descripción: Visualiza la inductancia estatórica dispersa del motor incluida la bobina del motor (p0233).


Descripción: Visualiza la inductancia estatórica directa de la máquina síncrona incluida la bobina del motor (p0233).


Descripción: Visualiza la inductancia magnetizante del motor.


Nota: Este parámetro no se usa con motores síncronos (p0300 = 2xx).


Descripción: Visualiza la constante de tiempo del rotor.


Nota: Este parámetro no se usa con motores síncronos.


El valor se calcula a partir de la suma de las inductancias del rotor (p0358, p0360) dividida entre la resistencia 
rotórica (p0354). Aquí no se considera la adaptación por temperatura de la resistencia del rotor en máquinas 
asíncronas.


Descripción: Visualiza la constante de tiempo de dispersión del estátor.


Nota: El valor se calcula de la suma de todas las inductancias dispersas (p0233, p0356, p0358) dividida por la suma de 
todas las resistencias del motor (p0350, p0352, p0354). Aquí no se considera la adaptación por temperatura de las 
resistencias.


r0377[0...n] Inductancia dispersa total del motor / Mot L_disp total
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6640, 6714, 6721, 
6828, 6834, 6836


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [mH] - [mH] - [mH]


r0378[0...n] Inductancia dispersa del estátor del motor eje d / Mot L_estátor d
PM230 Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [mH] - [mH] - [mH]


r0382[0...n] Inductancia magnetizante del motor transformada / Mot L_m trans
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [mH] - [mH] - [mH]


r0384[0...n] Const. tiempo rotor del motor/const. tiempo amortiguadora Eje d / Mot T_rotor/T_Ad
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6722, 6837


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ms] - [ms] - [ms]


r0386[0...n] Constante de tiempo dispersa estátor del motor / Mot T_estátor disp
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ms] - [ms] - [ms]
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Descripción: Visualiza la potencia asignada del motor.


Nota: El parámetro muestra p0307. Con p0307 = 0, r0394 se calcula a partir de p0304 y p0305 (solo en motores 
asíncronos).


En función del tipo de motor pueden producirse desviaciones de la potencia asignada del motor real.


Descripción: Visualiza la resistencia estatórica (valor de fase).


El valor del parámetro incluye también la resistencia del cable independiente de la temperatura.


Dependencia: En caso de motor asíncrono, el parámetro también resulta afectado por el modelo de temperatura del motor.


Ver también: p0350, p0352, p0620


Nota: En cada caso, solo se utiliza la temperatura estatórica del modelo térmico del motor para calcular la resistencia 
estatórica del juego de datos de motor activo.


Descripción: Visualiza la resistencia rotórica actual (valor de fase).


El parámetro es afectado por el modelo de temperatura del motor.


Dependencia: Ver también: p0354, p0620


Nota: En cada caso, solo se utiliza la temperatura del rotor del modelo térmico del motor para calcular la resistencia 
rotórica del juego de datos de motor activo.


Este parámetro no se usa con motores síncronos (p0300 = 2xx).


Descripción: Ajusta la aplicación tecnológica.


El parámetro influye en el cálculo de los parámetros de control y regulación que se inicia, p. ej., mediante p0340 = 5.


Valor: 3: Bombas y ventiladores, optimización rendimiento


Dependencia: Con p0096 = 1, 2 (Standard Drive Control) no es posible modificar p0500.


Atención: Si durante la puesta en marcha (p0010 = 1, 5, 30) se ajusta la aplicación tecnológica a p0500 = 0 ... 3, se 
predetermina de la manera correspondiente el modo de operación (p1300).


Nota: El cálculo de los parámetros dependientes de la aplicación tecnológica puede iniciarse de la forma siguiente:


- Al salir de la puesta en marcha rápida con p3900 > 0


- Al escribir p0340 = 1, 3, 5


r0394[0...n] Potencia asignada del motor / Mot P_asignada
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 14_6 Selección de unidad: p0100 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [kW] - [kW] - [kW]


r0395[0...n] Resistencia estatórica actual / R_estátor actual
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ohmios] - [ohmios] - [ohmios]


r0396[0...n] Resistencia rotórica actual / R_rotor actual
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ohmios] - [ohmios] - [ohmios]


p0500 Aplicación tecnológica / Aplicación tecnol
PM230 Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 5), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


3 3 3 
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Con p0500 = 3 e inicio del cálculo se ajustan los siguientes parámetros:


- p1574 = 2 V


- p1580 = 80 % (optimización de rendimiento)


- p1750.2 = 1: La regulación sin encóder de la máquina asíncrona actúa hasta la frecuencia cero.


- p1802 = 10 (RZM/FLB con sobremodulación y reducción de tasa de modulación superior a 57 Hz)


- p1803 = 115 %


Descripción: Ajusta la aplicación tecnológica.


El parámetro influye en el cálculo de los parámetros de control y regulación que se inicia, p. ej., mediante p0340 = 5.


Valor: 0: Accionamiento estándar
1: Bombas y ventilad.
2: Regulación sin encóder hasta f = 0 (cargas pasivas)
3: Bombas y ventiladores, optimización rendimiento


Dependencia: Con p0096 = 1, 2 (Standard Drive Control) no es posible modificar p0500.


Atención: Si durante la puesta en marcha (p0010 = 1, 5, 30) se ajusta la aplicación tecnológica a p0500 = 0 ... 3, se 
predetermina de la manera correspondiente el modo de operación (p1300).


Nota: El cálculo de los parámetros dependientes de la aplicación tecnológica puede iniciarse de la forma siguiente:


- Al salir de la puesta en marcha rápida con p3900 > 0


- Al escribir p0340 = 1, 3, 5


Con p0500 = 0 e inicio del cálculo se ajustan los siguientes parámetros:


- p1574 = 10 V


- p1750.2 = 0


- p1802 = 4 (RZM/FLB sin sobremodulación) (PM240: p1802 = 0, PM260: p1802 = 2)


- p1803 = 106% (PM260: p1803 = 103%)


Con p0500 = 1 e inicio del cálculo se ajustan los siguientes parámetros:


- p1574 = 2 V


- p1750.2 = 0


- p1802 = 4 (RZM/FLB sin sobremodulación) (PM240: p1802 = 0)


- p1803 = 106% (PM260: p1803 = 103%)


Con p0500 = 2 e inicio del cálculo se ajustan los siguientes parámetros:


- p1574 = 2 V (motor síncrono con excitación independiente: 4 V)


- p1750.2 = 1


- p1802 = 4 (RZM/FLB sin sobremodulación) (PM240: p1802 = 0)


- p1803 = 106% (PM260: p1803 = 103%)


Con p0500 = 3 e inicio del cálculo se ajustan los siguientes parámetros:


- p1574 = 2 V


- p1750.2 = 1


- p1802 = 4 (RZM/FLB sin sobremodulación) (PM240: p1802 = 0)


- p1803 = 106% (PM260: p1803 = 103%)


En todos los casos, se activa la compensación de componente continua (p3855 = 7).


Rel. a p1750:


El ajuste de p1750 sólo es relevante para motores asíncronos.


p1750.2 = 1: La regulación sin encóder de la máquina asíncrona actúa hasta la frecuencia cero.


Este modo de operación sólo es posible para cargas pasivas. A esta categoría pertenecen aplicaciones en las que la 
carga no genera ningún par en generador al ponerse en marcha y el motor se detiene por sí mismo en caso de 
bloqueo de impulsos.


Rel. a p1802/p1803:


En cualquier caso, p1802 y p1803 sólo se modifican si no hay seleccionado ningún filtro de salida senoidal (p0230 = 
3, 4).


p0500 Aplicación tecnológica / Aplicación tecnol
PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 5), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 
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Descripción: Ajusta la aplicación tecnológica.


El parámetro influye en el cálculo de los parámetros de control y regulación que se inicia, p. ej., mediante p0340 = 5.


Valor: 1: Bombas y ventilad.
3: Bombas y ventiladores, optimización rendimiento


Dependencia: Con p0096 = 2 (Dynamic Drive Control) no es posible modificar p0500.


Atención: Si durante la puesta en marcha (p0010 = 1, 5, 30) se ajusta la aplicación tecnológica a p0500 = 0 ... 3, se 
predetermina de la manera correspondiente el modo de operación (p1300).


Nota: El cálculo de los parámetros dependientes de la aplicación tecnológica puede iniciarse de la forma siguiente:


- Al salir de la puesta en marcha rápida con p3900 > 0


- Al escribir p0340 = 1, 3, 5


Con p0500 = 1 e inicio del cálculo se ajustan los siguientes parámetros:


- p1570 = 100%


- p1580 = 0% (sin optimización de rendimiento)


- p1574 = 2 V


- p1750.2 = 0


- p1802 = 9 o 19 (patrones de impulsos optimizados con p0300 = 14)


- p1803 = 106%


Con p0500 = 3 e inicio del cálculo se ajustan los siguientes parámetros:


- p1570 = 103% (elevación de flujo a plena carga)


- p1580 = 100% (optimización de rendimiento)


- p1574 = 2 V


- p1750.2 = 1: La regulación sin encóder de la máquina asíncrona actúa hasta la frecuencia cero.


- p1802 = 9 o 19 (patrones de impulsos optimizados con p0300 = 14)


- p1803 = 106%


Descripción: Ajusta la aplicación tecnológica.


El parámetro influye en el cálculo de los parámetros de control y regulación que se inicia, p. ej., mediante p0340 = 5.


Valor: 0: Carga constante (característica lineal)
1: Carga en función de la velocidad (característica parabólica)


Dependencia: Ver también: p1300


Atención: Si durante la puesta en marcha (p0010 = 1, 5, 30) se ajusta la aplicación tecnológica a p0501 = 0, 1, se predetermina 
de la manera correspondiente el modo de operación (p1300).


Nota: El cálculo de los parámetros dependientes de la aplicación tecnológica puede iniciarse de la forma siguiente:


- Al salir de la puesta en marcha rápida con p3900 > 0


- Al escribir p0340 = 1, 3, 5


Con p0501 = 0, 1 e inicio del cálculo se ajustan los siguientes parámetros:


- p1802 = 0


- p1803 = 106%


- p3855.0 = 1 (regulador de magnitud continua Con)


Rel. a p1802/p1803:


Estos parámetros solo se modifican si no hay seleccionado ningún filtro de salida senoidal (p0230 = 3, 4).


p0500 Aplicación tecnológica / Aplicación tecnol
PM330 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 5), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 3 3 


p0501 Aplicación tecnológica (Standard Drive Control) / Aplic tecn SDC
PM240 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 5), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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Descripción: Ajusta la aplicación tecnológica para aplicaciones dinámicas (p0096 = 2).


El parámetro influye en el cálculo de los parámetros de control y regulación, que se inicia, por ejemplo, con p0340 o 
p3900.


Valor: 0: Accionamiento estándar (p. ej., bombas, ventiladores)
1: Arranque o inversión dinámicos
5: Arranque pesado (p. ej., extrusoras, compresores)


Dependencia: El cálculo de los parámetros dependientes de la aplicación tecnológica puede iniciarse de la forma siguiente:


- Al salir de la puesta en marcha rápida con p3900 > 0


- Al escribir p0340 = 1, 3 o 5


Ver también: p1610, p1750


Nota: Con el preajuste de p0502 e inicio del cálculo se ajustan los siguientes parámetros:


p0502 = 0:


- p1750.0/1/7 = 1 (arranque e inversión con control en lazo abierto y límites de conmutación robustos)


- p1610 = 50%, p1611 = 30% (par de arranque bajo a medio)


p0502 = 1:


- p1750.0/1/7 = 0 (arranque e inversión con regulación de velocidad y tiempos de aceleración pequeños)


- p1610 = 50%, p1611 = 30% (solo tiene efecto si el accionamiento está activado para la velocidad de consigna cero)


p0502 = 5:


- p1750.0/1/7 = 1 (arranque e inversión con control en lazo abierto y límites de conmutación robustos)


- p1610 = 80%, p1611 = 80% (par de arranque medio a alto)


Descripción: Ajusta la aplicación tecnológica para aplicaciones dinámicas (p0096 = 2).


El parámetro influye en el cálculo de los parámetros de control y regulación, que se inicia, por ejemplo, con p0340 o 
p3900.


Valor: 3: Bombas y ventiladores, optimización rendimiento


Dependencia: El cálculo de los parámetros dependientes de la aplicación tecnológica puede iniciarse de la forma siguiente:


- Al salir de la puesta en marcha rápida con p3900 > 0


- Al escribir p0340 = 1, 3 o 5


Ver también: p1610, p1750


Nota: El cálculo de los parámetros dependientes de la aplicación tecnológica puede iniciarse de la forma siguiente:


- Al salir de la puesta en marcha rápida con p3900 > 0


- Al escribir p0340 = 1, 3, 5


Con p0500 = 3 e inicio del cálculo se ajustan los siguientes parámetros:


- p1570 = 103% (elevación de flujo a plena carga)


- p1580 = 100% (optimización de rendimiento)


- p1574 = 2 V


- p1750.2 = 1: La regulación sin encóder de la máquina asíncrona actúa hasta la frecuencia cero.


- p1802 = 9 o 19 (patrones de impulsos optimizados con p0300 = 14)


- p1803 = 106%


p0502 Aplicación tecnológica (Dynamic Drive Control) / Aplic tecn DDC
PM240 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 5), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 5 0 


p0502 Aplicación tecnológica (Dynamic Drive Control) / Aplic tecn DDC
PM330 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1, 5), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


3 3 3 
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Descripción: Ajusta el sistema de unidades actual.


Valor: 1: Sistema de unidades SI
2: Sistema de unidades relativo/SI
3: Sistema de unidades USA
4: Sistema de unidades rel./USA


Dependencia: El parámetro solo puede modificarse en un proyecto offline con el software de puesta en marcha.


Precaución: Si se selecciona una representación relativa y posteriormente se modifican los parámetros de referencia (p. ej. 
p2000), se cambia también el significado físico de algunos parámetros de regulación. De este modo el 
comportamiento de regulación puede variar (ver p1576, p1621, p1744, p1752, p1755 y p1609, p1612, p1619, 
p1620).


Nota: Los parámetros de referencia del sistema de unidades % son p. ej. p2000 ... p2004. Estos se visualizan, según la 
opción elegida, con unidades SI o US.


Descripción: Ajusta los valores de referencia para la normalización específica de parámetros BICO.


La normalización específica actúa en la interconexión con otros parámetros BICO y se puede utilizar en los 
siguientes casos:


1. Parámetros con la identificación "Normalización: p0514".


2. Cambio de la normalización estándar en parámetros con la identificación "Normalización: p2000" ... 
"Normalización: p2007".


Los valores relativos se refieren al correspondiente valor de referencia. El valor de referencia equivale a 100%, o 
bien a 4000 hex (palabra) o 4000 0000 hex (palabra doble).


Para la normalización específica de parámetros BICO debe procederse como sigue:


- Ajustar el valor de referencia (p0514[0...9]).


- Ajustar los números de los parámetros para los que debe tener efecto esta normalización como corresponda al 
índice de p0514 (p0515[0...19] ... p0524[0...19]).


Para parámetros con la identificación "Normalización: p0514" que no se hayan introducido en p0515[0...19] a 
p0524[0...19], se aplica el valor de referencia 1.0 (ajuste de fábrica).


Índice: [0] = Parámetros en p0515[0...19]
[1] = Parámetros en p0516[0...19]
[2] = Parámetros en p0517[0...19]
[3] = Parámetros en p0518[0...19]
[4] = Parámetros en p0519[0...19]
[5] = Parámetros en p0520[0...19]
[6] = Parámetros en p0521[0...19]
[7] = Parámetros en p0522[0...19]
[8] = Parámetros en p0523[0...19]
[9] = Parámetros en p0524[0...19]


Dependencia: Ver también: p0515, p0516, p0517, p0518, p0519, p0520, p0521, p0522, p0523, p0524


p0505 Sistema de unidades Selección / Selecc Sist unidad
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(5) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 4 1 


p0514[0...9] Normalización de valores de referencia específicos / Norm Val ref espec
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000001 10000000.000000 1.000000 
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Descripción: Ajuste de los parámetros con valor de referencia en p0514[0] para la normalización específica.


p0515[0]: Número de parámetro


p0515[1]: Número de parámetro


p0515[2]: Número de parámetro


...


p0515[19]: Número de parámetro


Dependencia: Ver también: p0514


Descripción: Ajuste de los parámetros con valor de referencia en p0514[1] para la normalización específica.


p0516[0]: Número de parámetro


p0516[1]: Número de parámetro


p0516[2]: Número de parámetro


...


p0516[19]: Número de parámetro


Dependencia: Ver también: p0514


Descripción: Ajuste de los parámetros con valor de referencia en p0514[2] para la normalización específica.


p0517[0]: Número de parámetro


p0517[1]: Número de parámetro


p0517[2]: Número de parámetro


...


p0517[19]: Número de parámetro


Dependencia: Ver también: p0514


Descripción: Ajuste de los parámetros con valor de referencia en p0514[3] para la normalización específica.


p0518[0]: Número de parámetro


p0518[1]: Número de parámetro


p0515[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[0] / Norm espec p514[0]
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4294967295 0 


p0516[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[1] / Norm espec p514[1]
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4294967295 0 


p0517[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[2] / Norm espec p514[2]
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4294967295 0 


p0518[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[3] / Norm espec p514[3]
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4294967295 0 
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p0518[2]: Número de parámetro


...


p0518[19]: Número de parámetro


Dependencia: Ver también: p0514


Descripción: Ajuste de los parámetros con valor de referencia en p0514[4] para la normalización específica.


p0519[0]: Número de parámetro


p0519[1]: Número de parámetro


p0519[2]: Número de parámetro


...


p0519[19]: Número de parámetro


Dependencia: Ver también: p0514


Descripción: Ajuste de los parámetros con valor de referencia en p0514[5] para la normalización específica.


p0520[0]: Número de parámetro


p0520[1]: Número de parámetro


p0520[2]: Número de parámetro


...


p0520[19]: Número de parámetro


Dependencia: Ver también: p0514


Descripción: Ajuste de los parámetros con valor de referencia en p0514[6] para la normalización específica.


p0521[0]: Número de parámetro


p0521[1]: Número de parámetro


p0521[2]: Número de parámetro


...


p0521[19]: Número de parámetro


Dependencia: Ver también: p0514


p0519[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[4] / Norm espec p514[4]
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4294967295 0 


p0520[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[5] / Norm espec p514[5]
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4294967295 0 


p0521[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[6] / Norm espec p514[6]
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4294967295 0 
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Descripción: Ajuste de los parámetros con valor de referencia en p0514[7] para la normalización específica.


p0522[0]: Número de parámetro


p0522[1]: Número de parámetro


p0522[2]: Número de parámetro


...


p0522[19]: Número de parámetro


Dependencia: Ver también: p0514


Descripción: Ajuste de los parámetros con valor de referencia en p0514[8] para la normalización específica.


p0523[0]: Número de parámetro


p0523[1]: Número de parámetro


p0523[2]: Número de parámetro


...


p0523[19]: Número de parámetro


Dependencia: Ver también: p0514


Descripción: Ajuste de los parámetros con valor de referencia en p0514[9] para la normalización específica.


p0524[0]: Número de parámetro


p0524[1]: Número de parámetro


p0524[2]: Número de parámetro


...


p0524[19]: Número de parámetro


Dependencia: Ver también: p0514


Descripción: Ajusta la versión de cojinete.


De acuerdo con la versión de cojinete introducida, se ajusta automáticamente su código (p0531).


0 = Indefinida


1 = Definida manualmente


p0522[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[7] / Norm espec p514[7]
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4294967295 0 


p0523[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[8] / Norm espec p514[8]
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4294967295 0 


p0524[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[9] / Norm espec p514[9]
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4294967295 0 


p0530[0...n] Selección de versión de cojinete / Sel vers cojin
PM240 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 104 0 
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101 = STANDARD


102 = PERFORMANCE


103 = HIGH PERFORMANCE


104 = ADVANCED LIFETIME


Dependencia: Ver también: p0301, p0531, p0532, p1082


Atención: Con p0530 = 101, 102, 103, 104 la velocidad de giro máxima del cojinete (p0532) está protegida contra escritura. La 
protección contra escritura se anula con p0530 = 1.


Si se modifica p0530 en el transcurso de la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), se especificará adecuadamente la 
velocidad máxima p1082, que también corresponde a la puesta en marcha rápida. Esto no ocurre en la puesta en 
marcha del motor (p0010 = 3). La velocidad máxima del cojinete está contenida en la limitación de velocidad máxima 
p1082.


Nota: Para un motor con DRIVE-CLiQ solo se puede ajustar p0530 = 1.


Descripción: Visualiza y ajusta el código del cojinete.


Si se ajusta p0301 y p0530, el código se predetermina automáticamente y está protegido contra escritura. Para 
anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0530.


Dependencia: Ver también: p0301, p0530, p0532, p1082


Atención: Si se modifica p0531 en el transcurso de la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), se especificará adecuadamente la 
velocidad máxima p1082, que también corresponde a la puesta en marcha rápida. Esto no ocurre en la puesta en 
marcha del motor (p0010 = 3). La velocidad máxima del cojinete está contenida en la limitación de velocidad máxima 
p1082.


Nota: Para un motor con DRIVE-CLiQ, p0531 no se puede modificar.


Descripción: Ajusta la velocidad de giro máxima del cojinete.


Para el cálculo de la velocidad de giro máxima (p1082) es aplicable:


- Con p0324 = 0 o p0532 = 0 se utiliza p0322.


- Con p0324 > 0 y p0532 > 0 se utiliza el valor mínimo de los dos parámetros.


Dependencia: Ver también: p0301, p0322, p0530, p1082


Atención: En motores de lista (p0301) este parámetro se predetermina si se elige una versión de cojinete (p0530).


Si se selecciona un motor de lista, este parámetro ya no podrá modificarse (protección contra escritura). Para anular 
la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0530.


Si se modifica p0532 en el transcurso de la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), se especificará adecuadamente la 
velocidad máxima p1082, que también corresponde a la puesta en marcha rápida. Esto no ocurre en la puesta en 
marcha del motor (p0010 = 3).


Descripción: Ajuste para bloquear el cálculo de los parámetros de referencia (p. ej., p2000) al calcular automáticamente los 
parámetros del motor y de regulación (p0340, p3900).


p0531[0...n] Selección de código de cojinete / Sel cód cojin
PM240 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: C(3) Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 65535 0 


p0532[0...n] Velocidad de giro máxima del cojinete / Coj n_máx
PM240 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3) Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [1/min] 210000.0 [1/min] 0.0 [1/min]


p0573 Bloquear el cálculo automático del valor de referencia / Bloquear cálculo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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Valor: 0: No
1: Sí


Atención: El bloqueo del cálculo del valor de referencia se anula si se introducen nuevos parámetros de motor (p. ej. p0305) y 
sólo se dispone de un juego de datos de accionamiento (p0180 = 1). Este caso se corresponde con una primera 
puesta en marcha.


Tras el cálculo de los parámetros del motor y de regulación (p0340, p3900), el bloqueo del cálculo del valor de 
referencia vuelve a activarse automáticamente.


Nota: Rel. al valor = 0:


El cálculo automático (p0340, p3900) sobrescribe los parámetros de referencia.


Rel. al valor = 1:


El cálculo automático (p0340, p3900) no sobrescribe los parámetros de referencia.


Descripción: Selecciona la unidad de los parámetros del regulador tecnológico.


En p0595 = 1, 2, la magnitud de referencia ajustada en p0596 no surte efecto.


Valor: 1: %
2: 1 relativo adimensional
3: bar
4: °C
5: Pa
6: ltr/s
7: m³/s
8: ltr/min
9: m³/min
10: ltr/h
11: m³/h
12: kg/s
13: kg/min
14: kg/h
15: t/min
16: t/h
17: N
18: kN
19: Nm
20: psi
21: °F
22: gallon/s
23: inch³/s
24: gallon/min
25: inch³/min
26: gallon/h
27: inch³/h
28: lb/s
29: lb/min
30: lb/h
31: lbf
32: lbf ft
33: K
34: 1/min
35: parts/min
36: m/s
37: ft³/s
38: ft³/min
39: BTU/min
40: BTU/h
41: mbar
42: inch wg


p0595 Selección de unidad tecnológica / Sel unid tecnol
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(5) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 47 1 
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43: ft wg
44: m wg
45: % r.h.
46: g/kg
47: ppm


Dependencia: Solo se conmuta la unidad de parámetros del regulador tecnológico (grupo de unidades 9_1).


Ver también: p0596


Nota: Al conmutar la unidad % a otra unidad, se aplica el siguiente orden:


- Ajustar p0596


- Ajustar p0595 a la unidad deseada


Descripción: Ajusta la magnitud de referencia para la unidad tecnológica.


En caso de conmutación a una unidad absoluta usando el parámetro p0595, todos los parámetros afectados quedan 
referidos a dicha magnitud de referencia.


Dependencia: Ver también: p0595


Atención: Al conmutar de una unidad tecnológica a otra o al modificar el parámetro de referencia no se produce ninguna 
conmutación.


Descripción: Ajusta el tipo de sensor para vigilar la temperatura en el motor.


Valor: 0: Ningún sensor
1: PTC Alarma y temporización
2: KTY84
4: NC bimetal Alarma y temporización


Dependencia: Un modelo de motor térmico se calcula conforme a p0612.


Precaución: Relativo a p0601 = 2:


Si, en vez del sensor de temperatura en motor, se conecta otro encóder, se tiene que desactivar la adaptación de 
temperatura de las resistencias del motor (p0620 = 0). De lo contrario se producirán, en el modo de regulación, unos 
errores de par que podrían también provocar que el motor no se pueda detener.


Nota: Relativo a p0601 = 1:


Resistencia de respuesta = 1650 ohmios. Vigilancia de rotura de hilo y cortocircuito.


Descripción: Ajusta el umbral de alarma para la vigilancia de la temperatura en el motor con el modelo de temperatura del motor 
2 o KTY.


Al sobrepasarse el umbral de alarma, se emite la alarma A07910.


Dependencia: Ver también: p0612


Ver también: F07011, A07910


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


p0596 Magnitud de referencia de la unidad tecnológica / Mref unid tecnol
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.01 340.28235E36 1.00 


p0601[0...n] Sensor de temperatura en motor Tipo de sensor / Tip Sens_temp_mot
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8016


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4 0 


p0604[0...n] Mod_temp_mot 2/KTY Umbral de alarma / Mod 2/KTY Umb alar
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 21_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8016


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [°C] 240.0 [°C] 130.0 [°C]
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Nota: La histéresis es de 2 K.


El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


Descripción: Ajusta el umbral para la vigilancia de la temperatura en el motor con el modelo de temperatura del motor 1/2 o KTY.


Modelo de temperatura del motor 1 (p0612.0 = 1): umbral de alarma


- Al sobrepasarse el umbral de alarma, se emite la alarma A07012.


Modelo de temperatura del motor 2 (p0612.1 = 1) o KTY: umbral de fallo


- Al sobrepasarse el umbral de fallo, se emite el fallo F07011.


Dependencia: Ver también: p0611, p0612


Ver también: F07011, A07012


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Modelo de temperatura del motor 1:


p0605 también determina la temperatura final del modelo con r0034 = 100%. Por ello, p0605 no influye en la 
duración hasta la alarma A07012. La duración solo la determinan la constante de tiempo p0611, la intensidad actual 
y el valor de referencia p0305.


Nota: La histéresis es de 2 K.


El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


Descripción: Ajusta la reacción al alcanzar el umbral de alarma de la temperatura del motor.


Valor: 0: Ninguna reacción, sólo alarma, sin reducción de I_máx
1: Avisos, reducción de I_máx
2: Avisos, sin reducción de I_máx
12: Avisos, sin reducción de I_máx, memorización de temperatura


Dependencia: Ver también: p0601, p0604, p0605, p0614, p0615


Ver también: F07011, A07012, A07910


Nota: La reducción de I_máx no se ejecuta con PTC (p0601 = 1) o NC bimetálico (p0601 = 4).


La reducción de I_máx ocasiona una menor frecuencia de salida.


Rel. al valor = 0:


Se emite una advertencia y no hay ninguna reducción de I_máx.


Rel. al valor = 1:


Se emite una alarma y se inicia una temporización. Si la alarma todavía está presente tras la temporización, se emite 
un fallo.


- Con KTY84 es aplicable: Reducción de I_máx.


- Con PTC es aplicable: Sin reducción de I_máx.


Rel. al valor = 2:


Se emite una alarma y se inicia una temporización. Si la alarma todavía está presente tras la temporización, se emite 
un fallo.


p0605[0...n] Mod_temp_mot 1/2 Umbral / Umbr mod 1/2
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 21_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8016, 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [°C] 240.0 [°C] 145.0 [°C]


p0610[0...n] Sobretemperatura en motor Reacción / Mot Reac Temp
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8016, 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 12 12 
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Rel. al valor = 12:


Comportamiento por principio como con el valor 2.


Con la vigilancia de temperatura del motor sin sensor de temperatura, la temperatura del modelo se guarda de forma 
no volátil al desconectar. Al conectar, el valor guardado (reducido por p0614) se tiene en cuenta en el cálculo de 
modelo. Así se cumple el requisito de UL508C.


Descripción: Ajusta la constante de tiempo del devanado.


La constante de tiempo indica el tiempo de calentamiento del devanado estatórico frío bajo carga con la intensidad a 
rotor parado (intensidad asignada del motor si la intensidad a rotor parado no está parametrizada) hasta alcanzar el 
63% de la temperatura de devanado soportable permanentemente.


Dependencia: El parámetro solo se usa con motores síncronos (p0300 = 2xx, 4).


Ver también: r0034, p0612, p0615


Ver también: F07011, A07012, A07910


Atención: En motores de lista (p0301) este parámetro se predetermina automáticamente desde la base de datos de motores.


Si se selecciona un motor de lista, este parámetro ya no podrá modificarse (protección contra escritura). Para anular 
la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Al salir de la puesta en marcha, p0612 se comprueba y, si es necesario, se predetermina a un valor apropiado para 
la potencia del motor en caso de que no se haya parametrizado ningún sensor de temperatura (ver p0601).


Nota: Si el parámetro se resetea a p0611 = 0, se desconecta el modelo térmico del motor I2t (ver p0612).


Si no se ha parametrizado ningún sensor de temperatura, se hace referencia a la temperatura ambiente para el 
modelo térmico del motor de p0625.


Descripción: Ajuste para activar el modelo de temperatura del motor.


Dependencia: En motores síncronos, el modelo de temperatura 1 se activa automáticamente al salir de la puesta en marcha si no 
se ha introducido una constante de tiempo en p0611.


Ver también: r0034, p0604, p0605, p0611, p0615, p0625, p0626, p0627, p0628


Ver también: F07011, A07012, A07910


Nota: Mod_temp_mot: modelo de temperatura del motor


Rel. a bit 00:


Este bit sirve para activar/desactivar el modelo de temperatura del motor en motores síncronos con excitación por 
imanes permanentes.


Rel. a bit 01:


Este bit sirve para activar/desactivar el modelo de temperatura del motor en motores asíncronos.


p0611[0...n] Constante de tiempo térmica del modelo de motor l2t / T mod_mot l2t
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [s] 20000 [s] 0 [s]


p0612[0...n] Mod_temp_mot Activación / Mod_temp_mot Act
Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0010 0000 0010 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Activar modelo de temperatura del motor 1 


(I2t)
Sí No -


01 Activar modelo de temperatura del motor 2 Sí No -
09 Activar ampliaciones del modelo de 


temperatura del motor 2
Sí No -
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Descripción: Ajuste del factor de reducción para la sobretemperatura de la adaptación térmica de la resistencia 
estatórica/rotórica.


Al conectar, el valor es un valor inicial. El factor de reducción carece de efecto internamente al conectar 
adecuadamente la constante de tiempo térmica.


Dependencia: Ver también: p0610


Nota: El factor de reducción solo es efectivo con p0610 = 12 y está referido a la sobretemperatura.


Descripción: Ajusta el umbral de fallo para la vigilancia de la temperatura en el motor con el modelo de temperatura del motor 1 
(I2t).


- Al sobrepasarse el umbral de fallo, se emite el fallo F07011.


- Umbral de fallo para r0034 = 100% * (p0615 - 40) / (p0605 - 40).


Dependencia: El parámetro sólo se usa con motores síncronos con excitación por imanes permanentes (p0300 = 2xx).


Ver también: r0034, p0611, p0612


Ver también: F07011, A07012


Atención: Si se selecciona un motor de lista (p0301), este parámetro se predetermina automáticamente y está protegido contra 
escritura. Para anular la protección contra escritura debe tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: La histéresis es de 2 K.


Descripción: Ajusta la adaptación térmica de la resistencia del estátor / del primario y del rotor / del secundario de acuerdo a 
r0395 o r0396, resp.


Valor: 0: Sin adaptación térmica de resistencia estatórica y rotórica
1: Resistencias adaptadas a las temperaturas del modelo térmico
2: Resistencias adaptadas a la temp.medida del devanado del estátor


Nota: Con p0620 = 1 es aplicable:


La resistencia estatórica se adapta con ayuda de la temperatura en r0035 y la resistencia rotórica considerando el 
modelo de temperatura en r0633.


Con p0620 = 2 es aplicable:


La resistencia del estátor se adapta con ayuda de la temperatura en r0035. La temperatura del rotor para adaptar la 
resistencia rotórica se calcula, dado el caso, a partir de la temperatura estatórica (r0035) como sigue:


theta_R = (r0628 + r0625) / (r0627 + r0625) * r0035


p0614[0...n] Adaptación de resistencia térmica Factor de reducción / R_adapt_térm red
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [%] 100 [%] 30 [%]


p0615[0...n] Mod_temp_mot 1 (I2t) Umbral de fallo / I2t Umbr fallo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 21_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [°C] 220.0 [°C] 180.0 [°C]


p0620[0...n] Adaptación térmica Resistencia estatórica y rotórica / Mot adapt_térm R
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 1 
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Descripción: Selecciona la identificación de la resistencia del estátor tras el arranque de la Control Unit (sólo con regulación 
vectorial).


Esta rutina de identificación permite medir la resistencia actual del estátor y, a partir de la relación con el resultado 
de la identificación de los datos del motor (p0350) y la temperatura ambiente aplicable (p0625), la temperatura 
media actual en el devanado del estátor. El resultado sirve para inicializar el modelo térmico del motor.


p0621 = 1:


Identificación de la resistencia del estátor sólo al conectar por primera vez el accionamiento (habilitación de 
impulsos) tras el arranque de la Control Unit.


p0621 = 2:


Identificación de la resistencia del estátor cada vez que se conecte el accionamiento (habilitación de impulsos).


Valor: 0: Ninguna identificación de Rs
1: Identificación de Rs tras rearranque
2: Identificación de Rs tras cada conexión


Dependencia: - Identificación de datos del motor (ver p1910) realizada con motor en frío.


- Temperatura ambiente ajustada en p0625 en el instante de la identificación de los datos del motor.


Ver también: p0622, r0623


Atención: La temperatura del estátor así determinada sólo puede compararse con reservas con el valor medido por el sensor 
de temperatura (KTY), ya que éste refleja generalmente el punto más caliente del devanado, mientras que la medida 
resultante de la identificación refleja su valor medio.


Por otro lado se trata de una medición rápida que se realiza durante la fase de magnetización de la máquina 
asíncrona y ofrece una precisión limitada.


Nota: La medición se efectúa en los casos siguientes:


- en motores asíncronos;


- si la regulación vectorial está activa (verp1300);


- si no hay conectado ningún sensor de temperatura (KTY);


- si el motor está parado al realizar la conexión.


En caso de rearranque al vuelo de un motor que está girando, las temperaturas del modelo térmico del motor se 
preajustan a los valores correspondientes a un tercio de sobrecalentamiento. Sin embargo, esto sucede solo una 
vez tras el arranque de la CU (p. ej., tras un fallo de la red).


Si está activada la función de identificación, el tiempo de magnetización lo define el ajuste de p0622 y no el de 
p0346. La magnetización rápida (p1401.6) se desconecta internamente y se visualiza la alarma A07416. La 
habilitación de la velocidad se realiza al término de la medición.


Descripción: Selecciona la identificación de la resistencia del estátor tras el arranque de la Control Unit (sólo con regulación 
vectorial).


Esta rutina de identificación permite medir la resistencia actual del estátor y, a partir de la relación con el resultado 
de la identificación de los datos del motor (p0350) y la temperatura ambiente aplicable (p0625), la temperatura 
media actual en el devanado del estátor. El resultado sirve para inicializar el modelo térmico del motor.


p0621 = 1:


Identificación de la resistencia del estátor sólo al conectar por primera vez el accionamiento (habilitación de 
impulsos) tras el arranque de la Control Unit.


p0621 = 2:


Identificación de la resistencia del estátor cada vez que se conecte el accionamiento (habilitación de impulsos).


p0621[0...n] Identificación de resistencia del estátor tras reconexión / Ident_Rst Rearr
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 0 


p0621[0...n] Identificación de resistencia del estátor tras reconexión / Ident_Rst Rearr
PM330 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 0 







2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


96 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


Si en p0629 se ha introducido un valor de referencia para la resistencia estatórica a temperatura ambiente, se forma 
el valor definido para la temperatura estatórica a partir de este valor y no a partir de p0350.


Si se activa la medición (p0621 = 1, 2), p0629 se determina en el primer arranque del accionamiento. p0629 debe 
guardarse para su uso posterior. Para que p0629 se adecue a la temperatura ambiente (p0625) la función debe 
activarse con el motor en frío.


Valor: 0: Ninguna identificación de Rs
1: Identificación de Rs tras rearranque
2: Identificación de Rs tras cada conexión


Dependencia: - Identificación de datos del motor (ver p1910) realizada con motor en frío.


- Temperatura ambiente ajustada en p0625 en el instante de la identificación de los datos del motor.


- Resistencia estatórica de referencia p0629 guardada tras la determinación.


Ver también: p0622, r0623, p0629


Atención: La temperatura del estátor así determinada sólo puede compararse con reservas con el valor medido por el sensor 
de temperatura (KTY), ya que éste refleja generalmente el punto más caliente del devanado, mientras que la medida 
resultante de la identificación refleja su valor medio. La precisión también depende mucho de lo bien que se conozca 
la resistencia del cable de alimentación del motor (ver p0352).


La precisión de la medida se puede mejorar introduciendo la resistencia del cable de alimentación p0352 y 
determinando la resistencia estatórica de referencia p0629 para la temperatura ambiente. p0629 es la medida r0623 
que se determinó con el motor en frío directamente tras la primera puesta en marcha. Con p0621 = 1 también se 
mide p0629 en la primera conexión y no después del arranque de la Control Unit.


Nota: La medición se efectúa en los casos siguientes:


- en motores asíncronos;


- si la regulación vectorial está activa (verp1300);


- si no hay conectado ningún sensor de temperatura (KTY);


- si el motor está parado al realizar la conexión.


En caso de rearranque al vuelo de un motor que está girando, las temperaturas del modelo térmico del motor se 
preajustan a los valores correspondientes a un tercio de sobrecalentamiento. Sin embargo, esto sucede solo una 
vez tras el arranque de la CU (p. ej., tras un fallo de la red).


Si está activada la función de identificación, el tiempo de magnetización lo define el ajuste de p0622 y no el de 
p0346. La magnetización rápida (p1401.6) se desconecta internamente y se visualiza la alarma A07416. La 
habilitación de la velocidad se realiza al término de la medición.


Descripción: Ajusta el tiempo de excitación del motor para la identificación de la resistencia del estátor tras el rearranque.


Dependencia: Ver también: p0621, r0623


Nota: Con p0622 < p0346 es aplicable:


Si la identificación está activa, el tiempo de magnetización se ve afectado por p0622. La habilitación de la velocidad 
se realiza al término de la medición, pero no antes de que haya transcurrido el tiempo en p0346 (ver r0056 bit 4). La 
duración de la medición también depende del tiempo transitorio de la intensidad de medida.


Con p0622 >= p0346 es aplicable:


El parámetro p0622 se limita internamente al tiempo de magnetización p0346, de manera que p0346 representa el 
tiempo de magnetización máximo posible en la identificación. Así pues, la duración total de la medición 
(magnetización, tiempo transitorio de medida y tiempo de medida) es siempre mayor que p0346.


Descripción: Visualiza la resistencia estatórica determinada por la identificación de Rs tras el rearranque.


Dependencia: Ver también: p0621, p0622


p0622[0...n] Tiempo de excitación del motor para Ident_Rs rearranque / t_exc Id_Rs
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 20.000 [s] 0.000 [s]


r0623 Identificación Rs Resistencia estátor tras rearranque / Id Rs Res tras arr
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ohmios] - [ohmios] - [ohmios]
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Descripción: Definición de la temperatura ambiente del motor para calcular el modelo de temperatura del motor.


Dependencia: Ver también: p0350, p0354


Nota: Los parámetros de las resistencias estatórica y rotórica (p0350, p0354) están referidos esta temperatura.


Si está activado el modelo térmico del motor I2t para motores síncronos con excitación por imanes permanentes (ver 
p0611), p0625 pasa al cálculo de modelo cuando no hay disponible ningún sensor de temperatura (ver p0601).


Descripción: Definición de la sobretemperatura nominal del hierro del estátor referida a la temperatura ambiente.


Dependencia: Con motores de la serie 1LA7 (p0300) el parámetro se predetermina en función de p0307 y p0311.


Ver también: p0625


Atención: Si se selecciona un motor de lista asíncrono estándar (p0300 > 100, p0301 > 10000), este parámetro se 
predetermina automáticamente y está protegido contra escritura. Para anular la protección contra escritura debe 
tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


Descripción: Definición de la sobretemperatura nominal del devanado del estátor referida a la temperatura ambiente.


Dependencia: Con motores de la serie 1LA7 (p0300) el parámetro se predetermina en función de p0307 y p0311.


Ver también: p0625


Atención: Si se selecciona un motor de lista asíncrono estándar (p0300 > 100, p0301 > 10000), este parámetro se 
predetermina automáticamente y está protegido contra escritura. Para anular la protección contra escritura debe 
tenerse en cuenta la información en p0300.


Nota: El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


Descripción: Definición de la sobretemperatura nominal del rotor de jaula referida a la temperatura ambiente.


Dependencia: Con motores de la serie 1LA7 (p0300) el parámetro se predetermina en función de p0307 y p0311.


Ver también: p0625


Atención: Si se selecciona un motor de lista asíncrono estándar (p0300 > 100, p0301 > 10000), este parámetro se 
predetermina automáticamente y está protegido contra escritura. Para anular la protección contra escritura debe 
tenerse en cuenta la información en p0300.


p0625[0...n] Temperatura ambiente del motor durante la puesta en marcha / Mot T_ambiente
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,2 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 21_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-40 [°C] 80 [°C] 20 [°C]


p0626[0...n] Motor Sobretemperatura en devanado rotórico / Mot sobre_T hierro
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,2 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 21_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10 [K] 200 [K] 50 [K]


p0627[0...n] Motor Sobretemperatura en devanado estatórico / Mot sobr_T estátor
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,2 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 21_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


15 [K] 200 [K] 80 [K]


p0628[0...n] Motor Sobretemperatura Rotor / Mot sobre_T rotor
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,2 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 21_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


20 [K] 200 [K] 100 [K]
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Nota: El parámetro se resetea a p3900 > 0 al salir de la puesta en marcha rápida si no hay ajustado ningún motor de lista 
(p0300).


Descripción: Valor de referencia para la identificación de la resistencia estatórica cada vez que se conecta el accionamiento.


Dependencia: La medición del valor de referencia se activa mediante el cálculo automático (p0340 = 1, 2) si tiene lugar lo siguiente:


- La temperatura del motor es inferior a 30 °C (r0035) en ese momento.


- No hay ningún sensor de temperatura KTY (p0601).


Ver también: p0621, r0623


Nota: El valor de referencia para la identificación de la resistencia estatórica se determina en la primera identificación. Ésta 
se tiene que realizar con el motor en frío, ya que el valor hace referencia a la temperatura ambiente p0625. Antes de 
la medición, la resistencia del cable de alimentación debe introducirse en p0352.


Tras la primera medida, el resultado debe guardarse para que la referencia esté disponible tras el arranque de la 
CU. Si se modifica p0350 o p0352, se debe volver a determinar el valor de referencia p0629.


Descripción: Visualiza la temperatura ambiente del modelo de temperatura del motor (modelos 2 y 3).


Descripción: Visualiza la temperatura del hierro del estátor del modelo de temperatura del motor (modelos 2 y 3).


Nota: Este parámetro no es válido con el modelo de temperatura del motor 1 (p0612.0 = 1).


Descripción: Visualiza la temperatura del devanado estatórico del modelo de temperatura del motor (modelos 2 y 3).


Nota: Este parámetro no es válido con el modelo de temperatura del motor 1 (p0612.0 = 1).


Descripción: Visualiza la temperatura del rotor del modelo de temperatura del motor (modelos 2 y 3).


Nota: Este parámetro no es válido con el modelo de temperatura del motor 1 (p0612.0 = 1).


p0629[0...n] Resistencia estatórica Referencia / R_estatór Ref
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,2 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(3), U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00000 [ohmios] 2000.00000 [ohmios] 0.00000 [ohmios]


r0630[0...n] Mod_temp_mot Temperatura ambiente / Mod T_ambiente
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2006 Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 21_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [°C] - [°C] - [°C]


r0631[0...n] Mod_temp_mot Temperatura del hierro del estátor / Mod T_estátor
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2006 Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 21_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [°C] - [°C] - [°C]


r0632[0...n] Mod_temp_mot Temperatura del devanado del estátor / Mod T_devanado
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2006 Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 21_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [°C] - [°C] - [°C]


r0633[0...n] Mod_temp_mot Temperatura del rotor / Mod temp rotor
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2006 Índice din.: MDS


Grupo de unidades: 21_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [°C] - [°C] - [°C]
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Descripción: Ajusta el límite de intensidad.


Dependencia: Ver también: r0209, p0323


Nota: Como este parámetro es parte de la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), si se modifica p0305, se predetermina de 
forma adecuada. El límite de intensidad p0640 se limita a r0209.


El límite de intensidad resultante se indica en r0067. r0067 es reducido también eventualmente por el modelo 
térmico de la etapa de potencia.


Los límites de par y potencia (p1520, p1521, p1530, p1531) adecuados para el límite de intensidad se calculan 
automáticamente al salir de la puesta en marcha rápida ajustando p3900 > 0 o con ayuda de la parametrización 
automática con p0340 = 3, 5.


p0640 se limita a 4,0 x p0305.


p0640 se predetermina durante la puesta en marcha automática (p. ej. a 1,5 x p0305, con p0305 = r0207[1]).


p0640 deberá entrase durante la puesta en marcha. Por ello p0640 no es calculado por la parametrización 
automática al salir de la puesta en marcha rápida (p3900 > 0).


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el límite de intensidad variable.


El valor está referido a p0640.


Descripción: Intensidad máxima de excitación del motor asíncrono referido a la intensidad asignada admisible de la etapa de 
potencia (r0207[0]).


Dependencia: Activo solo con regulación vectorial.


Nota: Este parámetro se predetermina en el cálculo automático para etapas de potencia Chassis.


Descripción: Visualiza las horas de funcionamiento para el motor correspondiente.


El contador de horas de funcionamiento del motor continúa cuando se habilitan los impulsos. Cuando se anula la 
habilitación de impulsos se detiene el contador y se memoriza su valor.


Dependencia: Ver también: p0651


Ver también: A01590


Nota: El contador de horas de funcionamiento en p0650 sólo puede resetearse a 0.


El contador de horas de funcionamiento sólo funciona con los juegos de datos de accionamiento 0 y 1 (Drive Data 
Set, DDS).


p0640[0...n] Límite intensidad / Límite intensidad
Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1, 3), U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6640, 6828


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Aef] 10000.00 [Aef] 0.00 [Aef]


p0641[0...n] CI: Límite de intensidad variable / Límite intens. var
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6640


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p0644[0...n] Límite de intensidad excitación motor asíncrono / Imáx excit ASM
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C, U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


50.0 [%] 300.0 [%] 300.0 [%]


p0650[0...n] Horas de funcionamiento actuales del motor / t_func mot actual
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [h] 4294967295 [h] 0 [h]
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Descripción: Ajusta el intervalo de mantenimiento, en horas, para el motor correspondiente.


Tras alcanzar las horas de funcionamiento ajustadas aquí se emite el fallo correspondiente.


Dependencia: Ver también: p0650


Ver también: A01590


Nota: Con p0651 = 0 está desconectado el contador de horas de funcionamiento.


Ajustando p0651 = 0 también se ajusta automáticamente p0650 = 0.


El contador de horas de funcionamiento sólo funciona con los juegos de datos de accionamiento 0 y 1 (Drive Data 
Set, DDS).


Descripción: Visualiza la cantidad de entradas y salidas.


Índice: [0] = Cantidad entradas digitales
[1] = Cantidad salidas digitales
[2] = Cantidad Entradas/salidas digitales bidireccionales
[3] = Cantidad entradas analógicas
[4] = Cantidad salidas analógicas


Descripción: Visualiza el valor real en las entradas digitales.


Antes de conmutar de modo de simulación (p0795.x = 1) a modo de bornes (p0795.x = 0) esto permite comprobar la 
señal de entrada real en el borne DI x o DI/DO x.


Nota: AI: Analog Input (Entrada analógica)


DI: Digital Input (Entrada digital)


Bor: Borne


p0651[0...n] Intervalo de mantenimiento en horas de funcionamiento del motor / 
Manten. t_fun. mot
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [h] 150000 [h] 0 [h]


r0720[0...4] CU Entradas y salidas Cantidad / CU I/O Cantidad
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2119


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r0721 CU Entradas digitales Valor real en bornes / CU DI Vreal bornes
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2201, 2221, 2256


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 DI 0 (borne 5) High Low -
01 DI 1 (borne 6) High Low -
02 DI 2 (borne 7) High Low -
03 DI 3 (borne 8) High Low -
04 DI 4 (borne 16) High Low -
05 DI 5 (borne 17) High Low -
11 DI 11 (borne 3, 4) AI 0 High Low -
12 DI 12 (borne 10, 11) AI 1 High Low -







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 101


2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Visualiza el estado de las entradas digitales.


Dependencia: Ver también: r0723


Nota: AI: Analog Input (Entrada analógica)


DI: Digital Input (Entrada digital)


Bor: Borne


Descripción: Visualiza el estado invertido de las entradas digitales.


Dependencia: Ver también: r0722


Nota: AI: Analog Input (Entrada analógica)


DI: Digital Input (Entrada digital)


Bor: Borne


Descripción: Ajusta el tiempo de inhibición de rebotes en contactos para las entradas digitales.


Nota: Las entradas digitales se leen cíclicamente cada 2 ms ((DI 11, DI 12 cada 4 ms).


Para anular el efecto de rebotes, el tiempo de inhibición de rebotes ajustado se transforma en ciclos enteros de 
inhibición de rebote Tp (Tp = p0724/2 ms).


DI: Digital Input (Entrada digital)


r0722.0...12 CO/BO: CU Entradas digitales Estado / CU DI Estado
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2201, 2221, 2256


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 DI 0 (borne 5) High Low -
01 DI 1 (borne 6) High Low -
02 DI 2 (borne 7) High Low -
03 DI 3 (borne 8) High Low -
04 DI 4 (borne 16) High Low -
05 DI 5 (borne 17) High Low -
11 DI 11 (borne 3, 4) AI 0 High Low -
12 DI 12 (borne 10, 11) AI 1 High Low -


r0723.0...12 CO/BO: CU Entradas digitales Estado invertido / CU DI Estado inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2119, 2120, 2121, 
2130, 2131, 2132, 2133


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 DI 0 (borne 5) High Low -
01 DI 1 (borne 6) High Low -
02 DI 2 (borne 7) High Low -
03 DI 3 (borne 8) High Low -
04 DI 4 (borne 16) High Low -
05 DI 5 (borne 17) High Low -
11 DI 11 (borne 3, 4) AI 0 High Low -
12 DI 12 (borne 10, 11) AI 1 High Low -


p0724 CU Entradas digitales Tiempo de inhibición de rebote / CU DI t_rebot
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [ms] 20.000 [ms] 4.000 [ms]
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para el borne DO 0 (NO: bor. 19/NC: bor. 18)


Recomendación: r0052.0 Listo para conexión


r0052.1 Listo para servicio


r0052.2 Servicio habilitado


r0052.3 Fallo activo


r0052.4 Parada natural activa (DES2)


r0052.5 Parada rápida activa (DES3)


r0052.6 Bloqueo de conexión activo


r0052.7 Alarma activa


r0052.9 Mando solicitado


r0052.14 Motor gira adelante


r0053.0 Frenado por corriente continua activo


r0053.1 n_Act > p2167 (n_Inhib)


r0053.2 n_Act <= p1080 (n_Min)


r0053.3 I_Act > p2170


r0053.4 n_Act > p2155


r0053.5 n_Act <= p2155


r0053.6 n_Act >= n_Set


r0053.10 Salida de regulador tecnológico en límite inferior


r0053.11 Salida de regulador tecnológico en límite superior


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: DO: Digital Output (Salida digital)


Bor: Borne


Salida de relé: NO = contacto normalmente abierto, NC = contacto normalmente cerrado


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el borne DO 1 (NO: bor. 21).


Recomendación: r0052.0 Listo para conexión


r0052.1 Listo para servicio


r0052.2 Servicio habilitado


r0052.3 Fallo activo


r0052.4 Parada natural activa (DES2)


r0052.5 Parada rápida activa (DES3)


r0052.6 Bloqueo de conexión activo


r0052.7 Alarma activa


r0052.9 Mando solicitado


r0052.14 Motor gira adelante


r0053.0 Frenado por corriente continua activo


r0053.1 n_Act > p2167 (n_Inhib)


r0053.2 n_Act <= p1080 (n_Min)


r0053.3 I_Act > p2170


r0053.4 n_Act > p2155


p0730 BI: CU Fuente de señal para borne DO 0 / CU F_s DO 0
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2119, 2030, 2130


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 52.3 


p0731 BI: CU Fuente de señal para borne DO 1 / CU F_s DO 1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2119, 2030, 2130


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 52.7 
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r0053.5 n_Act <= p2155


r0053.6 n_Act >= n_Set


r0053.10 Salida de regulador tecnológico en límite inferior


r0053.11 Salida de regulador tecnológico en límite superior


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: DO: Digital Output (Salida digital)


Bor: Borne


Salida de relé: NO = contacto normalmente abierto, NC = contacto normalmente cerrado


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el borne DO 2 (NO: bor. 24/NC: bor. 23)


Recomendación: r0052.0 Listo para conexión


r0052.1 Listo para servicio


r0052.2 Servicio habilitado


r0052.3 Fallo activo


r0052.4 Parada natural activa (DES2)


r0052.5 Parada rápida activa (DES3)


r0052.6 Bloqueo de conexión activo


r0052.7 Alarma activa


r0052.9 Mando solicitado


r0052.14 Motor gira adelante


r0053.0 Frenado por corriente continua activo


r0053.1 n_Act > p2167 (n_Inhib)


r0053.2 n_Act <= p1080 (n_Min)


r0053.3 I_Act > p2170


r0053.4 n_Act > p2155


r0053.5 n_Act <= p2155


r0053.6 n_Act >= n_Set


r0053.10 Salida de regulador tecnológico en límite inferior


r0053.11 Salida de regulador tecnológico en límite superior


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: DO: Digital Output (Salida digital)


Bor: Borne


Salida de relé: NO = contacto normalmente abierto, NC = contacto normalmente cerrado


Descripción: Visualiza el estado de las salidas digitales.


p0732 BI: CU Fuente de señal para borne DO 2 / CU F_s DO 2
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2119, 2030, 2130


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 52.2 


r0747 CU Salidas digitales Estado / CU DO Estado
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2130, 2131, 2132, 2133


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 DO 0 (NO: bor. 19/NC: bor. 18) High Low -
01 DO 1 (NO: bor. 21) High Low -
02 DO 2 (NO: bor. 24/NC: bor. 23) High Low -
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Nota: DO: Digital Output (Salida digital)


Bor: Borne


Salida de relé: NO = contacto normalmente abierto, NC = contacto normalmente cerrado


Se considera la inversión realizada con p0748.


Descripción: Ajuste para invertir las señales en las salidas digitales.


Nota: DO: Digital Output (Salida digital)


Bor: Borne


Salida de relé: NO = contacto normalmente abierto, NC = contacto normalmente cerrado


Descripción: Visualiza, y saca por binector, el estado de las entradas analógicas.


Nota: AI: Analog Input (Entrada analógica)


Descripción: Visualiza la tensión de entrada actual en V si está ajustada como entrada de tensión.


Visualiza la intensidad de entrada actual en mA si está ajustada como entrada de intensidad y está conectada la 
resistencia de carga.


Visualiza la temperatura actual en °C si está ajustada como sensor de temperatura y con divisor de tensión 
conectado.


Índice: [0] = AI0 (bor 3/4)
[1] = AI1 (bor 10/11)
[2] = AI2 (bor 50/51)
[3] = AI3 (bor 52/53)


Dependencia: El tipo de entrada analógica AIx (de tensión, intensidad o temperatura) se ajusta mediante p0756.


Ver también: p0756


Nota: AI: Analog Input (Entrada analógica)


Bor: Borne


p0748 CU Invertir salidas digitales / CU DO inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2201, 2242


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 DO 0 (NO: bor. 19/NC: bor. 18) Invertido No invertido -
01 DO 1 (NO: bor. 21) Invertido No invertido -
02 DO 2 (NO: bor. 24/NC: bor. 23) Invertido No invertido -


r0751.0...10 BO: CU Entradas analógicas Palabra estado / CU AI Palabra_est
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2251, 2252


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Rotura de hilo de entrada analógica AI0 Sí No -
01 Rotura de hilo de entrada analógica AI1 Sí No -
02 Rotura de hilo de entrada analógica AI2 Sí No -
08 Sin rotura de hilo de entrada analógica AI0 Sí No -
09 Sin rotura de hilo de entrada analógica AI1 Sí No -
10 Sin rotura de hilo de entrada analógica AI2 Sí No -


r0752[0...3] CO: CU Tensión/intensidad de entrada actual de entradas analógicas / 
CU U/I_ent actu AI
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p0514 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9566, 9568, 9576


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Ajusta la constante de tiempo del filtro de paso bajo de 1er orden para las entradas analógicas.


Índice: [0] = AI0 (bor 3/4)
[1] = AI1 (bor 10/11)
[2] = AI2 (bor 50/51)
[3] = AI3 (bor 52/53)


Nota: AI: Analog Input (Entrada analógica)


Bor: Borne


Descripción: Visualiza el valor de entrada relativo actual de las entradas analógicas.


Las señales se usan al continuar la conexión a la magnitud de referencia p200x y p205x.


Índice: [0] = AI0 (bor 3/4)
[1] = AI1 (bor 10/11)
[2] = AI2 (bor 50/51)
[3] = AI3 (bor 52/53)


Nota: AI: Analog Input (Entrada analógica)


Bor: Borne


Descripción: Ajusta el tipo de entradas analógicas.


p0756[0...1] = 0, 1, 4 equivale a una entrada de tensión (r0752, p0757, p0759 se indican en V).


p0756[0...2] = 2, 3 equivale a una entrada de intensidad (r0752, p0757, p0759 se indican en mA).


p0756[2...3] = 6, 7, 10 equivale a una entrada de resistencia para la medición de temperatura (r0752, p0757, p0759 
se indican en °C).


p0756[2...3] = 8, ningún sensor de temperatura conectado. Modo para desactivar la vigilancia de sensores (alarma 
A03520).


Además hay que ajustar el interruptor DIP correspondiente.


En la entrada de tensión, el interruptor DIP AI0/1 deberá ajustarse en la posición "U".


En la entrada de intensidad, el interruptor DIP AI0/1 o AI2 deberá ajustarse en la posición "I".


En la entrada de temperatura, el interruptor DIP AI2 deberá ajustarse en la posición "TEMP".


Valor: 0: Entrada de tensión unipolar (0 V ... +10 V)
1: Entrada de tensión unipolar vigilada (+2 V ... +10 V)
2: Entrada de intensidad unipolar (0 mA ... +20 mA)
3: Entrada de intensidad unipolar vigilada (+4 mA ... +20 mA)
4: Entrada de tensión bipolar (-10 V ... +10 V)
6: Sensor de temperatura LG-Ni1000


p0753[0...3] CU Constante de tiempo de filtro Entradas analógicas / CU AI T_filtro
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9566, 9568, 9576


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [ms] 1000.0 [ms] 0.0 [ms]


r0755[0...3] CO: CU Entradas analógicas valor actual en porcentaje / CU AI Valor en %
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9566, 9568, 9576


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p0756[0...3] CU Tipos de entradas analógicas / CU AI Tipo
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9566, 9568, 9576


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 10 [0] 4 


[1] 4 


[2] 2 


[3] 8 
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7: Sensor de temperatura PT1000
8: Ningún sensor conectado
10: Sensor de temperatura DIN Ni 1k (6180 ppm / K)


Índice: [0] = AI0 (bor 3/4)
[1] = AI1 (bor 10/11)
[2] = AI2 (bor 50/51)
[3] = AI3 (bor 52/53)


Dependencia: Ver también: A03520


Advertencia: La diferencia máxima de tensión entre los bornes analógicos de entrada AI+, AI- y la masa no deberá superar 35 V.


Al operar con resistencia de carga conectada (interruptor DIP en la posición "I"), la diferencia de tensión entre las 
entradas diferenciales AI+ y AI- no deberá superar 10 V ni la intensidad impuesta deberá superar 80 mA, pues de lo 
contrario se daña la entrada.


Nota: Si se modifica p0756 los parámetros de la característica de normalización (p0757, p0758, p0759, p0760) se 
sobrescriben con los valores predeterminados siguientes:


Con p0756 = 0, 4 se ajusta p0757 = 0,0 V, p0758 = 0,0%, p0759 = 10,0 V y p0760 = 100,0%.


Con p0756 = 1 se ajusta p0757 = 2.0 V, p0758 = 0,0%, p0759 = 10.0 V y p0760 = 100,0%.


Con p0756 = 2 se ajusta p0757 = 0.0 mA, p0758 = 0,0%, p0759 = 20,0 mA y p0760 = 100,0%.


Con p0756 = 3 se ajusta p0757 = 4,0 mA, p0758 = 0,0%, p0759 = 20,0 mA y p0760 = 100,0%.


Con p0756 = 6, 7 se ajusta p0757 = 0 °C, p0758 = 0,0%, p0759 = 100 °C y p0760 = 100,0%.


Descripción: Ajusta la característica de normalización para las entradas analógicas.


La característica de normalización para las entradas analógicas se define mediante 2 puntos.


Este parámetro define la coordenada x (V, mA, ºC) del 1.º par de valores de la característica.


Índice: [0] = AI0 (bor 3/4)
[1] = AI1 (bor 10/11)
[2] = AI2 (bor 50/51)
[3] = AI3 (bor 52/53)


Nota: Los parámetros para la característica no tienen efecto limitador.


Descripción: Ajusta la característica de normalización para las entradas analógicas.


La característica de normalización para las entradas analógicas se define mediante 2 puntos.


Este parámetro define la coordenada y (en porcentaje) del 1er par de valores de la característica.


Índice: [0] = AI0 (bor 3/4)
[1] = AI1 (bor 10/11)
[2] = AI2 (bor 50/51)
[3] = AI3 (bor 52/53)


Nota: Los parámetros para la característica no tienen efecto limitador.


p0757[0...3] CU Característica de entradas analógicas valor x1 / CU Carac. AI x1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9566, 9568, 9576


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-50.000 160.000 0.000 


p0758[0...3] CU Característica de entradas analógicas valor y1 / CU Carac. AI y1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9566, 9568, 9576


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-1000.00 [%] 1000.00 [%] 0.00 [%]
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Descripción: Ajusta la característica de normalización para las entradas analógicas.


La característica de normalización para las entradas analógicas se define mediante 2 puntos.


Este parámetro define la coordenada x (V, mA, ºC) del 2.º par de valores de la característica.


Índice: [0] = AI0 (bor 3/4)
[1] = AI1 (bor 10/11)
[2] = AI2 (bor 50/51)
[3] = AI3 (bor 52/53)


Nota: Los parámetros para la característica no tienen efecto limitador.


Descripción: Ajusta la característica de normalización para las entradas analógicas.


La característica de normalización para las entradas analógicas se define mediante 2 puntos.


Este parámetro define la coordenada y (en porcentaje) del 2º par de valores de la característica.


Índice: [0] = AI0 (bor 3/4)
[1] = AI1 (bor 10/11)
[2] = AI2 (bor 50/51)
[3] = AI3 (bor 52/53)


Nota: Los parámetros para la característica no tienen efecto limitador.


Descripción: Ajusta el umbral de respuesta para la vigilancia de rotura de hilo de las entradas analógicas.


La unidad del valor del parámetro depende del tipo de entrada analógica ajustado.


Índice: [0] = AI0 (bor 3/4)
[1] = AI1 (bor 10/11)
[2] = AI2 (bor 50/51)
[3] = AI3 (bor 52/53)


Dependencia: La vigilancia de rotura de hilo está activada en el siguiente tipo de entrada analógica:


p0756[0...1] = 1 (entrada de tensión unipolar vigilada (+2 V ... +10 V)), unidad [V]


p0756[0...2] = 3 (entrada de intensidad unipolar vigilada (+4 mA ... +20 mA)), unidad [mA]


p0756[3]: No es posible efectuar la vigilancia de rotura de hilo para esta entrada analógica.


Ver también: p0756


Nota: AI: Analog Input (Entrada analógica)


Con p0761 = 0 no se vigila la rotura de hilo.


p0759[0...3] CU Característica de entradas analógicas valor x2 / CU Carac. AI x2
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9566, 9568, 9576


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-50.000 160.000 [0] 10.000 


[1] 10.000 


[2] 20.000 


[3] 100.000 


p0760[0...3] CU Característica de entradas analógicas valor y2 / CU Carac. AI y2
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9566, 9568, 9576


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-1000.00 [%] 1000.00 [%] 100.00 [%]


p0761[0...3] CU Entradas analógicas Vigilancia rotura hilo Umbral respuesta / CU umb rot_hilo
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9566, 9568


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 20.00 2.00 
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Descripción: Ajusta el retardo para la vigilancia de rotura de hilo de las entradas analógicas.


Índice: [0] = AI0 (bor 3/4)
[1] = AI1 (bor 10/11)
[2] = AI2 (bor 50/51)
[3] = AI3 (bor 52/53)


Nota: AI: Analog Input (Entrada analógica)


Descripción: Determina el ancho de la zona muerta en la entrada analógica.


Tipo de entrada analógica unipolar (p. ej. 0 ... +10 V):


La zona muerta comienza con la característica x1/y1 (p0757/p0758).


Tipo de entrada analógica bipolar (p. ej. -10 V ... +10 V):


La zona muerta se encuentra en el centro simétrico entre la característica x1/y1 (p0757/p0758) y x2/y2 
(p0759/p0760). El valor ajustado duplica la zona muerta.


Índice: [0] = AI0 (bor 3/4)
[1] = AI1 (bor 10/11)
[2] = AI2 (bor 50/51)
[3] = AI3 (bor 52/53)


Nota: AI: Analog Input (Entrada analógica)


Bor: Borne


Descripción: Ajusta la fuente de señal para las salidas analógicas.


Índice: [0] = AO0 (borne 12/13)
[1] = AO1 (borne 26/27)


Nota: AO: Analog Output (Salida analógica)


Bor: Borne


Descripción: Visualiza el valor de salida actual de las salidas analógicas.


Índice: [0] = AO0 (borne 12/13)
[1] = AO1 (borne 26/27)


p0762[0...3] CU Entradas analógicas Vigilancia de rotura de hilo Retardo / CU Ret rot_hilo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9566, 9568


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 1000 [ms] 100 [ms]


p0764[0...3] CU Entradas analógicas Zona muerta / CU EA Zon muer
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2251


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 20.000 0.000 


p0771[0...1] CI: CU Salidas analógicas Fuente de señal / CU AO F_s
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2261


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 21[0] 


[1] 27[0] 


r0772[0...1] CU Salida analógicas Valor de salida actual relativo / CU AO Sal act rel
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9572


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]
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Nota: AO: Analog Output (Salida analógica)


Bor: Borne


Descripción: Ajusta la constante de tiempo del filtro paso bajo de 1er orden para las salidas analógicas.


Índice: [0] = AO0 (borne 12/13)
[1] = AO1 (borne 26/27)


Nota: AO: Analog Output (Salida analógica)


Bor: Borne


Descripción: Visualiza la tensión o intensidad de salida actual en las salidas analógicas.


Índice: [0] = AO0 (borne 12/13)
[1] = AO1 (borne 26/27)


Dependencia: Ver también: p0776


Nota: AO: Analog Output (Salida analógica)


Bor: Borne


Descripción: Activa la formación de valor absoluto para las salidas analógicas.


Valor: 0: Sin formación de valor absoluto
1: Formación de valor absoluto activada


Índice: [0] = AO0 (borne 12/13)
[1] = AO1 (borne 26/27)


Nota: AO: Analog Output (Salida analógica)


Bor: Borne


Descripción: Ajusta el tipo de salidas analógicas.


p0776[x] = 1 equivale a una salida de tensión (p0774, p0778, p0780 se indican en V).


p0776[x] = 0, 2 equivale a una salida de intensidad (p0774, p0778, p0780 se indican en mA).


Valor: 0: Salida de intensidad (0 mA ... +20 mA)
1: Salida de tensión (0 V ... +10 V)
2: Salida de intensidad (+4 mA ... +20 mA)


p0773[0...1] CU Salidas analógicas Constante de tiempo de filtro / CU T filtrado AO
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9572


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [ms] 1000.0 [ms] 0.0 [ms]


r0774[0...1] CU Salidas analógicas Tensión/intensidad de salida actual / CU AO U/I sal
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9572


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p0775[0...1] CU Salidas analógicas Activar formación de valor absoluto / CU Activ Vabs AO
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9572


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p0776[0...1] CU Salidas analógicas Tipo / CU Tipo AO
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9572


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 0 
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Índice: [0] = AO0 (borne 12/13)
[1] = AO1 (borne 26/27)


Nota: Si se modifica p0776, los parámetros de la característica de normalización (p0777, p0778, p0779, p0780) se 
sobrescriben con los valores predeterminados siguientes:


Con p0776 = 0 se ajusta p0777 = 0.0%, p0778 = 0.0 mA, p0779 = 100.0% y p0780 = 20.0 mA.


Con p0776 = 1 se ajusta p0777 = 0.0%, p0778 = 0.0 V, p0779 = 100.0% y p0780 = 10.0 V.


Con p0776 = 2 se ajusta p0777 = 0.0%, p0778 = 4.0 mA, p0779 = 100.0% y p0780 = 20.0 mA.


Descripción: Ajusta la característica de normalización para las salidas analógicas.


La característica de normalización para las salidas analógicas se define mediante 2 puntos.


Este parámetro define la coordenada x (en porcentaje) del 1er par de valores de la característica.


Índice: [0] = AO0 (borne 12/13)
[1] = AO1 (borne 26/27)


Dependencia: Ver también: p0776


Atención: Este parámetro se sobrescribe automáticamente cuando se modifica p0776 (tipo de salida analógica).


Nota: Los parámetros para la característica no tienen efecto limitador.


Descripción: Ajusta la característica de normalización para las salidas analógicas.


La característica de normalización para las salidas analógicas se define mediante 2 puntos.


Este parámetro define las coordenadas y (tensión de salida en V o intensidad de salida en mA) del 1er par de 
valores de la característica.


Índice: [0] = AO0 (borne 12/13)
[1] = AO1 (borne 26/27)


Dependencia: La unidad de este parámetro (V o mA) depende del tipo de la salida analógica.


Ver también: p0776


Atención: Este parámetro se sobrescribe automáticamente cuando se modifica p0776 (tipo de salida analógica).


Nota: Los parámetros para la característica no tienen efecto limitador.


Descripción: Ajusta la característica de normalización para las salidas analógicas.


La característica de normalización para las salidas analógicas se define mediante 2 puntos.


Este parámetro define la coordenada x (en porcentaje) del 2º par de valores de la característica.


Índice: [0] = AO0 (borne 12/13)
[1] = AO1 (borne 26/27)


Dependencia: Ver también: p0776


Atención: Este parámetro se sobrescribe automáticamente cuando se modifica p0776 (tipo de salida analógica).


Nota: Los parámetros para la característica no tienen efecto limitador.


p0777[0...1] CU Salidas analógicas Característica valor x1 / CU Carac. AO x1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9572


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-1000.00 [%] 1000.00 [%] 0.00 [%]


p0778[0...1] CU Salidas analógicas Característica valor y1 / CU AO Carac y1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9572


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-20.000 [V] 20.000 [V] 0.000 [V]


p0779[0...1] CU Salidas analógicas Característica valor x2 / CU AO Carac x2
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9572


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-1000.00 [%] 1000.00 [%] 100.00 [%]
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Descripción: Ajusta la característica de normalización para las salidas analógicas.


La característica de normalización para las salidas analógicas se define mediante 2 puntos.


Este parámetro define las coordenadas y (tensión de salida en V o intensidad de salida en mA) del 2º par de valores 
de la característica.


Índice: [0] = AO0 (borne 12/13)
[1] = AO1 (borne 26/27)


Dependencia: La unidad de este parámetro (V o mA) depende del tipo de la salida analógica.


Ver también: p0776


Atención: Este parámetro se sobrescribe automáticamente cuando se modifica p0776 (tipo de salida analógica).


Nota: Los parámetros para la característica no tienen efecto limitador.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para invertir las señales de la salida analógica.


Índice: [0] = AO0 (borne 12/13)
[1] = AO1 (borne 26/27)


Nota: AO: Analog Output (Salida analógica)


Bor: Borne


Descripción: Visualiza el estado de las salidas analógicas.


Nota: AO: Analog Output (Salida analógica)


Descripción: Ajusta y saca por conector el control de las salidas analógicas mediante bus de campo.


Índice: [0] = AO0 (borne 12/13)
[1] = AO1 (borne 26/27)


Dependencia: Ver también: p0771


p0780[0...1] CU Salidas analógicas Característica valor y2 / CU AO Carac y2
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9572


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-20.000 [V] 20.000 [V] 20.000 [V]


p0782[0...1] BI: CU Salidas analógicas Inversión Fuente de señal / CU AO Inv F_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9572


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r0785.0...1 BO: CU Salidas analógicas Palabra de estado / CU AO ZSW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9572


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 AO 0 negativa Sí No -
01 AO 1 negativa Sí No -


p0791[0...1] CO: Salidas analógicas bus de campo / AO bus campo
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.000 [%] 200.000 [%] 0.000 [%]
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Nota: AO: Analog Output (Salida analógica)


Para controlar las salidas analógicas mediante bus de campo deben realizarse las siguientes interconexiones:


- AO 0: p0771[0] con p0791[0]


- AO 1: p0771[1] con p0791[1]


Descripción: Ajusta el modo de simulación para las entradas digitales.


Dependencia: La consigna para las señales de entrada se especifica vía p0796.


Ver también: p0796


Nota: Este parámetro no se guarda al salvar los datos (p0971).


AI: Analog Input (Entrada analógica)


DI: Digital Input (Entrada digital)


Bor: Borne


Descripción: Ajusta la consigna para las señales de entrada en el modo de simulación de las entradas digitales.


Dependencia: La simulación de una entrada digital se selecciona con p0795.


Ver también: p0795


Nota: Este parámetro no se guarda al salvar los datos (p0971).


AI: Analog Input (Entrada analógica)


DI: Digital Input (Entrada digital)


Bor: Borne


p0795 CU Entradas digitales Modo de simulación / CU DI Simulación
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2201, 2221, 2256


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0000 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 DI 0 (borne 5) Simulación Evaluación bornes -
01 DI 1 (borne 6) Simulación Evaluación bornes -
02 DI 2 (borne 7) Simulación Evaluación bornes -
03 DI 3 (borne 8) Simulación Evaluación bornes -
04 DI 4 (borne 16) Simulación Evaluación bornes -
05 DI 5 (borne 17) Simulación Evaluación bornes -
11 DI 11 (borne 3, 4) AI 0 Simulación Evaluación bornes -
12 DI 12 (bor 10, 11) AI 1 Simulación Evaluación bornes -


p0796 CU Entradas digitales Modo de simulación Consigna / CU DI Simul cons
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2201, 2221, 2256


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0000 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 DI 0 (borne 5) High Low -
01 DI 1 (borne 6) High Low -
02 DI 2 (borne 7) High Low -
03 DI 3 (borne 8) High Low -
04 DI 4 (borne 16) High Low -
05 DI 5 (borne 17) High Low -
11 DI 11 (borne 3, 4) AI 0 High Low -
12 DI 12 (borne 10, 11) AI 1 High Low -
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Descripción: Ajusta el modo de simulación para las entradas analógicas.


Valor: 0: Evaluación de bornes para entrada analógica x
1: Simulación para entrada analógica x


Índice: [0] = AI0 (bor 3/4)
[1] = AI1 (bor 10/11)
[2] = AI2 (bor 50/51)
[3] = AI3 (bor 52/53)


Dependencia: La consigna para la tensión de entrada se especifica con p0798.


Ver también: p0798


Nota: Este parámetro no se guarda al salvar los datos (p0971).


AI: Analog Input (Entrada analógica)


Descripción: Ajusta la consigna para el valor de entrada en el modo de simulación de las entradas analógicas.


Índice: [0] = AI0 (bor 3/4)
[1] = AI1 (bor 10/11)
[2] = AI2 (bor 50/51)
[3] = AI3 (bor 52/53)


Dependencia: La simulación de una entrada analógica se selecciona con p0797.


Si AI x está parametrizada como entrada de tensión (p0756), entonces la consigna es una tensión en V.


Si AI x está parametrizada como entrada de intensidad (p0756), entonces la consigna es una intensidad en mA.


Ver también: p0756, p0797


Nota: Este parámetro no se guarda al salvar los datos (p0971).


AI: Analog Input (Entrada analógica)


Descripción: Ajusta el número para la transferencia de datos de un backup de parámetros de/a la tarjeta de memoria.


Transfiere de la tarjeta de memoria a la memoria del equipo (p0804 = 1):


- Ajusta la fuente del backup de parámetros (p. ej. p0802 = 48 --> PS048xxx.ACX es la fuente).


Transfiere de la memoria no volátil del equipo a la tarjeta de memoria (p0804 = 2):


- Ajusta el destino del backup de parámetros (p. ej. p0802 = 23 --> PS023xxx.ACX es el destino).


Dependencia: Ver también: p0803, p0804


Atención: Si los datos de la memoria volátil y de la no volátil del equipo son distintos, puede ser necesario guardar de modo no 
volátil en la tarjeta de memoria antes de efectuar la transferencia (p. ej. p0971 = 1).


p0797[0...3] CU Entradas analógicas Modo de simulación / CU Modo sim AI
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p0798[0...3] CU Entradas analógicas Consigna del modo de simulación / CU AI Cons simul
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-50.000 2000.000 0.000 


p0802 Transferencia de datos: Tarjeta de memoria como fuente/destino / Tarj mem fuen/dest
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 100 0 
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Descripción: Ajusta el número para la transferencia de datos de un backup de parámetros de/a la memoria del equipo.


Transfiere de la tarjeta de memoria a la memoria del equipo (p0804 = 1):


- Ajusta el destino del backup de parámetros (p. ej. p0803 = 10 --> PS010xxx.ACX es el destino).


Transfiere de la memoria no volátil del equipo a la tarjeta de memoria (p0804 = 2):


- Ajusta la fuente del backup de parámetros (p. ej. p0803 = 11 --> PS011xxx.ACX es la fuente).


Valor: 0: Fuente/destino estándar
10: Fuente/destino con ajuste 10
11: Fuente/destino con ajuste 11
12: Fuente/destino con ajuste 12


Dependencia: Ver también: p0802, p0804


Atención: Si los datos de la memoria volátil y de la no volátil del equipo son distintos, puede ser necesario guardar de modo no 
volátil en la tarjeta de memoria antes de efectuar la transferencia (p. ej. p0971 = 1).


Descripción: Ajusta el sentido de transferencia e inicio de la transferencia de datos entre la tarjeta de memoria y la memoria no 
volátil del equipo.


Ejemplo 1:


El backup de parámetros debe transferirse de la memoria del equipo a la tarjeta de memoria con el ajuste 0. El 
backup de parámetros debe guardarse en la tarjeta de memoria con el ajuste 22.


p0802 = 22 (definir el backup de parámetros con el ajuste 22 en la tarjeta de memoria como destino)


p0803 = 0 (definir el backup de parámetros con el ajuste 0 en la memoria del equipo como fuente)


p0804 = 2 (iniciar la transferencia de datos de la memoria del equipo a la tarjeta de memoria)


--> PS000xxx.ACX se transfiere de la memoria del equipo a la tarjeta de memoria y se guarda como PS022xxx.ACX.


Ejemplo 2:


El backup de parámetros debe transferirse de la tarjeta de memoria a la memoria del equipo con el ajuste 22. El 
backup de parámetros debe guardarse en la memoria del equipo con el ajuste 0.


p0802 = 22 (definir el backup de parámetros con el ajuste 22 en la tarjeta de memoria como fuente)


p0803 = 0 (definir el backup de parámetros con el ajuste 0 en la memoria del equipo como destino)


p0804 = 1 (iniciar la transferencia de datos de la tarjeta de memoria a la memoria del equipo)


--> PS022xxx.ACX se transfiere de la tarjeta de memoria a la memoria del equipo y se guarda como PS000xxx.ACX.


Ejemplo 3 (sólo admitido con PROFIBUS/PROFINET):


los datos del dispositivo PROFIBUS o PROFINET (GSD) deben transferirse de la memoria del equipo a la tarjeta de 
memoria.


p0802 = (no relevante)


p0803 = (no relevante)


p0804 = 12 (transferencia de los archivos GSD a la tarjeta de memoria)


--> Los archivos GSD se transfieren de la memoria del equipo a la tarjeta de memoria y se guardan en el directorio 
/SIEMENS/SINAMICS/DATA/CFG.


Valor: 0: Inactivo
1: De la tarjeta de memoria a la memoria del equipo
2: De la memoria del equipo a la tarjeta de memoria
1001: No es posible abrir archivo de tarjeta de memoria
1002: No es posible abrir archivo de la memoria del equipo


p0803 Transferencia de datos: memoria del equipo como fuente/destino / 
Mem equi fuen/dest
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 12 0 


p0804 Inicio de la transferencia de datos / Inic transf datos
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1100 0 
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1003: Tarjeta de memoria no encontrada
1100: No es posible transferir el archivo


Dependencia: Ver también: p0802, p0803


Atención: La tarjeta de memoria no debe extraerse durante la transferencia de datos.


Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Si al conectar la Control Unit se detecta un backup de parámetros con el ajuste 0 en la tarjeta de memoria 
(PS000xxx.ACX), éste se transfiere automáticamente a la memoria del equipo.


Si la tarjeta de memoria está introducida y se guardan los parámetros de forma no volátil (p. ej., con la función 
"Copiar de RAM a ROM"), se escribirá automáticamente también un backup de parámetros con el ajuste 0 
(PS000xxx.ACX) en la tarjeta de memoria.


Una vez concluida la transferencia de datos sin error, este parámetro se resetea a 0 automáticamente. En caso de 
fallo, el parámetro se ajusta a un valor > 1000. Posibles causas de error:


p0804 = 1001:


el backup de parámetros ajustado como fuente en p0802 en la tarjeta de memoria no existe o bien dicha tarjeta no 
cuenta con espacio libre suficiente.


p0804 = 1002:


el backup de parámetros ajustado como fuente en p0803 en la memoria del equipo no existe o bien dicha memoria 
no cuenta con espacio libre suficiente.


p0804 = 1003:


No se ha insertado tarjeta de memoria.


Descripción: Ajusta el sentido de transferencia e inicio de la transferencia de datos entre la tarjeta de memoria y la memoria no 
volátil del equipo.


Ejemplo 1:


El backup de parámetros debe transferirse de la memoria del equipo a la tarjeta de memoria con el ajuste 0. El 
backup de parámetros debe guardarse en la tarjeta de memoria con el ajuste 22.


p0802 = 22 (definir el backup de parámetros con el ajuste 22 en la tarjeta de memoria como destino)


p0803 = 0 (definir el backup de parámetros con el ajuste 0 en la memoria del equipo como fuente)


p0804 = 2 (iniciar la transferencia de datos de la memoria del equipo a la tarjeta de memoria)


--> PS000xxx.ACX se transfiere de la memoria del equipo a la tarjeta de memoria y se guarda como PS022xxx.ACX.


Ejemplo 2:


El backup de parámetros debe transferirse de la tarjeta de memoria a la memoria del equipo con el ajuste 22. El 
backup de parámetros debe guardarse en la memoria del equipo con el ajuste 0.


p0802 = 22 (definir el backup de parámetros con el ajuste 22 en la tarjeta de memoria como fuente)


p0803 = 0 (definir el backup de parámetros con el ajuste 0 en la memoria del equipo como destino)


p0804 = 1 (iniciar la transferencia de datos de la tarjeta de memoria a la memoria del equipo)


--> PS022xxx.ACX se transfiere de la tarjeta de memoria a la memoria del equipo y se guarda como PS000xxx.ACX.


Ejemplo 3 (sólo admitido con PROFIBUS/PROFINET):


los datos del dispositivo PROFIBUS o PROFINET (GSD) deben transferirse de la memoria del equipo a la tarjeta de 
memoria.


p0802 = (no relevante)


p0803 = (no relevante)


p0804 = 12 (transferencia de los archivos GSD a la tarjeta de memoria)


--> Los archivos GSD se transfieren de la memoria del equipo a la tarjeta de memoria y se guardan en el directorio 
/SIEMENS/SINAMICS/DATA/CFG.


Valor: 0: Inactivo
1: De la tarjeta de memoria a la memoria del equipo
2: De la memoria del equipo a la tarjeta de memoria
12: Memoria equipo (archivos GSD) a tarjeta memoria


p0804 Inicio de la transferencia de datos / Inic transf datos
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1100 0 
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1001: No es posible abrir archivo de tarjeta de memoria
1002: No es posible abrir archivo de la memoria del equipo
1003: Tarjeta de memoria no encontrada
1100: No es posible transferir el archivo


Dependencia: Ver también: p0802, p0803


Atención: La tarjeta de memoria no debe extraerse durante la transferencia de datos.


Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Si al conectar la Control Unit se detecta un backup de parámetros con el ajuste 0 en la tarjeta de memoria 
(PS000xxx.ACX), éste se transfiere automáticamente a la memoria del equipo.


Si la tarjeta de memoria está introducida y se guardan los parámetros de forma no volátil (p. ej., con la función 
"Copiar de RAM a ROM"), se escribirá automáticamente también un backup de parámetros con el ajuste 0 
(PS000xxx.ACX) en la tarjeta de memoria.


Una vez concluida la transferencia de datos sin error, este parámetro se resetea a 0 automáticamente. En caso de 
fallo, el parámetro se ajusta a un valor > 1000. Posibles causas de error:


p0804 = 1001:


el backup de parámetros ajustado como fuente en p0802 en la tarjeta de memoria no existe o bien dicha tarjeta no 
cuenta con espacio libre suficiente.


p0804 = 1002:


el backup de parámetros ajustado como fuente en p0803 en la memoria del equipo no existe o bien dicha memoria 
no cuenta con espacio libre suficiente.


p0804 = 1003:


No se ha insertado tarjeta de memoria.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para bloquear el mando.


Dependencia: Ver también: r0807


Nota: La prioridad de mando es usada por ejemplo por el software de puesta en marcha (panel de mando de 
accionamiento).


Descripción: Visualiza quién tiene el mando.


El accionamiento puede mandarse a través de interconexión BICO o desde el exterior (p. ej. software de puesta en 
marcha).


Dependencia: Ver también: p0806


Atención: El punto o prioridad de mando sólo tiene efecto sobre la palabra de mando 1 y la consigna de velocidad 1. Otras 
palabras de mando/consignas pueden proceder de un controlador (p. ej. PLC).


Nota: Bit 0 = 0: Interconexión BICO activa


Bit 0 = 1: Mando en poder de PC/AOP


La prioridad de mando es usada por ejemplo por el software de puesta en marcha (panel de mando de 
accionamiento).


p0806 BI: Bloquear mando / Bloq. ManPC
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r0807.0 BO: Punto de mando activo / Mando PC act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Punto de mando activo Sí No 3030
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Descripción: Copiar un juego de datos de mando(Command Data Set, CDS) en otro.


Índice: [0] = Juego datos mando fuente
[1] = Juego datos mando destino
[2] = Iniciar copia


Dependencia: Ver también: r3996


Atención: Al copiar los juegos de datos de mando es posible que se produzcan interrupciones breves de la comunicación.


Nota: Forma de proceder:


1. Registrar en el índice 0 qué juego de datos de mando debe copiarse.


2. Registrar en el índice 1 el juego de datos de mando en el que debe copiarse.


3. Iniciar copia: Cambiar el índice 2 de 0 a1.


Al final de la operación de copia se ajusta automáticamente p0809[2] = 0.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para seleccionar el juego de datos de mando Bit 0 (Command Data Set, CDS Bit 0).


Dependencia: Ver también: r0050, p0811, r0836


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: El juego de datos de mando seleccionado a través de las entradas de binector se indica en r0836.


El juego de datos de mando actualmente activo se indica en r0050.


Un juego de datos de mando se copia con p0809.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para seleccionar el juego de datos de mando Bit 0 (Command Data Set, CDS Bit 0).


Dependencia: Ver también: r0050, p0811, r0836


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: El juego de datos de mando seleccionado a través de las entradas de binector se indica en r0836.


El juego de datos de mando actualmente activo se indica en r0050.


Un juego de datos de mando se copia con p0809.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para seleccionar el juego de datos de mando Bit 1 (Command Data Set, CDS Bit 1).


Dependencia: Ver también: r0050, p0810, r0836


p0809[0...2] Copiar juego de datos CDS / Copiar CDS
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8560


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 


p0810 BI: Selección juego de datos de mando CDS Bit 0 / Selec. CDS Bit 0
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8560


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p0810 BI: Selección juego de datos de mando CDS Bit 0 / Selec. CDS Bit 0
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8560


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 722.3 


p0811 BI: Selección juego de datos de mando CDS Bit 1 / Selec. CDS Bit 1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8560


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Nota: El juego de datos de mando seleccionado a través de las entradas de binector se indica en r0836.


El juego de datos de mando actualmente activo se indica en r0050.


Un juego de datos de mando se copia con p0809.


Descripción: Copiar un juego de datos de accionamiento (Drive Data Set, DDS) en otro.


Índice: [0] = Juego datos accionamiento fuente
[1] = Juego datos accionamiento destino
[2] = Iniciar copia


Dependencia: Ver también: r3996


Atención: Al copiar los juegos de datos de accionamiento es posible que se produzcan interrupciones breves de la 
comunicación.


Nota: Forma de proceder:


1. Registrar en el índice 0 qué juego de datos de accionamiento debe copiarse.


2. Registrar en el índice 1 el juego de datos de accionamiento en el que debe copiarse.


3. Iniciar copia: Cambiar el índice 2 de 0 a1.


Al final de la operación de copia se ajusta automáticamente p0819[2] = 0


Descripción: Ajusta la fuente de señal para seleccionar el juego de datos de accionamiento Bit 0 (Drive Data Set, DDS Bit 0).


Dependencia: Ver también: r0051, p0826, r0837


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para seleccionar el juego de datos de accionamiento Bit 1 (Drive Data Set, DDS Bit 1).


Dependencia: Ver también: r0051, r0837


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Ajusta un número de motor a voluntad para la conmutación de datos del accionamiento.


Si con diferentes juegos de datos de accionamiento se maneja el mismo motor, debe introducirse en estos juegos de 
datos también el mismo número de motor.


p0819[0...2] Juego de datos de accto. DDS Copiar / Copiar DDS
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: C(15) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8565


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 


p0820[0...n] BI: Selección juego de datos de accto. DDS Bit 0 / Selec. DDS Bit 0
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: C(15), T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8565


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p0821[0...n] BI: Selección juego de datos de accto. DDS Bit 1 / Selec. DDS Bit 1
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: C(15), T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8565, 8570


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p0826[0...n] Conmutación motor Nº de motor / Conm_mot Nº motor
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 
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Si con el juego de datos de accionamiento se conmuta simultáneamente el motor, deben utilizarse números de 
motor diferentes. En este caso, la conmutación de juego de datos sólo puede efectuarse si los impulsos están 
bloqueados.


Nota: En el caso de números de motor idénticos, se sigue calculando el mismo modelo térmico del motor al conmutar el 
juego de datos. Si se asignan diferentes números de motor, también se calcularán diferentes modelos (el motor 
inactivo se enfría).


En caso de un mismo número de motor se incluyen los valores de corrección de la adaptación Rs, Lh o kT en la 
conmutación de juego de datos (ver r1782, r1787, r1797).


Descripción: Visualiza la palabra de estado para la conmutación de juego de datos de accionamiento.


Nota: Rel. a bit 02:


La conmutación de juego de datos se retarda durante el período de tiempo para el cálculo interno de parámetros.


Rel. a bit 04:


La conmutación de juego de datos solo se efectúa si no hay activado un cortocircuitado del inducido.


Rel. a bit 05:


La conmutación de juego de datos solo se efectúa si no se está ejecutando la identificación de posición polar.


Rel. a bit 07:


La conmutación de juego de datos solo se efectúa si no se está ejecutando la medida en giro.


Rel. a bit 08:


La conmutación de juego de datos solo se efectúa si no se está ejecutando la identificación de los datos del motor.


Descripción: Visualiza el juego de datos de mando (Command Data Set, CDS) seleccionado a través de entrada de binector.


Dependencia: Ver también: r0050, p0810, p0811


Nota: Los juegos de datos de mando se seleccionan a través de la entrada de binector p0810 y siguientes.


El juego de datos de mando actualmente activo se indica en r0050.


r0835.2...8 CO/BO: Conmutación de juego de datos Palabra de estado / DDS_ZSW
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8575


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
02 Cálculo interno de parámetros activo Sí No -
04 Cortocircuito de inducido activo Sí No -
05 Identificación en curso Sí No -
07 Medida en giro en curso Sí No -
08 Identificación de los datos del motor en 


curso
Sí No -


r0836.0...1 CO/BO: Juego de datos CDS seleccionado / CDS elegido
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8560


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Selec. CDS Bit 0 Con Des -
01 Selec. CDS Bit 1 Con Des -
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Descripción: Visualiza el juego de datos de accionamiento (Drive Data Set, DDS) seleccionado a través de entrada de binector.


Dependencia: Ver también: r0051, p0820, p0821


Nota: Los juegos de datos de accionamiento se seleccionan a través de la entrada de binector p0820 y siguientes.


El juego de datos de accionamiento actualmente activo se indica en r0051.


Si sólo existe un juego de datos, en este parámetro se muestra el valor 0 y no la selección a través de entrada de 
binector.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden "CON/DES (DES1)".


Esta orden corresponde a la palabra de mando 1 bit 0 (STW1.0) en el perfil PROFIdrive.


Recomendación: La conexión no puede efectuarse modificando el ajuste de esta entrada de binector sino sólo mediante un cambio de 
señal correspondiente en la fuente.


Dependencia: Ver también: p1055, p1056


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Con la entrada de binector p0840 = señal 0 el motor puede moverse con Jog a través de la entrada de binector 
p1055 o p1056.


La orden "CON/DES (DES1)" puede darse a través de la entrada de binector p0840 o p1055/p1056.


Con la entrada de binector p0840 = señal 0 se confirma el bloqueo de conexión.


Sólo la fuente de señal que conecta puede usarse también para desconectar.


Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: En accionamiento con regulación de velocidad (p1300 = 20) es aplicable:


- BI: p0840 = Señal 0: DES1 (frenado con generador de rampa, a continuación supresión de impulsos y bloqueo de 
conexión)


En accionamiento con regulación de par (p1300 = 22) es aplicable:


- BI: p0840 = Señal 0: Supresión inmediata de impulsos


En accionamiento con regulación de par (activada con p1501) es aplicable:


- BI: p0840 = Señal 0: No tiene reacción de freno propia, pero supresión de impulsos al detectarse la parada (p1226, 
p1227)


En accionamientos con regulación de velocidad/par es aplicable:


- BI: p0840 = Señal 0/1: CON (habilitación de impulsos posible)


r0837.0...1 CO/BO: Juego de datos de accto. DDS seleccionado / DDS elegido
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8565


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Selec. DDS Bit 0 Con Des -
01 Selec. DDS Bit 1 Con Des -


p0840[0...n] BI: CON / DES (DES1) / CON / DES (DES1)
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501, 2512


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 722.0 


[1] 0 


[2] 0 


[3] 0 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden "CON/DES (DES1)".


Esta orden corresponde a la palabra de mando 1 bit 0 (STW1.0) en el perfil PROFIdrive.


Recomendación: La conexión no puede efectuarse modificando el ajuste de esta entrada de binector sino sólo mediante un cambio de 
señal correspondiente en la fuente.


Dependencia: Ver también: p1055, p1056


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Con la entrada de binector p0840 = señal 0 el motor puede moverse con Jog a través de la entrada de binector 
p1055 o p1056.


La orden "CON/DES (DES1)" puede darse a través de la entrada de binector p0840 o p1055/p1056.


Con la entrada de binector p0840 = señal 0 se confirma el bloqueo de conexión.


Sólo la fuente de señal que conecta puede usarse también para desconectar.


Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: En accionamiento con regulación de velocidad (p1300 = 20) es aplicable:


- BI: p0840 = Señal 0: DES1 (frenado con generador de rampa, a continuación supresión de impulsos y bloqueo de 
conexión)


En accionamiento con regulación de par (p1300 = 22) es aplicable:


- BI: p0840 = Señal 0: Supresión inmediata de impulsos


En accionamiento con regulación de par (activada con p1501) es aplicable:


- BI: p0840 = Señal 0: No tiene reacción de freno propia, pero supresión de impulsos al detectarse la parada (p1226, 
p1227)


En accionamientos con regulación de velocidad/par es aplicable:


- BI: p0840 = Señal 0/1: CON (habilitación de impulsos posible)


Descripción: Ajusta la primera fuente de señal para la orden "No hay parada natural/Parada natural (DES2)".


Actúa la combinación Y de las siguientes señales:


- BI: p0844 "No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de seal 1"


- BI: p0845 "No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 2"


El resultado de la combinación Y corresponde a la palabra de mando 1 bit 1 (STW1.1) en el perfil PROFIdrive.


BI: p0844 = Señal 0 o BI: p0845 = Señal 0


- DES2 (Supresión inmediata de impulsos y bloqueo de conexión)


BI: p0844 = Señal 1 y BI: p0845 = Señal 1


- Sin DES2 (habilitación posible)


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


p0840[0...n] BI: CON / DES (DES1) / CON / DES (DES1)
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501, 2512


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2090.0 


[1] 0 


[2] 0 


[3] 0 


p0844[0...n] BI: No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 1 / DES2 F_s 1
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501, 8720, 8820, 8920


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 
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Descripción: Ajusta la primera fuente de señal para la orden "No hay parada natural/Parada natural (DES2)".


Actúa la combinación Y de las siguientes señales:


- BI: p0844 "No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de seal 1"


- BI: p0845 "No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 2"


El resultado de la combinación Y corresponde a la palabra de mando 1 bit 1 (STW1.1) en el perfil PROFIdrive.


BI: p0844 = Señal 0 o BI: p0845 = Señal 0


- DES2 (Supresión inmediata de impulsos y bloqueo de conexión)


BI: p0844 = Señal 1 y BI: p0845 = Señal 1


- Sin DES2 (habilitación posible)


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Ajusta la segunda fuente de señal para la orden "No hay parada natural/Parada natural (DES2)".


Actúa la combinación Y de las siguientes señales:


- BI: p0844 "No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de seal 1"


- BI: p0845 "No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 2"


El resultado de la combinación Y corresponde a la palabra de mando 1 bit 1 (STW1.1) en el perfil PROFIdrive.


BI: p0844 = Señal 0 o BI: p0845 = Señal 0


- DES2 (Supresión inmediata de impulsos y bloqueo de conexión)


BI: p0844 = Señal 1 y BI: p0845 = Señal 1


- Sin DES2 (habilitación posible)


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC", esta entrada de binector se hace efectiva.


Descripción: Ajusta la segunda fuente de señal para la orden "No hay parada natural/Parada natural (DES2)".


Actúa la combinación Y de las siguientes señales:


- BI: p0844 "No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de seal 1"


- BI: p0845 "No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 2"


El resultado de la combinación Y corresponde a la palabra de mando 1 bit 1 (STW1.1) en el perfil PROFIdrive.


p0844[0...n] BI: No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 1 / DES2 F_s 1
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501, 8720, 8820, 8920


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2090.1 


[1] 1 


[2] 2090.1 


[3] 2090.1 


p0845[0...n] BI: No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 2 / DES2 F_s 2
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501, 8720, 8820, 8920


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p0845[0...n] BI: No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 2 / DES2 F_s 2
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501, 8720, 8820, 8920


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 4022.3 
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BI: p0844 = Señal 0 o BI: p0845 = Señal 0


- DES2 (Supresión inmediata de impulsos y bloqueo de conexión)


BI: p0844 = Señal 1 y BI: p0845 = Señal 1


- Sin DES2 (habilitación posible)


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC", esta entrada de binector se hace efectiva.


Descripción: Ajusta la primera fuente de señal para la orden "Sin parada rápida/Parada rápida (DES3)".


Actúa la combinación Y de las siguientes señales:


- BI: p0848 "Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 1"


- BI: p0849 "Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 2"


El resultado de la combinación Y corresponde a la palabra de mando 1 bit 2 (STW1.2) en el perfil PROFIdrive.


BI: p0848 = Señal 0 o BI: p0849 = Señal 0


- DES3 (frenado con rampa DES3 (p1135), a continuación supresión de impulsos y bloqueo de conexión)


BI: p0848 = Señal 1 y BI: p0849 = Señal 1


- Sin DES3 (habilitación posible)


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: En accionamiento con regulación de par (activada con p1501) es aplicable:


BI: p0848 = Señal 0:


- No tiene reacción de freno propia, pero supresión de impulsos al detectarse la parada (p1226, p1227).


Descripción: Ajusta la primera fuente de señal para la orden "Sin parada rápida/Parada rápida (DES3)".


Actúa la combinación Y de las siguientes señales:


- BI: p0848 "Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 1"


- BI: p0849 "Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 2"


El resultado de la combinación Y corresponde a la palabra de mando 1 bit 2 (STW1.2) en el perfil PROFIdrive.


BI: p0848 = Señal 0 o BI: p0849 = Señal 0


- DES3 (frenado con rampa DES3 (p1135), a continuación supresión de impulsos y bloqueo de conexión)


BI: p0848 = Señal 1 y BI: p0849 = Señal 1


- Sin DES3 (habilitación posible)


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: En accionamiento con regulación de par (activada con p1501) es aplicable:


BI: p0848 = Señal 0:


- No tiene reacción de freno propia, pero supresión de impulsos al detectarse la parada (p1226, p1227).


p0848[0...n] BI: Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 1 / DES3 F_s 1
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p0848[0...n] BI: Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 1 / DES3 F_s 1
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2090.2 


[1] 1 


[2] 2090.2 


[3] 2090.2 
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Descripción: Ajusta la segunda fuente de señal para la orden "Sin parada rápida/Parada rápida (DES3)".


Actúa la combinación Y de las siguientes señales:


- BI: p0848 "Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 1"


- BI: p0849 "Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 2"


El resultado de la combinación Y corresponde a la palabra de mando 1 bit 2 (STW1.2) en el perfil PROFIdrive.


BI: p0848 = Señal 0 o BI: p0849 = Señal 0


- DES3 (frenado con rampa DES3 (p1135), a continuación supresión de impulsos y bloqueo de conexión)


BI: p0848 = Señal 1 y BI: p0849 = Señal 1


- Sin DES3 (habilitación posible)


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC", esta entrada de binector se hace efectiva.


Nota: En accionamiento con regulación de par (activada con p1501) es aplicable:


BI: p0849 = Señal 0:


- No tiene reacción de freno propia, pero supresión de impulsos al detectarse la parada (p1226, p1227).


Descripción: Ajusta la segunda fuente de señal para la orden "Sin parada rápida/Parada rápida (DES3)".


Actúa la combinación Y de las siguientes señales:


- BI: p0848 "Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 1"


- BI: p0849 "Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 2"


El resultado de la combinación Y corresponde a la palabra de mando 1 bit 2 (STW1.2) en el perfil PROFIdrive.


BI: p0848 = Señal 0 o BI: p0849 = Señal 0


- DES3 (frenado con rampa DES3 (p1135), a continuación supresión de impulsos y bloqueo de conexión)


BI: p0848 = Señal 1 y BI: p0849 = Señal 1


- Sin DES3 (habilitación posible)


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC", esta entrada de binector se hace efectiva.


Nota: En accionamiento con regulación de par (activada con p1501) es aplicable:


BI: p0849 = Señal 0:


- No tiene reacción de freno propia, pero supresión de impulsos al detectarse la parada (p1226, p1227).


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden "Habilitar servicio/Bloquear servicio".


Esta orden corresponde a la palabra de mando 1 bit 3 (STW1.3) en el perfil PROFIdrive.


BI: p0852 = Señal 0


Bloquear servicio (suprimir impulsos).


p0849[0...n] BI: Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 2 / DES3 F_s 2
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p0849[0...n] BI: Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 2 / DES3 F_s 2
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 4022.2 


p0852[0...n] BI: Habilitar servicio/Bloquear servicio / Habilitar servicio
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 
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BI: p0852 = Señal 1


Habilitar servicio (habilitación de impulsos posible).


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden "Habilitar servicio/Bloquear servicio".


Esta orden corresponde a la palabra de mando 1 bit 3 (STW1.3) en el perfil PROFIdrive.


BI: p0852 = Señal 0


Bloquear servicio (suprimir impulsos).


BI: p0852 = Señal 1


Habilitar servicio (habilitación de impulsos posible).


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden "Mando por PLC/Sin mando por PLC".


Esta orden corresponde a la palabra de mando 1 bit 10 (STW1.10) en el perfil PROFIdrive.


BI: p0854 = Señal 0


Sin mando por PLC.


BI: p0854 = Señal 1


Mando por PLC.


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: Este bit sirve para activar una reacción en los accionamientos si falla el controlador (F07220). Si no hay controlador, 
conviene ajustar la entrada de binector p0854 = 1.


Si hay controlador, debe estar ajustado STW1.10 = 1 (PZD1) para que los datos recibidos se actualicen. Esto es 
válido sea cual sea el ajuste en p0854 y también en la configuración libre de telegramas (p0922 = 999).


p0852[0...n] BI: Habilitar servicio/Bloquear servicio / Habilitar servicio
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2090.3 


[1] 1 


[2] 2090.3 


[3] 2090.3 


p0854[0...n] BI: Mando por PLC/Sin mando por PLC / Mando por PLC
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 







2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


126 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden "Mando por PLC/Sin mando por PLC".


Esta orden corresponde a la palabra de mando 1 bit 10 (STW1.10) en el perfil PROFIdrive.


BI: p0854 = Señal 0


Sin mando por PLC.


BI: p0854 = Señal 1


Mando por PLC.


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: Este bit sirve para activar una reacción en los accionamientos si falla el controlador (F07220). Si no hay controlador, 
conviene ajustar la entrada de binector p0854 = 1.


Si hay controlador, debe estar ajustado STW1.10 = 1 (PZD1) para que los datos recibidos se actualicen. Esto es 
válido sea cual sea el ajuste en p0854 y también en la configuración libre de telegramas (p0922 = 999).


Descripción: Ajusta el tiempo de vigilancia de la etapa de potencia.


El tiempo de vigilancia comienza a contar tras un flanco 0/1 de la orden CON/DES1. Si la etapa de potencia no 
entrega una respuesta "listo" dentro del tiempo de vigilancia, se señaliza el fallo F07802.


Dependencia: Ver también: F07802, F30027


Atención: El tiempo máximo para la precarga del circuito intermedio se vigila en la etapa de potencia y no se puede modificar. 
La duración máxima de la precarga depende de la etapa de potencia.


El tiempo de vigilancia para la precarga se inicia tras la orden CON (BI: p0840 = señal 0/1). Si se rebasa la duración 
máxima de precarga, se señaliza el fallo F30027.


Nota: El ajuste de fábrica para p0857 depende de la etapa de potencia.


El tiempo de vigilancia para el aviso "Listo" de la etapa de potencia comprende el intervalo para precargar el circuito 
intermedio así como, dado el caso, el tiempo antirrebote de contactores.


Un valor insuficiente en p0857 provoca el correspondiente fallo tras la habilitación.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de respuesta del contactor de red.


Recomendación: Si está activada la vigilancia (BI: p0860 no igual a r0863.1), para mandar el contactor de red deberá usarse la señal 
BO: r0863.1 del objeto de accionamiento propio.


Dependencia: Ver también: p0861, r0863


Ver también: F07300


p0854[0...n] BI: Mando por PLC/Sin mando por PLC / Mando por PLC
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2090.10 


[1] 1 


[2] 2090.10 


[3] 2090.10 


p0857 Etapa de potencia Tiempo de vigilancia / EP t_vig
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8760, 8864, 8964


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


100.0 [ms] 60000.0 [ms] 10000.0 [ms]


p0860 BI: Contc.red Señal respuesta / Contac. red Resp.
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2634


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 863.1 
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Atención: Está desactivada la vigilancia del contactor de red si como fuente para la señal de respuesta de dicho contactor está 
ajustada la señal de mando del objeto de accionamiento propio (BI: p0860 = r0863.1).


Nota: El estado del contactor de red se vigila en función de la señal BO: r0863.1.


Si está activada la vigilancia (BI: p0860 no igual a r0863.1) el fallo F07300 también se señaliza si está cerrado el 
contactor entes de que llegue la señal de mando r0863.1.


Descripción: Ajusta el tiempo de vigilancia del contactor de red.


El tiempo comienza a contar con cada excitación del contactor de red (r0863.1). Si no hay respuesta del contactor de 
red dentro de dicho tiempo se emite un aviso.


Dependencia: Ver también: p0860, r0863


Ver también: F07300


Nota: Con el ajuste de fábrica de p0860 está desactivada esta vigilancia.


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, las palabras de estado y de mando del acoplamiento de accionamientos.


Nota: Rel. a bit 01:


El bit 1 está previsto para mandar un contactor de red externo.


Descripción: Ajusta el tiempo de retención del contactor principal tras DES1.


Dependencia: Ver también: p0869


Nota: Tras la supresión de la habilitación de DES1 (fuente de p0840), el contactor principal se abre una vez transcurrido el 
tiempo de retención que se le ha ajustado.


Con p0869 = 1 (mantener cerrado el contactor principal con STO), es necesario confirmar el bloqueo de conexión a 
través de la fuente de p0840 = 0 (DES1) tras anular STO y si pasara de nuevo a 1 antes de transcurrir el tiempo de 
retención del contactor principal; de lo contrario, el contactor principal se abre.


Si hay un accionamiento (Blocksize, Chassis) asociado a SINUMERIK que solo cierra el contactor principal con la 
orden DES1, p0867 debería ajustarse como mínimo a 50 ms.


p0861 Contactor de red Tiempo de vigilancia / Contac. red t_vig
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2634


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 5000 [ms] 100 [ms]


r0863.0...1 CO/BO: Acoplamiento de accionamientos Palabra de estado/mando / 
Acopl. ZSW/STW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Regulación Servicio Sí No -
01 Mandar contactor Sí No 2634


p0867 Etapa de potencia Tiempo de retención contactor ppal. tras DES1 / EP t_CP tras DES1
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [ms] 500.0 [ms] 50.0 [ms]
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Descripción: Ajusta la configuración del secuenciador.


Dependencia: Ver también: p0867


Nota: Rel. a bit 00:


Tras la supresión de la habilitación de DES1 (fuente de p0840), el contactor principal se abre una vez transcurrido el 
tiempo de retención que se le ha ajustado.


Con p0869.0 = 1 es necesario confirmar el bloqueo de conexión a través de la fuente de p0840 = 0 (DES1) tras 
anular STO y si pasara de nuevo a 1 antes de transcurrir el tiempo de parada del contactor principal (p0867); de lo 
contrario, el contactor principal se abre.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la palabra de mando del secuenciador.


Nota: CO: Condición operativa


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de estado del secuenciador.


p0869 Secuenciador Configuración / Secuenc Config
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Mantener cerrado el contactor principal con 


STO
Sí No -


r0898.0...10 CO/BO: Palabra de mando Secuenciador / STW Secuenc
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 CON/DES1 Sí No -
01 CO / DES2 Sí No -
02 CO / DES3 Sí No -
03 Habilitar servicio Sí No -
04 Habilitar generador de rampa Sí No -
05 Continuar generador de rampa Sí No -
06 Habilitar consigna de velocidad Sí No -
08 Jog 1 Sí No 3001
09 Jog 2 Sí No 3001
10 Mando por PLC Sí No -


r0899.0...11 CO/BO: Palabra de estado Secuenciador / ZSW Secuenc
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2503


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Listo conexión Sí No -
01 Listo p/ servicio Sí No -
02 Servicio habilitado Sí No -
03 Jog activo Sí No -
04 Sin parada natural activa DES2 inactiva DES2 activa -
05 Ninguna parada rápida activa DES3 inactiva DES3 activa -
06 Bloqueo de conexión activo Sí No -
07 Accto. listo Sí No -
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Nota: Relativo a bit 00, 01, 02, 04, 05, 06, 09:


Estas señales se usan para la palabra de estado 1 en PROFIdrive.


Descripción: Visualiza o ajusta la dirección PROFIBUS para la interfaz PROFIBUS en la Control Unit.


La dirección puede ajustarse de la forma siguiente:


1) Mediante interruptores DIP en la Control Unit


--> p0918 es entonces de sólo lectura y muestra la dirección ajustada.


--> Cualquier cambio sólo surte efecto tras POWER ON.


2) Mediante p0918


--> Sólo si todos los interruptores del bloque DIP están ajustados en ON u OFF.


--> La función "Copiar de RAM a ROM" permite almacenar de forma no volátil la dirección.


--> Cualquier cambio sólo surte efecto tras POWER ON.


Atención: Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Con p0014 = 0 es aplicable:


Antes de que un ajuste modificado surta efecto permanentemente, es necesaria una memorización no volátil de 
RAM a ROM. Para ello hay que ajustar p0971 = 1 o p0014 = 1.


Nota: Direcciones PROFIBUS permitidas: 1 ... 126


La dirección 126 está prevista para la puesta en marcha.


Cualquier cambio de la dirección PROFIBUS sólo surte efecto tras POWER ON.


Descripción: Ajusta el telegrama de emisión y recepción.


Valor: 1: Telegrama estándar 1, PZD-2/2
20: Telegrama estándar 20, PZD-2/6
350: Telegrama SIEMENS 350, PZD-4/4
352: Telegrama SIEMENS 352, PZD-6/6
353: Telegrama SIEMENS 353, PZD-2/2, PKW-4/4
354: Telegrama SIEMENS 354, PZD-6/6, PKW-4/4
999: Configuración libre de telegramas con BICO


Dependencia: Ver también: p2038


Ver también: F01505


Nota: Con p0922 = 100 ... 199 se ajusta automáticamente p2038 = 1 y se bloquea la modificación de p2038. Con ello, en 
estos telegramas queda ajustado de forma invariable el Interface Mode "SIMODRIVE 611 universal".


Si un valor es diferente a 999, con lo que está ajustado un telegrama, entonces están bloqueadas las 
interconexiones contenidas en el telegrama.


Las interconexiones bloqueadas no pueden modificarse hasta haber ajustado el valor 999.


08 Habil regulador Sí No -
09 Mando solicitado Sí No -
11 Impulsos habilitados Sí No -


p0918 Dirección PROFIBUS / Dirección PB
CU230P-2_DP Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2401, 2410


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 126 126 


p0922 PROFIdrive PZD Selección de telegrama / PZD Selec_telegr
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: C(1), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2401, 2420


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 999 1 
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Descripción: Visualiza, y saca por conector, el contador de cambios en la memoria de fallos.


El contador se incrementa con cada cambio en la memoria de fallos.


Recomendación: Se usa para comprobar que la memoria de fallos se leyó de forma consistente.


Dependencia: Ver también: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109


Descripción: Visualiza los números de los fallos aparecidos.


Dependencia: Ver también: r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136, r3120, r3122


Atención: Las características de la memoria de fallos pueden consultarse en la documentación correspondiente del producto.


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


Estructura Memoria de fallos (en principio):


r0945[0], r0949[0], r0948[0], r2109[0] --> Caso de fallo actual, Fallo 1


. . .


r0945[7], r0949[7], r0948[7], r2109[7] --> Caso de fallo actual, Fallo 8


r0945[8], r0949[8], r0948[8], r2109[8] --> 1er caso de fallo confirmado, Fallo 1


. . .


r0945[15], r0949[15], r0948[15], r2109[15] --> 1er caso de fallo confirmado, Fallo 8


. . .


r0945[56], r0949[56], r0948[56], r2109[56] --> 7º caso de fallo confirmado, Fallo 1


. . .


r0945[63], r0949[63], r0948[63], r2109[63] --> 7º caso de fallo confirmado, Fallo 8


Descripción: Listado de los códigos de fallo presentes en la unidad de accionamiento.


Sólo puede accederse a los índices con código de fallo válido.


Dependencia: El parámetro asignado al código de fallo debe registrarse en r0951 bajo el mismo índice.


Descripción: Este parámetro es idéntico a r0945.


r0944 CO: Cambios en memoria de fallos Contador / Camb mem. f
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r0945[0...63] Código de fallo / Código de fallo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r0946[0...65534] Lista códig. fallo / Lista códig. fallo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r0947[0...63] Número de fallo / Número de fallo
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Visualiza el tiempo del sistema, en milisegundos, en el que ha aparecido el fallo.


Dependencia: Ver también: r0945, r0947, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136, p8400


Atención: Este tiempo se compone de r2130 (días) y r0948 (milisegundos).


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


La estructura de la memoria de fallos y la asignación de los índices se representa en r0945.


Al leer el parámetro a través de PROFIdrive se aplica el tipo de datos TimeDifference.


Descripción: Visualiza la información adicional al fallo aparecido (como número entero).


Dependencia: Ver también: r0945, r0947, r0948, r2109, r2130, r2133, r2136, r3120, r3122


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


La estructura de la memoria de fallos y la asignación de los índices se representa en r0945.


Descripción: Número de casos de fallo aparecidos tras el último reset.


Dependencia: Ajustando p0952 = 0 se borra la memoria de fallos.


Ver también: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136


Descripción: Visualiza el correspondiente valor para la velocidad de transferencia en PROFIBUS.


Valor: 0: 9.6 kbits/s
1: 19.2 kbits/s
2: 93.75 kbits/s
3: 187.5 kbits/s
4: 500 kbits/s
6: 1,5 Mbits/s
7: 3 Mbits/s
8: 6 Mbits/s
9: 12 Mbits/s
10: 31.25 kbits/s
11: 45.45 kbits/s
255: Desconocido


r0948[0...63] Tiempo de fallo entrante en milisegundos / t_fallo ent ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ms] - [ms] - [ms]


r0949[0...63] Valor de fallo / Valor de fallo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p0952 Casos fallo Cont. / Cant fallos
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6700, 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 65535 0 


r0963 PROFIBUS Velocidad / PB Velocidad
CU230P-2_DP Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 255 - 
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Descripción: Visualiza la identificación del equipo.


Índice: [0] = Empresa (Siemens = 42)
[1] = Tipo equipo
[2] = Versión firmware
[3] = Fecha firmware (año)
[4] = Fecha firmware (día/mes)
[5] = Cantidad objetos de accionamiento
[6] = Firmware patch/hot fix


Nota: Ejemplo:


r0964[0] = 42 --> SIEMENS


r0964[1] = Tipo de equipo, ver abajo


r0964[2] = 403 --> Primera parte versión de firmware V04.03 (segunda parte, ver en índice 6)


r0964[3] = 2010 --> año 2010


r0964[4] = 1705 --> 17 de mayo


r0964[5] = 2 --> 2 objetos de accionamiento


r0964[6] = 200 --> Segunda parte versión de firmware (versión completa: V04.03.02.00)


Tipo de equipo:


r0964[1] = 5700 --> SINAMICS G120 CU230P-2_DP


r0964[1] = 5701 --> SINAMICS G120 CU230P-2_PN


r0964[1] = 5702 --> SINAMICS G120 CU230P-2_CAN


r0964[1] = 5703 --> SINAMICS G120 CU230P-2_HVAC


r0964[1] = 5705 --> SINAMICS G120 CU230P-2_BT


Descripción: Visualiza el número y la versión del perfil de PROFIdrive.


Valor constante = 0329 hex.


Byte 1: Número de perfil = 03 hex = PROFIdrive Perfil


Byte 2: Versión de perfil = 29 hex = Versión 4.1


Nota: Al leer el parámetro a través de PROFIdrive se aplica el tipo de datos Octet String 2.


Descripción: Visualiza el tiempo de marcha del sistema, en ms, desde el último POWER ON.


Nota: El valor en p0969 sólo puede resetearse a 0.


El valor se desborda tras aprox. 49 días.


Al leer el parámetro a través de PROFIdrive se aplica el tipo de datos TimeDifference.


r0964[0...6] Identificación de equipo / Ident. equipo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r0965 PROFIdrive Número de perfil / PD Núm_perfil
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p0969 Tiempo de ejecución sistema, relativo / t sistema relativo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 4294967295 [ms] 0 [ms]
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Descripción: El parámetro sirve para activar el reseteo de los parámetros de accionamiento.


Los parámetros p0100, p 0205 no se resetean.


Los siguientes parámetros del motor se preajustan en función de la etapa de potencia: p0300 ... p0311.


Al cargar los ajustes 10, 11, 12 se desactiva automáticamente la memoria intermedia (p0014 = 0).


Valor: 0: Inactivo
1: Inicio reset parámetros
3: Iniciar carga de parámetros volátiles desde RAM
10: Iniciar carga del parámetro guardado con p0971=10
11: Iniciar carga del parámetro guardado con p0971=11
12: Iniciar carga del parámetro guardado con p0971=12
100: Iniciar reseteo de interconexiones BICO
300: Sólo Siemens


Atención: Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Si la memoria intermedia está activada (ver p0014) y se carga un juego de parámetros (p0970 = 10, 11, 12), los 
parámetros actuales se copian de RAM a ROM.


Peculiaridades en la comunicación a través de PROFIBUS DP:


- Se ha interrumpido la comunicación con maestros Class 1 (p. ej. controladores S7).


- La comunicación con maestros Class 2 (p. ej. STARTER) se mantiene.


Nota: El ajuste de fábrica sólo puede iniciarse si antes se ha ajustado p0010 = 30 (reseteo de parámetros).


Al final de los cálculos se ajusta automáticamente p0970 = 0.


El reseteo de los parámetros finaliza con p0970 = 0 y r3996[0] = 0.


De forma general se aplica:


Un índice de los parámetros p2100, p2101, p2118, p2119, p2126, p2127 no se resetea si en ese índice está activo 
un mensaje parametrizado.


Descripción: Ajuste para guardar los parámetros en la memoria no volátil.


En la operación de memorización solo se tienen en cuenta los parámetros de ajuste previstos al efecto.


Valor: 0: Inactivo
1: Guardar objeto de accionamiento
10: Salvar no volátil como ajuste 10
11: Salvar no volátil como ajuste 11
12: Salvar no volátil como ajuste 12


Dependencia: Ver también: p0970, p1960, r3996


Precaución: Si hay una tarjeta de memoria insertada (opcional) y no se utiliza interfaz USB, es aplicable:


Los parámetros también se guardan en la tarjeta, sobrescribiendo los datos ya existentes.


Atención: La alimentación de la Control Unit sólo deberá desconectarse al finalizar la operación de memorización (es decir, 
tras iniciar la memorización esperar hasta que el valor vuelva a tomar el valor 0).


Durante la operación de memorización se ha bloqueado la escritura en parámetros.


En r3996 se visualiza el progreso de la operación de memorización.


Nota: Los parámetros salvados con p0971 = 10, 11, 12 pueden recargarse con p0970 = 10, 11 ó 12.


Los datos de identificación y mantenimiento (datos I&M, p8806 y siguientes) solo se guardan con p0971 = 1.


p0970 Accto Resetear todos los parámetros / Accto Reset parám
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: C(1, 30) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 300 0 


p0971 Guardar parámetros / Guardar parámetros
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 12 0 
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Descripción: Ajusta el proceso deseado para la ejecución de un reset de hardware en la unidad de accionamiento.


Valor: 0: Inactivo
1: Reset de hardware inmediato
2: Reset de hardware Preparación
3: Reset de hardware tras fallo de la comunicación cíclica


Peligro: Se tiene que asegurar que la instalación se encuentra en un estado seguro.


No deben tener lugar accesos a la tarjeta de memoria/memoria del equipo de la Control Unit.


Nota: Rel. al valor = 1:


El reset tiene lugar de forma inmediata y la comunicación se interrumpe.


Tras establecerse la comunicación, debe controlarse el proceso de reset (ver a continuación).


Rel. al valor = 2:


Ajuste auxiliar para controlar el proceso de reset.


En primer lugar, ajustar p0972 = 2 y retroleer. Ajustar en segundo lugar p0972 = 1 (es posible que esta petición ya 
no se confirme). A continuación se interrumpe la comunicación.


Tras establecerse la comunicación, debe controlarse el proceso de reset (ver a continuación).


Rel. al valor = 3:


El reset se ejecuta tras cancelar la comunicación cíclica. Este ajuste sirve para el reset sincronizado de varias 
unidades de accionamiento por medio de un mando.


Si no está activada la comunicación cíclica, se ejecuta inmediatamente el reset.


Tras establecerse la comunicación, debe controlarse el proceso de reset (ver a continuación).


Relativo al control del proceso de reset:


Tas el rearranque de la unidad de accionamiento y el establecimiento de la comunicación, lea el parámetro p0972 y 
compruebe lo siguiente:


p0972 = 0? --> El reset se ha ejecutado correctamente.


p0972 > 0? --> El reset no ha sido ejecutado.


Descripción: Visualiza los parámetros existentes para este accionamiento.


Dependencia: Ver también: r0981, r0989


Nota: Los parámetros existentes se indican en los índices 0 a 298. Si el índice contiene el valor 0, entonces la lista acaba 
aquí. En una lista de mayor tamaño en el índice 299 figura el número de parámetro para continuar la lista.


Esta lista está compuesta de los parámetros siguientes:


r0980[0...299], r0981[0...299] ... r0989[0...299]


Los parámetros de esta lista no se muestran en la lista de experto del software de puesta en marcha. Pero pueden 
ser leídos por un equipo de control de mayor jerarquía (p. ej. maestro PROFIBUS).


p0972 Unidad de accionamiento Reset / Ud accto reset
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 


r0980[0...299] Lista de parámetros existentes 1 / Lista parám ex. 1
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 135


2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Visualiza los parámetros existentes para este accionamiento.


Dependencia: Ver también: r0980, r0989


Nota: Los parámetros existentes se indican en los índices 0 a 298. Si el índice contiene el valor 0, entonces la lista acaba 
aquí. En una lista de mayor tamaño en el índice 299 figura el número de parámetro para continuar la lista.


Esta lista está compuesta de los parámetros siguientes:


r0980[0...299], r0981[0...299] ... r0989[0...299]


Los parámetros de esta lista no se muestran en la lista de experto del software de puesta en marcha. Pero pueden 
ser leídos por un equipo de control de mayor jerarquía (p. ej. maestro PROFIBUS).


Descripción: Visualiza los parámetros existentes para este accionamiento.


Dependencia: Ver también: r0980, r0981


Nota: Los parámetros existentes se indican en los índices 0 a 298. Si el índice contiene el valor 0, entonces la lista acaba 
aquí.


Esta lista está compuesta de los parámetros siguientes:


r0980[0...299], r0981[0...299] ... r0989[0...299]


Los parámetros de esta lista no se muestran en la lista de experto del software de puesta en marcha. Pero pueden 
ser leídos por un equipo de control de mayor jerarquía (p. ej. maestro PROFIBUS).


Descripción: Visualiza los parámetros modificados respecto al ajuste de fábrica para este accionamiento.


Dependencia: Ver también: r0991, r0999


Nota: Los parámetros modificados se indican en los índices 0 a 98. Si el índice contiene el valor 0, entonces la lista acaba 
aquí. En una lista de mayor tamaño en el índice 99 figura el número de parámetro para continuar la lista.


Esta lista está compuesta de los parámetros siguientes:


r0990[0...99], r0991[0...99] ... r0999[0...99]


Los parámetros de esta lista no se muestran en la lista de experto del software de puesta en marcha. Pero pueden 
ser leídos por un equipo de control de mayor jerarquía (p. ej. maestro PROFIBUS).


Descripción: Visualiza los parámetros modificados respecto al ajuste de fábrica para este accionamiento.


Dependencia: Ver también: r0990, r0999


r0981[0...299] Lista de parámetros existentes 2 / Lista parám ex. 2
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r0989[0...299] Lista de parámetros existentes 10 / Lista parám ex. 10
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r0990[0...99] Lista de parámetros modificados 1 / Lista parám mod.1
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r0991[0...99] Lista de parámetros modificados 2 / Lista parám mod.2
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Nota: Los parámetros modificados se indican en los índices 0 a 98. Si el índice contiene el valor 0, entonces la lista acaba 
aquí. En una lista de mayor tamaño en el índice 99 figura el número de parámetro para continuar la lista.


Esta lista está compuesta de los parámetros siguientes:


r0990[0...99], r0991[0...99] ... r0999[0...99]


Los parámetros de esta lista no se muestran en la lista de experto del software de puesta en marcha. Pero pueden 
ser leídos por un equipo de control de mayor jerarquía (p. ej. maestro PROFIBUS).


Descripción: Visualiza los parámetros modificados respecto al ajuste de fábrica para este accionamiento.


Dependencia: Ver también: r0990, r0991


Nota: Los parámetros modificados se indican en los índices 0 a 98. Si el índice contiene el valor 0, entonces la lista acaba 
aquí.


Esta lista está compuesta de los parámetros siguientes:


r0990[0...99], r0991[0...99] ... r0999[0...99]


Los parámetros de esta lista no se muestran en la lista de experto del software de puesta en marcha. Pero pueden 
ser leídos por un equipo de control de mayor jerarquía (p. ej. maestro PROFIBUS).


Descripción: Ajusta la fuente para la consigna de velocidad de giro.


Con valores de un solo dígito es aplicable:


El valor indica la consigna principal.


Con valores de dos dígitos es aplicable:


La cifra izquierda indica la consigna adicional, la derecha la consigna principal.


Ejemplo:


Valor = 26


--> La consigna analógica (2) proporciona la consigna adicional.


--> El bus de campo (6) entrega la consigna principal.


Valor: 0: Sin consigna principal
1: Potenciómetro motorizado
2: Consigna analógica
3: Consigna de velocidad prefijada
6: Bus de campo
7: Consigna analógica 2
10: Potenciómetro motorizado + sin consigna principal
11: Potenciómetro motorizado + Potenciómetro motorizado
12: Potenciómetro motorizado + consigna analógica
13: Potenciómetro motorizado + consigna de velocidad prefijada
16: Potenciómetro motorizado + bus de campo
17: Potenciómetro motorizado + consigna analógica 2
20: Consigna analógica + sin consigna principal
21: Consigna analógica + potenciómetro motorizado
22: Consigna analógica + consigna analógica
23: Consigna analógica + consigna de velocidad prefijada
26: Consigna analógica + bus de campo
27: Consigna analógica + consigna analógica 2
30: Consigna de velocidad prefijada + sin consigna principal
31: Consigna de velocidad prefijada + potenciómetro motorizado
32: Consigna de velocidad prefijada + consigna analógica


r0999[0...99] Lista de parámetros modificados 10 / Lista parám mod.10
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p1000[0...n] Selección de la consigna de velocidad / selec n_con
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 200 2 
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33: Consigna de velocidad prefijada+consigna de velocidad prefijada
36: Consigna de velocidad prefijada + bus de campo
37: Consigna de velocidad prefijada + consigna analógica 2
60: Bus de campo + sin consigna principal
61: Bus de campo + potenciómetro motorizado
62: Bus de campo + consigna analógica
63: Bus de campo + consigna de velocidad prefijada
66: Bus campo+bus camp
67: Bus de campo + consigna analógica 2
70: Consigna analógica 2 + sin consigna principal
71: Consigna analógica 2 + potenciómetro motorizado
72: Consigna analógica 2 + consigna analógica
73: Consigna analógica 2 + consigna de velocidad prefijada
76: Consigna analógica 2 + bus de campo
77: Consigna analógica 2 + consigna analógica 2
200: Conexión salida analógica


Dependencia: Al modificar este parámetro se influye en los siguientes ajustes:


Ver también: p1070, p1071, p1075, p1076


Precaución: Si con p1000 se selecciona el bus de campo como consigna principal, se ajusta automáticamente la siguiente 
interconexión BICO:


p2051[1] = r0063


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922.


Para las Control Units PROFIBUS/PROFINET es aplicable: ajustando p0922 = 999 el parámetro puede ajustarse a 
voluntad.


Al ejecutar una macro determinada se realizan y se hacen efectivos los ajustes correspondientes programados.


Descripción: Ajusta la fuente para la consigna de velocidad de giro.


Con valores de un solo dígito es aplicable:


El valor indica la consigna principal.


Con valores de dos dígitos es aplicable:


La cifra izquierda indica la consigna adicional, la derecha la consigna principal.


Ejemplo:


Valor = 26


--> La consigna analógica (2) proporciona la consigna adicional.


--> El bus de campo (6) entrega la consigna principal.


Valor: 0: Sin consigna principal
1: Potenciómetro motorizado
2: Consigna analógica
3: Consigna de velocidad prefijada
6: Bus de campo
7: Consigna analógica 2
10: Potenciómetro motorizado + sin consigna principal
11: Potenciómetro motorizado + Potenciómetro motorizado
12: Potenciómetro motorizado + consigna analógica
13: Potenciómetro motorizado + consigna de velocidad prefijada
17: Potenciómetro motorizado + consigna analógica 2
20: Consigna analógica + sin consigna principal
21: Consigna analógica + potenciómetro motorizado
22: Consigna analógica + consigna analógica
23: Consigna analógica + consigna de velocidad prefijada
27: Consigna analógica + consigna analógica 2
30: Consigna de velocidad prefijada + sin consigna principal
31: Consigna de velocidad prefijada + potenciómetro motorizado
32: Consigna de velocidad prefijada + consigna analógica
33: Consigna de velocidad prefijada+consigna de velocidad prefijada


p1000[0...n] Selección de la consigna de velocidad / selec n_con
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 200 2 
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37: Consigna de velocidad prefijada + consigna analógica 2
70: Consigna analógica 2 + sin consigna principal
71: Consigna analógica 2 + potenciómetro motorizado
72: Consigna analógica 2 + consigna analógica
73: Consigna analógica 2 + consigna de velocidad prefijada
77: Consigna analógica 2 + consigna analógica 2
200: Conexión salida analógica


Dependencia: Al modificar este parámetro se influye en los siguientes ajustes:


Ver también: p1070, p1071, p1075, p1076


Precaución: Si con p1000 se selecciona el bus de campo como consigna principal, se ajusta automáticamente la siguiente 
interconexión BICO:


p2051[1] = r0063


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922.


Para las Control Units PROFIBUS/PROFINET es aplicable: ajustando p0922 = 999 el parámetro puede ajustarse a 
voluntad.


Al ejecutar una macro determinada se realizan y se hacen efectivos los ajustes correspondientes programados.


Descripción: Ajusta la fuente para la consigna de velocidad de giro.


Con valores de un solo dígito es aplicable:


El valor indica la consigna principal.


Con valores de dos dígitos es aplicable:


La cifra izquierda indica la consigna adicional, la derecha la consigna principal.


Ejemplo:


Valor = 26


--> La consigna analógica (2) proporciona la consigna adicional.


--> El bus de campo (6) entrega la consigna principal.


Valor: 0: Sin consigna principal
1: Potenciómetro motorizado
2: Consigna analógica
3: Consigna de velocidad prefijada
6: Bus de campo
7: Consigna analógica 2
10: Potenciómetro motorizado + sin consigna principal
11: Potenciómetro motorizado + Potenciómetro motorizado
12: Potenciómetro motorizado + consigna analógica
13: Potenciómetro motorizado + consigna de velocidad prefijada
16: Potenciómetro motorizado + bus de campo
17: Potenciómetro motorizado + consigna analógica 2
20: Consigna analógica + sin consigna principal
21: Consigna analógica + potenciómetro motorizado
22: Consigna analógica + consigna analógica
23: Consigna analógica + consigna de velocidad prefijada
26: Consigna analógica + bus de campo
27: Consigna analógica + consigna analógica 2
30: Consigna de velocidad prefijada + sin consigna principal
31: Consigna de velocidad prefijada + potenciómetro motorizado
32: Consigna de velocidad prefijada + consigna analógica
33: Consigna de velocidad prefijada+consigna de velocidad prefijada
36: Consigna de velocidad prefijada + bus de campo
37: Consigna de velocidad prefijada + consigna analógica 2
60: Bus de campo + sin consigna principal
61: Bus de campo + potenciómetro motorizado
62: Bus de campo + consigna analógica
63: Bus de campo + consigna de velocidad prefijada
66: Bus campo+bus camp


p1000[0...n] Selección de la consigna de velocidad / selec n_con
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 200 6 
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67: Bus de campo + consigna analógica 2
70: Consigna analógica 2 + sin consigna principal
71: Consigna analógica 2 + potenciómetro motorizado
72: Consigna analógica 2 + consigna analógica
73: Consigna analógica 2 + consigna de velocidad prefijada
76: Consigna analógica 2 + bus de campo
77: Consigna analógica 2 + consigna analógica 2
200: Conexión salida analógica


Dependencia: Al modificar este parámetro se influye en los siguientes ajustes:


Ver también: p1070, p1071, p1075, p1076


Precaución: Si con p1000 se selecciona el bus de campo como consigna principal, se ajusta automáticamente la siguiente 
interconexión BICO:


p2051[1] = r0063


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922.


Para las Control Units PROFIBUS/PROFINET es aplicable: ajustando p0922 = 999 el parámetro puede ajustarse a 
voluntad.


Al ejecutar una macro determinada se realizan y se hacen efectivos los ajustes correspondientes programados.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 1.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 2.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 3.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


p1001[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 1 / n_cons_pref 1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1002[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 2 / n_cons_pref 2
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1003[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 3 / n_cons_pref 3
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]
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Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 4.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 5.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 6.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 7.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 8.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


p1004[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 4 / n_cons_pref 4
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1005[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 5 / n_cons_pref 5
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1006[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 6 / n_cons_pref 6
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1007[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 7 / n_cons_pref 7
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1008[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 8 / n_cons_pref 8
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 141


2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 9.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 10.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 11.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 12.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


p1009[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 9 / n_cons_pref 9
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1010[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 10 / n_cons_pref 10
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1011[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 11 / n_cons_pref 11
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1012[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 12 / n_cons_pref 12
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]
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Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 13.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 14.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada 15.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023, r1024, r1197


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el modo para la selección de la consigna de velocidad de giro prefijada.


Valor: 1: Directo
2: Binario


Nota: Rel. a p1016 = 1:


En este modo, la consigna se especifica mediante las consignas de velocidad de giro prefijadas p1001 ... p1004.


Al añadir las diferentes consignas de velocidad de giro prefijadas se obtienen hasta 16 consignas diferentes.


Rel. a p1016 = 2:


En este modo, la consigna se especifica mediante las consignas de velocidad de giro prefijadas p1001 ... p1015.


p1013[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 13 / n_cons_pref 13
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1014[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 14 / n_cons_pref 14
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1015[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 15 / n_cons_pref 15
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1016 Consigna de velocidad de giro prefijada Modo selección / n_cons_pref Selec
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3010, 3011


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 2 1 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para seleccionar la consigna de velocidad de giro prefijada.


Dependencia: Selecciona la consigna de velocidad de giro prefijada deseada con p1020 ... p1023.


Visualiza el número de la consigna de velocidad de giro prefijada en r1197.


Ajusta los valores para consigna de velocidad de giro prefijada 1 ... 15 vía p1001 ... p1015.


Ver también: p1021, p1022, p1023, r1197


Nota: Si no hay elegida ninguna consigna prefijada de velocidad de giro (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), entonces r1024 = 
0 (consigna = 0).


Descripción: Ajusta la fuente de señal para seleccionar la consigna de velocidad de giro prefijada.


Dependencia: Selecciona la consigna de velocidad de giro prefijada deseada con p1020 ... p1023.


Visualiza el número de la consigna de velocidad de giro prefijada en r1197.


Ajusta los valores para consigna de velocidad de giro prefijada 1 ... 15 vía p1001 ... p1015.


Ver también: p1020, p1022, p1023, r1197


Nota: Si no hay elegida ninguna consigna prefijada de velocidad de giro (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), entonces r1024 = 
0 (consigna = 0).


Descripción: Ajusta la fuente de señal para seleccionar la consigna de velocidad de giro prefijada.


Dependencia: Selecciona la consigna de velocidad de giro prefijada deseada con p1020 ... p1023.


Visualiza el número de la consigna de velocidad de giro prefijada en r1197.


Ajusta los valores para consigna de velocidad de giro prefijada 1 ... 15 vía p1001 ... p1015.


Ver también: p1020, p1021, p1023, r1197


Nota: Si no hay elegida ninguna consigna prefijada de velocidad de giro (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), entonces r1024 = 
0 (consigna = 0).


Descripción: Ajusta la fuente de señal para seleccionar la consigna de velocidad de giro prefijada.


Dependencia: Selecciona la consigna de velocidad de giro prefijada deseada con p1020 ... p1023.


Visualiza el número de la consigna de velocidad de giro prefijada en r1197.


Ajusta los valores para consigna de velocidad de giro prefijada 1 ... 15 vía p1001 ... p1015.


Ver también: p1020, p1021, p1022, r1197


p1020[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 0 / n_cons_pref Bit 0
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2505, 3010, 3011


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1021[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 1 / n_cons_pref Bit 1
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2505, 3010, 3011


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1022[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 2 / n_cons_pref Bit 2
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2505, 3010, 3011


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1023[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 3 / n_cons_pref Bit 3
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2505, 3010, 3011


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Nota: Si no hay elegida ninguna consigna prefijada de velocidad de giro (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), entonces r1024 = 
0 (consigna = 0).


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro prefijada seleccionada y activa.


Esta consigna es el valor de partida en las consignas de velocidad de giro y deberá interconectarse con otros puntos 
(p. ej. con la consigna principal).


Recomendación: Interconectar la señal con la consigna principal (CI: p1070 = r1024).


Dependencia: Selecciona la consigna de velocidad de giro prefijada deseada con p1020 ... p1023.


Visualiza el número de la consigna de velocidad de giro prefijada en r1197.


Ajusta los valores para consigna de velocidad de giro prefijada 1 ... 15 vía p1001 ... p1015.


Ver también: p1070, r1197


Nota: Si no hay elegida ninguna consigna prefijada de velocidad de giro (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), entonces r1024 = 
0 (consigna = 0).


Descripción: Visualiza, y saca por binector, el estado en la selección de las consignas de velocidad de giro.


Dependencia: Ver también: p1016


Nota: Rel. a bit 00:


Cuando se seleccionan directamente las consignas de velocidad de giro (p1016 = 1), este bit se setea si se ha 
seleccionado al menos 1 consigna de velocidad de giro.


Descripción: Ajusta la configuración para el potenciómetro motorizado.


Atención: Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Rel. a bit 00:


0: No se salva el valor de consigna para el potenciómetro motorizado; lo especifica p1040 tras CON


1: Tras DES se memoriza la consigna para el potenciómetro motorizado; tras CON se ajusta al valor memorizado. 
Para memorización no volátil, ajustar bit 03 = 1


r1024 CO: Consigna de velocidad de giro prefijada activa / n_cons_pref activa
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3001, 3010, 3011


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


r1025.0 BO: Consigna de velocidad de giro prefijada Estado / cons_n_pref Estado
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Consigna de velocidad de giro seleccionada Sí No 3011


p1030[0...n] Potenciómetro motorizado Configuración / PMot Configuración
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0110 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Memorización activa Sí No -
01 Modo Automático Generador de rampa 


activo
Sí No -


02 Redondeo inicial activo Sí No -
03 Memorización en NVRAM activa Sí No -
04 Generador de rampa siempre activo Sí No -
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Rel. a bit 01:


0: Sin generador de rampa en modo automático (tiempo de aceleración/deceleración = 0).


1: Con generador de rampa en modo automático.


En modo Manual (señal 0 vía BI: p1041) el generador de rampa está siempre activo.


Rel. a bit 02:


0: Sin redondeo inicial.


1: Sin redondeo inicial. Se supera el tiempo de aceleración o deceleración correspondiente. El redondeo inicial 
permite dosificar mejor pequeños cambios (reacción progresiva a pulsaciones de teclas).


La sobreaceleración para el redondeo inicial es independiente del tiempo de aceleración y sólo depende de la 
velocidad máxima ajustada (p1082). Se calcula como sigue:


r = 0,01 % * p1082 [1/s] / 0,13^2 [s^2]


La sobreaceleración actúa hasta alcanzar la aceleración máxima (a_máx = p1082 [1/s] / p1047 [s]), desde allí se 
continúa con velocidad constante. Cuanto mayor es la aceleración máxima (cuanto menor es p1047), más se 
prolonga el tiempo de aceleración respecto al ajustado.


Rel. a bit 03:


0: Memorización no volátil desactivada.


1: Consigna del potenciómetro motorizado se guarda de forma no volátil (con bit 00 = 1).


Rel. a bit 04:


Si el bit está seteado, el generador de rampa se calcula con independencia de la habilitación de impulsos. En r1050 
está siempre el valor de salida actual del potenciómetro del motor.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para subir continuamente la consigna en el potenciómetro motorizado.


La modificación de la consigna (CO: r1050) depende del tiempo de aceleración ajustado (p1047) y la duración de la 
señal aplicada (BI: p1035).


Dependencia: Ver también: p1036


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para subir continuamente la consigna en el potenciómetro motorizado.


La modificación de la consigna (CO: r1050) depende del tiempo de aceleración ajustado (p1047) y la duración de la 
señal aplicada (BI: p1035).


Dependencia: Ver también: p1036


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


p1035[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Subir consigna / PMot Subir
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2505, 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1035[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Subir consigna / PMot Subir
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2505, 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2090.13 


[1] 0 


[2] 0 


[3] 0 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para bajar continuamente la consigna en el potenciómetro motorizado.


La modificación de la consigna (CO: r1050) depende del tiempo de deceleración ajustado (p1048) y la duración de la 
señal aplicada (BI: p1036).


Dependencia: Ver también: p1035


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para bajar continuamente la consigna en el potenciómetro motorizado.


La modificación de la consigna (CO: r1050) depende del tiempo de deceleración ajustado (p1048) y la duración de la 
señal aplicada (BI: p1036).


Dependencia: Ver también: p1035


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Ajusta la velocidad máxima para el potenciómetro motorizado.


Nota: Durante la puesta en marcha se preajusta correspondientemente este parámetro.


La consigna definida por el potenciómetro motorizado se limita a este valor (ver esquema de funciones 3020).


Descripción: Ajusta la velocidad (lineal) mínima para el potenciómetro motorizado.


Nota: Durante la puesta en marcha se preajusta correspondientemente este parámetro.


La consigna definida por el potenciómetro motorizado se limita a este valor (ver esquema de funciones 3020).


p1036[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Bajar consigna / PMot Bajar
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2505, 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1036[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Bajar consigna / PMot Bajar
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2505, 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2090.14 


[1] 0 


[2] 0 


[3] 0 


p1037[0...n] Potenciómetro motorizado Velocidad máxima / PMot n_máx
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1038[0...n] Potenciómetro motorizado Velocidad mínima / PMot n_mín
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para invertir la velocidad mínima o máxima en el potenciómetro motorizado.


Dependencia: Ver también: p1037, p1038


Nota: La inversión actúa sólo mientras están activos "Subir potenciómetro motorizado" o "Bajar potenciómetro motorizado"


Descripción: Ajusta el valor inicial del potenciómetro motorizado. Este valor inicial actúa tras la conexión del accionamiento.


Dependencia: Sólo válido con p1030.0 = 0.


Ver también: p1030


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la conmutación de manual a automático en el potenciómetro motorizado.


En Manual la consigna se sube o baja mediante dos señales. En Automático la consigna debe interconectarse 
mediante una entrada de conector.


Dependencia: Ver también: p1030, p1035, p1036, p1042


Nota: En Automático puede ajustarse la efectividad de generador de rampa interno.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la consigna del potenciómetro motorizado en Automático.


Dependencia: Ver también: p1041


Descripción: Ajusta la fuente de señal para adoptar el valor definido en el potenciómetro motorizado.


Dependencia: Ver también: p1044


Nota: El valor definido (CI: p1044) actúa con un flanco 0/1 de la orden de ajuste (BI: p1043).


p1039[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Inversión / PMot Inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1040[0...n] Potenciómetro motorizado Valor inicial / PMot Valor inicial
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1041[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Manual/Automático / PMot Manual/Auto
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1042[0...n] CI: Potenciómetro motorizado Automático Consigna / PMot Cons Auto
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1043[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Aplicar valor definido / PMot Adoptar valor
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para el valor de ajuste en el potenciómetro motorizado.


Dependencia: Ver también: p1043


Nota: El valor definido (CI: p1044) actúa con un flanco 0/1 de la orden de ajuste (BI: p1043).


Descripción: Visualiza la consigna activa antes del generador de rampa interno del potenciómetro motorizado.


Descripción: Ajusta el tiempo de aceleración para el generador de rampa interno en el potenciómetro motorizado.


En este tiempo se modifica el valor de consigna de cero al límite de velocidad (p1082) (si no hay activado ningún 
redondeo inicial de rampa).


Dependencia: Ver también: p1030, p1048, p1082


Nota: Si está activado el redondeo inicial (p1030.2) se prolonga correspondientemente el tiempo de aceleración.


Descripción: Ajusta el tiempo de deceleración para el generador de rampa interno en el potenciómetro motorizado.


En este tiempo se modifica el valor de consigna del límite de velocidad (p1082) hasta cero (si no hay activado ningún 
redondeo inicial de rampa).


Dependencia: Ver también: p1030, p1047, p1082


Nota: Si está activado el redondeo inicial (p1030.2) se prolonga correspondientemente el tiempo de deceleración.


p1044[0...n] CI: Potenciómetro motorizado Valor definido / PMot Vdef
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r1045 CO: Potenciómetro mot Consigna de velocidad antes de generador rampa / 
PMot n_cons an GdR
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


p1047[0...n] Potenciómetro motorizado Tiempo de aceleración / PMot T aceler.
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 1000.000 [s] 10.000 [s]


p1048[0...n] Potenciómetro motorizado Tiempo de deceleración / PMot T deceler.
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 1000.000 [s] 10.000 [s]
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Descripción: Visualiza la consigna activa tras el generador de rampa interno del potenciómetro motorizado.


Esta consigna es el valor de partida del potenciómetro motorizado y deberá interconectarse con otros puntos (p. ej. 
con la consigna principal)


Recomendación: Interconectar la señal con la consigna principal (p1070).


Dependencia: Ver también: p1070


Nota: Si se opera "con generador de rampa", tras DES1, DES2, DES3 o con señal 0 vía BI: p0852 (bloquear servicio, 
suprimir impulsos) se ajusta al valor inicial (configurable con p1030.0) la salida del generador de rampa (r1050).


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el límite de velocidad de giro en sentido positivo en la entrada del generador de 
rampa.


Nota: Si se reduce la limitación actúa el tiempo de deceleración DES3 (p1135).


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el límite de velocidad de giro en sentido negativo en la entrada del generador de 
rampa.


Nota: Si se reduce la limitación actúa el tiempo de deceleración DES3 (p1135).


Descripción: Ajusta la fuente de señal para Jog 1.


Recomendación: La conexión no puede efectuarse modificando el ajuste de esta entrada de binector sino sólo mediante un cambio de 
señal correspondiente en la fuente.


Dependencia: Ver también: p0840, p1058


Atención: Vía BI: p1055 ó BI: p1056 se habilita el accionamiento para operar en Jog.


La señal de mando "CON/DES1" puede entrarse vía BI: p0840 ó BI: p1055/p1056.


Sólo la fuente de señal que conecta puede usarse también para desconectar.


r1050 CO: Potenciómetro motorizado Consigna tras generador de rampa / 
PMot n_cons tr GdR
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3001, 3020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


p1051[0...n] CI: Límite de velocidad GdR sentido de giro positivo / n_lím GdR pos
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1083[0] 


p1052[0...n] CI: Límite de velocidad GdR sentido de giro negativo / n_lím GdR neg
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1086[0] 


p1055[0...n] BI: Jog bit 0 / Jog bit 0
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501, 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para Jog 1.


Recomendación: La conexión no puede efectuarse modificando el ajuste de esta entrada de binector sino sólo mediante un cambio de 
señal correspondiente en la fuente.


Dependencia: Ver también: p0840, p1058


Atención: Vía BI: p1055 ó BI: p1056 se habilita el accionamiento para operar en Jog.


La señal de mando "CON/DES1" puede entrarse vía BI: p0840 ó BI: p1055/p1056.


Sólo la fuente de señal que conecta puede usarse también para desconectar.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para Jog 2.


Recomendación: La conexión no puede efectuarse modificando el ajuste de esta entrada de binector sino sólo mediante un cambio de 
señal correspondiente en la fuente.


Dependencia: Ver también: p0840, p1059


Atención: Vía BI: p1055 ó BI: p1056 se habilita el accionamiento para operar en Jog.


La señal de mando "CON/DES1" puede entrarse vía BI: p0840 ó BI: p1055/p1056.


Sólo la fuente de señal que conecta puede usarse también para desconectar.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para Jog 2.


Recomendación: La conexión no puede efectuarse modificando el ajuste de esta entrada de binector sino sólo mediante un cambio de 
señal correspondiente en la fuente.


Dependencia: Ver también: p0840, p1059


Atención: Vía BI: p1055 ó BI: p1056 se habilita el accionamiento para operar en Jog.


La señal de mando "CON/DES1" puede entrarse vía BI: p0840 ó BI: p1055/p1056.


Sólo la fuente de señal que conecta puede usarse también para desconectar.


p1055[0...n] BI: Jog bit 0 / Jog bit 0
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501, 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 0 


[1] 722.0 


[2] 0 


[3] 0 


p1056[0...n] BI: Jog bit 1 / Jog bit 1
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501, 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1056[0...n] BI: Jog bit 1 / Jog bit 1
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501, 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 0 


[1] 722.1 


[2] 0 


[3] 0 







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 151


2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Ajusta la velocidad de giro para Jog 1.


El modo Jog funciona disparado por nivel y permite un desplazamiento incremental del motor.


Dependencia: Ver también: p1055, p1056


Descripción: Ajusta la velocidad de giro para Jog 2.


El modo Jog funciona disparado por nivel y permite un desplazamiento incremental del motor.


Dependencia: Ver también: p1055, p1056


Descripción: Ajusta el límite de velocidad de giro/lineal que actúa en el canal de consigna.


Dependencia: Ver también: p1082, p1083, p1085, p1086, p1088


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la consigna principal.


Ejemplos:


r1024: Consigna de velocidad de giro prefijada activa


r1050: Potenciómetro motorizado Consigna tras generador de rampa


Dependencia: Ver también: p1071, r1073, r1078


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


p1058[0...n] Jog 1 Consigna de velocidad / Jog 1 n_cons
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3001, 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 150.000 [1/min]


p1059[0...n] Jog 2 Consigna de velocidad / Jog 2 n_cons
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3001, 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min] -150.000 [1/min]


p1063[0...n] Límite velocidad giro canal consigna / Lim_n Cons
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3040


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]


p1070[0...n] CI: Consigna principal / Consigna principal
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3001, 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 755[0] 


[1] 0 


[2] 0 


[3] 0 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para la consigna principal.


Ejemplos:


r1024: Consigna de velocidad de giro prefijada activa


r1050: Potenciómetro motorizado Consigna tras generador de rampa


Dependencia: Ver también: p1071, r1073, r1078


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el escalado de la consigna principal.


Descripción: Visualiza la consigna principal efectiva.


El valor muestra la consigna principal tras el escalado.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la consigna adicional.


Dependencia: Ver también: p1076, r1077, r1078


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el escalado de la consigna adicional.


p1070[0...n] CI: Consigna principal / Consigna principal
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3001, 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2050[1] 


[1] 0 


[2] 0 


[3] 0 


p1071[0...n] CI: Consigna principal Escalado / Consig. pral Escal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3001, 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


r1073 CO: Consigna principal efectiva / Consig. ppal activ
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


p1075[0...n] CI: Consigna adicional / Consigna ad.
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3001, 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1076[0...n] CI: Consigna adicional Escalado / Consigna ad. Escal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3001, 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 
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Descripción: Visualiza la consigna adicional efectiva. El valor muestra la consigna adicional tras el escalado.


Descripción: Visualiza la consigna total efectiva.


El valor muestra la adición de la consigna principal efectiva y la consigna adicional.


Nota: Si la consigna de velocidad prefijada es la fuente para la consigna de velocidad, con el modo de emergencia 
activado (r3889.0 = 1) se muestra la consigna de velocidad prefijada 15.


Descripción: Ajusta la velocidad de giro más pequeña posible del motor.


Durante el funcionamiento no se baja de este valor.


Dependencia: Ver también: p1106


Atención: La velocidad de giro mínima efectiva se forma a partir de p1080 y p1106.


Nota: El valor de este parámetro es válido para ambos sentidos del motor.


En casos excepcionales el motor también puede trabajar por debajo de este valor (p. ej. inversión de sentido).


Descripción: Ajusta el escalado de la velocidad de giro máxima (p1082).


Con una regulación de velocidad superpuesta con este escalado se permite sobrepasar brevemente la velocidad de 
giro máxima.


Dependencia: Ver también: p1082


Atención: No está permitido el funcionamiento permanente por encima de un escalado del 100%.


r1077 CO: Consigna adicional activada / Consigna ad. activ
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


r1078 CO: Consigna total activada / Consigna tot activ
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


p1080[0...n] Veloc. giro mín. / n_mín
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1), T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3050, 8020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [1/min] 19500.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1081 Velocidad de giro máxima Escalado / Escal n_máx
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3050, 3095


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


100.00 [%] 105.00 [%] 100.00 [%]
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Descripción: Ajusta la máxima velocidad de giro posible.


Ejemplo:


Motor asíncrono p0310 = 50/60 Hz sin filtro de salida y etapa de potencia Blocksize


p1082 <= 60 x 240 Hz/r0313 (regulación vectorial)


p1082 <= 60 x 550 Hz/r0313 (control por U/f)


Dependencia: Con regulación vectorial la velocidad de giro máxima está limitada a 60,0/(8,333 x 500 µs x r0313). Esto se detecta 
por una reducción en r1084. Debido a la posibilidad de conmutación del modo de operación p1300, el parámetro 
p1082 no cambia.


Si como filtro de salida está parametrizado uno senoidal (p0230 = 3), entonces la velocidad máxima se limita de 
acuerdo a la frecuencia máxima de salida permitida del filtro (ver ficha de características del filtro). Al utilizar filtros 
senoidales (p0230 = 3, 4), se limita la velocidad de giro máxima r1084 al 70% de la frecuencia de resonancia de la 
capacidad de filtro e inductancia dispersa del motor.


En presencia de bobinas y filtros dU/dt, se limita a 120 Hz/r0313.


Ver también: p0230, r0313, p0322


Atención: Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: El parámetro es válido para ambos sentidos del motor.


El parámetro actúa como limitación y es magnitud de referencia para todos los tiempos de aceleración y 
deceleración (p. ej. rampas de deceleración, generador de rampa, potenciómetro motorizado).


Como este parámetro es parte de la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), si se modifican p0310, p0311 y p0322, el 
parámetro se predetermina de forma adecuada.


Para p1082 actúan internamente los límites siguientes:


p1082 <= 60 x mínimo (15 x p0310, 550 Hz)/r0313


p1082 <= 60 x máxima frecuencia de pulsación de la etapa de potencia/(k x r0313), con k = 12 (regulación vectorial), 
k = 6,5 (control por U/f)


Durante el cálculo automático (p0340 = 1, p3900 > 0), el valor del parámetro se preajusta con la velocidad máxima 
del motor (p0322). Si p0322 = 0, se preajusta con la velocidad asignada del motor (p0311). En los motores 
asíncronos, se utiliza para el preajuste el valor de la velocidad síncrona en vacío (p0310 x 60/r0313).


Para motores síncronos se aplica además:


En el cálculo automático (p0340, p3900), p1082 se limita a velocidades a las que la FEM no supera a la tensión en el 
circuito intermedio.


Como el parámetro p1082 forma también parte de la puesta en marcha rápida (p0010 = 1), al salir con p3900 > 0 no 
se modifica el valor.


Descripción: Ajusta la velocidad de giro máxima para el sentido positivo.


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


p1082[0...n] Velocidad máx. / n_máx
Nivel de acceso: 1 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1), T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3020, 3050, 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 1500.000 [1/min]


p1083[0...n] CO: Límite de velocidad en sentido de giro positivo / n_lim pos
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 210000.000 [1/min]
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Descripción: Visualiza, y saca por conector, el límite positivo activo de velocidad de giro.


Dependencia: Ver también: p1082, p1083, p1085


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el límite de velocidad de giro en sentido positivo.


Descripción: Ajusta el límite de velocidad de giro para el sentido negativo.


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, el límite negativo activo de velocidad de giro.


Dependencia: Ver también: p1082, p1086, p1088


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el límite de velocidad en sentido negativo.


Descripción: Ajusta la velocidad inhibida 1.


Dependencia: Ver también: p1092, p1093, p1094, p1101


r1084 CO: Límite de velocidad positivo activado / n_lim pos activa
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3050, 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


p1085[0...n] CI: Límite de velocidad en sentido de giro positivo / n_lim pos
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1083[0] 


p1086[0...n] CO: Límite de velocidad en sentido de giro negativo / n_lim neg
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-210000.000 [1/min] 0.000 [1/min] -210000.000 [1/min]


r1087 CO: Límite de velocidad negativo activado / n_lim neg activa
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3050, 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


p1088[0...n] CI: Límite de velocidad en sentido de giro negativo / n_lim neg
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1086[0] 


p1091[0...n] Velocidad inhib. 1 / n_inhibida 1
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]
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Atención: Las bandas inhibidas pueden perder efecto, dado el caso, debido a limitaciones posteriores en el canal de consigna.


Nota: Las velocidades inhibidas se aplican para evitar la aparición de resonancias mecánicas excitables por dichas 
velocidades.


Descripción: Ajusta la velocidad inhibida 2.


Dependencia: Ver también: p1091, p1093, p1094, p1101


Atención: Las bandas inhibidas pueden perder efecto, dado el caso, debido a limitaciones posteriores en el canal de consigna.


Descripción: Ajusta la velocidad inhibida 3.


Dependencia: Ver también: p1091, p1092, p1094, p1101


Atención: Las bandas inhibidas pueden perder efecto, dado el caso, debido a limitaciones posteriores en el canal de consigna.


Descripción: Ajusta la velocidad inhibida 4.


Dependencia: Ver también: p1091, p1092, p1093, p1101


Atención: Las bandas inhibidas pueden perder efecto, dado el caso, debido a limitaciones posteriores en el canal de consigna.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el escalado de las velocidades de giro inhibidas.


Dependencia: Ver también: p1091, p1092, p1093, p1094


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, las bandas inhibidas.


Dependencia: Ver también: r1170


p1092[0...n] Velocidad inhib. 2 / n_inhibida 2
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1093[0...n] Velocidad inhib. 3 / n_inhibida 3
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1094[0...n] Velocidad inhib. 4 / n_inhibida 4
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1098[0...n] CI: Velocidad de giro inhibida Escalado / n_inhibida escal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


r1099.0 CO/BO: Banda inhibida Palabra de estado / Banda inhibida ZSW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 r1170 dentro de banda inhibida Sí No 3050
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Nota: Rel. a bit 00:


Si el bit está seteado, la velocidad de consigna tras el generador de rampa (r1170) se encuentra dentro de una 
banda inhibida.


La señal se puede utilizar para conmutar el juego de datos de accionamiento (DDS, Drive Data Set).


Descripción: Ajusta el ancho de banda para las velocidades inhibibles 1 a 4.


Dependencia: Ver también: p1091, p1092, p1093, p1094


Nota: Las velocidades de consigna se suprimen en la zona de la velocidad inhibida +/-p1101.


En la banda de velocidades inhibidas no es posible el funcionamiento estacionario. Se salta la banda inhibida.


Ejemplo:


p1091 = 600 y p1101 = 20


--> Se inhiben las velocidades de consigna entre 580 y 620 [1/min].


En las bandas inhibidas se producen los siguientes comportamientos de histéresis:


Con velocidad de consigna ascendente:


r1170 < 580 [1/min] y 580 [1/min] <= r1114 <= 620 [1/min] --> r1119 = 580 [1/min]


Con velocidad de consigna descendente:


r1170 > 620 [1/min] y 580 [1/min] <= r1114 <= 620 [1/min] --> r1119 = 620 [1/min]


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la menor velocidad de giro posible del motor.


Dependencia: Ver también: p1080


Atención: La velocidad de giro mínima efectiva se forma a partir de p1080 y p1106.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para elegir la consigna total.


Dependencia: La selección de la consigna total de velocidad se interconecta automáticamente con la palabra de estado del 
regulador tecnológico (r2349.4) si se selecciona el regulador tecnológico (p2200 > 0) y se maneja en el modo p2251 
= 0.


Con la función "Modo de hibernación" (p2398 = 1) activada tiene lugar una interconexión con r2399.7.


Ver también: p1109


Precaución: Si el regulador tecnológico debe proporcionar la consigna total vía p1109, no se debe deshacer la interconexión con 
su palabra de estado (r2349.4).


Si está activada la función "Modo de hibernación", no se debe deshacer la interconexión con la palabra de estado 
r2399.


p1101[0...n] Velocidad inhibida Ancho de banda / n_inhib Anch banda
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [1/min] 210000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p1106[0...n] CI: Velocidad de giro mínima Fuente de señal / n_mín F_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1108[0...n] BI: Selección de la consigna total / Selec consig total
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 







2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


158 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la consigna total.


Con p1108 = señal 1 se lee la consigna total vía p1109.


Dependencia: La fuente de la señal de la consigna total se interconecta automáticamente con la salida del regulador tecnológico 
(r2294) cuando se selecciona el regulador tecnológico (p2200 > 0) y se maneja en el modo p2251 = 0.


Con la función "Modo de hibernación" (p2398 = 1) activada tiene lugar una interconexión con r2397[0].


Ver también: p1108


Precaución: Si el regulador tecnológico debe entregar la consigna total vía p1109, no se debe deshacer la interconexión con su 
salida (r2294).


Si está activada la función "Modo de hibernación", no se debe deshacer la interconexión con la consigna r2398[0].


Descripción: Ajusta la fuente de señal para bloquear el sentido negativo.


Dependencia: Ver también: p1111


Descripción: Ajusta la fuente de señal para bloquear el sentido positivo.


Dependencia: Ver también: p1110


Descripción: Visualiza la consigna de velocidad tras la limitación del mínimo.


Dependencia: Ver también: p1091, p1092, p1093, p1094, p1101


p1109[0...n] CI: Consigna total / Consig total
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1110[0...n] BI: Bloquear sentido negativo / Bloq sent negat
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2505, 3040


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p1111[0...n] BI: Bloquear sentido positivo / Bloq sent posit
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2505, 3040


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r1112 CO: Consigna de velocidad tras limitación mínima / n_cons tr. lim_min
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para invertir la consigna.


Dependencia: Ver también: r1198


Precaución: Si se utiliza el regulador tecnológico como consigna principal de velocidad (p2251 = 0), y si dicho regulador está 
habilitado, no debe realizarse la inversión a través de p1113, pues podrían producirse saltos en la velocidad y 
realimentación positiva en el circuito de regulación.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para invertir la consigna.


Dependencia: Ver también: r1198


Precaución: Si se utiliza el regulador tecnológico como consigna principal de velocidad (p2251 = 0), y si dicho regulador está 
habilitado, no debe realizarse la inversión a través de p1113, pues podrían producirse saltos en la velocidad y 
realimentación positiva en el circuito de regulación.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Visualiza la consigna de velocidad tras la conmutación y limitación del sentido.


Descripción: Visualiza la consigna a la entrada del generador de rampa.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: La consigna es afectada por otras funciones, p. ej. velocidades inhibidas, límites máximo y mínimo.


p1113[0...n] BI: Inversión de consigna / Inv cons
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2441, 2442, 2505, 3040


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 722.1 


[1] 0 


[2] 0 


[3] 0 


p1113[0...n] BI: Inversión de consigna / Inv cons
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2441, 2442, 2505, 3040


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2090.11 


[1] 0 


[2] 0 


[3] 0 


r1114 CO: Consigna tras limitación de sentido / Cons tras límit.
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3001, 3040, 3050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


r1119 CO: Generador de rampa Consigna a la entrada / GdT Cons en entr
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3050, 3070, 6300, 8020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]
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Descripción: En este tiempo, la consigna de velocidad es llevada por el generador de rampa de la parada (consigna = 0) hasta la 
velocidad de giro máxima (p1082).


Dependencia: Ver también: p1082, p1123


Nota: El tiempo de aceleración puede escalarse mediante la entrada de conector p1138.


Durante la medición en giro (p1960 > 0) se realiza una adaptación del parámetro. Por ello, en la medición en giro el 
motor puede acelerar más rápidamente de lo que se ha parametrizado originalmente.


Con el control por U/f y regulación vectorial sin encóder (ver p1300), no tiene sentido un tiempo de aceleración de 0 
s. El ajuste deberá orientarse en los tiempos de arranque (r0345) del motor.


Descripción: En este tiempo, la consigna de velocidad es llevada por el generador de rampa de la parada (consigna = 0) hasta la 
velocidad de giro máxima (p1082).


Dependencia: Ver también: p1082, p1123


Nota: El tiempo de aceleración puede escalarse mediante la entrada de conector p1138.


Durante la medición en giro (p1960 > 0) se realiza una adaptación del parámetro. Por ello, en la medición en giro el 
motor puede acelerar más rápidamente de lo que se ha parametrizado originalmente.


Con el control por U/f y regulación vectorial sin encóder (ver p1300), no tiene sentido un tiempo de aceleración de 0 
s. El ajuste deberá orientarse en los tiempos de arranque (r0345) del motor.


Descripción: Ajusta el tiempo de deceleración para el generador de rampa.


En este tiempo, la consigna de velocidad es llevada por el generador de rampa de la velocidad de giro máxima 
(p1082) hasta la parada (consigna = 0).


Además, el tiempo de deceleración actúa siempre con DES1.


Dependencia: El parámetro se predetermina en función del tamaño de la etapa de potencia.


Ver también: p1082, p1127


Nota: Con el control por U/f y regulación vectorial sin encóder (ver p1300), no tiene sentido un tiempo de deceleración de 0 
s. El ajuste deberá orientarse en los tiempos de arranque (r0345) del motor.


p1120[0...n] Generador de rampa Tiempo de aceleración / GdR T aceler.
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1), U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 999999.000 [s] 10.000 [s]


p1120[0...n] Generador de rampa Tiempo de aceleración / GdR T aceler.
PM330 Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1), U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 999999.000 [s] 20.000 [s]


p1121[0...n] Generador de rampa Tiempo de deceleración / GdR T deceler.
PM230


PM330


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1), U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 999999.000 [s] 30.000 [s]
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Descripción: Ajusta el tiempo de deceleración para el generador de rampa.


En este tiempo, la consigna de velocidad es llevada por el generador de rampa de la velocidad de giro máxima 
(p1082) hasta la parada (consigna = 0).


Además, el tiempo de deceleración actúa siempre con DES1.


Dependencia: Ver también: p1082, p1127


Nota: Con el control por U/f y regulación vectorial sin encóder (ver p1300), no tiene sentido un tiempo de deceleración de 0 
s. El ajuste deberá orientarse en los tiempos de arranque (r0345) del motor.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para puentear el generador de rampa (tiempos de aceleración y deceleración = 0).


Precaución: Si el regulador tecnológico se maneja en modo p2251 = 0 (regulador tecnológico como consigna principal de 
velocidad de giro) o está activada la función "Modo de hibernación", no se debe deshacer la interconexión con sus 
correspondientes palabras de estado (r2349, r2399).


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: En caso de regulación vectorial sin encóder, el generador de rampa no debe puentearse, excepto de forma indirecta 
a través de la interconexión con r2349 o r2399.


Descripción: Ajusta el tiempo mínimo de aceleración.


El tiempo de aceleración (p1120) se limita internamente a este tiempo mínimo.


Dependencia: Ver también: p1082


Nota: El ajuste deberá orientarse en los tiempos de arranque (r0345) del motor.


En caso de modificar la velocidad máxima p1082, se volverá a calcular p1123.


Descripción: Ajusta el tiempo mínimo de deceleración.


El tiempo de deceleración (p1121) se limita internamente a este tiempo mínimo.


Dependencia: Ver también: p1082


Nota: Con el control por U/f y regulación vectorial sin encóder (ver p1300), no tiene sentido un tiempo de deceleración de 0 
s. El ajuste deberá orientarse en los tiempos de arranque (r0345) del motor.


En caso de modificar la velocidad máxima p1082, se volverá a calcular p1127.


p1121[0...n] Generador de rampa Tiempo de deceleración / GdR T deceler.
PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1), U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 999999.000 [s] 10.000 [s]


p1122[0...n] BI: Puentear generador de rampa / Puentear GdR
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2505


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1123[0...n] Generador de rampa Tiempo de aceleración mínimo / GdR t_acel mín
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 999999.000 [s] 0.000 [s]


p1127[0...n] Generador de rampa Tiempo de deceleración mínimo / GdR t_decel mín
PM230


PM250, PM260


Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 999999.000 [s] 0.000 [s]
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Descripción: Ajusta el tiempo mínimo de deceleración.


El tiempo de deceleración (p1121) se limita internamente a este tiempo mínimo.


Dependencia: Ver también: p1082


Nota: Con el control por U/f y regulación vectorial sin encóder (ver p1300), no tiene sentido un tiempo de deceleración de 0 
s. El ajuste deberá orientarse en los tiempos de arranque (r0345) del motor.


En caso de modificar la velocidad máxima p1082, se volverá a calcular p1127.


Si se utiliza una resistencia de freno en el circuito intermedio (p0219 > 0), se adapta el tiempo de deceleración 
mínimo p1127 de forma automática.


Descripción: Ajusta el tiempo de redondeo inicial en el generador de rampa avanzado. El valor se aplica tanto para la aceleración 
como para la deceleración.


Nota: Los tiempos de redondeo evitan reacciones abruptas e impiden efectos dañinos sobre la mecánica.


Descripción: Ajusta el tiempo de redondeo inicial en el generador de rampa avanzado. El valor se aplica tanto para la aceleración 
como para la deceleración.


Nota: Los tiempos de redondeo evitan reacciones abruptas e impiden efectos dañinos sobre la mecánica.


Descripción: Ajusta el tiempo de redondeo final en el generador de rampa avanzado.


El valor se aplica tanto para la aceleración como para la deceleración.


Nota: Los tiempos de redondeo evitan reacciones abruptas e impiden efectos dañinos sobre la mecánica.


Descripción: Ajusta el tiempo de redondeo final en el generador de rampa avanzado.


El valor se aplica tanto para la aceleración como para la deceleración.


p1127[0...n] Generador de rampa Tiempo de deceleración mínimo / GdR t_decel mín
PM240


PM330


Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 999999.000 [s] 0.000 [s]


p1130[0...n] Generador de rampa Tiempo redondeo inicial / GdR t_red_in
PM230


PM330


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 30.000 [s] 2.000 [s]


p1130[0...n] Generador de rampa Tiempo redondeo inicial / GdR t_red_in
PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 30.000 [s] 0.000 [s]


p1131[0...n] Generador de rampa Tiempo redondeo final / GdR t_red_fin
PM230 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 30.000 [s] 2.000 [s]


p1131[0...n] Generador de rampa Tiempo redondeo final / GdR t_red_fin
PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 30.000 [s] 0.000 [s]
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Nota: Los tiempos de redondeo evitan reacciones abruptas e impiden efectos dañinos sobre la mecánica.


Descripción: Ajusta el tiempo de redondeo final en el generador de rampa avanzado.


El valor se aplica tanto para la aceleración como para la deceleración.


Nota: Los tiempos de redondeo evitan reacciones abruptas e impiden efectos dañinos sobre la mecánica.


Descripción: Ajusta la reacción de filtrado a la orden DES1 o la reducción de consigna en el generador de rampa avanzado.


Valor: 0: Filtrado continuo
1: Filtrado discont.


Dependencia: Ningún efecto hasta tiempo de redondeo inicial (p1130) > 0 s.


Nota: p1134 = 0 (filtrado continuo)


Si se produce una reducción de consigna durante una operación de aceleración, entonces se lleva a cabo y 
concluye un redondeado final. Durante el redondeo final la salida del generador de rampa continúa variando en 
sentido de la anterior consigna (rebase transitorio). Tras finalizar el redondeo final la variación es en sentido de la 
nueva consigna.


p1134 = 1 (filtrado discontinuo)


Si se produce una reducción de consigna durante una operación de aceleración, entonces la variación cambia 
bruscamente en sentido a la nueva consigna. En caso de cambio de consigna no actúa ningún redondeo final.


Descripción: Ajusta el tiempo de deceleración desde la velocidad máxima hasta la parada para la orden DES3.


Dependencia: El parámetro se predetermina en función del tamaño de la etapa de potencia.


Nota: Este tiempo puede superarse si se alcanza la tensión máxima en el circuito intermedio.


Descripción: Ajusta el tiempo de deceleración desde la velocidad máxima hasta la parada para la orden DES3.


Nota: Este tiempo puede superarse si se alcanza la tensión máxima en el circuito intermedio.


p1131[0...n] Generador de rampa Tiempo redondeo final / GdR t_red_fin
PM330 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 30.000 [s] 3.000 [s]


p1134[0...n] Generador de rampa Tipo de redondeado de rampa / GdR Tipo redondeo
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p1135[0...n] DES3 Tiempo de deceleración / DES3 t_decel
PM230 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1), U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 5400.000 [s] 30.000 [s]


p1135[0...n] DES3 Tiempo de deceleración / DES3 t_decel
PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1), U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 5400.000 [s] 0.000 [s]
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Descripción: Ajusta el tiempo de deceleración desde la velocidad máxima hasta la parada para la orden DES3.


Dependencia: El parámetro se predetermina en función del tamaño de la etapa de potencia.


Nota: Este tiempo puede superarse si se alcanza la tensión máxima en el circuito intermedio.


Descripción: Ajusta el tiempo de redondeo inicial para DES3 en el generador de rampa avanzado.


Descripción: Ajusta el tiempo de redondeo inicial para DES3 en el generador de rampa avanzado.


Descripción: Ajusta el tiempo de redondeo inicial para DES3 en el generador de rampa avanzado.


Descripción: Ajusta el tiempo de redondeo final para DES3 en el generador de rampa avanzado.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el escalado del tiempo de aceleración del generador de rampa.


Dependencia: Ver también: p1120


Nota: El tiempo de aceleración se ajusta en p1120.


p1135[0...n] DES3 Tiempo de deceleración / DES3 t_decel
PM330 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: C(1), U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 5400.000 [s] 3.000 [s]


p1136[0...n] DES3 Tiempo redondeo inicial / GdR DES3 t_red_in
PM230 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 30.000 [s] 2.000 [s]


p1136[0...n] DES3 Tiempo redondeo inicial / GdR DES3 t_red_in
PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 30.000 [s] 0.000 [s]


p1136[0...n] DES3 Tiempo redondeo inicial / GdR DES3 t_red_in
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 30.000 [s] 0.500 [s]


p1137[0...n] DES3 Tiempo redondeo final / GdR DES3 t_red_fin
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 30.000 [s] 0.000 [s]


p1138[0...n] CI: Generador de rampa Tiempo de aceleración Escalado / GdR t_acel Escal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para el escalado del tiempo de deceleración del generador de rampa.


Dependencia: Ver también: p1121


Nota: El tiempo de deceleración se ajusta en p1121.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden "Habilitar generador de rampa/Bloquear generador de rampa".


Esta orden corresponde a la palabra de mando 1 bit 4 (STW1.4) en el perfil PROFIdrive.


BI: p1140 = Señal 0


Bloquear generador de rampa (poner a cero la salida del generador de rampa).


BI: p1140 = Señal 1


Habilitar generador de rampa.


Dependencia: Ver también: r0054, p1141, p1142


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden "Habilitar generador de rampa/Bloquear generador de rampa".


Esta orden corresponde a la palabra de mando 1 bit 4 (STW1.4) en el perfil PROFIdrive.


BI: p1140 = Señal 0


Bloquear generador de rampa (poner a cero la salida del generador de rampa).


BI: p1140 = Señal 1


Habilitar generador de rampa.


Dependencia: Ver también: r0054, p1141, p1142


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


p1139[0...n] CI: Generador de rampa Tiempo de deceleración Escalado / GdR t_decel Escal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p1140[0...n] BI: Habilitar generador de rampa/Bloquear generador de rampa / Habilitar GdR
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p1140[0...n] BI: Habilitar generador de rampa/Bloquear generador de rampa / Habilitar GdR
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2090.4 


[1] 1 


[2] 2090.4 


[3] 2090.4 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden "Continuar generador de rampa/Congelar generador de rampa".


Esta orden corresponde a la palabra de mando 1 bit 5 (STW1.5) en el perfil PROFIdrive.


BI: p1141 = Señal 0


Congelar generador de rampa.


BI: p1141 = Señal 1


Continuar generador de rampa.


Dependencia: Ver también: r0054, p1140, p1142


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: El generador de rampa actúa con independencia del estado de la fuente de señal en los casos siguientes:


- DES1/DES3.


- Salida del generador de rampa dentro de la banda inhibida.


- Salida del generador de rampa por debajo de la velocidad mínima.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden "Continuar generador de rampa/Congelar generador de rampa".


Esta orden corresponde a la palabra de mando 1 bit 5 (STW1.5) en el perfil PROFIdrive.


BI: p1141 = Señal 0


Congelar generador de rampa.


BI: p1141 = Señal 1


Continuar generador de rampa.


Dependencia: Ver también: r0054, p1140, p1142


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: El generador de rampa actúa con independencia del estado de la fuente de señal en los casos siguientes:


- DES1/DES3.


- Salida del generador de rampa dentro de la banda inhibida.


- Salida del generador de rampa por debajo de la velocidad mínima.


p1141[0...n] BI: Continuar generador de rampa/Congelar generador de rampa / Continuar GdR
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p1141[0...n] BI: Continuar generador de rampa/Congelar generador de rampa / Continuar GdR
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2090.5 


[1] 1 


[2] 2090.5 


[3] 2090.5 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden "Habilitar consigna/Bloquear consigna".


Esta orden corresponde a la palabra de mando 1 bit 6 (STW1.6) en el perfil PROFIdrive.


BI: p1142 = Señal 0


Bloquear consigna (poner a cero la entrada del generador de rampa).


BI: p1142 = Señal 1


Habilitar consigna.


Dependencia: Ver también: p1140, p1141


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: Si está activado el módulo de función "Reg. posición" (r0108.3 = 1), esta entrada de binector se interconecta por 
defecto de la manera siguiente:


BI: p1142 = Señal 0


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden "Habilitar consigna/Bloquear consigna".


Esta orden corresponde a la palabra de mando 1 bit 6 (STW1.6) en el perfil PROFIdrive.


BI: p1142 = Señal 0


Bloquear consigna (poner a cero la entrada del generador de rampa).


BI: p1142 = Señal 1


Habilitar consigna.


Dependencia: Ver también: p1140, p1141


Precaución: Si está activado "prioridad de mando en PC" esta entrada de binector carece de efecto.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: Si está activado el módulo de función "Reg. posición" (r0108.3 = 1), esta entrada de binector se interconecta por 
defecto de la manera siguiente:


BI: p1142 = Señal 0


Descripción: Ajusta la fuente de señal para adoptar el valor definido en el generador de rampa.


Dependencia: La fuente de señal para el valor de Ajusta el generador de rampa se ajusta con parámetros.


Ver también: p1144


p1142[0...n] BI: Habilitar consigna/Bloquear consigna / Habilitar cons
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p1142[0...n] BI: Habilitar consigna/Bloquear consigna / Habilitar cons
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2501


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2090.6 


[1] 1 


[2] 2090.6 


[3] 2090.6 


p1143[0...n] BI: Generador de rampa Aplicar valor definido / GdR Adoptar valor
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Nota: Señal 0/1:


La salida del generador de rampa se pone sin retardo al valor de Ajusta el generador de rampa.


Señal 1:


Actúa el valor de Ajusta el generador de rampa.


Señal 1/0:


Actúa el valor de entrada del generador de rampa. La salida del generador de rampa se adapta al valor de entrada a 
través de los tiempos de aceleración o deceleración.


Señal 0:


Actúa el valor de entrada del generador de rampa.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el valor de ajuste en el generador de rampa.


Dependencia: La fuente de señal para adoptar el valor de ajuste se ajusta con parámetros.


Ver también: p1143


Descripción: Ajusta la corrección del generador de rampa.


El valor de partida del generador de rampa se corrige de acuerdo a la aceleración máxima posible del 
accionamiento.


El valor de referencia es la desviación a la entrada del regulador de velocidad que es necesaria para asegurar una 
aceleración en el límite de par / fuerza del motor.


Recomendación: Si está activado al menos un filtro de consigna de velocidad de giro/filtro de consigna de velocidad lineal (p1414), la 
corrección del generador de rampa debe estar desconectada (p1145 = 0.0). Con el filtro de consigna de velocidad de 
giro activado, el valor de salida del generador de rampa ya no se puede corregir de acuerdo a la aceleración máxima 
posible del accionamiento.


Rel. a p1145 = 0.0:


Este valor desactiva la corrección del generador de rampa.


Rel. a p1145 = 0.0 ... 1.0:


Estos valores no tienen normalmente sentido. Conducen a una aceleración operando con un par inferior al límite. 
Cuanto menor se elija el valor tanto más alejado está el regulador del límite de par durante la aceleración.


Rel. a p1145 > 1.0:


Cuanto mayor sea el valor, más grande será la desviación permitida entre velocidad de giro de consigna y real.


Atención: Si está activa la corrección del generador de rampa y el tiempo de rampa ajustado es demasiado pequeño, es 
posible que se produzcan oscilaciones en la aceleración.


Solución:


- Desactivar la corrección del generador de rampa (p1145 = 0).


- Aumentar el tiempo de rampa para aceleración/deceleración (p1120, p1121).


Nota: En modo con control por U/f no actúa la corrección del generador de rampa.


La diferencia de velocidad se reducirá si la acción integral del regulador de velocidad no se detiene al alcanzar el 
límite de par (p1400 bit 16 = 1).


p1144[0...n] CI: Generador de rampa Valor definido / GdR vdef
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1145[0...n] Generador de rampa Corrección activa / GdR Correc Int
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3080


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 50.0 0.0 
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Descripción: Ajusta el valor de tolerancia para el estado del generador de rampa (aceleración activa, deceleración activa).


Si la entrada del generador de rampa no cambia respecto a la salida más del valor de tolerancia introducido, 
entonces no se influencian los bits de estado "aceleración activa" o bien "deceleración activa".


Dependencia: Ver también: r1199


Descripción: Visualiza la aceleración del generador de rampa.


Dependencia: Ver también: p1145


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro tras seleccionar el generador de rampa.


El valor resulta de la suma de la consigna de velocidad de giro 1 (p1155) y la consigna de velocidad de giro 2 
(p1160).


Descripción: Visualiza el número de la consigna de velocidad de giro prefijada seleccionada.


Dependencia: Ver también: p1020, p1021, p1022, p1023


Nota: Si no hay elegida ninguna consigna prefijada de velocidad de giro (p1020 ... p1023 = 0, r1197 = 0), entonces r1024 = 
0 (consigna = 0).


p1148[0...n] Generador de rampa Tolerancia para aceleración y deceler. activa / 
GdR Tol Ac/Dec act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [1/min] 1000.000 [1/min] 19.800 [1/min]


r1149 CO: Generador de rampa Aceleración / GdR Aceleración
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2007 Índice din.: -


Grupo de unidades: 39_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/s²] - [1/s²] - [1/s²]


r1170 CO: Regulador de velocidad Consigna Suma / Reg_n Cons suma
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3001, 3080, 6300


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


r1197 Consigna de velocidad Número actual / n_cons_pref Nºact
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de mando del canal de consigna.


Descripción: Visualiza la palabra de estado del generador de rampa.


Nota: Rel. a bit 02:


El bit resulta de la combinación O de los bits 00 y 01.


Descripción: Ajusta el modo de operación en Rearranque al vuelo.


La función de arranque al vuelo permite conectar un convertidor a un motor en marcha. Para ello se va variando la 
frecuencia de salida del convertidor hasta que se encuentre la velocidad real del motor. A continuación, el motor 
marcha con los ajustes del generador de rampa hasta alcanzar la velocidad de consigna.


Valor: 0: Rearranque al vuelo inactivo
1: Rearranque al vuelo siempre activo (inicio sentido de consigna)
4: Rearranque vuelo siempre activo (inicio sólo sent consigna)


Dependencia: Se distingue entre Rearranque al vuelo con control por U/f y con regulación vectorial (p1300).


Rearranque al vuelo con control por U/f: p1202, p1203, r1204


Rearranque con regulación vectorial: p1202, p1203, r1205


El rearranque al vuelo no se puede activar en motores síncronos.


r1198.0...15 CO/BO: Palabra de mando Canal de consigna / STW Canal consigna
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2505


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 ConsignaPref Bit 0 Sí No 3010
01 ConsignaPref Bit 1 Sí No 3010
02 ConsignaPref Bit 2 Sí No 3010
03 ConsignaPref Bit 3 Sí No 3010
05 Bloquear sentido negativo Sí No 3040
06 Bloquear sentido positivo Sí No 3040
11 Inversión de consigna Sí No 3040
13 Subir potenciómetro motorizado Sí No 3020
14 Bajar potenciómetro motorizado Sí No 3020
15 Puentear generador de rampa Sí No 3070


r1199.0...8 CO/BO: Generador de rampa Palabra de estado / GdR ZSW
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 3001, 3080


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Aceler activa Sí No -
01 Deceler activa Sí No -
02 Generador de rampa activo Sí No -
03 Generador de rampa definido Sí No -
04 Generador de rampa congelado Sí No -
05 Corrección de generador de rampa activa Sí No -
06 Limitación máxima activa Sí No -
07 Generador de rampa Aceleración positiva Sí No -
08 Generador de rampa Aceleración negativa Sí No -


p1200[0...n] Rea.vuelo Modo op. / RVuelo MO
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6850


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4 0 
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Ver también: p1201


Ver también: F07330, F07331


Atención: La función "rearranque al vuelo" debe usarse en los casos en los que siga girando posiblemente el motor (p. ej. tras 
un breve corte de red) o éste sea arrastrado por la carga. De lo contrario pueden producirse desconexiones por 
sobreintensidad.


Nota: Con p1200 = 1, 4 es aplicable:


El rearranque al vuelo está activo tras fallo, DES1, DES2, DES3.


Con p1200 = 1 es aplicable:


La búsqueda tiene lugar en ambos sentidos.


Con p1200 = 4 es aplicable:


La búsqueda sólo tiene lugar en el sentido de consigna.


Con control por U/f (p1300 < 20) es aplicable:


La velocidad sólo puede medirse si tiene un valor superior a aprox. un 5 % de la velocidad nominal del motor. Si la 
velocidad es menor, se considera que el motor está parado.


Si se cambia p1200 durante la puesta en marcha (p0010 > 0), puede ocurrir que ya no pueda ajustarse el valor 
antiguo. La causa es que los límites dinámicos de p1200 han sido modificados por parámetros ajustados durante la 
puesta en marcha (p. ej., p0300).


Descripción: Ajusta la fuente de señal para habilitar la función "rearranque al vuelo".


Dependencia: Ver también: p1200


Nota: La anulación de la señal de habilitación actúa como p1200 = 0.


Descripción: Ajusta la corriente de búsqueda en la función "Rearranque al vuelo".


El valor está referido a la corriente magnetizante del motor.


Dependencia: El parámetro se predetermina en función del tamaño de la etapa de potencia.


Ver también: r0331


Precaución: Un valor desfavorable del parámetro puede conducir a un comportamiento descontrolado del motor.


Nota: En el modo de operación Control por U/f, el parámetro sirve como valor umbral para el drenaje de corriente al 
comienzo del rearranque al vuelo. Una vez alcanzado el valor umbral, se ajusta la corriente de búsqueda actual 
independientemente de la frecuencia y según las especificaciones de tensión.


La reducción de la corriente de búsqueda también puede mejorar el comportamiento del rearranque al vuelo (p. ej., 
cuando no es muy elevada la inercia del sistema).


En el caso de un motor de reluctancia, un cambio del parámetro solo tendrá efecto tras realizarse la identificación de 
datos del motor.


p1201[0...n] BI: Rearranque al vuelo Habilitación fuente de señal / RVuelo Habil F_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p1202[0...n] Rea.vuelo Int. bq. / R. vuelo I_bús
PM230 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10 [%] 400 [%] 90 [%]
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Descripción: Ajusta la corriente de búsqueda en la función "Rearranque al vuelo".


El valor está referido a la corriente magnetizante del motor.


Dependencia: Ver también: r0331


Precaución: Un valor desfavorable del parámetro puede conducir a un comportamiento descontrolado del motor.


Nota: En el modo de operación Control por U/f, el parámetro sirve como valor umbral para el drenaje de corriente al 
comienzo del rearranque al vuelo. Una vez alcanzado el valor umbral, se ajusta la corriente de búsqueda actual 
independientemente de la frecuencia y según las especificaciones de tensión.


La reducción de la corriente de búsqueda también puede mejorar el comportamiento del rearranque al vuelo (p. ej., 
cuando no es muy elevada la inercia del sistema).


En el caso de un motor de reluctancia, un cambio del parámetro solo tendrá efecto tras realizarse la identificación de 
datos del motor.


Descripción: Ajusta el factor para la velocidad de búsqueda en el rearranque al vuelo.


El valor influye en la velocidad con la cual se modifica la frecuencia de salida durante el arranque al vuelo. Un valor 
más alto produce un tiempo de búsqueda más largo.


Recomendación: En caso de regulación vectorial sin encóder y cables de motor largos de más de 200 m, ajustar el factor p1203 >= 
300%.


Precaución: Un valor desfavorable del parámetro puede conducir a un comportamiento descontrolado del motor.


Si el valor es muy reducido o muy grande puede haber inestabilidades en el rearranque al vuelo si se opera con 
regulación vectorial.


Nota: El ajuste de fábrica del parámetro está seleccionado de manera que los motores asíncronos normales estándar en 
giro hagan el rearranque al vuelo lo más rápidamente posible.


Si no se encuentra el motor con este ajuste predeterminado (p. ej., en el caso de motores que son acelerados por 
cargas activas o con control por U/f y velocidades de giro bajas), se recomienda reducir la velocidad de búsqueda 
(aumentar p1203).


Para el rearranque al vuelo de la máquina de reluctancia, se limita el mínimo de la velocidad de búsqueda (p1203 >= 
50%).


Descripción: Ajusta el factor para la velocidad de búsqueda en el rearranque al vuelo.


El valor influye en la velocidad con la cual se modifica la frecuencia de salida durante el arranque al vuelo. Un valor 
más alto produce un tiempo de búsqueda más largo.


Recomendación: En caso de regulación vectorial sin encóder y cables de motor largos de más de 200 m, ajustar el factor p1203 >= 
300%.


Precaución: Un valor desfavorable del parámetro puede conducir a un comportamiento descontrolado del motor.


Si el valor es muy reducido o muy grande puede haber inestabilidades en el rearranque al vuelo si se opera con 
regulación vectorial.


p1202[0...n] Rea.vuelo Int. bq. / R. vuelo I_bús
PM240


PM250


PM260, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10 [%] 400 [%] 100 [%]


p1203[0...n] Rearranque al vuelo Velocidad de búsqueda Factor / R. vuelo v_bus Fac
PM230 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10 [%] 4000 [%] 150 [%]


p1203[0...n] Rearranque al vuelo Velocidad de búsqueda Factor / R. vuelo v_bus Fac
PM240


PM250


PM260, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10 [%] 4000 [%] 100 [%]
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Nota: El ajuste de fábrica del parámetro está seleccionado de manera que los motores asíncronos normales estándar en 
giro hagan el rearranque al vuelo lo más rápidamente posible.


Si no se encuentra el motor con este ajuste predeterminado (p. ej., en el caso de motores que son acelerados por 
cargas activas o con control por U/f y velocidades de giro bajas), se recomienda reducir la velocidad de búsqueda 
(aumentar p1203).


Para el rearranque al vuelo de la máquina de reluctancia, se limita el mínimo de la velocidad de búsqueda (p1203 >= 
50%).


Descripción: Visualiza el estado para comprobar y vigilar estados al rearrancar al vuelo con control por U/f.


Descripción: Visualiza el estado para comprobar y vigilar estados al rearrancar al vuelo con control por U/f.


r1204.0...13 CO/BO: Rearranque al vuelo Modo U/f Estado / R. vuelo Uf Est
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Corriente forzada Sí No -
01 No circ corriente Sí No -
02 Especif de tensión Sí No -
03 Tensión reducida Sí No -
04 Iniciar generador de rampa Sí No -
05 Esperar la ejecución Sí No -
06 Filtro pend activo Sí No -
07 Pendiente positiva Sí No -
08 Intens. < umbral Sí No -
09 Mínimo intensidad Sí No -
10 Buscar en sentido positivo Sí No -
11 Stop tras sentido positivo Sí No -
12 Stop tras sentido negativo Sí No -
13 Sin resultado Sí No -


r1204.0...15 CO/BO: Rearranque al vuelo Modo U/f Estado / R. vuelo Uf Est
PM330 Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Corriente forzada Sí No -
01 No circ corriente Sí No -
02 Especif de tensión Sí No -
03 Tensión reducida Sí No -
04 Iniciar generador de rampa Sí No -
05 Esperar la ejecución Sí No -
06 Filtro pend activo Sí No -
07 Pendiente positiva Sí No -
08 Intens. < umbral Sí No -
09 Mínimo intensidad Sí No -
10 Buscar en sentido positivo Sí No -
11 Stop tras sentido positivo Sí No -
12 Stop tras sentido negativo Sí No -
13 Sin resultado Sí No -
14 Rearranque al vuelo rápido, modelo de 


tensión para ASM conectado
Sí No -


15 Rearranque al vuelo con VSM activo Sí No -
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Descripción: Visualiza, y saca por conector, el estado para comprobar y vigilar estados al arrancar al vuelo con regulación 
vectorial.


Nota: Rel. a bit 00 ... 09:


Sirve para controlar procesos internos durante el rearranque al vuelo.


Para cada tipo de motor (p0300) hay una cantidad diferente de bits activos.


Rel. a bit 10 ... 15:


Sirve para observar el proceso de rearranque al vuelo.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, el estado para comprobar y vigilar estados al arrancar al vuelo con regulación 
vectorial.


r1205.0...21 CO/BO: Rearranque al vuelo Regulación vectorial Estado / R. vlo Vector Est
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Lazo de adaptación de velocidad Retener 


ángulo
Sí No -


01 Lazo de adaptación de velocidad Ajustar 
ganancia a 0


Sí No -


02 Desconectar el canal Isd Sí No -
03 Regulación de velocidad desconectada Sí No -
04 Rama en cuadratura conectada Sí No -
05 Transformación especial activa Sí No -
06 Lazo adaptación de velocidad Ajustar 


acción I a 0
Sí No -


07 Reg intensidad con Sí No -
08 Isd_cons = 0 A Sí No -
09 Frec. mantenida Sí No -
10 Buscar en sentido positivo Sí No -
11 Iniciar búsqueda Sí No -
12 Corriente forzada Sí No -
13 Búsqueda interrumpida Sí No -
14 Lazo de adaptación de velocidad Error =0 Sí No -
15 Regulador de velocidad de giro activo Sí No -
21 Impulsos de tensión activos Sí No -


r1205.0...20 CO/BO: Rearranque al vuelo Regulación vectorial Estado / R. vlo Vector Est
PM330 Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Lazo de adaptación de velocidad Retener 


ángulo
Sí No -


01 Lazo de adaptación de velocidad Ajustar 
ganancia a 0


Sí No -


02 Desconectar el canal Isd Sí No -
03 Regulación de velocidad desconectada Sí No -
04 Rama en cuadratura conectada Sí No -
05 Transformación especial activa Sí No -
06 Lazo adaptación de velocidad Ajustar 


acción I a 0
Sí No -


07 Reg intensidad con Sí No -
08 Isd_cons = 0 A Sí No -
09 Frec. mantenida Sí No -
10 Buscar en sentido positivo Sí No -
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Nota: Rel. a bit 00 ... 09:


Sirve para controlar procesos internos durante el rearranque al vuelo.


Para cada tipo de motor (p0300) hay una cantidad diferente de bits activos.


Rel. a bit 10 ... 15:


Sirve para observar el proceso de rearranque al vuelo.


Descripción: Ajusta los fallos en los que no debe actuar el rearranque automático.


Dependencia: El ajuste solo es válido para p1210 = 6, 16, 26.


Ver también: p1210


Descripción: Ajusta el modo del automatismo de rearranque (WEA).


Los parámetros deben guardarse en la memoria no volátil p0971 = 1 para que los ajustes se apliquen.


Valor: 0: Bloquear rearranque automático
1: Confirmar todos los fallos sin reconectar
4: Reconexión tras fallo de red sin ningún intento de arranque más
6: Reconectar tras fallo con más intentos de arranque
14: Reconectar tras fallo de red tras confirmación manual
16: Reconectar tras fallo tras confirmación manual
26: Confirmación todos los fallos y reconexión en caso de orden CON


Recomendación: Si duran poco los cortes de red, el eje del motor puede estar aún moviéndose al intentar reconectar. Para conectar el 
convertidor sobre un motor aún en giro se precisa activar la función "rearranque al vuelo" (p1200).


Dependencia: El rearranque automático requiere una orden CON activa (p. ej. a través de una entrada digital). Si con p1210 > 1 no 
estuviera aplicada ninguna señal de mando CON activa, entonces se interrumpe el rearranque automático.


Si se usa un panel de mando (Operator Panel) en modo LOCAL no se produce una conexión automática.


En p1210 = 14, 16 se requiere una confirmación manual para el rearranque automático.


Ver también: p0840, p0857, p1267


Ver también: F30003


Peligro: Si está activado el automatismo de rearranque (p1210 > 1), el accionamiento se conecta y se acelera, si está 
presente el comando CON (ver p0840), en cuanto se puedan confirmar los eventuales avisos de fallo pendientes. 
Esto ocurre también tras restablecerse la red o arrancar la Control Unit si retorna la tensión del circuito intermedio. 
Este proceso de conexión automático sólo se puede interrumpir anulando el comando CON.


11 Iniciar búsqueda Sí No -
12 Corriente forzada Sí No -
13 Búsqueda interrumpida Sí No -
14 Lazo de adaptación de velocidad Error =0 Sí No -
15 Regulador de velocidad de giro activo Sí No -
16 Rearranque al vuelo rápido, modelo de 


tensión para ASM conectado
Sí No -


17 Rearranque al vuelo ráp., modelo de 
tensión para ASM finalizado


Sí No -


18 Cargar observador con tensión VSM Sí No -
19 Predeterminar rampa de flujo Sí No -
20 Adaptación Ganancia regulador adaptación 


velocidad e intensidad
Sí No -


p1206[0...9] Fallos sin rearranque automático / Fall sin WEA autom
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 65535 0 


p1210 Rearranque automático Modo / WEA Modo
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 26 0 
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Atención: El cambio se adopta exclusivamente en el estado "Inicialización" (r1214.0) y "Esperando alarma" (r1214.1). Si hay 
fallos pendientes, el parámetro no puede modificarse.


Con p1210 >1 se arranca automáticamente el motor.


Nota: Rel. a p1210 = 1:


Los fallos pendientes se acusan automáticamente. Si tras la confirmación de fallos satisfactoria vuelven a producirse 
fallos, éstos también se confirman automáticamente. p1211 no influye en el número de intentos de confirmación.


Rel. a p1210 = 4:


Sólo se produce un rearranque automático si ha aparecido el fallo F30003 en la etapa de potencia. Si existen otros 
fallos pendientes, éstos se acusan igualmente y el intento de arranque continúa en caso de éxito.


Rel. a p1210 = 6:


S produce un rearranque automático si ha aparecido un fallo cualquiera.


Rel. a p1210 = 14:


Como p1210 = 4. Sin embargo, los fallos presentes tendrán que confirmarse manualmente.


Rel. a p1210 = 16:


Como p1210 = 6. Sin embargo, los fallos presentes tendrán que confirmarse manualmente.


Rel. a p1210 = 26:


Como con p1210 = 6. En este modo, la orden de conexión puede especificarse con retardo. Con DES2 o DES3 se 
interrumpe la reconexión. La alarma A07321 no aparece hasta que se ha eliminado la causa del fallo y se realiza la 
reconexión seteando la orden de conexión.


Descripción: Ajusta los intentos de arranque del rearranque automático para p1210 = 4, 6, 14, 16, 26


Dependencia: El cambio se adopta exclusivamente en el estado "Inicialización" (r1214.0) y "Esperando alarma" (r1214.1).


Ver también: p1210, r1214


Ver también: F07320


Atención: Si ha aparecido el fallo F07320 es necesario anular la orden de conexión y confirmar todos los fallos para que se 
active de nuevo el automatismo de reconexión.


Después de un fallo total de red (blackout), cuando se restablece la red el contador de arranques comienza siempre 
con el estado que había antes del fallo de red y decrementa inmediatamente en 1 durante el intento de arranque. Si 
el rearranque automático inicia un intento de confirmación poco antes del fallo de red, p. ej. cuando en el fallo de red 
la CU permanece activa más tiempo que p1212/2, ya se decrementará en uno el contador de arranques. En este 
caso, el contador de arranques se reduce en total el valor 2.


Nota: Un intento de arranque se inicia inmediatamente cuando aparece un fallo. El rearranque se considera como 
finalizado cuando la máquina está magnetizada (r0056.4 = 1) y ha transcurrido una temporización adicional de 1 
segundo.


Mientras haya un fallo pendiente, se genera en intervalos de p1212 / 2 un comando de acuse de recibo. En caso de 
acuse con éxito se decrementa el contador de arranques. Si, a continuación, se vuelve a producir un fallo hasta el fin 
del rearranque, el proceso de acuse se reinicia.


Si, tras la aparición de varios fallos, se agota el número de intentos de arranque parametrizado, se genera el fallo 
F07320. Si ha tenido éxito el intento de arranque, es decir, si no aparece ningún fallo más hasta el final de la fase de 
magnetización, entonces tras 1 s se vuelve a ajustar el contador de arranques al valor parametrizado. Con ello se 
dispone nuevamente del número de intentos de arranque parametrizado para nuevos fallos aparecidos.


Siempre se realiza un intento de arranque como mínimo.


Después de un fallo de red se confirma inmediatamente y se vuelve a conectar al volver la red. Si se produce otro 
fallo entre la confirmación con éxito del fallo de red y la vuelta de la red, su confirmación produce igualmente el 
decremento del contador de arranques.


Rel. a p1210 = 26:


El contador de arranques se decrementa si después de confirmarse el fallo está presente la orden de conexión.


p1211 Rearranque automático Intentos de arranque / WEA Intent. arranq
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 10 3 
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Descripción: Ajusta el tiempo de espera hasta el rearranque.


Dependencia: El ajuste de este parámetro está activo con p1210 = 4, 6, 26.


Con p1210 = 1 es aplicable:


sólo confirmación automática de los fallos en la mitad del tiempo de espera, ninguna reconexión.


Ver también: p1210, r1214


Atención: El cambio se adopta exclusivamente en el estado "Inicialización" (r1214.0) y "Esperando alarma" (r1214.1).


Nota: Los fallos se confirman automáticamente al transcurrir la mitad del tiempo de espera y el tiempo pleno.


Si la causa de un fallo no se elimina dentro de la primera mitad del tiempo de espera, entonces ya no es posible 
confirmar dentro de este tiempo de espera.


Descripción: Ajusta el tiempo de vigilancia del automatismo de rearranque (WEA).


Índice: [0] = Rearranque
[1] = Poner a cero el contador de arranques


Dependencia: Ver también: p1210, r1214


Atención: El cambio se adopta exclusivamente en el estado "Inicialización" (r1214.0) y "Esperando alarma" (r1214.1).


Si ha aparecido el fallo F07320 es necesario anular la orden de conexión y confirmar todos los fallos para que se 
active de nuevo el automatismo de reconexión.


Nota: Rel. a índice 0:


El tiempo de vigilancia comienza en el momento de detectarse los fallos. Si no tiene éxito la confirmación 
automática, sigue corriendo el tiempo de vigilancia. Si tras expirar el tiempo de vigilancia no ha vuelto a arrancar 
correctamente el accionamiento (debe haber acabado el rearranque al vuelo y la magnetización de la máquina 
r0056.4 = 1), entonces se señaliza el fallo F07320.


Con p1213 = 0 se desactiva la vigilancia. Si p1213 se ajusta a un valor inferior a la suma de p1212, el tiempo de 
magnetización p0346 y el tiempo de espera debido al rearranque al vuelo, entonces de señaliza el fallo F07320 con 
cada operación de reconexión. Si con p1210 = 1 el tiempo en p1213 se ajusta inferior al de p1212, entonces también 
se genera el fallo F07320 en cada operación de rearranque.


Si no ha sido posible confirmar correctamente los fallos aparecidos (p. ej. si no hay fallos presentes 
permanentemente), entonces deberá prolongarse el tiempo de vigilancia.


Con p1210 = 14, 16, la confirmación manual de los fallos pendientes debe realizarse dentro del tiempo definido en el 
parámetro p1213[0]. De lo contrario, una vez transcurrido el tiempo ajustado se genera el fallo F07320.


Rel. a índice 1:


El contador de arranques (ver r1214) sólo vuelve al valor inicial p1211 cuando ha expirado el tiempo en p1213[1] tras 
una reconexión correcta. El tiempo de espera no influye en la confirmación de errores sin reconexión automática 
(p1210 = 1). Tras un fallo de la alimentación (blackout), el tiempo de espera comienza tras restablecerse la red y 
arrancar la Control Unit. El contador de arranques se ajusta en p1211 si apareció F07320, se anula la orden de 
conexión y se confirma el error.


Si se modifica el valor inicial p1211 o el modo p1210, se actualiza inmediatamente el contador de arranques.


Con p1210 = 26 es necesario confirmar los fallos y que la orden de conexión se ejecute dentro del tiempo 
especificado en p1213[0]. De lo contrario, una vez transcurrido el tiempo ajustado se genera el fallo F07320.


p1212 Rearranque automático Tiempo espera Intentos arranque / WEA t_esp arranque
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.1 [s] 1000.0 [s] 1.0 [s]


p1213[0...1] Rearranque automático Tiempo de vigilancia / WEA t_vig
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [s] 10000.0 [s] [0] 60.0 [s]


[1] 0.0 [s]
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Descripción: Visualiza el estado en el rearranque automático (WEA).


Nota: Rel. a bit 00:


Estado para la indicación de la inicialización única después de POWER ON.


Rel. a bit 01:


Estado en el cual el rearranque automático espera fallos (estado inicial).


Rel. a bit 02:


Visualiza de forma general de que se ha detectado un fallo e iniciado el rearranque o la confirmación.


Rel. a bit 03:


Visualiza la orden de confirmación en el estado "Acusar alarmas" (bit 4 = 1). Con bit 5 = 1 o bit 6 = 1, la orden de 
confirmación se visualiza permanentemente.


Rel. a bit 04:


Estado en el cual se acusan los fallos pendientes. El estado se vuelve a abandonar en caso de acuse de recibo con 
éxito. Sólo se pasa al siguiente estado si, después de una orden de confirmación (bit 3 = 1), se señaliza que ya no 
hay ningún fallo pendiente.


Rel. a bit 05:


Estado en el cual el accionamiento se conecta automáticamente (sólo con p1210 = 4, 6).


Rel. a bit 06:


Estado en el cual se espera tras la conexión el fin del intento de arranque (el fin de la magnetización).


Con p1210 = 1 está señal se activa directamente después de confirmar correctamente los fallos.


Rel. a bit 07:


Estado que se adopta si se produce un fallo en la reconexión automática. Este sólo se resetea tras confirmar el fallo 
y recoger la orden de conexión.


Rel. a bit 10:


Con el rearranque automático activo se visualiza r1214.7; de lo contrario se visualiza el fallo activo r2139.3.


Rel. a bit 12 ... 15:


Estado actual del contador de arranques (codificación binaria).


Adicionalmente, rel. a bit 04:


Con p1210 = 26 se espera en este estado a que esté presente la orden de conexión.


r1214.0...15 CO/BO: Rearranque automático Estado / WEA Estado
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Inicialización Sí No -
01 Esperando alarma Sí No -
02 Rearranque activo Sí No -
03 Setear orden de confirmación Sí No -
04 Acusar alarmas Sí No -
05 Rearrancar Sí No -
06 Tiempo de espera en curso tras conexión 


automática
Sí No -


07 Fallo Sí No -
10 Fallo activo Sí No -
12 Cont. arranq bit 0 Con Des -
13 Cont. arranq bit 1 Con Des -
14 Cont. arranq bit 2 Con Des -
15 Cont. arranq bit 3 Con Des -
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Descripción: Ajusta el umbral de velocidad de giro para la detección de parada.


Actúa en la vigilancia de valores de consigna y real.


Al frenar con DES1 o DES3, al bajar de este umbral se detecta parada.


Dependencia: Ver también: p1227


Precaución: En caso de regulación de velocidad y par sin encóder es aplicable:


Si p1226 se ajusta a valores por debajo de aprox. un 1% de la velocidad asignada del motor, deben incrementarse 
los límites de conmutación del modelo de la regulación vectorial para garantizar una desconexión segura (ver p1755, 
p1750.7).


Atención: Por razones de compatibilidad con las versiones anteriores del firmware, al arrancar la Control Unit se sobrescribe 
un valor de parámetro cero en el índice 1 a 31 con el valor de parámetro en el índice 0.


Nota: La parada se detecta en los siguientes casos:


- La velocidad de giro real es inferior al umbral de p1226 y el tiempo iniciado posteriormente en p1228 ya ha 
transcurrido.


- La consigna de velocidad de giro es inferior al umbral de p1226 y el tiempo iniciado posteriormente en p1227 ya ha 
transcurrido.


Al medir la velocidad real aparece ruido eléctrico. Por ello no es posible detectar motor parado si es muy bajo el 
umbral de velocidad de giro.


Descripción: Ajusta el tiempo de vigilancia para la detección de parada.


Al frenar con DES1 o DES3, tras expirar este tiempo se detecta parada una vez que la velocidad es inferior a la de 
consigna p1226 (ver también p1145).


Dependencia: El parámetro se predetermina en función del tamaño de la etapa de potencia.


Ver también: p1226


Atención: Con p1145 > 0.0 (corrección GdR) la consigna no es igual a cero en función del valor ajustado. Por ello, esto puede 
originar que se supere el tiempo de vigilancia en p1227. Con un motor accionado no se produce ninguna supresión 
de impulsos en este caso.


Nota: La parada se detecta en los siguientes casos:


- La velocidad de giro real es inferior al umbral de p1226 y el tiempo iniciado posteriormente en p1228 ya ha 
transcurrido.


- La consigna de velocidad de giro es inferior al umbral de p1226 y el tiempo iniciado posteriormente en p1227 ya ha 
transcurrido.


Con p1227 = 300.000 s es aplicable:


La vigilancia está desconectada.


Con p1227 = 0,000 s es aplicable:


Con DES1 o DES3 y tiempo de deceleración = 0 se suprimen inmediatamente los impulsos y el motor se para de 
forma natural.


Tras el primer arranque de la Control Unit o con el ajuste de fábrica, el parámetro se preajusta de acuerdo con la 
etapa de potencia.


p1226[0...n] Detección de parada Umbral de velocidad giro / n_parada umbral_n
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 20.00 [1/min]


p1227 Detección de parada Tiempo de vigilancia / n_parada t_vig
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 300.000 [s] 300.000 [s]
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Descripción: Ajusta el retardo para la supresión de impulsos.


Tras DES1 o DES3, los impulsos se suprimen si se cumple al menos una de las siguientes condiciones:


- La velocidad de giro real es inferior al umbral de p1226 y el tiempo iniciado posteriormente en p1228 ya ha 
transcurrido.


- La consigna de velocidad de giro es inferior al umbral de p1226 y el tiempo iniciado posteriormente en p1227 ya ha 
transcurrido.


Dependencia: Ver también: p1226, p1227


Descripción: Ajusta la fuente de señal para activar el frenado por corriente continua.


Dependencia: Ver también: p1231, p1232, p1233, p1234, r1239


Nota: Señal 1: Frenado por corriente continua activado.


Señal 0: Frenado por corriente continua desactivado.


Descripción: Ajuste para activar el frenado por corriente continua.


Valor: 0: Sin función
4: Frenado por corriente continua
5: Frenado por corriente continua con DES1/DES3
14: Frenado por corriente continua bajo velocidad inicial


Dependencia: Ver también: p0300, p1232, p1233, p1234, r1239


Nota: DCBRK: DC Brake (frenado por corriente continua)


Rel. a p1231 = 4:


La función se activa en cuanto se cumple el criterio de activación.


- La función se puede sustituir por una reacción DES2.


Criterio de activación (se cumple uno de los criterios siguientes):


- Entrada de binector p1230 = señal 1 (activación del frenado por corriente continua; según modo de operación).


- El accionamiento no está en el estado "S4: Servicio" o "S5x".


- Falta la habilitación interna de impulsos (r0046.19 = 0).


El frenado por corriente continua sólo se puede anular (p1231 = 0) si no se utiliza como reacción a fallo en p2101.


Rel. a p1231 = 5:


Cuando se recibe una orden DES1 o DES3, se activa el frenado por corriente continua. La entrada de binector 
p1230 no tiene efecto. Si la velocidad de giro del accionamiento se sigue situando por encima del umbral p1234, 
primero decelera hasta este umbral, se desmagnetiza (ver p0347) y a continuación pasa al frenado por corriente 
continua durante el periodo p1233. Después se desconecta. Si la velocidad de giro del accionamiento en DES1 es 
inferior a p1234, se desmagnetiza inmediatamente y pasa al frenado por corriente continua. Una anulación 
prematura de la orden DES1 provoca el cambio al funcionamiento normal (se espera desmagnetización). Si el motor 
debe seguir girando, hay que activar el rearranque al vuelo.


Sigue siendo posible el frenado por corriente continua mediante reacción a fallo.


p1228 Supresión de impulsos Retardo / Supr imp t_retard
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 299.000 [s] 0.010 [s]


p1230[0...n] BI: Frenado por corrient cont. Activación / Frenado CC act
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1231[0...n] Frenado por corriente cont. Configuración / DCBRK Config
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7014, 7016, 7017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 14 0 
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Rel. a p1231 = 14:


Además de la función con p1231 = 5 se evalúa la entrada de binector p1230.


Sólo si en la entrada de binector p1230 se aplica la señal 1, el frenado por corriente continua se activa 
automáticamente cuando la velocidad de giro es inferior al umbral p1234. esto también sucede si no existe ninguna 
orden DES.


Tras la desmagnetización y una vez transcurrido el periodo p1233, se pasa de nuevo al funcionamiento normal o se 
produce una desconexión (con DES1/DES3).


Si en la entrada de binector p1230 se aplica la señal 0, con DES1 y DES3 no se efectúa el frenado por corriente 
continua.


Descripción: Ajusta la intensidad del freno para el frenado por corriente continua


Dependencia: Ver también: p1230, p1231, p1233, p1234, r1239, p1345, p1346


Nota: La modificación de la intensidad del freno por corriente continua surte efecto la siguiente vez que se conecta dicho 
freno.


El valor para p1232 se especifica como valor eficaz en el sistema trifásico. La magnitud de la intensidad de frenado 
es idéntica a una intensidad de salida igualmente alta con la frecuencia cero (ver r0067, r0068, p0640). La 
intensidad del freno se limita internamente a r0067.


Para el regulador de intensidad se utilizan los ajustes de los parámetros p1345 y p1346 (regulador limitación I_máx).


Descripción: Ajusta la duración del frenado por corriente continua (como reacción a fallo).


Dependencia: Ver también: p1230, p1231, p1232, p1234, r1239


Descripción: Ajusta la velocidad de giro inicial para el frenado por corriente continua.


El frenado por corriente continua se activa cuando la velocidad de giro real baja de este valor.


Dependencia: Ver también: p1230, p1231, p1232, p1233, r1239


p1232[0...n] Frenado por corriente continua Intensidad freno / DCBRK I_freno
Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Aef] 10000.00 [Aef] 0.00 [Aef]


p1233[0...n] Frenado por corriente continua Duración / DCBRK Duración
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [s] 3600.0 [s] 1.0 [s]


p1234[0...n] Frenado por corriente continua Velocidad de giro inicial / DCBRK n_inic
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 210000.00 [1/min]
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Descripción: Palabra de estado del frenado por corriente continua.


Dependencia: Ver también: p1231, p1232, p1233, p1234


Nota: Rel. a bits 12, 13:


Sólo activo con p1231 = 14.


Descripción: Ajusta la configuración del regulador de la tensión en el circuito intermedio (regulador de Vdc) en el modo 
Regulación (control en lazo cerrado). Control por U/f: Ver p1280.


Valor: 0: Bloquear reg. Vdc
1: Habilitar reg de Vdc_máx
3: Habilitar reg .de Vdc_min y reg .de Vdc_máx


Dependencia: Ver también: p1245


Ver también: A07400, A07401, A07402, F07405, F07406


Atención: Un valor excesivo en p1245 puede afectar negativamente el funcionamiento normal del accionamiento.


Nota: p1240 = 1, 3:


Al alcanzar el límite de tensión en circuito intermedio especificado para la etapa de potencia es aplicable:


- El regulador de Vdc_max limita la energía realimentada para mantener, al frenar, la tensión en el circuito 
intermedio por debajo de su valor máximo.


- Se elevan automáticamente los tiempos de deceleración. Si a pesar de estar activo el regulador de Vdc_máx se 
producen fallos por sobretensión, debe aumentarse el tiempo de deceleración en p1121.


- Ajustar la tensión de entrada p0210 al mínimo valor posible (evitar A07401) de acuerdo con la tensión de conexión.


p1240 = 3:


Al alcanzarse el nivel de conexión del regulador de Vdc_min (p1245) es aplicable:


- El regulador de Vdc_min limita la energía tomada del circuito intermedio para, al acelerar, mantener la tensión es 
éste por encima de su valor mínimo.


- Frenado del motor para usar su energía cinética para respaldar el circuito intermedio.


- El regulador de Vdc_mín no se puede utilizar con tensiones de redes permanentes de menos de 380 V (si es 
necesario, se debe reducir p1247).


r1239.8...13 CO/BO: Frenado por corriente continua Palabra estado / DCBRK ZSW
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
08 Frenado por corriente continua activo Sí No 7017
10 Frenado por corriente continua listo Sí No 7017
11 Frenado por corriente continua 


seleccionado
Sí No -


12 Selección frenado por corriente continua 
bloqueada internamente


Sí No -


13 Frenado por corriente continua con 
DES1/DES3


Sí No -


p1240[0...n] Configuración del regulador de Vdc (regulación vectorial) / Reg Vdc Config Vec
PM230 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 1 
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Descripción: Ajusta la configuración del regulador de la tensión en el circuito intermedio (regulador de Vdc) en el modo 
Regulación (control en lazo cerrado). Control por U/f: Ver p1280.


Valor: 0: Bloquear reg. Vdc
1: Habilitar reg de Vdc_máx
2: Habilitar reg. de Vdc_min (respaldo cinético)
3: Habilitar reg .de Vdc_min y reg .de Vdc_máx


Dependencia: Ver también: p1245


Ver también: A07400, A07401, A07402, F07405, F07406


Atención: Un valor excesivo en p1245 puede afectar negativamente el funcionamiento normal del accionamiento.


Nota: Si se utiliza una resistencia de freno en el circuito intermedio (p0219 > 0), se desconecta automáticamente la 
regulación de Vdc_máx.


p1240 = 1, 3:


Al alcanzar el límite de tensión en circuito intermedio especificado para la etapa de potencia es aplicable:


- El regulador de Vdc_max limita la energía realimentada para mantener, al frenar, la tensión en el circuito 
intermedio por debajo de su valor máximo.


- Se elevan automáticamente los tiempos de deceleración.


p1240 = 2, 3:


Al alcanzarse el nivel de conexión del regulador de Vdc_min (p1245) es aplicable:


- El regulador de Vdc_min limita la energía tomada del circuito intermedio para, al acelerar, mantener la tensión es 
éste por encima de su valor mínimo.


- Frenado del motor para usar su energía cinética para respaldar el circuito intermedio.


Descripción: Visualiza el nivel de conexión para el regulador de Vdc_máx


Si p1254 = 0 (detección automática del nivel de conexión = Des), es aplicable:


r1242 = 1,15 * raíz(2) * p0210 (tensión de conexión)


PM230: r1242 se limita a Vdc_máx - 50,0 V.


Si p1254 = 1 (detección automática del nivel de conexión = Con), es aplicable:


r1242 = Vdc_max - 50.0 V (Vdc_max: Umbral de sobretensión de la etapa de potencia)


r1242 = Vdc_máx - 25,0 V (para etapas de potencia de 230 V)


Atención: Si la tensión en circuito intermedio ha superado el umbral de conexión del regulador de Vdc_máx estando éste 
desconectado (bloqueo de impulsos), se puede producir la desactivación automática del regulador (ver F07401) 
para que el accionamiento no se acelere en la próxima conexión.


Nota: El regulador de Vdc_máx no vuelve a desconectarse hasta que la tensión del circuito intermedio baje del umbral 
0,95 * r1242 y la salida del regulador sea cero.


p1240[0...n] Configuración del regulador de Vdc (regulación vectorial) / Reg Vdc Config Vec
PM240


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6220, 6827


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 1 


r1242 Regulador de Vdc_máx Umbral de conexión / Vdc_máx nivel_con
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [V] - [V] - [V]
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Descripción: Ajusta el factor dinámico para el regulador de la tensión en circuito intermedio (regulador de Vdc_max).


100 % significa que p1250, p1251 y p1252 (ganancia, tiempo de acción integral y tiempo de acción derivada) se 
utilizan conforme a sus ajustes básicos, basados en una optimización teórica del regulador.


Si fuera necesaria una optimización posterior, se puede realizar a través del factor dinámico. En este caso, p1250, 
p1251, p1252 se ponderan con el factor dinámico p1243.


Descripción: Ajusta el nivel de conexión para el regulador de Vdc_min (respaldo cinético).


El valor resulta de lo que sigue:


r1246[V] = p1245[%] * raíz cuadr. (2) * p0210


Dependencia: Ver también: p0210


Advertencia: Un valor excesivo puede afectar negativamente el funcionamiento normal del accionamiento y puede llevar a que la 
regulación de Vdc_min ya no se pueda abandonar tras el restablecimiento de la red.


Descripción: Ajusta el nivel de conexión para el regulador de Vdc_min (respaldo cinético).


El valor resulta de lo que sigue:


r1246[V] = p1245[%] * raíz cuadr. (2) * p0210


Dependencia: Ver también: p0210


Advertencia: Un valor excesivo puede afectar negativamente el funcionamiento normal del accionamiento y puede llevar a que la 
regulación de Vdc_min ya no se pueda abandonar tras el restablecimiento de la red.


Descripción: Visualiza el nivel de conexión para el regulador de Vdc_min (respaldo cinético).


Nota: El regulador Vdc_mín no vuelve a desconectarse hasta que la tensión en circuito intermedio supere el umbral 1,05 * 
p1246 y la salida del regulador sea cero.


p1243[0...n] Regulador de Vdc_máx Factor de dinámica / Vdc_máx factor_din
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 [%] 10000 [%] 100 [%]


p1245[0...n] Reg. de Vdc_min Umbral de conexión (respaldo cinético) / Vdc_min nivel_con
PM230 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


65 [%] 150 [%] 73 [%]


p1245[0...n] Reg. de Vdc_min Umbral de conexión (respaldo cinético) / Vdc_min nivel_con
PM240


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


65 [%] 150 [%] 76 [%]


r1246 Reg. de Vdc_min Umbral de conexión (respaldo cinético) / Vdc_min nivel_con
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [V] - [V] - [V]
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Descripción: Ajusta el factor de dinámica para el regulador de Vdc_min (respaldo cinético).


100 % significa que p1250, p1251 y p1252 (ganancia, tiempo de acción integral y tiempo de acción derivada) se 
utilizan conforme a sus ajustes básicos, basados en una optimización teórica del regulador.


Si fuera necesaria una optimización posterior, se puede realizar a través del factor dinámico. En este caso, p1250, 
p1251, p1252 se ponderan con el factor dinámico p1247.


Descripción: Ajusta el umbral inferior de velocidad de giro para el regulador de Vdc_máx.


En caso de no alcanzarse, se desconecta la regulación de Vdc_máx y se regula la velocidad de giro mediante el 
generador de rampa.


Nota: Con el aumento del umbral de la velocidad de giro y el Ajusta el tiempo de redondeo final (p1131) puede evitarse un 
giro del accionamiento en la dirección contraria en caso de proceso de frenado rápido en el que estuviera activa la 
corrección del generador de rampa. Esto se soporta mediante un ajuste dinámico del regulador de velocidad.


Descripción: Ajusta el umbral inferior de velocidad de giro para el regulador de Vdc_máx.


En caso de no alcanzarse, se desconecta la regulación de Vdc_máx y se regula la velocidad de giro mediante el 
generador de rampa.


Nota: Con el aumento del umbral de la velocidad de giro y el Ajusta el tiempo de redondeo final (p1131) puede evitarse un 
giro del accionamiento en la dirección contraria en caso de proceso de frenado rápido en el que estuviera activa la 
corrección del generador de rampa. Esto se soporta mediante un ajuste dinámico del regulador de velocidad.


Descripción: Ajusta la ganancia proporcional para el regulador de la tensión en circuito intermedio (regulador Vdc_mín, regulador 
Vdc_máx).


Dependencia: La ganancia proporcional activa se obtiene considerando p1243 (factor dinámico del regulador de Vdc_max) y la 
capacidad del circuito intermedio de la etapa de potencia.


p1247[0...n] Reg. de Vdc_mín Factor de dinámica (respaldo cinético) / Vdc_mín factor_din
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 [%] 10000 [%] 300 [%]


p1249[0...n] Regulador de Vdc_máx Umbral de velocidad de giro / Vdc_máx umbral_n
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 10.00 [1/min]


p1249[0...n] Regulador de Vdc_máx Umbral de velocidad de giro / Vdc_máx umbral_n
PM250


PM260


Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 10.00 [1/min]


p1250[0...n] Regulador de Vdc Ganancia proporcional / Reg_Vdc Kp
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 100.00 1.00 
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Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral para el regulador de la tensión en circuito intermedio (regulador Vdc_mín, 
regulador Vdc_máx).


Dependencia: El tiempo de acción integral se obtiene considerando p1243 (factor dinámico del regulador de Vdc_max).


Nota: p1251 = 0: La acción integral está desactivada.


Descripción: Ajusta la constante de tiempo de acción derivada para el regulador de la tensión en circuito intermedio (regulador 
Vdc_mín, regulador Vdc_máx).


Dependencia: El tiempo de acción derivada activa se obtiene considerando p1243 (factor dinámico del regulador de Vdc_max).


Descripción: Activa / desactiva el registro automático del nivel de conexión para el regulador de Vdc-máx


Valor: 0: Registro automático bloqueado
1: Registro automático desbloqueado


Descripción: Activa / desactiva el registro automático del nivel de conexión para el regulador de Vdc-máx


Valor: 0: Registro automático bloqueado
1: Registro automático desbloqueado


Descripción: Ajusta el umbral de tiempo para el regulador de Vdc_min (respaldo cinético).


Si se rebasa por exceso se dispara un aviso de fallo que puede parametrizarse a la reacción deseada.


Requisito: p1256 = 1


Dependencia: Ver también: F07406


p1251[0...n] Reg. Vdc Tiempo acción integral / Reg_Vdc Tn
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 10000 [ms] 0 [ms]


p1252[0...n] Reg. Vdc Tiempo acción derivada / Reg_Vdc t_a_deriv
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 1000 [ms] 0 [ms]


p1254 Regulador de Vdc_máx Detección automática de nivel CON / Vdc_max D.NivelCon
PM230 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p1254 Regulador de Vdc_máx Detección automática de nivel CON / Vdc_max D.NivelCon
PM240


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 1 


p1255[0...n] Umbral de tiempo del regulador de Vdc_mín / Vdc_min umbral_t
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 1800.000 [s] 0.000 [s]
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Atención: Si se parametriza un umbral de tiempo, también debe activarse el regulador Vdc_máx (p1240 = 3), de forma que el 
accionamiento se desconecte sin sobretensión al salir de la regulación Vdc_mín, debido al rebase de tiempo y con la 
reacción a fallo DES3. También es posible aumentar el tiempo de deceleración para DES3, p1135.


Descripción: Ajusta la reacción para el regulador de Vdc_min (respaldo cinético).


Valor: 0: Respaldar Vdc hasta subtensión, n<p1257 -> F07405
1: Respal Vdc hasta subtens, n<p1257 -> F07405, t>p1255 -> F07406


Dependencia: Ver también: F07405, F07406


Descripción: Ajusta el umbral de velocidad para el regulador de Vdc_mín (respaldo cinético).


Si se rebasa por defecto se dispara un aviso de fallo que puede parametrizarse a la reacción deseada.


El respaldo cinético no se iniciará por debajo del umbral de velocidad de giro.


Nota: Al salir de la regulación de Vdc_mín antes de que se pare el motor se impide un fuerte aumento del par de frenado 
en régimen generador con velocidades de giro bajas, lo cual provoca una parada natural del motor tras el bloqueo de 
impulsos.


Sin embargo, el par de frenado máximo también puede ajustarse a través de la limitación de par correspondiente.


Descripción: Visualiza la salida actual del regulador de Vdc (regulador de tensión en el circuito intermedio).


Nota: El límite de potencia en régimen generador p1531 sirve para el control anticipativo del regulador Vdc_máx en 
regulación vectorial. Cuanto menor sea el límite de potencia ajustado, menores serán las señales de corrección de 
regulador cuando se alcance el límite de tensión.


Descripción: Ajusta la configuración de la función Bypass.


Valor: 0: Bypass desactiv.
3: Bypass sin sincronización


Dependencia: La función "Bypass" solo está disponible para motores asíncronos.


Nota: Al conectar el convertidor se evalúa el estado de los contactores de bypass.


Si el rearranque automático está activo (p1210 = 4) y además al arrancar están presentes una orden CON (r0054.0 
= 1) y la señal Bypass (p1266 = 1, configuración p1267.0 = 1), después del arranque el convertidor pasa al estado 
"Listo para el servicio y bypass" (r0899.0 = 1 y r0046.25 = 1) y el motor continúa funcionando directamente en la red.


p1256[0...n] Reg. de Vdc_mín Reacción (respaldo cinético) / Vdc_min Reacción
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p1257[0...n] Umbral de velocidad de giro del regulador de Vdc_mín / Vdc_mín umbral_n
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 50.00 [1/min]


r1258 CO: Reg. Vdc Salida / Reg_Vdc Salida
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


p1260 Bypass Configuración / Bypass Config
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 
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La función "Bypass" sólo puede desconectarse de nuevo (p1260 = 0) si el bypass no está activo o presenta un fallo.


La función "rearranque al vuelo" debe estar activada (p1200).


Descripción: Señales de mando y respuesta del interruptor de bypass.


Dependencia: La función "Bypass" solo está disponible para motores asíncronos.


Nota: Los bits de mando 0 y 1 deben interconectarse a salidas de señal a través de las que se mandarán los interruptores 
situados en los cables de salida a los motores. Éstos se dimensionarán para maniobrar bajo carga.


Descripción: Ajusta el tiempo muerto para bypass no sincronizado.


Dependencia: La función "Bypass" solo está disponible para motores asíncronos.


Nota: Con este parámetro se define el tiempo de conmutación de los contactores. No deberá ser inferior al tiempo de 
desmagnetización del motor (p0347).


El tiempo de conmutación total para el bypass se obtiene de la suma de p1262 y el tiempo de desconexión del 
interruptor correspondiente (p1274[x]).


Descripción: Ajusta el retardo al reconectar a operación con convertidor en caso de bypass no sincronizado.


Dependencia: La función "Bypass" solo está disponible para motores asíncronos.


Descripción: Ajusta el retardo al conectar a alimentación por red en caso de bypass no sincronizado.


Dependencia: La función "Bypass" solo está disponible para motores asíncronos.


r1261.0...11 CO/BO: Bypass Palabra de mando/estado / Bypass STW / ZSW
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Orden interruptor motor - Etapa de potencia Cerrar Abrir -
01 Orden interruptor motor - red Cerrar Abrir -
05 Respuesta interruptor motor - Etapa de 


potencia
Cerrado Abierta -


06 Respuesta interruptor motor - red Cerrado Abierta -
07 Orden bypass (de p1266) Sí No -
10 Bypass en el proceso Sí No -
11 Bypass habilitado Sí No -


p1262[0...n] Bypass t muerto / Bypass t_mue
Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 20.000 [s] 1.000 [s]


p1263 Debypass retardo / Debypass t_ret
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 300.000 [s] 1.000 [s]


p1264 Bypass Retardo / Bypass t_ret
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 300.000 [s] 1.000 [s]
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Descripción: Ajusta el umbral de velocidad de giro para la activación del bypass.


Dependencia: La función "Bypass" solo está disponible para motores asíncronos.


Nota: Si se ajusta p1260 = 3 y p1267.1 = 1, al alcanzarse esta velocidad de giro se activa automáticamente el bypass.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden de mando de bypass.


Dependencia: La función "Bypass" solo está disponible para motores asíncronos.


Descripción: Ajusta la causa que deba activar el bypass.


Dependencia: La función "Bypass" solo está disponible para motores asíncronos.


Nota: El parámetro sólo tiene efecto en bypass no sincronizado.


p1267.0 = 1:


El bypass se activa seteando una señal binaria. Si se resetea la orden, una vez transcurrido el retardo de debypass 
(p1263) se conmuta de nuevo a la operación con etapa de potencia.


p1267.1 = 1:


Al alcanzarse el umbral de velocidad ajustado en p1265 se conecta el bypass. Sólo se vuelve al estado anterior 
cuando la velocidad baja de nuevo del valor umbral.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la respuesta de los interruptores de bypass.


Índice: [0] = Interruptor motor/accionamiento
[1] = Interruptor motor/red


Dependencia: La función "Bypass" solo está disponible para motores asíncronos.


Nota: En caso de interruptores sin respuesta, debe interconectarse el correspondiente bit de mando como fuente de señal:


BI: p1269[0] = r1261.0


BI: p1269[1] = r1261.1


Si se introduce p1269 = 0, se ajusta automáticamente esta interconexión para interruptores sin respuesta.


p1265 Bypass Umbral de velocidad de giro / Bypass umbral_n
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 1480.00 [1/min]


p1266 BI: Bypass Orden de mando / Bypass Orden
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p1267 Bypass Fuente de conmutación Configuración / Fuen_conm Config
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Bypass por señal (BI: p1266) Sí No -
01 Bypass por alcance del umbral de velocidad Sí No -


p1269[0...1] BI: Bypass Interruptor Respuesta / Bypass Resp
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 1261.0 


[1] 1261.1 
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Descripción: Ajusta la configuración para el rearranque al vuelo.


Nota: ASM: Motor asíncrono


Rel. a bit 00:


Este bit es equivalente a p1780 bit 11.


Rel. a bit 01:


Este bit solo debe utilizarse en caso necesario en accionamientos grandes.


Descripción: Ajusta la máxima frecuencia de búsqueda en el rearranque al vuelo en un sentido de consigna bloqueado (p1110, 
p1111).


Nota: El parámetro no tiene efecto con un modo de operación que solo busca en el sentido de consigna (p1200 > 3).


Descripción: Ajusta la máxima frecuencia de búsqueda en el rearranque al vuelo en un sentido de consigna bloqueado (p1110, 
p1111).


Nota: El parámetro no tiene efecto con un modo de operación que solo busca en el sentido de consigna (p1200 > 3).


Descripción: Ajusta el tiempo de vigilancia para los interruptores de bypass.


Índice: [0] = Interruptor motor/accionamiento
[1] = Interruptor motor/red


Dependencia: La función "Bypass" solo está disponible para motores asíncronos.


Nota: Con p1274 = 0 está desactivada la vigilancia.


El tiempo de conmutación para el bypass (p1262) se prolonga el valor de este parámetro.


p1270[0...n] Rearranque al vuelo Configuración / Rearranq Config
PM330 Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0011 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Rearranque al vuelo rápido con modelo de 


tensión para ASM
Sí No -


01 Ampl. PLL para rearranq. al vuelo ráp. con 
mod. tensión para ASM


Sí No -


p1271[0...n] Rearranque al vuelo Frecuencia máxima en sentido bloqueado / RVuelo f_máx Sent
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [Hz] 650 [Hz] 0 [Hz]


p1271[0...n] Rearranque al vuelo Frecuencia máxima en sentido bloqueado / RVuelo f_máx Sent
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [Hz] 650 [Hz] 5 [Hz]


p1274[0...1] Bypass Interruptor Tiempo de vigilancia / Interr t_vigil
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 5000 [ms] 1000 [ms]
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Descripción: Ajusta la configuración del regulador de la tensión en el circuito intermedio (regulador de Vdc) en el modo U/f.


Valor: 0: Bloquear reg. Vdc
1: Habilitar reg de Vdc_máx


Nota: En caso de tensiones de entrada altas (p0210), los siguientes ajustes pueden mejorar la robustez del regulador de 
Vdc_máx:


- Ajustar la tensión de entrada al mínimo valor posible y evitar A07401 (p0210).


- Ajustar tiempos de redondeo (p1130, p1136).


- Incrementar los tiempos de deceleración (p1121).


- Disminuir el tiempo de acción integral del regulador (p1291, factor 0,5).


- Activar corrección Vdc en el regulador de intensidad (p1810.1 = 1) o disminuir el tiempo de acción derivada del 
regulador (p1292, factor 0,5).


En este caso es muy recomendable utilizar la regulación vectorial (p1300 = 20) (regulador Vdc, ver p1240).


Descripción: Ajusta la configuración del regulador de la tensión en el circuito intermedio (regulador de Vdc) en el modo U/f.


Valor: 0: Bloquear reg. Vdc
1: Habilitar reg de Vdc_máx
2: Habilitar reg. de Vdc_min (respaldo cinético)
3: Habilitar reg .de Vdc_min y reg .de Vdc_máx


Nota: En caso de tensiones de entrada altas (p0210), los siguientes ajustes pueden mejorar la robustez del regulador de 
Vdc_máx:


- Ajustar la tensión de entrada al mínimo valor posible y evitar A07401 (p0210).


- Ajustar tiempos de redondeo (p1130, p1136).


- Incrementar los tiempos de deceleración (p1121).


- Disminuir el tiempo de acción integral del regulador (p1291, factor 0,5).


- Activar corrección Vdc en el regulador de intensidad (p1810.1 = 1) o disminuir el tiempo de acción derivada del 
regulador (p1292, factor 0,5).


En este caso es muy recomendable utilizar la regulación vectorial (p1300 = 20) (regulador Vdc, ver p1240).


Para mejorar el regulador de Vdc_mín, son adecuadas las siguientes medidas:


- Optimizar el regulador de Vdc_mín (ver p1287).


- Activar corrección Vdc en el regulador de intensidad (p1810.1 = 1).


Si se utiliza una resistencia de freno en el circuito intermedio (p0219 > 0), se desconecta automáticamente la 
regulación de Vdc_máx.


p1280[0...n] Regulador de Vdc Configuración (U/f) / Reg_Vdc Config U/f
PM230 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6320


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 1 


p1280[0...n] Regulador de Vdc Configuración (U/f) / Reg_Vdc Config U/f
PM240


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6320, 6854


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 1 
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Descripción: Ajusta la configuración del regulador de tensión en el circuito intermedio.


Nota: Rel. a bit 00:


Desconexión de la rampa de aceleración con regulación de Vdc_min.


En accionamientos con mecánica vibratoria y con grandes masas giratorias, la velocidad puede corregirse con más 
rapidez.


Rel. a bit 02:


Al restablecerse la red se regresará antes al funcionamiento normal y ya no se esperará a que el regulador de 
Vdc_min alcance la velocidad de consigna.


Descripción: Visualiza el nivel de conexión para el regulador de Vdc_máx


Si p1294 = 0 (detección automática del nivel de conexión = Des), es aplicable:


r1282 = 1,15 * raíz(2) * p0210 (tensión de conexión)


Si p1294 = 1 (detección automática del nivel de conexión = Con), es aplicable:


r1282 = Vdc_max - 50.0 V (Vdc_max: Umbral de sobretensión de la etapa de potencia)


r1282 = Vdc_máx - 25,0 V (para etapas de potencia de 230 V)


Atención: Si la tensión en circuito intermedio ha superado el umbral de conexión del regulador de Vdc_máx estando éste 
desconectado (bloqueo de impulsos), se puede producir la desactivación automática del regulador (ver F07401) 
para que el accionamiento no se acelere en la próxima conexión.


Nota: El regulador de Vdc_máx no vuelve a desconectarse hasta que la tensión del circuito intermedio baje del umbral 
0,95 * r1282 y la salida del regulador sea cero.


Descripción: Ajusta el factor dinámico para el regulador de la tensión en circuito intermedio (regulador de Vdc_max).


100% significa que p1290, p1291 y p1292 (ganancia, tiempo de acción integral y tiempo de acción derivada) se 
utilizan conforme a sus ajustes básicos, basados en una optimización teórica del regulador.


Si fuera necesaria una optimización posterior, se puede realizar a través del factor dinámico. En este caso, p1290, 
p1291, p1292 se ponderan con el factor dinámico p1283.


p1281[0...n] Configuración del regulador de Vdc / Reg Vdc Config
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Regulación de Vdc_min (U/f) sin rampa de 


aceleración
Sí No -


02 Tiempo de espera de Vdc_min reducido con 
restablecimiento red


Sí No -


r1282 Regulador de Vdc_máx Nivel de conexión (U/f) / Vdc_máx nivel_con
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6320, 6854


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [V] - [V] - [V]


p1283[0...n] Regulador de Vdc Factor dinámico (U/f) / Vdc_máx factor_din
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6320, 6854


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 [%] 10000 [%] 100 [%]
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Descripción: Ajusta el tiempo de vigilancia para el regulador de Vdc_máx.


Si la rampa de deceleración de la consigna de velocidad se detiene durante más tiempo que el ajustado en p1284, 
se dispara el fallo F07404.


Descripción: Ajusta el nivel de conexión para el regulador de Vdc_min (respaldo cinético).


El valor resulta de lo que sigue:


r1286[V] = p1285[%] * raíz(2) * p0210


Advertencia: Un valor excesivo puede afectar negativamente el funcionamiento normal del accionamiento.


Descripción: Visualiza el nivel de conexión para el regulador de Vdc_min (respaldo cinético).


Nota: El regulador Vdc_mín no vuelve a desconectarse hasta que la tensión en circuito intermedio supere el umbral 1,05 * 
r1286 y la salida del regulador sea cero.


Descripción: Ajusta el factor de dinámica para el regulador de Vdc_min (respaldo cinético).


100% significa que p1290, p1291 y p1292 (ganancia, tiempo de acción integral y tiempo de acción derivada) se 
utilizan conforme a sus ajustes básicos, basados en una optimización teórica del regulador.


Si fuera necesaria una optimización posterior, se puede realizar a través del factor dinámico. En este caso, p1290, 
p1291, p1292 se ponderan con el factor dinámico p1287.


p1284[0...n] Regulador de Vdc_máx Umbral de tiempo (U/f) / Vdc_máx umbral_t
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 300.000 [s] 4.000 [s]


p1285[0...n] Regulador de Vdc_min Nivel de conexión (respaldo cinético) (U/f) / Vdc_min nivel_con
PM240


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6320, 6854


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


65 [%] 150 [%] 76 [%]


r1286 Regulador de Vdc_min Nivel de conexión (respaldo cinético) (U/f) / Vdc_min nivel_con
PM240


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6320, 6854


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [V] - [V] - [V]


p1287[0...n] Regulador de Vdc_min Factor dinámico (respaldo cinético) (U/f) / Vdc_mín factor_din
PM240


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6320, 6854


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 [%] 10000 [%] 100 [%]
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Descripción: Ajusta la ganancia proporcional para el regulador de Vdc (regulador de tensión en el circuito intermedio).


Nota: La ganancia es proporcional a la capacidad del circuito intermedio.


Este parámetro está predeterminado a un valor que casa óptimamente con la capacidad de la etapa de potencia.


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral para el regulador de Vdc (regulador de tensión en el circuito intermedio).


Descripción: Ajusta la constante de tiempo de acción derivada para el regulador de Vdc (regulador de tensión en el circuito 
intermedio).


Descripción: Activa / desactiva el registro automático del nivel de conexión para el regulador de Vdc-máx Con la detección 
desconectada, el umbral de actuación r1282 para el regulador de Vdc_max se determina a partir de la tensión de 
conexión parametrizada p0210.


Valor: 0: Registro automático bloqueado
1: Registro automático desbloqueado


Descripción: Ajusta el umbral de tiempo para el regulador de Vdc_min (respaldo cinético).


Si se rebasa por exceso se dispara un aviso de fallo que puede parametrizarse a la reacción deseada.


Requisito: p1296 = 1.


Atención: Si se parametriza un umbral de tiempo, también debe activarse el regulador Vdc_máx (p1280 = 3), de forma que el 
accionamiento se desconecte sin sobretensión al salir de la regulación Vdc_mín, debido al rebase de tiempo y con la 
reacción a fallo DES3. También es posible aumentar el tiempo de deceleración para DES3, p1135.


p1290[0...n] Regulador de Vdc Ganancia proporcional (U/f) / Reg_Vdc Kp
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6320, 6854


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 100.00 1.00 


p1291[0...n] Regulador de Vdc Tiempo acción integral (U/f) / Reg_Vdc Tn
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6320, 6854


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 10000 [ms] 40 [ms]


p1292[0...n] Regulador de Vdc Tiempo de acción derivada (U/f) / Reg_Vdc t_a_deriv
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6320, 6854


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 1000 [ms] 10 [ms]


p1294 Regulador de Vdc_max Detección automática de nivel CON (U/f) / 
Vdc_max D.NivelCon


PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6320, 6854


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p1295[0...n] Regulador de Vdc_min Umbral de tiempo (U/f) / Vdc_min umbral_t
PM240


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 10000.000 [s] 0.000 [s]
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Descripción: Ajusta la reacción para el regulador de Vdc_min (respaldo cinético).


Valor: 0: Respaldar Vdc hasta subtensión, n<p1297 -> F07405
1: Respaldr Vdc hasta subtens, n<p1297 -> F07405, t>p1295 -> F07406


Nota: Relativo a p1296 = 1:


En p1135 debe introducirse una rampa de parada rápida diferente a cero, para que al dispararse F07406 no se 
produzca una desconexión por sobreintensidad.


Descripción: Ajusta el umbral de velocidad para el regulador de Vdc_mín (respaldo cinético).


Si se rebasa por defecto se dispara un aviso de fallo que puede parametrizarse a la reacción deseada.


Nota: Al salir de la regulación de Vdc_mín antes de que se pare el motor se impide un fuerte aumento de la intensidad de 
frenado en régimen generador con velocidades de giro bajas, lo cual provoca una parada natural del motor tras el 
bloqueo de impulsos.


Descripción: Visualiza la salida actual del regulador de Vdc (regulador de tensión en el circuito intermedio).


Descripción: Ajusta el tipo de control (lazo abierto o cerrado -regulación-) del accionamiento.


Valor: 0: Control por U/f con característica lineal
1: Control por U/f con característica lineal y FCC
2: Control por U/f con característica parabólica
4: Control por U/f con característica lineal y ECO
7: Control por U/f para característica parabólica y ECO
20: Regulación de velocidad giro (sin encóder)


Dependencia: Sin entrar la velocidad asignada del motor (p0311) solo es posible el funcionamiento con característica U/f. La 
tensión de salida se modifica en función de la carga para optimizar el rendimiento en todos los tipos de control por 
U/f (ver p0500 = 3).


Ver también: p0300, p0311, p0500


Atención: En los modos de control por U/f tipo Eco (p1300 = 4, 7) es necesaria una compensación activa del deslizamiento. El 
factor de escala de la compensación de deslizamiento (p1335) debe ajustarse de tal manera que el deslizamiento se 
compense por completo (normalmente 100%).


p1296[0...n] Regulador de Vdc_min Reacción (respaldo cinético) (U/f) / Vdc_min Reacción
PM240


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p1297[0...n] Regulador de Vdc_min Factor dinámico (U/f) / Vdc_mín umbral_n
PM240


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 50.00 [1/min]


r1298 CO: Regulador de Vdc Salida (U/f) / Reg_Vdc Salida
PM230


PM240, PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6320, 6854


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


p1300[0...n] Modo de operación Lazo abierto/cerrado / Modo Lazo ab/cerr
PM230 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1), T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6301, 8012


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 20 2 
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El modo Eco solo se aplica en funcionamiento estacionario y con el generador de rampa sin puentear. En caso de 
consignas analógicas, puede ser necesario aumentar la tolerancia para aceleración y deceleración activa en el 
generador de rampa mediante p1148 con el fin de señalizar de forma segura el estado estacionario.


Nota: Sólo eligiendo regulación de velocidad (p1300 = 20, 21) puede conmutarse a operación con regulación de par 
(p1501). Al conmutar no se modifica el ajuste de p1300. En este caso se muestra en r1407, bits 2 y 3, el estado 
actual.


Descripción: Ajusta el tipo de control (lazo abierto o cerrado -regulación-) del accionamiento.


Valor: 0: Control por U/f con característica lineal
1: Control por U/f con característica lineal y FCC
2: Control por U/f con característica parabólica
4: Control por U/f con característica lineal y ECO
7: Control por U/f para característica parabólica y ECO
20: Regulación de velocidad giro (sin encóder)


Dependencia: Con Standard Drive Control (p0096 = 1) son posibles los ajustes p1300 = 0, 2, con Dynamic Drive Control (p0096 = 
2) solo puede ajustarse p1300 = 20.


Sin entrar la velocidad asignada del motor (p0311) solo es posible el funcionamiento con característica U/f.


Ver también: p0300, p0311, p0500


Atención: En los modos de control por U/f tipo Eco (p1300 = 4, 7) es necesaria una compensación activa del deslizamiento. El 
factor de escala de la compensación de deslizamiento (p1335) debe ajustarse de tal manera que el deslizamiento se 
compense por completo (normalmente 100%).


El modo Eco solo se aplica en funcionamiento estacionario y con el generador de rampa sin puentear. En caso de 
consignas analógicas, puede ser necesario aumentar la tolerancia para aceleración y deceleración activa en el 
generador de rampa mediante p1148 con el fin de señalizar de forma segura el estado estacionario.


Nota: En motores del tipo p0300 = 6 y 6xx solo se recomienda el funcionamiento con control por U/f para fines de 
diagnóstico.


Descripción: Ajusta el tipo de control (lazo abierto o cerrado -regulación-) del accionamiento.


Valor: 0: Control por U/f con característica lineal
1: Control por U/f con característica lineal y FCC
2: Control por U/f con característica parabólica
4: Control por U/f con característica lineal y ECO
7: Control por U/f para característica parabólica y ECO
20: Regulación de velocidad giro (sin encóder)


Dependencia: Con Dynamic Drive Control (p0096 = 2) solo es posible ajustar p1300 = 20.


Sin entrar la velocidad asignada del motor (p0311) solo es posible el funcionamiento con característica U/f.


Ver también: p0300, p0311, p0500


Atención: En los modos de control por U/f tipo Eco (p1300 = 4, 7) es necesaria una compensación activa del deslizamiento. El 
factor de escala de la compensación de deslizamiento (p1335) debe ajustarse de tal manera que el deslizamiento se 
compense por completo (normalmente 100%).


El modo Eco solo se aplica en funcionamiento estacionario y con el generador de rampa sin puentear. En caso de 
consignas analógicas, puede ser necesario aumentar la tolerancia para aceleración y deceleración activa en el 
generador de rampa mediante p1148 con el fin de señalizar de forma segura el estado estacionario.


p1300[0...n] Modo de operación Lazo abierto/cerrado / Modo Lazo ab/cerr
PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1), T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6301, 6851, 8012


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 20 0 


p1300[0...n] Modo de operación Lazo abierto/cerrado / Modo Lazo ab/cerr
PM330 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1), T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6301, 6851, 8012


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 20 20 
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Nota: Sólo eligiendo regulación de velocidad (p1300 = 20, 21) puede conmutarse a operación con regulación de par 
(p1501). Al conmutar no se modifica el ajuste de p1300. En este caso se muestra en r1407, bits 2 y 3, el estado 
actual.


En motores del tipo p0300 = 14, solo se recomienda el funcionamiento con control por U/f para fines de diagnóstico.


Descripción: Ajusta la configuración para el control por U/f.


Nota: Rel. a bit 04:


Orientación del campo para regular la aplicación básica. La orientación del campo se activa con el cálculo 
automático si se ha ajustado p0096 = 1.


Rel. a bit 05 (solo efectivo con p1302.4 = 1):


La intensidad en el arranque en procesos de aceleración (p1311) suele provocar un aumento de la intensidad 
absoluta y del flujo. Con p1302.5 = 1 solo se produce el aumento de intensidad en dirección a la carga. Este ajuste 
es recomendable en el caso de accionamientos de mayor potencia o aceleraciones muy pronunciadas.


Rel. a bit 07:


Con orientación de campo (bit 04 = 1), un regulador de Iq,máx soporta al regulador de limitación de intensidad (ver 
p1341). Con fines de diagnóstico se puede desconectar el regulador de Iq,máx mediante este bit.


Descripción: Define la elevación de tensión en [%] referida a la intensidad asignada del motor (p0305).


Sin embargo, la elevación permanente de tensión va reduciéndose a medida que crece la frecuencia, de forma que 
a la frecuencia asignada del motor esté aplicada la tensión asignada del motor.


El importe de la elevación en voltios se define como sigue a frecuencia cero:


Elevación de tensión [V] = 1.732 x p0305 (intensidad asignada del motor [A]) x r0395 (resistencia estatórica/del 
primario [Ohm]) x p1310 (elevación de tensión permanente [%]) / 100%


Con bajas frecuencias de salida sólo está disponible una pequeña tensión de salida para mantener el flujo en el 
motor. La tensión de salida puede ser, no obstante, insuficiente para realizar lo siguiente:


- Magnetizar el motor asíncrono.


- Mantener la carga.


- Compensar pérdidas en el sistema.


Por ello, la tensión de salida puede elevarse con p1310.


La elevación de tensión puede aplicarse con una característica U/f tanto lineal como cuadrática.


Dependencia: El límite de intensidad p0640 limita la intensidad en el arranque (elevación de tensión).


La precisión de la intensidad en el arranque depende del ajuste de la resistencia estatórica y la resistencia del cable 
de alimentación (p0350, p0352).


En la regulación vectorial, la intensidad en el arranque se implementa mediante p1610.


Ver también: p1300, p1311, p1312, r1315


Atención: La intensidad en el arranque (elevación de tensión) incrementa el calentamiento del motor (particularmente en 
reposo).


p1302[0...n] Control por U/f Configuración / U/f Config
PM240


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
04 Orientación del campo Sí No -
05 Intensidad aceleradora en el arranque sin 


elevación de flujo
Sí No -


07 Bloquear regulador de Iq,máx Sí No -


p1310[0...n] Intensidad en el arranque (elevación de tensión) permanente / I_Arranq (Ua) perm
PM230


PM250, PM260


Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6301


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 250.0 [%] 50.0 [%]
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Nota: La intensidad en el arranque debida a la elevación de tensión solo actúa en control por U/f (p1300).


Los valores de elevación se combinan cuando la elevación permanente de tensión (p1310) se usa asociada a otros 
parámetros de elevación (elevación para acelerar (p1311), elevación de tensión para arranque (p1312)).


Sin embargo, a estos parámetros se asignan las prioridades siguientes: p1310 > p1311, p1312


Descripción: Define la elevación de tensión en [%] referida a la intensidad asignada del motor (p0305).


Sin embargo, la elevación permanente de tensión va reduciéndose a medida que crece la frecuencia, de forma que 
a la frecuencia asignada del motor esté aplicada la tensión asignada del motor.


El importe de la elevación en voltios se define como sigue a frecuencia cero:


Elevación de tensión [V] = 1.732 x p0305 (intensidad asignada del motor [A]) x r0395 (resistencia estatórica/del 
primario [Ohm]) x p1310 (elevación de tensión permanente [%]) / 100%


Con bajas frecuencias de salida sólo está disponible una pequeña tensión de salida para mantener el flujo en el 
motor. La tensión de salida puede ser, no obstante, insuficiente para realizar lo siguiente:


- Magnetizar el motor asíncrono.


- Mantener la carga.


- Compensar pérdidas en el sistema.


Por ello, la tensión de salida puede elevarse con p1310.


La elevación de tensión puede aplicarse con una característica U/f tanto lineal como cuadrática.


Con orientación del campo (p1302.4 = 1, preajuste en p0096 = 1), en el rango de frecuencias de salida bajas se 
mantiene una intensidad mínima del orden de la intensidad magnetizante asignada.


Con p1310 = 0% se calcula una consigna de intensidad que equivale al régimen en vacío. Con p1610 = 100% se 
calcula una consigna de intensidad que equivale a la intensidad asignada del motor.


Dependencia: El límite de intensidad p0640 limita la intensidad en el arranque (elevación de tensión).


La precisión de la intensidad en el arranque depende del ajuste de la resistencia estatórica y la resistencia del cable 
de alimentación (p0350, p0352).


En la regulación vectorial, la intensidad en el arranque se implementa mediante p1610.


Ver también: p1300, p1311, p1312, r1315


Atención: La intensidad en el arranque (elevación de tensión) incrementa el calentamiento del motor (particularmente en 
reposo).


Nota: La intensidad en el arranque debida a la elevación de tensión solo actúa en control por U/f (p1300).


Los valores de elevación se combinan cuando la elevación permanente de tensión (p1310) se usa asociada a otros 
parámetros de elevación (elevación para acelerar (p1311), elevación de tensión para arranque (p1312)).


Sin embargo, a estos parámetros se asignan las prioridades siguientes: p1310 > p1311, p1312


Con orientación del campo (p1302.4 = 1, no PM230, PM250, PM260), p1311 y p1312 se suman a la elevación de 
tensión en dirección a la intensidad de carga (no lineal).


Descripción: p1311 provoca una elevación de tensión sólo durante el arranque, generando un par adicional para la aceleración.


La elevación de tensión se materializa incrementando positivamente la consigna y desaparece tan pronto como se 
alcance ésta. El aumento y la reducción de la elevación de tensión se filtran.


El valor de la elevación en voltios se define como sigue a frecuencia cero (no con orientación del campo):


Elevación de tensión [V] = 1,732 * p0305 (intensidad asignada del motor [A]) x r0395 (resistencia estatórica/del 
primario [Ohm]) x p1311 (elevación de tensión en aceleración [%]) / 100%


p1310[0...n] Intensidad en el arranque (elevación de tensión) permanente / I_Arranq (Ua) perm
PM240


PM330


Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6301, 6851


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 250.0 [%] 50.0 [%]


p1311[0...n] Intensidad en el arranque (elevación de tensión) al acelerar / I_arranq aceler
PM230


PM250, PM260


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6301


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 250.0 [%] 0.0 [%]
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Dependencia: El límite de intensidad p0640 limita la elevación.


En la regulación vectorial, la intensidad en el arranque se implementa mediante p1611.


Ver también: p1300, p1310, p1312, r1315


Atención: La elevación de tensión provoca un mayor calentamiento del motor.


Nota: La elevación de tensión al acelerar puede mejorar la reacción a pequeños cambios positivos de consigna.


Priorización de las elevaciones de tensión: ver p1310


Descripción: p1311 provoca una elevación de tensión sólo durante el arranque, generando un par adicional para la aceleración.


La elevación de tensión se materializa incrementando positivamente la consigna y desaparece tan pronto como se 
alcance ésta. El aumento y la reducción de la elevación de tensión se filtran.


El valor de la elevación en voltios se define como sigue a frecuencia cero (no con orientación del campo):


Elevación de tensión [V] = 1,732 * p0305 (intensidad asignada del motor [A]) x r0395 (resistencia estatórica/del 
primario [Ohm]) x p1311 (elevación de tensión en aceleración [%]) / 100%


Dependencia: El límite de intensidad p0640 limita la elevación.


Con orientación del campo (p1302 bit 4 = 1, no PM230, PM250, PM260), p1311 se predetermina con el cálculo 
automático.


En la regulación vectorial, la intensidad en el arranque se implementa mediante p1611.


Ver también: p1300, p1310, p1312, r1315


Atención: La elevación de tensión provoca un mayor calentamiento del motor.


Nota: La elevación de tensión al acelerar puede mejorar la reacción a pequeños cambios positivos de consigna.


Priorización de las elevaciones de tensión: ver p1310


Con orientación del campo (p1302 bit 4 = 1, no PM230, PM250, PM260), p1311 se suma a la elevación de tensión 
en dirección a la intensidad de carga (no lineal).


Descripción: Ajusta la elevación adicional de la tensión en el arranque, pero sólo para el primer proceso de aceleración.


La elevación de tensión se materializa incrementando positivamente la consigna y desaparece tan pronto como se 
alcance ésta. El aumento y la reducción de la elevación de tensión se filtran.


Dependencia: El límite de intensidad p0640 limita la elevación.


Ver también: p1300, p1310, p1311, r1315


Atención: La elevación de tensión provoca un mayor calentamiento del motor.


Nota: La elevación de tensión al acelerar puede mejorar la reacción a pequeños cambios positivos de consigna.


Priorización de las elevaciones de tensión: ver p1310


Con orientación del campo (p1302.4 = 1, no PM230, PM250, PM260), p1312 se suma a la elevación de tensión en 
dirección a la intensidad de carga (no lineal).


p1311[0...n] Intensidad en el arranque (elevación de tensión) al acelerar / I_arranq aceler
PM240


PM330


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6301, 6851


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 250.0 [%] 0.0 [%]


p1312[0...n] Intensidad en el arranque (elevación de tensión) al arrancar / I_Arranq arranc
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6301, 6851


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 250.0 [%] 0.0 [%]
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Descripción: Visualiza la elevación de tensión total resultante en voltios.


Con orientación del campo (p1302.4 = 1, no para PM230, PM250, PM260), en caso de velocidad baja se ajustará 
por lo menos la corriente magnetizante de modo que la tensión dependa de r0331.


Dependencia: Ver también: p1310, p1311, p1312


Descripción: Limitación de la consigna de tensión.


Permite reducir la tensión de salida respecto a la tensión máxima r0071 calculada y el punto de actuación del 
debilitamiento de campo.


Nota: La tensión de salida únicamente se limita si p1331 ha rebasado el umbral inferior de la tensión de salida máxima 
(r0071).


Descripción: Ajusta la frecuencia de inicio a la que se activa FCC (Flux Current Control).


Dependencia: Debe estar ajustado el modo de operación correspondiente (p1300 = 1, 6).


Advertencia: Un valor demasiado pequeño puede provocar inestabilidades.


Nota: Con p1333 = 0 Hz, la frecuencia de inicio FCC se ajusta automáticamente al 6% de la frecuencia asignada del 
motor.


Descripción: Ajusta la frecuencia de inicio de la compensación de deslizamiento.


Nota: Con p1334 = 0 Hz, la frecuencia de inicio de compensación de deslizamiento se ajusta automáticamente al 6% de la 
frecuencia asignada del motor.


r1315 Elevación total de tensión / Elev_U tot
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6301, 6851


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Vef] - [Vef] - [Vef]


p1331[0...n] Limitación de tensión / Lim_U
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 5_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6300


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


50.00 [Vef] 2000.00 [Vef] 1000.00 [Vef]


p1333[0...n] Control por U/f Frecuencia de inicio FCC / U/f FCC frec inic
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6301


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Hz] 3000.00 [Hz] 0.00 [Hz]


p1334[0...n] Control por U/f Frecuencia de inicio compensac. de deslizamiento / Inicio comp. desl.
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6310, 6853


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Hz] 3000.00 [Hz] 0.00 [Hz]
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Descripción: Ajusta la consigna de la compensación de deslizamiento en [%] referida a r0330 (deslizamiento asignado del motor).


p1335 = 0.0%: Compensación de deslizamiento desactivada.


p1335 = 100.0%: El deslizamiento se compensa completamente.


Dependencia: Para una compensación exacta del deslizamiento con p1335 = 100 % es requisito disponer de parámetro exactos 
del motor (p0350 ... p0360).


Si no se conocen exactamente los parámetros del motor, variando p1335 puede lograrse también una 
compensación exacta.


En los controles por U/f con optimización Eco (4 y 7) debe activarse la compensación de deslizamiento para 
garantizar un funcionamiento correcto.


Nota: La compensación de deslizamiento mantiene constante la velocidad del motor con independencia de la carga. La 
reducción de la velocidad a medida que crece la carga es una propiedad típica de los motores asíncronos.


En motores síncronos no aparece este efecto, por lo que este parámetro no actúa.


En los tipos de control p1300 = 5 y 6 (para aplicaciones textiles) se desconecta internamente la compensación de 
deslizamiento para poder ajustar con mayor exactitud la frecuencia de salida.


Si se cambia p1335 durante la puesta en marcha (p0010 > 0), es posible que ya no pueda ajustarse el valor antiguo. 
La causa es que los límites dinámicos de p1335 han sido modificados por parámetros ajustados durante la puesta 
en marcha (p. ej., p0300).


Descripción: Ajusta la consigna de la compensación de deslizamiento en [%] referida a r0330 (deslizamiento asignado del motor).


p1335 = 0.0%: Compensación de deslizamiento desactivada.


p1335 = 100.0%: El deslizamiento se compensa completamente.


Dependencia: Para una compensación exacta del deslizamiento con p1335 = 100 % es requisito disponer de parámetro exactos 
del motor (p0350 ... p0360).


Si no se conocen exactamente los parámetros del motor, variando p1335 puede lograrse también una 
compensación exacta.


En los controles por U/f con optimización Eco (4 y 7) debe activarse la compensación de deslizamiento para 
garantizar un funcionamiento correcto.


Nota: La compensación de deslizamiento mantiene constante la velocidad del motor con independencia de la carga. La 
reducción de la velocidad a medida que crece la carga es una propiedad típica de los motores asíncronos.


En motores síncronos no aparece este efecto, por lo que este parámetro no actúa.


En los tipos de control p1300 = 5 y 6 (para aplicaciones textiles) se desconecta internamente la compensación de 
deslizamiento para poder ajustar con mayor exactitud la frecuencia de salida.


Si se cambia p1335 durante la puesta en marcha (p0010 > 0), es posible que ya no pueda ajustarse el valor antiguo. 
La causa es que los límites dinámicos de p1335 han sido modificados por parámetros ajustados durante la puesta 
en marcha (p. ej., p0300).


Descripción: Ajusta el límite de la compensación de deslizamiento en [%] referido a r0330 (deslizamiento asignado del motor).


p1335[0...n] Compensación de deslizamiento Escalado / Comp. desl. Esc
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6310, 6853


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 600.0 [%] 0.0 [%]


p1335[0...n] Compensación de deslizamiento Escalado / Comp. desl. Esc
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 600.0 [%] 100.0 [%]


p1336[0...n] Compensación de deslizamiento Valor límite / Comp. desl. Vlim
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6310, 6853


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [%] 600.00 [%] 250.00 [%]
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Descripción: Visualiza el deslizamiento realmente compensado en [%] referido a r0330 (deslizamiento asignado del motor).


Dependencia: p1335 > 0 %: Compensación de deslizamiento activa.


Ver también: p1335


Descripción: Ajusta la ganancia para amortiguar resonancias en modo de control U/f.


Dependencia: Ver también: p1300, p1339, p1349


Nota: La amortiguación de resonancias atenúa oscilaciones de la corriente activa, que aparecen frecuentemente en vacío.


La atenuación de resonancia se encuentra activa en un rango a partir de, aproximadamente, un 6% de la frecuencia 
asignada del motor (p0310). La frecuencia de desconexión se determina mediante p1349.


En los tipos de control p1300 = 5 y 6 (para aplicaciones textiles) se desconecta internamente la atenuación de 
resonancias para poder ajustar con mayor exactitud la frecuencia de salida.


Descripción: Ajusta la constante de tiempo del filtro para amortiguar resonancias en modo de control U/f.


Dependencia: Ver también: p1300, p1338, p1349


Descripción: Ajusta la ganancia proporcional del regulador de frecuencia I_máx.


El regulador de I_máx reduce la intensidad de salida del convertidor cuando se sobrepasa la intensidad máxima 
(r0067).


Para regular I_máx, en los modos con control por U/f (p1300) se aplica un regulador que actúa sobre la frecuencia 
de salida y otro que actúa sobre la tensión de salida. El regulador de frecuencia reduce la intensidad bajando la 
frecuencia de salida del convertidor. La reducción se realiza hasta una frecuencia mínima (doble del deslizamiento 
nominal). Si esto no basta para eliminar con éxito la sobreintensidad, entonces se reduce la tensión de salida del 
convertidor con ayuda del regulador de tensión para I_max. Cuando no hay ya sobreintensidad se acelera siguiendo 
la rampa ajustada en p1120 (tiempo de aceleración).


Dependencia: En los modos de control U/f (p1300) para aplicaciones textiles y en caso de escalones de consigna extremos sólo se 
usa el regulador de tensión para I_max.


Atención: Al desactivar el regulador de I_máx hay que considerar lo siguiente:


Ahora la intensidad de salida ya no se reducirá en caso de rebase de la intensidad máxima (r0067). Si se 
sobrepasan los límites de sobreintensidad, se desconectará el accionamiento.


r1337 CO: Compensación de deslizamiento Valor real / Comp. desl. Vreal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6310, 6853


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p1338[0...n] Modo U/f Atenuación de resonancias Ganancia / Uf Gan Amort_reso
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6310, 6853


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 100.00 0.00 


p1339[0...n] Modo U/f Atenuación de resonancias Constante de tiempo de filtro / Uf Amort_reso T
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6310, 6853


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1.00 [ms] 1000.00 [ms] 20.00 [ms]


p1340[0...n] Regulador de frecuencia de I_max Ganancia proporcional / Reg_I_max Kp
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 0.500 0.000 
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Nota: El regulador limitador I_max se anula cuando se desactiva el generador de rampa con p1122 = 1.


p1341 = 0:


Regulador de frecuencia I_máx desactivado y regulador de tensión I_máx activado en todo el rango de velocidad.


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral para el regulador de frecuencia para I_máx.


Dependencia: Ver también: p1340


Nota: Con p1341 = 0 se desactiva el regulador de limitación de intensidad con efecto en la frecuencia y queda activo 
solamente el regulador de limitación de intensidad con efecto en la tensión de salida (p1345, p1346).


En etapas de potencia con realimentación (PM250, PM260), la regulación del límite de intensidad con carga en 
modo generador siempre se realiza interviniendo en la frecuencia. Con p1340 = p1341 = 0 se desactiva esta 
limitación de intensidad.


Descripción: Visualiza la limitación de frecuencia activa.


Dependencia: Ver también: p1340


Descripción: Visualiza la tensión absoluta en la que se reduce la tensión de salida del convertidor.


Dependencia: Ver también: p1340


Descripción: Ajusta la ganancia proporcional para el regulador de tensión para I_max.


Dependencia: Ver también: p1340


Nota: Los ajustes del regulador se utilizan también en el regulador de intensidad del frenado por corriente continua (ver 
p1232).


p1341[0...n] Regulador de frecuencia para I_max Tiempo acción integral / Reg_I_max Tn
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6850


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 50.000 [s] 0.300 [s]


r1343 CO: Regulador de I_max Salida de frecuencia / Reg_I_max f_sal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6300, 6850


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


r1344 Regulador de I_max Salida de tensión / Reg_I_max U_sal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: 5_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6300


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Vef] - [Vef] - [Vef]


p1345[0...n] Regulador de tensión de I_max Ganancia proporcional / Reg_U_I_max Kp
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 7017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 100000.000 0.000 
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Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral para el regulador de tensión para I_max.


Dependencia: Ver también: p1340


Nota: Los ajustes del regulador se utilizan también en el regulador de intensidad del frenado por corriente continua (ver 
p1232).


Con p1346 = 0 es aplicable:


El tiempo de acción integral del regulador de tensión I_máx está desactivado.


Descripción: Visualiza el factor Economic determinado en la optimización de consumo del motor.


Dependencia: Ver también: p1335


Nota: El valor sólo se determina en modos de operación con Economic (p1300 = 4, 7).


Descripción: Ajusta la frecuencia de salida máxima para amortiguar resonancias en modo de control U/f.


Por encima de esta frecuencia de salida no está activa la amortiguación de resonancias.


Dependencia: Ver también: p1338, p1339


Nota: Con p1349 = 0, el límite de conmutación se ajusta automáticamente a un 95% de la frecuencia nominal del motor, 
con 45 Hz como máximo permitido.


Descripción: Ajusta la configuración para la regulación de velocidad de giro.


p1346[0...n] Regulador de tensión para I_max Tiempo acción integral / Reg_U_I_max Tn
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 7017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 50.000 [s] 0.030 [s]


r1348 CO: Control por U/f Valor real del factor Eco / U/f Real fact Eco
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6300, 6301


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p1349[0...n] Modo U/f Atenuación de resonancias Frecuencia máxima / Uf Aten_reso f_máx
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Hz] 3000.00 [Hz] 0.00 [Hz]


p1400[0...n] Regulador de velocidad Configuración / Reg_n Config
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6490


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0000 0000 1000 0000 0010 
0001 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Adaptación automática Kp/Tn activa Sí No 6040
05 Adaptación Kp/Tn activa Sí No 6040
15 Reg.vectorial sin encóder Control adapt. 


velocidad
Sí No 6030


16 Acción I en limitación Libre Congelar 6030
18 Reservado - - -
19 Anti-Windup para acción integral Sí No 6030
20 Modelo de aceleración Con Des 6031
22 Reservado - - -
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Nota: Rel. a bit 16: Si está seteado el bit, se detiene la acción integral del regulador de velocidad cuando este alcanza el 
límite de par.


Rel. a bits 19, 20:


Si está seteado el bit, los rebases transitorios de velocidad se reducen al acelerar en el límite de par y en caso de 
golpes de carga.


Rel. a bit 20:


El modelo de aceleración para la consigna de velocidad solo está activo si p1496 no es cero.


Descripción: Ajusta la configuración para la regulación de velocidad de giro.


Nota: Rel. a bit 16: Si está seteado el bit, se detiene la acción integral del regulador de velocidad cuando este alcanza el 
límite de par.


Rel. a bits 19, 20:


Si está seteado el bit, los rebases transitorios de velocidad se reducen al acelerar en el límite de par y en caso de 
golpes de carga.


Rel. a bit 20:


El modelo de aceleración para la consigna de velocidad solo está activo si p1496 no es cero.


Descripción: Ajusta la configuración del mando de la consigna de flujo.


p1400[0...n] Regulador de velocidad Configuración / Reg_n Config
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6490


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0011 1000 1000 0000 0010 
0001 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Adaptación automática Kp/Tn activa Sí No 6040
05 Adaptación Kp/Tn activa Sí No 6040
15 Reg.vectorial sin encóder Control adapt. 


velocidad
Sí No 6030


16 Acción I en limitación Libre Congelar 6030
18 Reservado - - -
19 Anti-Windup para acción integral Sí No 6030
20 Modelo de aceleración Con Des 6031
21 Reducción Tn libre activa Sí No 6030
22 Reservado - - -


p1401[0...n] Regulador de flujo Configuración / Reg_fluj Config
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6491


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0000 1110 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
01 Consigna de flujo Diferenciación activa Sí No 6723
02 Mando de establecimiento de flujo activo Sí No 6722, 


6723
03 Característica de flujo función de la carga Sí No 6725
06 Magnetización rápida Sí No 6722
09 Elevación de flujo dinámica dependiente de 


la carga
Sí No 6790, 


6823
10 Elevación de flujo Velocidad de giro 


reducida
Sí No 6790, 


6823
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Nota: RESM: Reluctance synchronous motor (motor síncrono de reluctancia)


Rel. a bit 01:


En la magnetización de la máquina asíncrona, el flujo se va estableciendo inicialmente con un aumento reducido. Al 
final del tiempo de magnetización p0346 se vuelve a alcanzar la consigna de flujo p1570.


Si, al entrar en debilitamiento de campo, se produce una fuerte ondulación en la consigna de intensidad formadora 
de campo (r0075), se puede desactivar la diferenciación del flujo. Sin embargo, esto no es apropiado para 
aceleraciones rápidas, ya que, entonces, el flujo se reduce más lentamente y se activa la limitación de tensión.


Rel. a bit 02:


El mando de establecimiento de flujo trabaja durante la fase de magnetización p0346 de la máquina asíncrona. Si se 
desactiva, se mantiene una consigna de corriente constante y el flujo se establece conforme a la constante de 
tiempo de rotor.


Rel. a bit 03:


Motor síncrono de reluctancia:


Activación de la característica de flujo óptima dependiente de la carga.


Rel. a bit 06:


La magnetización se realiza siempre con la intensidad de corriente máxima (0.9 * r0067). Si está activada la 
identificación de la resistencia del estátor (ver p0621), entonces se desactiva internamente la magnetización rápida 
y se visualiza la alarma A07416. En caso de rearranque al vuelo de un motor (ver p1200) no se ejecuta la 
magnetización rápida.


Rel. a bit 09:


Motor de reluctancia síncrono (RESM):


Elevación dinámica de la consigna de flujo con un aumento rápido del par.


Rel. a bit 10:


Motor de reluctancia síncrono (RESM):


Con característica de flujo óptima dependiente de la carga (p1401.3 = 1) se eleva la consigna de flujo en caso de 
velocidad de giro reducida.


Descripción: Ajusta la configuración de la regulación de intensidad y el modelo de motor.


Nota: Rel. a bit 02:


La adaptación del regulador de intensidad (p0391 ... p0393) sólo se calcula si está seteado el bit.


Descripción: Ajusta la configuración de la regulación de intensidad y el modelo de motor.


Nota: Rel. a bit 02:


La adaptación del regulador de intensidad (p0391 ... p0393) sólo se calcula si está seteado el bit.


p1402[0...n] Regulación de intensidad y modelo de motor Configuración / Reg_I Config
PM230


PM250


PM260, PM330


Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
02 Adaptación del regulador de intensidad 


activa
Sí No -


p1402[0...n] Regulación de intensidad y modelo de motor Configuración / Reg_I Config
PM240 Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0000 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
02 Adaptación del regulador de intensidad 


activa
Sí No -


10 Adaptación del regulador de intensidad d 
basada en modelo


Sí No -


11 Adaptación del regulador de intensidad q 
basada en modelo


Sí No -
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Rel. a bits 10, 11:


Solo con motor de reluctancia regulado: la ganancia del regulador de intensidad q, d se aplica, dependiendo del 
punto de operación, de forma adaptativa en el modelo de saturación.


Los parámetros p1720, p1715 actúan respectivamente como factor de escalado.


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de estado del regulador de velocidad lineal.


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de estado del regulador de intensidad.


r1407.0...23 CO/BO: Palabra de estado regulador de velocidad / ZSW n_reg
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2522


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Control por U/f activo Sí No -
01 Modo sin encóder activo Sí No -
02 Regulación de par activa Sí No 6030, 


6060, 
8011


03 Regulación de velocidad activa Sí No 6040
05 Regulador de velocidad Acción I congelada Sí No 6040
06 Regulador de velocidad Acción I activada Sí No 6040
07 Límite de par alcanzado Sí No 6060
08 Límite de par superior activo Sí No 6060
09 Límite de par inferior activo Sí No 6060
10 Estatismo habilitado Sí No -
11 Consigna de velocidad limitada Sí No 6030
12 Generador de rampa definido Sí No -
13 Se opera sin encóder debido a un fallo Sí No -
14 Control por I/f activo Sí No -
15 Límite de par alcanzado (sin control 


anticipativo)
Sí No 6060


17 Regulación de limitación de velocidad 
activa


Sí No 6640


23 Modelo de aceleración conectado Sí No -


r1408.0...14 CO/BO: Palabra de estado Regulador de intensidad / ZSW Reg_I
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2530


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Regulador I activo Activo no activo -
01 Regulación de Id Acción I limitada Activo no activo 6714
03 Limitación de tensión Activo no activo 6714
10 Adaptación de velocidad limitación Activo no activo -
12 Motor volcado Sí No -
13 Máquina síncrona con excitación 


independiente está excitada
Sí No -


14 Modelo corriente FEM: corriente excit. 
magnetizante lim. a cero


Sí No -
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Descripción: Ajusta la constante de tiempo para el filtro de consigna de velocidad de giro 1 (PT1).


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna de velocidad de giro tras la limitación de consigna para la acción P del 
regulador de velocidad de giro.


En modo con control por U/f el valor indicado no es expresivo.


Nota: En el caso estándar (modelo de referencia inactivo) se tiene r1438 = r1439.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la velocidad de giro real actual filtrada para la regulación de velocidad de giro.


Descripción: Ajusta el tiempo de filtro para la velocidad real del regulador de velocidad de giro para la regulación de velocidad sin 
encóder.


Nota: El efecto del filtro deberá incrementarse en caso de holguras en reductores. Con mayores tiempos de filtro deberá 
subirse también el tiempo de acción integral del regulador de velocidad (p. ej. con p0340 = 4).


Descripción: Ajusta la ganancia P del regulador de velocidad de giro para la zona superior de velocidad de giro de adaptación (> 
p1465).


La entrada se realiza referida a la ganancia P para la zona inferior de velocidad de adaptación del regulador de 
velocidad (% referido a p1470).


Dependencia: Ver también: p1464, p1465


Nota: Si la esquina superior p1465 de la adaptación del regulador de velocidad de giro se ajusta a valores más bajos que 
la esquina inferior p1464, la amplificación del regulador se adapta por debajo de p1465 con p1461. Esto permite 
realizar una adaptación para bajas velocidades de giro sin modificar los parámetros de regulador.


p1416[0...n] Filtro de consigna de velocidad 1 Constante de tiempo / n_cons_filt 1 T
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6020, 6030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [ms] 5000.00 [ms] 0.00 [ms]


r1438 CO: Regulador de velocidad de giro Consigna de velocidad / Reg_n n_cons
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 3001, 6020, 6031


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


r1445 CO: Velocidad real filtrada / n_real filtrada
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6040


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


p1452[0...n] Regulador velocidad giro Vel. real Tiempo filtro (sin encóder) / n_R n_rea T_g SL
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6020, 6040


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [ms] 32000.00 [ms] 10.00 [ms]


p1461[0...n] Regul. de veloc. Kp Velocidad para adapt. sup. Escala / Reg_n Kp n sup Esc
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 200000.0 [%] 100.0 [%]
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Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral del regulador de velocidad de giro tras la zona de velocidad de giro de adaptación 
(> p1465).


La entrada se realiza referida al tiempo de acción integral para la zona inferior de velocidad de giro de adaptación 
del regulador de velocidad de giro (% referido a p1472).


Dependencia: Ver también: p1464, p1465


Nota: Si la esquina superior p1465 del tiempo de acción integral del regulador de velocidad de giro se ajusta a valores más 
bajos que la esquina inferior p1464, la amplificación del regulador se adapta por debajo de p1465 con p1463. Esto 
permite realizar una adaptación para bajas velocidades de giro sin modificar los parámetros de regulador.


Descripción: Ajusta la velocidad inferior para adaptación del regulador de velocidad de giro.


Por debajo de esta velocidad de giro no actúa ninguna adaptación.


Dependencia: Ver también: p1461, p1463, p1465


Nota: Si la esquina superior p1465 del tiempo de acción integral del regulador de velocidad de giro se ajusta a valores más 
bajos que la esquina inferior p1464, el regulador se adapta por debajo de p1465 con p1461 ó p1463. Esto permite 
realizar una adaptación para bajas velocidades de giro sin modificar los parámetros de regulador.


Descripción: Ajusta la velocidad superior para adaptación del regulador de velocidad de giro.


Por encima de esta velocidad de giro no actúa ninguna adaptación.


En la ganancia proporcional actúa p1470 x p1461.


En el tiempo de acción integral actúa p1472 x p1463.


Dependencia: Ver también: p1461, p1463, p1464


Nota: Si la esquina superior p1465 del tiempo de acción integral del regulador de velocidad de giro se ajusta a valores más 
bajos que la esquina inferior p1464, el regulador se adapta por debajo de p1465 con p1461 ó p1463. Esto permite 
realizar una adaptación para bajas velocidades de giro sin modificar los parámetros de regulador.


Descripción: Visualiza la ganancia P activa del regulador de velocidad de giro.


Dependencia: La salida de conector r1468 se ha ampliado en el factor 100 para mejorar la resolución.


p1463[0...n] Regulador de velocidad Tn Velocidad para adapt. sup. Escala / Reg_n Tn n sup Esc
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 200000.0 [%] 100.0 [%]


p1464[0...n] Regulador de velocidad Velocidad para adaptación inferior / Reg_n n inf
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 0.00 [1/min]


p1465[0...n] Regulador de velocidad Velocidad para adaptación superior / Reg_n n sup
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 210000.00 [1/min]


r1468 CO: Regulador de velocidad Ganancia activa / Reg_n Kp activ
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6040


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Visualiza el tiempo de acción integral activo del regulador de velocidad de giro.


Descripción: Ajusta la ganancia P del regulador de velocidad de giro para el régimen sin encóder.


Nota: El producto de p0341 x p0342 se considera en el cálculo automático del regulador de velocidad (p0340 = 1, 3, 4).


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral del regulador de velocidad de giro para el régimen sin encóder.


Nota: La acción integral se para si toda la salida del regulador o la suma de la salida del regulador y el control anticipativo 
de par alcanza el límite de par.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna de par a la salida del regulador de velocidad de giro I.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, el momento de inercia total parametrizado.


El valor se calcula como sigue: (p0341 * p0342) * p1496


r1469 Regulador de velocidad Tiempo de acción integral activo / Reg_n Tn activ
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 5040, 5042, 6040


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ms] - [ms] - [ms]


p1470[0...n] Regulador de velocidad Modo sin encóder Ganancia P / Reg_n s/ enc Kp
Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6040, 6050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 999999.000 0.300 


p1472[0...n] Regulad. de velocidad Modo sin encóder Tiempo de acción integral / Reg_n s/ enc Tn
Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6040, 6050


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [ms] 100000.0 [ms] 20.0 [ms]


r1482 CO: Regulador de velocidad Salida de par I / Reg_n salida_I-M
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2003 Índice din.: -


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 5040, 5042, 5210, 
6030, 6040


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Nm] - [Nm] - [Nm]


r1493 CO: Momento de inercia total escalado / M_inerc tot esc
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: 25_1 Selección de unidad: p0100 Esq. funcion.: 6031


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [kgm²] - [kgm²] - [kgm²]
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Descripción: Ajusta el escalado para el control anticipativo de aceleración del regulador de velocidad.


Dependencia: Ver también: p0341, p0342


Advertencia: El control anticipativo de aceleración r1518 se deja al valor antiguo si la corrección del generador de rampa (r1199.5) 
está activa o se ajusta la salida del generador de rampa (r1199.3). Esto sirve para evitar picos de par. Por lo tanto, 
según la aplicación puede ser necesario desconectar la corrección del generador de rampa (p1145 = 0) o el control 
anticipativo de aceleración (p1496 = 0).


El control anticipativo de velocidad se ajusta a cero si la regulación de Vdc está activa (r0056.14/15).


Nota: Este parámetro es ajustado por la Medida en giro (ver p1960) a 100 %.


El control anticipativo de aceleración no se deberá aplicar si la señal de consigna de velocidad tiene mucha 
ondulación (p. ej. consigna analógica) y está desactivado el redondeo en el generador de rampa de velocidad.


En caso de presencia de holguras en reductores tampoco se recomienda usar control anticipativo.


Descripción: Ajusta el escalado para el control anticipativo de aceleración del regulador de velocidad.


Dependencia: Ver también: p0341, p0342


Advertencia: El control anticipativo de aceleración r1518 se deja al valor antiguo si la corrección del generador de rampa (r1199.5) 
está activa o se ajusta la salida del generador de rampa (r1199.3). Esto sirve para evitar picos de par. Por lo tanto, 
según la aplicación puede ser necesario desconectar la corrección del generador de rampa (p1145 = 0) o el control 
anticipativo de aceleración (p1496 = 0).


El control anticipativo de velocidad se ajusta a cero si la regulación de Vdc está activa (r0056.14/15).


Nota: Este parámetro es ajustado por la Medida en giro (ver p1960) a 100 %.


El control anticipativo de aceleración no se deberá aplicar si la señal de consigna de velocidad tiene mucha 
ondulación (p. ej. consigna analógica) y está desactivado el redondeo en el generador de rampa de velocidad.


En caso de presencia de holguras en reductores tampoco se recomienda usar control anticipativo.


Descripción: Visualiza la consigna de par antes de aplicar el par adicional.


En regulación de velocidad r1508 se corresponde con la salida del regulador de velocidad; en regulación de par 
r1508 se corresponde con la consigna de par de la fuente de señal asignada en p1503.


Descripción: Ajusta la constante de tiempo de filtro del par acelerador.


Nota: El control anticipativo de la aceleración se bloquea si el filtrado está ajustado en el valor máximo.


p1496[0...n] Control anticipativo de aceleración Escalado / CA_a Escal
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6020, 6031


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 10000.0 [%] 0.0 [%]


p1496[0...n] Control anticipativo de aceleración Escalado / CA_a Escal
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6020, 6031


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 10000.0 [%] 100.0 [%]


r1508 CO: Consigna de par antes de par adicional / M_cons antes M_ad
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2003 Índice din.: -


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6030, 6060, 6722


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Nm] - [Nm] - [Nm]


p1517[0...n] Par acelerador Constante de tiempo de filtro / M_aceler T_filtr
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [ms] 100.00 [ms] 4.00 [ms]
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Descripción: Visualiza el par acelerador para el control anticipativo del regulador de velocidad.


Índice: [0] = No filtrada
[1] = Filtrada


Dependencia: Ver también: p0341, p0342, p1496


Descripción: Ajusta el límite de par superior fijo.


Dependencia: Ver también: p1521, r1538, r1539


Peligro: Si se ajustan valores negativos en el límite superior de par (p1520 < 0), esto puede provocar la marcha 
"intempestiva" del motor.


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Nota: El límite de par se limita al cuádruple del par nominal del motor. En el cálculo automático de los parámetros del 
motor/regulación (p0340), el límite de par se ajusta adaptándolo al límite de intensidad (p0640).


Descripción: Ajusta el límite de par inferior fijo.


Dependencia: Ver también: p1520


Peligro: Si se ajustan valores positivos en el límite inferior de par (p1521 > 0), esto puede provocar la marcha "intempestiva" 
del motor.


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Nota: El límite de par se limita al cuádruple del par nominal del motor. En el cálculo automático de los parámetros del 
motor/regulación (p0340), el límite de par se ajusta adaptándolo al límite de intensidad (p0640).


Descripción: Ajusta el límite de potencia en régimen motor.


Dependencia: Ver también: p0500, p1531


Nota: El límite de potencia se limita al triple de la potencia nominal del motor.


r1518[0...1] CO: Par acelerador / M_aceler
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2003 Índice din.: -


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Nm] - [Nm] - [Nm]


p1520[0...n] CO: Límite de par superior / M_máx sup
Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2003 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6020, 6630


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-1000000.00 [Nm] 20000000.00 [Nm] 0.00 [Nm]


p1521[0...n] CO: Límite de par inferior / M_máx inf
Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2003 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6020, 6630


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-20000000.00 [Nm] 1000000.00 [Nm] 0.00 [Nm]


p1530[0...n] Límite de potencia en modo motor / P_máx mot
Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 14_5 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6640


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [kW] 100000.00 [kW] 0.00 [kW]
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Descripción: Ajusta el límite de potencia en régimen generador.


Dependencia: Ver también: r0206, p0500, p1530


Nota: El límite de potencia se limita al triple de la potencia asignada del motor.


En etapas de potencia sin capacidad de regeneración, el límite de potencia en régimen generador está 
predeterminado al 30% de la potencia r0206[0]. Con una resistencia de freno en el circuito intermedio (p0219 > 0), 
se adapta automáticamente el límite de potencia en régimen generador.


En etapas de potencia con capacidad de regeneración, el parámetro está limitado al valor negativo de r0206[2].


Descripción: Visualiza la intensidad formadora de par / fuerza máxima debida a todas las limitaciones de intensidad.


Descripción: Visualiza la limitación máxima para la componente de intensidad formadora de par.


El índice 0 indica la señal limitada por el regulador Vdc.


Índice: [0] = Limitado
[1] = Ilimitado


Descripción: Visualiza la limitación mínima para la componente de intensidad formadora de par.


El índice 0 indica la señal limitada por el regulador Vdc.


Índice: [0] = Limitado
[1] = Ilimitado


p1531[0...n] Límite de potencia en modo generador / P_máx gen
Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 14_5 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6640


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-100000.00 [kW] -0.01 [kW] -0.01 [kW]


r1533 Límite de intensidad formadora de par total / Iq_max total
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6640


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


r1536[0...1] Límite de intensidad máximo Intensidad formadora de par / Isq_máx
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6640, 6710


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


r1537[0...1] Límite de intensidad mínimo Intensidad formadora de par / Isq_mín
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6640, 6710


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]







2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


214 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


Descripción: Visualiza, y saca por conector, el límite de par superior activo actualmente.


Nota: El límite de par superior activo se reduce respecto al límite de par superior ajustado p1520 si se reduce el límite de 
intensidad p0640 o se aumenta la intensidad magnetizante asignada del motor asíncrono p0320.


Este puede ser el caso en la medición en giro (ver p1960).


El límite de par p1520 puede recalcularse con p0340 = 1, 3 ó 5.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, el límite de par inferior activo actualmente.


Nota: El límite de par inferior activo se reduce respecto al límite de par inferior ajustado p1521 si se reduce el límite de 
intensidad p0640 o se aumenta la intensidad magnetizante asignada del motor asíncrono p0320.


Este puede ser el caso en la medición en giro (ver p1960).


El límite de par p1520 puede recalcularse con p0340 = 1, 3 ó 5.


Descripción: Visualiza la limitación para la componente de intensidad formadora de par por parte del cálculo de vuelco, la 
limitación de intensidad de la etapa de potencia, así como por la parametrización en p0640.


Índice: [0] = Límite superior
[1] = Límite inferior


Descripción: Ajusta la escala del límite de vuelco para el punto de aplicación del debilitamiento de campo.


Peligro: Si se aumenta el límite de intensidad de vuelco, la consigna de intensidad q puede llegar a sobrepasar el límite de 
vuelco, de forma que pueda producirse un efecto de histéresis al cargar y descargar.


r1538 CO: Límite de par superior activo / M_máx sup activ
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2003 Índice din.: -


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6020, 6640


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Nm] - [Nm] - [Nm]


r1539 CO: Límite de par inferior activo / M_máx inf activ
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2003 Índice din.: -


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6020, 6640


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Nm] - [Nm] - [Nm]


r1548[0...1] CO: Límite de intensidad de vuelco formadora de par máxima / Isq_max vuelco
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


p1553[0...n] Límite de vuelco Escalado / Lím vuelco Escal
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


80.0 [%] 130.0 [%] 100.0 [%]
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Descripción: Para el motor síncrono de reluctancia se aplica lo siguiente:


Visualiza el valor indicativo para el inicio de la evaluación de la característica de flujo óptima.


El valor está referido al flujo asignado del motor.


Nota: El valor indicativo se corresponde con el límite inferior de la consigna de flujo (p1581).


En caso de que la consigna de par tenga un valor reducido, la consigna de flujo permanece en el límite inferior 
(p1581).


Descripción: Para el motor síncrono de reluctancia se aplica lo siguiente:


Ajuste del escalado del tiempo de acción derivada Tv para la elevación dinámica del flujo en caso de aumento rápido 
de par.


El valor está referido al valor inverso de la frecuencia asignada del motor:


Tv = p1567 / 100 % / p0310


Dependencia: Ver también: p1401


Nota: La función "Elevación de flujo dinámica dependiente de la carga" puede desactivarse vía p1401.9 = 0.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, las señales del canal de flujo en el motor síncrono de reluctancia (RESM).


Los valores están referidos al flujo asignado del motor del eje longitudinal (p0357 * r0331).


Índice: [0] = Consigna antes de filtro
[1] = Característica de flujo óptima Salida
[2] = Valor mínimo a velocidad baja
[3] = Elevación dinámica dependiente de la carga
[4] = Valor de debilitamiento de campo total
[5] = Valor de debilitamiento de campo Control anticipativo


Nota: RESM: Reluctance synchronous motor (motor síncrono de reluctancia)


Descripción: Ajusta la consigna de flujo referida al flujo asignado del motor.


Para el motor síncrono de reluctancia se aplica lo siguiente:


escalado de la consigna de flujo.


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


r1566[0...n] Reducción de flujo Par Valor indicativo / Red fluj M V ind.
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6790


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p1567[0...n] Magnetización Tiempo de acción derivada Escalado / Magnet Tv esc
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6790


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [%] 1000 [%] 100 [%]


r1568[0...5] CO: Motor síncrono de reluctancia Canal de flujo / RESM Canal flujo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p1570[0...n] CO: Consigna de flujo / Cons flujo
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6722


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


50.0 [%] 200.0 [%] 100.0 [%]
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Nota: Con p1570 > 100% la consigna de flujo aumenta, en función de la carga, del 100% (en vacío) al valor ajustado en 
p1570 (vía par asignado del motor) si p1580 > 0%.


Para el motor síncrono de reluctancia se aplica lo siguiente:


el escalado permite una adaptación de la consigna de flujo en caso de funcionamiento con característica de flujo 
óptima dependiente de la carga o preajuste constante del flujo.


Descripción: Ajusta la consigna de flujo referida al flujo asignado del motor.


Para el motor síncrono de reluctancia se aplica lo siguiente:


escalado de la consigna de flujo.


Dependencia: Ver también: p0500


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Nota: Con p1570 > 100% la consigna de flujo aumenta, en función de la carga, del 100% (en vacío) al valor ajustado en 
p1570 (vía par asignado del motor) si p1580 > 0%.


Para el motor síncrono de reluctancia se aplica lo siguiente:


el escalado permite una adaptación de la consigna de flujo en caso de funcionamiento con característica de flujo 
óptima dependiente de la carga o preajuste constante del flujo.


Descripción: Ajusta una reserva dinámica de tensión.


Dependencia: Ver también: p0500


Nota: Con debilitamiento de campo hay que contar con limitaciones en la respuesta dinámica de regulación debido a las 
restringidas posibilidades de variar la tensión. Esto puede mejorarse aumentando la reserva de tensión. Al aumentar 
la reserva se reduce la tensión de salida máxima estacionaria (r0071).


Descripción: Ajusta una reserva dinámica de tensión.


Dependencia: Ver también: p0500


Nota: Con debilitamiento de campo hay que contar con limitaciones en la respuesta dinámica de regulación debido a las 
restringidas posibilidades de variar la tensión. Esto puede mejorarse aumentando la reserva de tensión. Al aumentar 
la reserva se reduce la tensión de salida máxima estacionaria (r0071).


p1570[0...n] CO: Consigna de flujo / Cons flujo
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6722


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


50.0 [%] 200.0 [%] 103.0 [%]


p1574[0...n] Reserva dinámica de tensión / U_reserva dinámica
PM230


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 5_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6723, 6724


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [Vef] 150.0 [Vef] 2.0 [Vef]


p1574[0...n] Reserva dinámica de tensión / U_reserva dinámica
PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 5_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6723, 6724


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [Vef] 150.0 [Vef] 10.0 [Vef]
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Descripción: Ajusta la limitación del valor objetivo de tensión.


En debilitamiento de campo, en estado estacionario, esto corresponde a la tensión de salida deseada.


El valor de 100% está referido a p0304.


Nota: La tensión de salida únicamente se limita si la tensión de salida máxima (r0071) menos la reserva de tensión 
(p1574) es igual a un valor mayor que p1575.


La limitación a través de p1575 permite eliminar la influencia de la ondulación de la tensión de red sobre el punto de 
operación.


Descripción: Para el motor síncrono de reluctancia se aplica lo siguiente:


Ajusta la constante de tiempo para la debilitación de la consigna de flujo en caso de característica de flujo óptima 
dependiente de la carga.


Dependencia: Ver también: p1579


Nota: Para evitar procesos de desmagnetización en caso de característica de flujo dependiente de la carga y cambios de 
carga rápidos, la constante de tiempo para la debilitación de la consigna de flujo debe elegirse lo suficientemente 
grande.


Por tanto, se preajusta con un múltiplo de la constante de tiempo para el establecimiento de flujo.


Descripción: Para el motor síncrono de reluctancia se aplica lo siguiente:


Ajusta la constante de tiempo para el establecimiento de la consigna de flujo en caso de característica de flujo 
óptima dependiente de la carga.


Dependencia: Ver también: p1578


Nota: Para el establecimiento rápido del flujo al solicitar el par, debe seleccionarse una constante de tiempo para el 
establecimiento de flujo suficientemente pequeña.


Se preajusta con el valor inverso de la frecuencia nominal del motor (p0310).


Descripción: Ajusta la optimización del rendimiento.


En la optimización del rendimiento la consigna de flujo de la regulación se adapta en función de la carga.


Con p1580 = 100 % la consigna de flujo en vacío se reduce al 50 % del flujo nominal del motor.


Dependencia: Ver también: p0500


p1575[0...n] Valor objetivo de tensión Limitación / Val obj U Lim
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6725


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


50.00 [%] 200.00 [%] 200.00 [%]


p1578[0...n] Reducción de flujo Debilitación de flujo Constante de tiempo / Red_fluj Debil T
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6791


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


20 [ms] 5000 [ms] 200 [ms]


p1579[0...n] Reducción de flujo Establecimiento de flujo Constante de tiempo / Red_fluj Estab. T
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6791


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 5000 [ms] 4 [ms]


p1580[0...n] Optimización de rendimiento / Opt. rendimiento
PM230 Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6722


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [%] 100 [%] 80 [%]
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Nota: Esta función sólo tiene sentido activarla si no se exige gran respuesta dinámica al regulador de velocidad.


Para evitar oscilaciones deberán adaptarse, si es necesario, los parámetros del regulador de velocidad de giro 
(aumentar Tn, reducir Kp).


También es importante aumentar el tiempo del filtro de consigna de flujo (p1582).


Descripción: Ajusta la optimización del rendimiento.


En la optimización del rendimiento la consigna de flujo de la regulación se adapta en función de la carga.


Con p1580 = 100 % la consigna de flujo en vacío se reduce al 50 % del flujo nominal del motor.


Nota: Esta función sólo tiene sentido activarla si no se exige gran respuesta dinámica al regulador de velocidad.


Para evitar oscilaciones deberán adaptarse, si es necesario, los parámetros del regulador de velocidad de giro 
(aumentar Tn, reducir Kp).


También es importante aumentar el tiempo del filtro de consigna de flujo (p1582).


Descripción: Ajusta la optimización del rendimiento.


En la optimización del rendimiento la consigna de flujo de la regulación se adapta en función de la carga.


Con p1580 = 100 % la consigna de flujo en vacío se reduce al 50 % del flujo nominal del motor.


Dependencia: Ver también: p0500


Nota: Esta función sólo tiene sentido activarla si no se exige gran respuesta dinámica al regulador de velocidad.


Para evitar oscilaciones deberán adaptarse, si es necesario, los parámetros del regulador de velocidad de giro 
(aumentar Tn, reducir Kp).


También es importante aumentar el tiempo del filtro de consigna de flujo (p1582).


Descripción: Para el motor síncrono de reluctancia se aplica lo siguiente:


Ajusta el límite inferior de la consigna de flujo para la evaluación de la característica de flujo óptima.


El valor está referido al flujo asignado del motor (p0357 * r0331).


Descripción: Ajusta el tiempo de filtro para la consigna de flujo.


p1580[0...n] Optimización de rendimiento / Opt. rendimiento
PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6722


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [%] 100 [%] 0 [%]


p1580[0...n] Optimización de rendimiento / Opt. rendimiento
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6722


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [%] 100 [%] 100 [%]


p1581[0...n] Reducción de flujo Factor / Red_fluj Factor
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [%] 100 [%] 100 [%]


p1582[0...n] Consigna de flujo Tiempo de filtro / Cons flujo t_filtr
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6722, 6724


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


4 [ms] 5000 [ms] 15 [ms]
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Descripción: Ajusta el tiempo de filtro para la consigna de flujo en debilitamiento de campo.


Recomendación: El filtrado debe usarse sobre todo si no hay realimentación a la red y, por ello, la tensión en el circuito intermedio 
puede subir muy rápidamente.


Nota: Sólo se alisa la subida de la consigna de flujo.


Descripción: Ajusta la escala de la característica de control anticipativo para el punto de aplicación del debilitamiento de campo.


Para valores superiores a 100 % el debilitamiento de campo comienza, en caso de carga parcial, a una velocidad 
más alta.


Nota: Si el punto de aplicación del debilitamiento de campo se desplaza a menores velocidades, la reserva de tensión 
aumenta en el caso de carga parcial.


Si el punto de aplicación del debilitamiento de campo se desplaza a mayores velocidades, la reserva de tensión 
disminuye de la forma correspondiente, de manera que para cambios rápidos de carga hay que contar con pérdidas 
dinámicas.


Descripción: Ajusta la ganancia proporcional para el regulador de flujo.


Nota: El valor se predetermina automáticamente durante la primera puesta en marcha dependiendo del tipo de motor.


Este valor se recalcula al calcular los parámetros del regulador (p0340 = 4).


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral para el regulador de flujo.


Nota: El valor se predetermina automáticamente durante la primera puesta en marcha dependiendo del tipo de motor.


Este valor se recalcula al calcular los parámetros del regulador (p0340 = 4).


p1584[0...n] Debilitamiento de campo Consigna de flujo Tiempo de filtro / Deb campo T_filt
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6722


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 20000 [ms] 0 [ms]


p1586[0...n] Característica debilitamiento de campo Escala / DebilCamp Esc
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


80.0 [%] 120.0 [%] 100.0 [%]


p1590[0...n] Regulador de flujo Ganancia P / Reg_flujo Kp
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 999999.0 10.0 


p1592[0...n] Regulador de flujo Tiempo de acción integral / Reg_flujo Tn
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 10000 [ms] 30 [ms]
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Descripción: Visualiza, y saca por conector, la salida del regulador de debilitamiento de campo (motor síncrono).


Índice: [0] = Salida PI
[1] = Salida I


Descripción: Ajusta una consigna adicional para el regulador de debilitamiento de campo.


El valor está referido a la reserva de tensión dinámica (p1574).


Nota: Con un valor cero, el regulador de debilitamiento de campo se activa cuando se alcanza la tensión máxima 
calculada con el valor medio de la tensión del circuito intermedio.


Los valores negativos provocan una intervención más temprana del regulador de debilitamiento de campo, de forma 
que la tensión se puede alejar del límite de tasa de modulación.


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral del regulador de debilitamiento de campo.


Descripción: Visualiza la salida del regulador de debilitamiento de campo.


El valor está referido al flujo asignado del motor.


Descripción: Visualiza la consigna de flujo activa.


El valor está referido al flujo asignado del motor.


r1593[0...1] CO: Regulador debilitamiento de campo/regulador de flujo Salida / Reg_camp/fl Sal
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6724


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


p1595[0...n] Regulador de debilitamiento de campo Consigna adicional / Reg_Camp Cons_adic
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6726


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-80.00 [%] 50.00 [%] 0.00 [%]


p1596[0...n] Regulador de debilitamiento de campo Tiempo acción integral / Reg_DebilCamp Tn
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723, 6724


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10 [ms] 10000 [ms] 300 [ms]


r1597 CO: Regulador de debilitamiento de campo Salida / Reg_Camp Sal
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r1598 CO: Consigna de flujo total / Consigna flujo tot
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6714, 6723, 6724, 
6725, 6726, 8018


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]
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Descripción: Para el motor síncrono de reluctancia se aplica lo siguiente:


Ajusta el tiempo de aceleración de la consigna de intensidad al conmutar del régimen regulado al controlado.


La consigna de intensidad se calcula a partir de p1610 y p1611.


Descripción: Ajusta la consigna estática de par para la zona de baja velocidad en regulación vectorial sin encóder.


El parámetro se entra en % referido al par asignado del motor (r0333).


En regulación vectorial sin encóder se impone una cierta intensidad estando desconectado el modelo del motor. 
p1610 representa la carga máxima que aparece con consigna de velocidad constante.


Atención: Siempre conviene ajustar p1610 como mínimo un 10 % superior a la carga estacionaria máxima que aparece.


Nota: Con p1610 = 0% se calcula una consigna de intensidad que equivale al régimen en vacío (ASM: corriente 
magnetizante nominal, RESM: corriente magnetizante en vacío).


Con p1610 = 100 % se calcula una consigna de intensidad que equivale al par asignado del motor.


Los valores negativos se convierten en consignas positivas en caso de motores asíncronos y motores síncronos con 
excitación por imanes permanentes, así como en motores de reluctancia regulados.


Descripción: Entrada de la consigna dinámica de par para la zona de baja velocidad en regulación vectorial sin encóder.


El parámetro se entra en % referido al par asignado del motor (r0333).


Nota: Al acelerar y frenar p1611 se suma a p1610; el par total resultante se convierte en una consigna de intensidad, y se 
regula en función de la misma.


Para pares aceleradores puros es siempre más favorable aplicar el control anticipativo del regulador de velocidad 
(p1496).


Descripción: Visualiza la fuerza electromotriz (FEM) máxima posible actual de la máquina síncrona con excitación independiente.


Dependencia: El valor es la base para la consigna de flujo.


La FEM máxima posible depende de los siguientes factores:


- Tensión en circuito intermedio actual (r0070).


- Tasa de modulación máxima (p1803).


- Consigna de intensidad formadora de campo y formadora de par.


p1601[0...n] Corriente impuesta Tiempo de aceleración / I_imp t_acel
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6790


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 [ms] 10000 [ms] 20 [ms]


p1610[0...n] Consigna de par estática (sin encóder) / M_cons estático
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6700, 6721, 6722, 6726


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.0 [%] 200.0 [%] 50.0 [%]


p1611[0...n] Par acelerador adicional (sin encóder) / M_ad_aceler
Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6700, 6721, 6722, 6726


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 200.0 [%] 30.0 [%]


r1614 FEM máxima / FEM máx
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: 5_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6725


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Vef] - [Vef] - [Vef]
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Descripción: Ajusta el tiempo de filtro para la consigna de intensidad.


La consigna de intensidad se genera a partir de p1610 y p1611.


Nota: El parámetro sólo actúa en la zona con corriente impuesta cuando se trabaja con regulación vectorial sin encóder.


Descripción: Visualiza la consigna estacionaria de intensidad formadora de campo (Id_cons).


Nota: Rel. a índice 1:


Reservado.


Descripción: Visualiza la consigna de formadora de campo limitada (Id_cons).


Esta se compone de la consigna de intensidad formadora de campo estacionaria r1623 y una componente dinámica 
que sólo aparece cuando hay cambios en la consigna de flujo.


Descripción: Ajusta la constante de tiempo de filtro para la consigna de la componente de intensidad formadora de par.


Nota: El tiempo de filtro sólo actúa al alcanzar el debilitamiento de campo.


Descripción: Ajusta el escalado del control anticipativo del regulador de intensidad para la componente de la intensidad 
formadora de par / fuerza Isq.


p1616[0...n] Consigna de intensidad Tiempo de filtro / I_cons T_filtro
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6721, 6722


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


4 [ms] 10000 [ms] 40 [ms]


r1623[0...1] Consigna de Intensidad formadora de campo (estacionaria) / Id_cons estac.
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6723


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


r1624 Consigna de Intensidad formadora de campo total / Cons_Id total
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2002 Índice din.: -


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6640, 6721, 6723, 6727


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Aef] - [Aef] - [Aef]


p1654[0...n] Cons. intensidad formadora par Tiempo filt. Debilitamiento campo / Isq_s T_filt DebC
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6710


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.1 [ms] 50.0 [ms] 4.8 [ms]


p1703[0...n] Control anticipativo de regulador de intensidad Isq Escalado / CA_Reg_Isq Esc
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6714


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 200.0 [%] 60.0 [%]
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Descripción: Ajusta la ganancia proporcional del regulador de intensidad.


Una vez acabada la puesta en marcha este valor se preajusta automáticamente vía p3900 o vía p0340.


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral del regulador de intensidad.


Dependencia: Ver también: p1715


Descripción: Ajusta la ganancia proporcional del regulador de intensidad d para la zona de adaptación inferior.


Una vez acabada la puesta en marcha este valor se preajusta automáticamente vía p3900 o vía p0340.


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral del regulador de intensidad d.


Descripción: Ajusta el umbral de actuación de la velocidad para la desactivación de la acción integral del regulador Isd.


Para velocidades superiores al valor umbral, el regulador de intensidad d ya sólo está activo como regulador P. En 
lugar de la acción integral, actúa el desacoplamiento de rama en cuadratura.


Advertencia: Con ajustes superiores al 80%, el regulador de intensidad d está activo hasta el límite de aplicación del 
debilitamiento de campo. En caso de servicio en el límite de tensión, esto puede provocar un comportamiento 
inestable. Para evitar esto, se debe aumentar la reserva de tensión dinámica p1574.


Nota: El valor de parámetro está referido a la velocidad de giro asignada síncrona del motor.


p1715[0...n] Regulador de intensidad Ganancia P / Reg_I Kp
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6714


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 100000.000 0.000 


p1717[0...n] Regulador de intensidad Tiempo de acción integral / Reg_I Tn
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 5714, 6700, 6714, 7017


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [ms] 1000.00 [ms] 2.00 [ms]


p1720[0...n] Regulador de intensidad Eje d Ganancia P / Reg_Id Kp
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 100000.000 0.000 


p1722[0...n] Regulador de intensidad Eje d Tiempo de acción integral / Reg_I Eje d Tn
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [ms] 1000.00 [ms] 2.00 [ms]


p1730[0...n] Regulador Isd Acción integral Umbral de desconexión / Reg Isd Tn Descon
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


30 [%] 150 [%] 30 [%]
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Descripción: Ajusta la constante de tiempo para el cálculo de la diferencia de componente continua de intensidad d (corriente 
combinada) para inyectar en el valor real del regulador de intensidad d.


Nota: Con p1731 = 0 la inyección de señal está desactivada.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna de tensión de eje directo Ud.


Índice: [0] = No filtrada
[1] = Filtrada con p0045


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna de tensión de eje en cuadratura Uq.


Índice: [0] = No filtrada
[1] = Filtrada con p0045


Descripción: Define la ganancia del regulador para amortiguación de resonancias, en la zona con corriente impuesta, cuando se 
opera con regulación vectorial sin encóder.


Descripción: Ajusta el umbral de fallo para detectar un motor volcado,


Si la señal de fallo (r1746) sobrepasa el umbral de fallo parametrizado, se ajusta la señal de estado r1408.12 = 1.


Dependencia: Cuando se detecta el volcado del motor (r1408.12 = 1), se activa el fallo F07902 tras el retardo definido en p2178.


Ver también: p2178


Nota: La vigilancia actúa sólo a bajas velocidades (inferiores a p1755 * (100% - p1756)).


p1731[0...n] Regulador Isd Corriente combinada Constante de tiempo / Reg Isd I_Combi T1
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [ms] 10000.00 [ms] 0.00 [ms]


r1732[0...1] CO: Consigna de tensión de eje directo / U_long_cons
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: 5_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 5700, 5714, 6714, 5718


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Vef] - [Vef] - [Vef]


r1733[0...1] CO: Consigna de tensión de eje en cuadratura / U_cuad_cons
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2001 Índice din.: -


Grupo de unidades: 5_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 5700, 5714, 5718, 
6714, 6719


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Vef] - [Vef] - [Vef]


p1740[0...n] Ganancia Amortiguación de resonancia en regulación sin encóder / 
Ganancia amort_res
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 10.000 0.025 


p1745[0...n] Modelo de motor Umbral de fallo Detección de vuelco motor / MM Umbral vuelco
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 1000.0 [%] 5.0 [%]
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Descripción: Señal para activar la detección de motor volcado.


Nota: La señal no se calcula durante la excitación y sólo a bajas velocidades (inferiores a p1755 * (100% - p1756)).


Descripción: Valor mínimo de la frecuencia de empleo para el servicio robusto.


Si el valor mínimo es mayor que el límite de conmutación inferior parametrizado con p1755 * (1 - 2 * p1756), la 
diferencia se indica mediante p1749 * p1755. Este valor de parámetro no puede modificarse.


Dependencia: Ver también: p1755, p1756


Descripción: Ajusta la configuración para el modelo de motor.


Bit 0 = 1: Fuerza el arranque con control en lazo abierto (ASM).


Bit 1 = 1: Fuerza el paso en lazo abierto por la frecuencia cero (ASM).


Bit 2 = 1: El accionamiento también permanece en la frecuencia cero en el modo completamente regulado (ASM)


Bit 3 = 1: El modelo de motor evalúa la característica de saturación (ASM).


Bit 6 = 1: Si el motor está bloqueado, la regulación vectorial sin encóder continúa en régimen de lazo cerrado (ASM).


Bit 7 = 1: Utilización de límites de conmutación robustos para la conmutación de modelo (lazo abierto/cerrado) en 
régimen generador (ASM).


Dependencia: Ver también: p0500


Precaución: Bit 6 = 1 no debe utilizarse si el sentido de giro del motor puede invertirse lentamente debido a la carga en el límite 
de par. En caso de tiempos prolongados de espera de bloqueo (p2177 > p1758), el motor puede volcar. En este 
caso, la función debe desconectarse o bien debe operarse en el modo regulado para todo el rango de velocidades 
(observar las notas sobre bit 2 = 1).


Nota: Los bits 0 ... 2 sólo influyen en la regulación vectorial sin encóder; el bit 2 se inicializa en función de p0500.


Rel. a bit 2 = 1:


La regulación vectorial sin encóder sólo actúa hasta la frecuencia cero. No se produce ningún cambio al modo de 
control en lazo abierto.


Este modo de operación sólo es posible para cargas pasivas. Se trata de aplicaciones en las que la carga no genera 
ningún par activo por sí misma, y con ello, sólo actúa de forma reactiva al par motor del motor asíncrono.


r1746 Modelo de motor Señal de fallo Detección de vuelco motor / MM Señal vuelco
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p1749[0...n] Modelo motor Elevación velocidad conmut. a modo sin encóder / Eleva. n_conm sEnc
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 99.0 [%] 50.0 [%]


p1750[0...n] Modelo de motor Configuración / MM Configuración
PM230 Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 1100 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Arranc. c/ control Sí No -
01 Control por 0 Hz Sí No -
02 Modo regulado hasta la frecuencia cero 


para cargas pasivas
Sí No -


03 Modelo de motor Lh_pre = f(PsiEst) Sí No -
06 Regulado/Controlado (PMSM) con motor 


bloqueado
Sí No -


07 Utilización de límites de conmutación 
robustos


Sí No -
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Con el bit 2 = 1 también se ajusta automáticamente el bit 3 = 1. Existe la posibilidad de realizar una deselección 
manual, lo que puede ser conveniente si no se realizó una medición de la característica de saturación (p1960) en 
motores no listados. Para los motores estándar SIEMENS, normalmente ya es suficiente con la característica de 
saturación preajustada.


Con el bit ajustado se hace caso omiso de la selección de los bits 0 y 1.


Rel. a bit 2 = 0:


El bit 3 también se desactiva automáticamente.


Rel. a bit 6 = 1:


En regulación vectorial sin encóder de motores asíncronos es aplicable:


con el motor bloqueado (ver p2175, p2177) se prescinde de la condición temporal en p1758 y no se cambia al modo 
en lazo abierto.


Rel. a bit 7 = 1:


En regulación vectorial sin encóder de motores asíncronos es aplicable:


En caso de una parametrización demasiado baja de los límites de conmutación (p1755, p1756), se realiza una 
elevación automática a valores robustos en la cantidad p1749 * p1755.


La condición temporal activa para el cambio a lazo abierto (modo controlado) se obtiene del mínimo de p1758 y 0,5 
* r0384.


La activación del bit 7 se recomienda para aplicaciones que exigen un par elevado con una frecuencia baja y, al 
mismo tiempo, un gradiente bajo de velocidad de giro.


Debe prestarse atención a una parametrización suficiente de la consigna de corriente (p1610, p1611).


Descripción: Ajusta la configuración para el modelo de motor.


Bit 0 = 1: Fuerza el arranque con control en lazo abierto (ASM).


Bit 1 = 1: Fuerza el paso en lazo abierto por la frecuencia cero (ASM).


Bit 2 = 1: El accionamiento también permanece en la frecuencia cero en el modo completamente regulado (ASM)


Bit 3 = 1: El modelo de motor evalúa la característica de saturación (ASM).


Bit 6 = 1: Si el motor está bloqueado, la regulación vectorial sin encóder continúa en régimen de lazo cerrado (ASM).


Bit 7 = 1: Utilización de límites de conmutación robustos para la conmutación de modelo (lazo abierto/cerrado) en 
régimen generador (ASM).


Dependencia: Ver también: p0500


Precaución: Bit 6 = 1 no debe utilizarse si el sentido de giro del motor puede invertirse lentamente debido a la carga en el límite 
de par. En caso de tiempos prolongados de espera de bloqueo (p2177 > p1758), el motor puede volcar. En este 
caso, la función debe desconectarse o bien debe operarse en el modo regulado para todo el rango de velocidades 
(observar las notas sobre bit 2 = 1).


Nota: Los bits 0 ... 2 sólo influyen en la regulación vectorial sin encóder; el bit 2 se inicializa en función de p0500.


Rel. a bit 2 = 1:


La regulación vectorial sin encóder sólo actúa hasta la frecuencia cero. No se produce ningún cambio al modo de 
control en lazo abierto.


Este modo de operación sólo es posible para cargas pasivas. Se trata de aplicaciones en las que la carga no genera 
ningún par activo por sí misma, y con ello, sólo actúa de forma reactiva al par motor del motor asíncrono.


p1750[0...n] Modelo de motor Configuración / MM Configuración
PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Arranc. c/ control Sí No -
01 Control por 0 Hz Sí No -
02 Modo regulado hasta la frecuencia cero 


para cargas pasivas
Sí No -


03 Modelo de motor Lh_pre = f(PsiEst) Sí No -
06 Regulado/Controlado (PMSM) con motor 


bloqueado
Sí No -


07 Utilización de límites de conmutación 
robustos


Sí No -
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Con el bit 2 = 1 también se ajusta automáticamente el bit 3 = 1. Existe la posibilidad de realizar una deselección 
manual, lo que puede ser conveniente si no se realizó una medición de la característica de saturación (p1960) en 
motores no listados. Para los motores estándar SIEMENS, normalmente ya es suficiente con la característica de 
saturación preajustada.


Con el bit ajustado se hace caso omiso de la selección de los bits 0 y 1.


Rel. a bit 2 = 0:


El bit 3 también se desactiva automáticamente.


Rel. a bit 6 = 1:


En regulación vectorial sin encóder de motores asíncronos es aplicable:


con el motor bloqueado (ver p2175, p2177) se prescinde de la condición temporal en p1758 y no se cambia al modo 
en lazo abierto.


Rel. a bit 7 = 1:


En regulación vectorial sin encóder de motores asíncronos es aplicable:


En caso de una parametrización demasiado baja de los límites de conmutación (p1755, p1756), se realiza una 
elevación automática a valores robustos en la cantidad p1749 * p1755.


La condición temporal activa para el cambio a lazo abierto (modo controlado) se obtiene del mínimo de p1758 y 0,5 
* r0384.


La activación del bit 7 se recomienda para aplicaciones que exigen un par elevado con una frecuencia baja y, al 
mismo tiempo, un gradiente bajo de velocidad de giro.


Debe prestarse atención a una parametrización suficiente de la consigna de corriente (p1610, p1611).


Descripción: Ajusta la configuración para el modelo de motor.


Bit 0 = 1: Fuerza el arranque con control en lazo abierto (ASM).


Bit 1 = 1: Fuerza el paso en lazo abierto por la frecuencia cero (ASM).


Bit 2 = 1: El accionamiento también permanece en la frecuencia cero en el modo completamente regulado (ASM)


Bit 3 = 1: El modelo de motor evalúa la característica de saturación (ASM).


Bit 6 = 1: Si el motor está bloqueado, la regulación vectorial sin encóder continúa en régimen de lazo cerrado (ASM).


Bit 7 = 1: Utilización de límites de conmutación robustos para la conmutación de modelo (lazo abierto/cerrado) en 
régimen generador (ASM).


Dependencia: Ver también: p0500


Precaución: Bit 6 = 1 no debe utilizarse si el sentido de giro del motor puede invertirse lentamente debido a la carga en el límite 
de par. En caso de tiempos prolongados de espera de bloqueo (p2177 > p1758), el motor puede volcar. En este 
caso, la función debe desconectarse o bien debe operarse en el modo regulado para todo el rango de velocidades 
(observar las notas sobre bit 2 = 1).


Nota: Los bits 0 ... 2 sólo influyen en la regulación vectorial sin encóder; el bit 2 se inicializa en función de p0500.


Rel. a bit 2 = 1:


La regulación vectorial sin encóder sólo actúa hasta la frecuencia cero. No se produce ningún cambio al modo de 
control en lazo abierto.


Este modo de operación sólo es posible para cargas pasivas. Se trata de aplicaciones en las que la carga no genera 
ningún par activo por sí misma, y con ello, sólo actúa de forma reactiva al par motor del motor asíncrono.


p1750[0...n] Modelo de motor Configuración / MM Configuración
PM330 Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0100 1100 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Arranc. c/ control Sí No -
01 Control por 0 Hz Sí No -
02 Modo regulado hasta la frecuencia cero 


para cargas pasivas
Sí No -


03 Modelo de motor Lh_pre = f(PsiEst) Sí No -
06 Regulado/Controlado (PMSM) con motor 


bloqueado
Sí No -


07 Utilización de límites de conmutación 
robustos


Sí No -
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Con el bit 2 = 1 también se ajusta automáticamente el bit 3 = 1. Existe la posibilidad de realizar una deselección 
manual, lo que puede ser conveniente si no se realizó una medición de la característica de saturación (p1960) en 
motores no listados. Para los motores estándar SIEMENS, normalmente ya es suficiente con la característica de 
saturación preajustada.


Con el bit ajustado se hace caso omiso de la selección de los bits 0 y 1.


Rel. a bit 2 = 0:


El bit 3 también se desactiva automáticamente.


Rel. a bit 6 = 1:


En regulación vectorial sin encóder de motores asíncronos es aplicable:


con el motor bloqueado (ver p2175, p2177) se prescinde de la condición temporal en p1758 y no se cambia al modo 
en lazo abierto.


Rel. a bit 7 = 1:


En regulación vectorial sin encóder de motores asíncronos es aplicable:


En caso de una parametrización demasiado baja de los límites de conmutación (p1755, p1756), se realiza una 
elevación automática a valores robustos en la cantidad p1749 * p1755.


La condición temporal activa para el cambio a lazo abierto (modo controlado) se obtiene del mínimo de p1758 y 0,5 
* r0384.


La activación del bit 7 se recomienda para aplicaciones que exigen un par elevado con una frecuencia baja y, al 
mismo tiempo, un gradiente bajo de velocidad de giro.


Debe prestarse atención a una parametrización suficiente de la consigna de corriente (p1610, p1611).


Descripción: Visualiza el estado del modelo del motor.


Nota: Rel. a bit 17:


Visualiza el estado de la habilitación de la realimentación de modelo robusta (p1784) en servicio con y sin encóder.


La realimentación sirve para aumentar la robustez del parámetro del modelo del motor y actúa en el régimen de 
servicio de la regulación de intensidad de dos componentes.


Rel. a bit 18:


Visualiza el estado de la habilitación de la realimentación de la corriente diferencial en el modelo de corriente en 
servicio con encóder.


La habilitación se realiza automáticamente con p1784 > 0 o p1731 > 0. La realimentación sirve para el cambio 
robusto entre el modelo de corriente y el modelo de máquina completo con realimentación de modelo robusta activa 
y corriente combinada.


r1751 Modelo de motor Estado / MM Estado
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Modo en lazo abierto Activo Inactivo 6721
01 Definir generador de rampa Activo Inactivo -
02 Parar adaptación de RsLh Sí No -
03 Realimentación Activo Inactivo -
05 Ángulo retención Sí No -
06 Criterio de aceleración Activo Inactivo -
11 Imposibilidad de anular consigna en 


Regulador de velocidad
Sí No -


12 Adapt. Rs espera Sí No -
13 rég motor Sí No -
14 Signo frecuencia estatórica Positivo Negativo -
15 Par Signo Motor Generador -
17 Servicio con realimentación de modelo 


robusta
Habilitado Bloqueado -


18 Serv. del modelo de corriente con realim. 
corriente


Habilitado Bloqueado -


19 Realimentación de corriente en modelo de 
corriente


Activo Inactivo -


20 Elevación robusta de los límites de 
conmutación


Activo Inactivo -
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Rel. a bit 19:


Visualiza la realimentación activa actual del circuito del estátor en el modo con modelo de corriente.


Rel. a bit 20:


Visualiza la elevación activa en estos momentos de los límites de conmutación con el valor p1749 * p1755.


Rel. a bit 21:


Con el motor síncrono bloqueado se detiene el generador de rampa de velocidad de giro en el régimen de servicio 
con control de velocidad cuando la consigna de par alcanza el límite de par y la velocidad es inferior al valor umbral 
en p2175.


Descripción: Ajusta la velocidad de giro para conmutar el modelo de motor operando sin encóder.


Dependencia: Ver también: p1749, p1756


Atención: La velocidad de conmutación representa la velocidad estacionaria mínima hasta la que el modelo de motor en modo 
sin encóder puede funcionar estacionariamente.


En caso de falta de estabilidad en las proximidades de la velocidad de conmutación puede ser adecuado aumentar 
el valor del parámetro. Por el contrario, las velocidades de conmutación muy bajas pueden perjudicar la estabilidad.


Nota: La velocidad de giro de conmutación es aplicable para la conmutación de lazo abierto a cerrado (regulación).


Descripción: Ajusta la histéresis para la velocidad de conmutación del modelo de motor en el modo sin encóder.


Dependencia: Ver también: p1755


Nota: El valor de parámetro está referido a p1755.


Las histéresis muy bajas pueden perjudicar la estabilidad en el rango de velocidad de conmutación y, las histéresis 
muy altas, en el rango de parada.


Descripción: Ajusta el tiempo mínimo para rebasar por defecto la velocidad de giro de conmutación cuando se cambia del 
régimen regulado al controlado.


Dependencia: El tiempo de espera carece de significado si la consigna de velocidad se encuentra antes del generador de rampa en 
el rango de operación con control de velocidad. En tal caso se realiza el cambio sin retardo.


Ver también: p1755, p1756


Nota: Si se modifica p1758, debe pasarse a la puesta en marcha para validar el valor de vigilancia de bloqueo.


p1755[0...n] Modelo motor Velocidad conmut. a modo sin encóder / MM n_conm s/enc
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 210000.00 [1/min]


p1756 Modelo motor Velocidad de conmut. histéresis a modo sin encóder / 
MM n_conmut Hist
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6730, 6731


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 95.0 [%] 50.0 [%]


p1758[0...n] Modelo de motor Espera hasta conmutación lazo cerrado-abierto / MM t lazo ab/cerr
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


100 [ms] 10000 [ms] 500 [ms]
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Descripción: Ajusta el tiempo mínimo para el cambio del funcionamiento controlado al regulado tras sobrepasarse la velocidad de 
conmutación inferior p1755 * (1 - p1756/100%).


Dependencia: Ver también: p1755, p1756


Nota: Con p1759 = 2000 ms, el tiempo de espera se anula y el cambio de modelo sólo se determina con la frecuencia de 
salida (conmutación con p1755).


Descripción: Ajusta la ganancia proporciona del regulador para la adaptación de velocidad sin encóder.


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral del regulador para la adaptación de velocidad sin encóder.


Descripción: Visualiza la acción P de regulador para la adaptación de velocidad.


Descripción: Visualiza la acción I de regulador para la adaptación de velocidad.


Descripción: Ajusta la tensión offset en sentido alfa, con lo que se compensan las tensiones offset del convertidor a bajas 
velocidades. El valor es válido a la frecuencia nominal de la etapa de potencia.


p1759[0...n] Modelo de motor Espera hasta conmutación lazo abierto-cerrado / MM t lazo cerr/ab
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 2000 [ms] 0 [ms]


p1764[0...n] Modelo de motor sin encóder Adaptación de velocidad Kp / MM s/Enc. n_ada Kp
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6730


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 100000.000 1000.000 


p1767[0...n] Modelo de motor sin encóder Adaptación de velocidad Tn / MM s/Enc. n_ada Tn
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6730


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 [ms] 200 [ms] 4 [ms]


r1770 CO: Modelo de motor Adaptación de velocidad Acción P / MM n_adapt Kp
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6730


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


r1771 CO: Modelo de motor Adaptación de velocidad Acción I / MM n_adapt Tn
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 6730


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


p1774[0...n] Modelo de motor Compensación tensión offset Alpha / ModMot Offs Comp A
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-5.000 [V] 5.000 [V] 0.000 [V]
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Nota: El valor de inicializa durante la medida en giro.


Descripción: Ajusta la tensión offset en sentido beta, con lo que se compensan las tensiones offset del convertidor a bajas 
velocidades. El valor es válido a la frecuencia nominal de la etapa de potencia.


Nota: El valor de inicializa durante la medida en giro.


Descripción: Visualiza las señales de estado internas del modelo del motor:


Índice 0: Rampa de conmutación entre modelo de corriente y modelo de tensión


Índice 1: Rampa de conmutación para realimentación de modelo (sólo en motores asíncronos sin encóder)


Índice 2: Rampa de conmutación para la zona de frecuencia cero (sólo en motores asíncronos sin encóder)


Índice: [0] = Rampa de conmutación Modelo de motor
[1] = Rampa de conmutación Realimentación modelo
[2] = Rampa de conmutación Frecuencia cero ASM sin encóder
[3...6] = Reservado


Descripción: Ajusta la configuración del circuito de adaptación del modelo del motor.


Motor asíncrono (ASM):


Rs, Lh y compensación de offset.


p1775[0...n] Modelo de motor Compensación tensión offset Beta / ModMot Offs Comp B
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-5.000 [V] 5.000 [V] 0.000 [V]


r1776[0...6] Modelo de motor Señales de estado / MM Señales estado
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p1780[0...n] Modelo de motor Adaptaciones Configuración / ModMot Adapt Conf
PM230 Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0001 0100 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
01 Selección Modelo de motor ASM 


Adaptación Rs
Sí No -


02 Selección Modelo de motor ASM 
Adaptación Lh


Sí No -


03 Selección Modelo de motor PMSM 
Adaptación kT


Sí No -


04 Selección Modelo de motor Offset 
Adaptación


Sí No -


06 Selección Identificación de posición polar 
PMSM sin encóder


Sí No -


07 Selección T(válvula) con Adaptación Rs Sí No -
10 Tpo filtro Corr combinada como Tpo acc 


integral Reg intensidad
Sí No -


12 Arranque PMSM sin encóder con último 
ángulo


Sí No -


13 Identificación de posición polar rápida 
pulsada


Sí No -


14 Retardo velocidad de control anticipativo 
para modelo motor


Sí No -


15 RESM Modelo de flujo Q lineal activo Sí No -
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Dependencia: En el modo de operación característica U/f sólo es relevante el bit 7.


Con la realimentación del modelo de motor activada (ver p1784), la adaptación Lh se desconecta interna y 
automáticamente.


Nota: Si se selecciona la compensación del enclavamiento de válvulas vía Rs (bit 7) se desactiva la compensación en la 
etapa de mando y se considera en su lugar en el modelo de motor.


Para que los valores de corrección de la adaptación Rs y Lh (selección mediante bit 0 ... bit 1) se adopten 
correctamente al conmutar el juego de datos de accionamiento, debe introducirse en p0826 un número de motor 
propio para cada motor.


ASM: Motor asíncrono


RESM: Motor de reluctancia síncrono


Descripción: Ajusta la configuración del circuito de adaptación del modelo del motor.


Motor asíncrono (ASM):


Rs, Lh y compensación de offset.


Dependencia: En el modo de operación característica U/f sólo es relevante el bit 7.


Con la realimentación del modelo de motor activada (ver p1784), la adaptación Lh se desconecta interna y 
automáticamente.


Nota: Si se selecciona la compensación del enclavamiento de válvulas vía Rs (bit 7) se desactiva la compensación en la 
etapa de mando y se considera en su lugar en el modelo de motor.


Para que los valores de corrección de la adaptación Rs y Lh (selección mediante bit 0 ... bit 1) se adopten 
correctamente al conmutar el juego de datos de accionamiento, debe introducirse en p0826 un número de motor 
propio para cada motor.


ASM: Motor asíncrono


RESM: Motor de reluctancia síncrono


Descripción: Ajusta la configuración del circuito de adaptación del modelo del motor.


Motor asíncrono (ASM):


Rs, Lh y compensación de offset.


p1780[0...n] Modelo de motor Adaptaciones Configuración / ModMot Adapt Conf
PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0001 0100 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
01 Selección Modelo de motor ASM 


Adaptación Rs
Sí No -


02 Selección Modelo de motor ASM 
Adaptación Lh


Sí No -


04 Selección Modelo de motor Offset 
Adaptación


Sí No -


07 Selección T(válvula) con Adaptación Rs Sí No -
10 Tpo filtro Corr combinada como Tpo acc 


integral Reg intensidad
Sí No -


14 Retardo velocidad de control anticipativo 
para modelo motor


Sí No -


15 RESM Modelo de flujo Q lineal activo Sí No -


p1780[0...n] Modelo de motor Adaptaciones Configuración / ModMot Adapt Conf
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 1000 0001 0100 bin 
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Dependencia: En el modo de operación característica U/f, solo son relevantes el bit 7 y el 11.


Con la realimentación del modelo de motor activada (ver p1784) la adaptación Lh se desconecta interna y 
automáticamente.


Nota: Si se selecciona la compensación del enclavamiento de válvulas vía Rs (bit 7) se desactiva la compensación en la 
etapa de mando y se considera en su lugar en el modelo de motor.


Para que los valores de corrección de la adaptación Rs y Lh (selección mediante bit 0 ... bit 1) se adopten 
correctamente al conmutar el juego de datos de accionamiento, debe introducirse en p0826 un número de motor 
propio para cada motor.


ASM: Motor asíncrono


RESM: Motor de reluctancia síncrono


Descripción: Ajusta el escalado para la realimentación de errores del modelo.


Nota: La realimentación del error del modelo medido a los estados de modelo incrementa la estabilidad de regulación y 
hace que el modelo de motor sea resistente a errores en parámetros.


Con la realimentación seleccionada (p1784 > 0) la adaptación de Lh no actúa.


Descripción: Ajusta la ganancia proporcional de la adaptación de Lh del modelo de motor para motor asíncrono (ASM).


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral de la adaptación de Lh del modelo de motor para motor asíncrono (ASM).


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
01 Selección Modelo de motor ASM 


Adaptación Rs
Sí No -


02 Selección Modelo de motor ASM 
Adaptación Lh


Sí No -


04 Selección Modelo de motor Offset 
Adaptación


Sí No -


07 Selección T(válvula) con Adaptación Rs Sí No -
10 Tpo filtro Corr combinada como Tpo acc 


integral Reg intensidad
Sí No -


11 Rearranque al vuelo rápido con modelo de 
tensión para ASM


Sí No -


p1784[0...n] Modelo de motor Realimentación Escalado / MM Realim Escal
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 1000.0 [%] 0.0 [%]


p1785[0...n] Modelo de motor Adaptación de Lh Kp / MM Lh Kp
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 10.000 0.100 


p1786[0...n] Modelo de motor Adaptación de Lh Tiempo de acción integral / MM Lh Tn
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10 [ms] 10000 [ms] 100 [ms]
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Descripción: Visualiza el valor de corrección de la adaptación de Lh del modelo de motor para motor asíncrono (ASM).


Dependencia: Ver también: p0826, p1780


Nota: El resultado de la adaptacin se resetea cuando se modifica la inductancia magnetizante del motor asíncrono (p0360, 
r0382). Esto sucede también al conmutar el juego de datos si no existe un motor diferente (p0826).


La visualización de los juegos de datos inactivos se actualiza únicamente al conmutar el juego de datos.


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral de la adaptación de kT del modelo de motor para motor síncrono excitado por 
imanes permanentes (PMSM).


Descripción: Visualiza el valor de corrección de la adaptación de kT del modelo de motor para motor síncrono excitado por 
imanes permanentes (PMSM).


Dependencia: Ver también: p0826, p1780


Nota: La visualización de los juegos de datos inactivos se actualiza únicamente al conmutar el juego de datos.


Descripción: Ajusta la frecuencia de pulsación para el convertidor.


En la primera puesta en marcha el parámetro se predetermina al valor nominal.


Dependencia: Ver también: p0230


Nota: Las frecuencias de pulsación máxima y mínima posibles también se determinan a partir de la etapa de potencia 
utilizada (frecuencia de pulsación mínima: 2 kHz o 4 kHz).


Si se aumenta la frecuencia de pulsación puede reducirse la intensidad de salida máxima, lo que depende de la 
etapa de potencia (derating, ver r0067).


Si como filtro de salida está parametrizado uno senoidal (p0230 = 3), entonces la frecuencia de pulsación no puede 
ajustarse por debajo del valor mínimo necesario para el filtro.


Al operar con bobinas de salida, la frecuencia de pulsación se limita a 4 kHz (ver p0230).


Si se cambia p1800 durante la puesta en marcha (p0010 > 0), puede ocurrir que ya no pueda ajustarse el valor 
antiguo. La causa es que los límites dinámicos de p1800 han sido modificados por parámetros ajustados durante la 
puesta en marcha (p. ej., p1082).


r1787[0...n] Modelo de motor Adaptación de Lh Valor de corrección / MM Corr Lh
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [mH] - [mH] - [mH]


p1795[0...n] Modelo de motor Adaptación kT Tiempo acción integral / MotMod kT Tn
PM230 Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6731


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10 [ms] 10000 [ms] 100 [ms]


r1797[0...n] Modelo de motor Adaptación kT Valor de corrección / MotMod kT Corr
PM230 Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6731


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Nm/A] - [Nm/A] - [Nm/A]


p1800[0...n] Consigna de frecuencia de pulsación / Cons frec puls
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8019


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.500 [kHz] 16.000 [kHz] 4.000 [kHz]
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Descripción: Ajusta la frecuencia de pulsación del convertidor.


En la primera puesta en marcha, el parámetro se predetermina al doble del valor nominal.


Dependencia: Ver también: p0230


Nota: Las frecuencias de pulsación máxima y mínima posibles también se determinan a partir de la etapa de potencia 
utilizada (frecuencia de pulsación mínima: 2 kHz o 4 kHz).


Si se aumenta la frecuencia de pulsación puede reducirse la intensidad de salida máxima, lo que depende de la 
etapa de potencia (derating, ver r0067).


Si como filtro de salida está parametrizado uno senoidal (p0230 = 3), entonces la frecuencia de pulsación no puede 
ajustarse por debajo del valor mínimo necesario para el filtro.


Al operar con bobinas de salida, la frecuencia de pulsación se limita a 4 kHz (ver p0230).


Si se cambia p1800 durante la puesta en marcha (p0010 > 0), puede ocurrir que ya no pueda ajustarse el valor 
antiguo. La causa es que los límites dinámicos de p1800 han sido modificados por parámetros ajustados durante la 
puesta en marcha (p. ej., p1082).


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la frecuencia actual de pulsación del convertidor.


Índice: [0] = Actual
[1] = Modulador Valor mínimo


Nota: La frecuencia de pulsación ajustada (p1800) se reduce eventualmente en caso de sobrecarga del convertidor 
(p0290).


Descripción: Ajusta el modo del modulador.


Valor: 0: Conmutación automática RZM/FLB
2: Modulación vector tensión (RZM)
3: RZM sin sobremodulación
4: RZM/FLB sin sobremodulación
10: RZM/FLB con reducción de tasa de modulación


Dependencia: Si como filtro de salida se ha parametrizado un filtro senoidal (p0230 = 3, 4), la única modulación que puede 
ajustarse es la modulación de vector tensión sin sobremodulación (p1802 = 3). Esto no se aplica a las etapas de 
potencia PM260.


p1802 = 10 solo puede ajustarse para etapas de potencia PM230 y PM240 y en r0204.15 = 0.


Ver también: p0230, p0500


Nota: Si se habilitan tipos de modulación con sobremodulación (p1802 = 0, 2, 10), la tasa de modulación deberá limitarse 
mediante p1803 (predeterminación p1803 = 98%). Cuánto más se sobremodule más aumentará la ondulación de la 
intensidad y del par. Con p1802 = 10, el límite de la tasa de modulación se reduce automáticamente al 100% en el 
rango de frecuencias de salida críticas (por encima de 57 Hz aprox.).


Si se modifica p1802[x] se cambian también los valores de todos los restantes índices presentes.


p1800[0...n] Consigna de frecuencia de pulsación / Cons frec puls
PM330 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8019


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.500 [kHz] 4.000 [kHz] 4.000 [kHz]


r1801[0...1] CO: Frec. de pulsación / Frec. de pulsación
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [kHz] - [kHz] - [kHz]


p1802[0...n] Modulador Modo / Modulador Modo
PM230 Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 10 10 
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Descripción: Ajusta el modo del modulador.


Valor: 0: Conmutación automática RZM/FLB
2: Modulación vector tensión (RZM)
3: RZM sin sobremodulación
4: RZM/FLB sin sobremodulación
10: RZM/FLB con reducción de tasa de modulación


Dependencia: Si como filtro de salida se ha parametrizado un filtro senoidal (p0230 = 3, 4), la única modulación que puede 
ajustarse es la modulación de vector tensión sin sobremodulación (p1802 = 3). Esto no se aplica a las etapas de 
potencia PM260.


p1802 = 10 solo puede ajustarse para etapas de potencia PM230 y PM240 y en r0204.15 = 0.


Ver también: p0230, p0500


Nota: Si se habilitan tipos de modulación con sobremodulación (p1802 = 0, 2, 10), la tasa de modulación deberá limitarse 
mediante p1803 (predeterminación p1803 < 100%). Cuánto más se sobremodule más aumentará la ondulación de la 
intensidad y del par.


Si se modifica p1802[x] se cambian también los valores de todos los restantes índices presentes.


Descripción: Ajusta el modo del modulador.


Valor: 0: Conmutación automática RZM/FLB
2: Modulación vector tensión (RZM)
3: RZM sin sobremodulación
4: RZM/FLB sin sobremodulación


Dependencia: Si como filtro de salida se ha parametrizado un filtro senoidal (p0230 = 3, 4), la única modulación que puede 
ajustarse es la modulación de vector tensión sin sobremodulación (p1802 = 3). Esto no se aplica a las etapas de 
potencia PM260.


Ver también: p0230, p0500


Nota: Si se habilitan tipos de modulación con sobremodulación (p1802 = 0, 2, 10), la tasa de modulación deberá limitarse 
mediante p1803 (predeterminación p1803 < 100%). Cuánto más se sobremodule más aumentará la ondulación de la 
intensidad y del par.


Si se modifica p1802[x] se cambian también los valores de todos los restantes índices presentes.


Descripción: Ajusta el modo del modulador.


Valor: 0: Conmutación automática RZM/FLB
2: Modulación vector tensión (RZM)
9: Modulación flancos
19: Patrones de impulsos optimizados


p1802[0...n] Modulador Modo / Modulador Modo
PM240 Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 10 0 


p1802[0...n] Modulador Modo / Modulador Modo
PM250


PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4 4 


p1802[0...n] Modulador Modo / Modulador Modo
PM330 Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 19 9 
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Dependencia: Si como filtro de salida se ha parametrizado un filtro senoidal (p0230 = 3, 4), la única modulación que puede 
ajustarse es la modulación de vector tensión sin sobremodulación (p1802 = 3). Esto no se aplica a las etapas de 
potencia PM260.


p1802 = 10 solo puede ajustarse para etapas de potencia PM230 y PM240 y en r0204.15 = 0.


Ver también: p0500


Atención: Si se habilitan tipos de modulación con sobremodulación (p1802 = 0, 2), la tasa de modulación deberá limitarse 
mediante p1803 (predeterminación p1803 < 100%). Cuánto más se sobremodule más aumentará la ondulación de la 
intensidad y del par.


Si se modifica p1802[x] se cambian también los valores de todos los restantes índices presentes.


Nota: El ajuste p1802 = 19 solo está habilitado para etapas de potencia Chassis y motores de la serie SIMOTICS FD.


Descripción: Define la máxima tasa de modulación.


Dependencia: Ver también: p0500


Nota: p1803 = 100 % es el límite de sobremodulación en modulación de vector tensión (para un convertidor ideal sin 
retardo de conmutación).


Descripción: Define la máxima tasa de modulación.


Dependencia: Ver también: p0500


Nota: p1803 = 100 % es el límite de sobremodulación en modulación de vector tensión (para un convertidor ideal sin 
retardo de conmutación).


Descripción: Define la máxima tasa de modulación.


Dependencia: Valor predeterminado PM260: 103%.


Ver también: p0500


Nota: p1803 = 100 % es el límite de sobremodulación en modulación de vector tensión (para un convertidor ideal sin 
retardo de conmutación).


Descripción: Define la máxima tasa de modulación.


Dependencia: Ver también: p0500


Nota: p1803 = 100 % es el límite de sobremodulación en modulación de vector tensión (para un convertidor ideal sin 
retardo de conmutación).


p1803[0...n] Índice máx. de modulación / Índic máx modulac
PM230 Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


20.0 [%] 120.0 [%] 115.0 [%]


p1803[0...n] Índice máx. de modulación / Índic máx modulac
PM240 Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


20.0 [%] 150.0 [%] 106.0 [%]


p1803[0...n] Índice máx. de modulación / Índic máx modulac
PM250


PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


20.0 [%] 150.0 [%] 106.0 [%]


p1803[0...n] Índice máx. de modulación / Índic máx modulac
PM330 Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6723


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


20.0 [%] 150.0 [%] 106.0 [%]
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Descripción: Ajusta la constante de tiempo de filtro para la tensión del circuito intermedio.


Esta constante de tiempo se utiliza para calcular la tasa de modulación.


Descripción: Ajusta la constante de tiempo de filtro para la tensión del circuito intermedio.


Esta constante de tiempo se utiliza para calcular la tasa de modulación.


Descripción: Visualiza el modo de modulación activo.


Valor: 1: Flat top modulation (FLB)
2: Modulación vector tensión (RZM)
9: Patrones de impulsos optimizados


Descripción: Visualiza el modo de modulación activo.


Valor: 1: Flat top modulation (FLB)
2: Modulación vector tensión (RZM)
3: Modulación flancos desde 28 Hz; 23:3
4: Modulación flancos desde 28 Hz; 19:1
5: Modulación flancos desde 60 Hz; 17:3
6: Modulación flancos desde 60 Hz; 17:1
7: Modulación flancos desde 100 Hz; 9:2
8: Modulación flancos desde 100 Hz; 9:1
9: Patrones de impulsos optimizados


p1806[0...n] Constante de tiempo filtro corrección Vdc / T_filt Vdc_corr
PM230


PM250, PM260


Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [ms] 10000.0 [ms] 0.0 [ms]


p1806[0...n] Constante de tiempo filtro corrección Vdc / T_filt Vdc_corr
PM240


PM330


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [ms] 10000.0 [ms] 0.0 [ms]


r1809 CO: Modulador Modo actual / Modulador Modo act
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9 - 


r1809 CO: Modulador Modo actual / Modulador Modo act
PM330 Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9 - 
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Descripción: Ajusta la configuración para el modulador.


Atención: Bit 1 = 1 sólo puede ajustarse en caso de bloqueo de impulsos y con r0192.14 = 1.


Nota: Rel. a bit 00 = 0:


Limitación de tensión tomada a partir del mínimo de la tensión en circuito intermedio (menor ondulación de la 
intensidad de salida; tensión de salida reducida).


Rel. a bit 00 = 1:


Limitación de tensión tomada a partir de la tensión en circuito intermedio media (mayor tensión de salida y 
ondulación creciente en intensidad de salida).


La selección sólo es válida si la compensación de la tensión del circuito intermedio no se realiza en la Control Unit 
(bit 1 = 0).


Rel. a bit 01 = 0:


Compensación de la tensión del circuito intermedio en el modulador.


Rel. a bit 01 = 1:


Compensación de la tensión del circuito intermedio en la regulación de intensidad.


Descripción: Ajusta la configuración para el modulador.


Atención: Bit 1 = 1 sólo puede ajustarse en caso de bloqueo de impulsos y con r0192.14 = 1.


Nota: Rel. a bit 00 = 0:


Limitación de tensión tomada a partir del mínimo de la tensión en circuito intermedio (menor ondulación de la 
intensidad de salida; tensión de salida reducida).


Rel. a bit 00 = 1:


Limitación de tensión tomada a partir de la tensión en circuito intermedio media (mayor tensión de salida y 
ondulación creciente en intensidad de salida).


La selección sólo es válida si la compensación de la tensión del circuito intermedio no se realiza en la Control Unit 
(bit 1 = 0).


Rel. a bit 01 = 0:


Compensación de la tensión del circuito intermedio en el modulador.


Rel. a bit 01 = 1:


Compensación de la tensión del circuito intermedio en la regulación de intensidad.


p1810 Modulador Configuración / Modulador Config
PM230


PM250, PM260


Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Filtro valor medio lim. tensión (sólo en 


Comp_Vdc en modulador)
Sí No -


01 Compensación tensión circuito intermedio 
en regulación de intens


Sí No -


p1810 Modulador Configuración / Modulador Config
PM240 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Filtro valor medio lim. tensión (sólo en 


Comp_Vdc en modulador)
Sí No -


01 Compensación tensión circuito intermedio 
en regulación de intens


Sí No -
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Descripción: Ajusta la inversión de la secuencia de fases para el motor sin cambios de consigna.


Si el motor no gira en el sentido deseado, con este parámetro se puede invertir la secuencia de fases de salida. Esto 
permite una inversión de sentido del motor para la misma consigna.


Valor: 0: Des
1: Con


Nota: Sólo se puede modificar el ajuste estando bloqueados los impulsos.


Descripción: Ajusta el tiempo de tolerancia para la vigilancia de fases de red en etapas de potencia Blocksize.


Si un fallo en las fases de red persiste durante más tiempo que este tiempo de tolerancia, se emite el fallo 
correspondiente.


Dependencia: Ver también: F30011


Atención: Con una fase de red averiada, los valores superiores al valor predeterminado pueden provocar daños en la etapa de 
potencia al instante o a largo plazo, dependiendo de la potencia activa.


Nota: Al ajustar p1822 = valor máximo se desactiva la vigilancia de fases de red.


Descripción: Ajusta la caída de tensión umbral a compensar de las válvulas.


Nota: El valor se determina automáticamente al identificar los datos del motor.


Descripción: Ajusta el tempo de enclavamiento de válvula a compensar para la fase U.


Nota: El valor se determina automáticamente al identificar los datos del motor.


Descripción: Ajusta el tempo de enclavamiento de válvula a compensar para la fase U.


Nota: El valor se determina automáticamente al identificar los datos del motor.


p1820[0...n] Invertir secuencia de fases de salida / Inv Sec_fase_sal
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(2), T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p1822 Etapa de potencia Vigilancia fases de red Tiempo de tolerancia / EP Vig_fase T tol
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


500 [ms] 540000 [ms] 1000 [ms]


p1825 Convertidor tensión umbral de válvula / Tensión umbral
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [Vef] 100.0 [Vef] 0.6 [Vef]


p1828 Compensación Tiempo de enclavamiento de válvula Fase U / Comp t_encl fase U
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [µs] 3.99 [µs] 0.00 [µs]


p1828 Compensación Tiempo de enclavamiento de válvula Fase U / Comp t_encl fase U
PM330 Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [µs] 7.80 [µs] 0.00 [µs]
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Descripción: Ajusta el tempo de enclavamiento de válvula a compensar para la fase V.


Descripción: Ajusta el tempo de enclavamiento de válvula a compensar para la fase V.


Descripción: Ajusta el tempo de enclavamiento de válvula a compensar para la fase W.


Descripción: Ajusta el tempo de enclavamiento de válvula a compensar para la fase W.


Descripción: Ajuste del nivel de intensidad para la compensación de tiempo muerto.


Por encima del nivel de intensidad el tiempo muerto causado por los retardos de conmutación del convertidor se 
compensa con un valor constante determinado previamente. Si la consigna absoluta de la intensidad de fase baja 
del valor ajustado en p1832, entonces para esta fase se reduce de forma continua el valor de corrección.


Dependencia: El ajuste de fábrica de p1832 se pone automáticamente a 0.02 * intensidad nominal del motor (r0207).


p1829 Compensación Tiempo de enclavamiento de válvula Fase V / Comp t_encl fase V
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [µs] 3.99 [µs] 0.00 [µs]


p1829 Compensación Tiempo de enclavamiento de válvula Fase V / Comp t_encl fase V
PM330 Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [µs] 7.80 [µs] 0.00 [µs]


p1830 Compensación Tiempo de enclavamiento de válvula Fase W / Comp t_encl fase W
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [µs] 3.99 [µs] 0.00 [µs]


p1830 Compensación Tiempo de enclavamiento de válvula Fase W / Comp t_encl fase W
PM330 Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [µs] 7.80 [µs] 0.00 [µs]


p1832 Compensación de tiempo muerto Nivel de intensidad / comp_t_muert Niv_I
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [Aef] 10000.0 [Aef] 0.0 [Aef]
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Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de estado 1 de la etapa de potencia.


Descripción: Ajusta la identificación de datos del motor y de la optimización del regulador de velocidad.


Primero se debe efectuar una identificación de datos del motor con el motor parado (p1900 = 1, 2; ver también 
p1910). Sobre esta base se pueden determinar otros parámetros del motor y de regulación con la ayuda de la 
identificación de datos del motor en giro (p1900 = 1, 3; ver también p1960; no con p1300 < 20).


p1900 = 0:


Función bloqueada.


p1900 = 1:


Ajusta p1910 = 1 y p1960 = 0, 1 en función de p1300


Si están presentes las habilitaciones del accionamiento, tras la próxima orden de conexión se realiza una 
identificación de datos del motor con éste parado. El motor conduce corriente y puede moverse hasta en un cuarto 
de vuelta.


Con la orden de conexión posterior se identifican los datos del motor en giro y, además, se optimiza el regulador de 
velocidad realizando para ello mediciones a diferentes velocidades.


p1900 = 2:


Ajusta p1910 = 1 y p1960 = 0


Si están presentes las habilitaciones del accionamiento, tras la próxima orden de conexión se realiza una 
identificación de datos del motor con éste parado. El motor conduce corriente y puede moverse hasta en un cuarto 
de vuelta.


p1900 = 3:


Ajusta p1960 = 0, 1 en función de p1300


Este ajuste sólo debería seleccionarse después de realizar la identificación de los datos del motor con éste parado.


Si están presentes las habilitaciones de accionamiento, la próxima orden de conexión lanza la identificación de los 
datos del motor en giro y, además, se optimiza el regulador de velocidad mediante mediciones a diferentes 
velocidades.


r1838.0...15 CO/BO: Etapa mando Palabra de estado 1 / Etapa mando ZSW1
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Fallo tiempo crítico Con Des -
01 Modo de etapa de mando Bit 0 Con Des -
02 Habil. impulsos Con Des -
03 Circ descon STO_B Inactivo Activo -
04 Circ descon STO_A Inactivo Activo -
05 Modo de etapa de mando Bit 1 Con Des -
06 Modo de etapa de mando Bit 2 Con Des -
07 Freno Estado Con Des -
08 Freno Diagnóstico Con Des -
09 Freno por cortocircuito de inducido Activo no activo -
10 Estado etapa de mando Bit 0 Con Des -
11 Estado etapa de mando Bit 1 Con Des -
12 Estado etapa de mando Bit 2 Con Des -
13 Estado alarma Bit 0 Con Des -
14 Estado alarma Bit 1 Con Des -
15 Diagnóstico 24 V Con Des -


p1900 Identificación de datos del motor y medición en giro / IDMot y Med giro
PM230


PM250, PM260


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 
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Valor: 0: Bloqueado
1: Identificar datos de motor y optimizar regulador velocidad giro
2: Identificar datos de motor (en parada)
3: Optimizar regulador de velocidad (en giro)


Dependencia: Ver también: p1300, p1910, p1960


Ver también: A07980, A07981, F07983, F07984, F07985, F07986, F07988, F07990, A07991


Atención: p1900 = 3:


Este ajuste sólo debería seleccionarse después de realizar la identificación de los datos del motor con éste parado.


Para adoptar de forma permanente los ajustes determinados, deberá guardarse de forma no volátil (p0971).


Durante la medición en giro no es posible guardar parámetros (p0971).


Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Solo con la realización de ambas mediciones (primero con el motor parado, después con el motor en 
funcionamiento) se ajustan de forma óptima los parámetros del motor y de regulación de la regulación vectorial. La 
medición con el motor en funcionamiento no se realiza con p1300 < 20 (control por U/f).


Al ajustar el parámetro se emite una advertencia al efecto.


Durante una medida deberá permanecer activa la orden de conexión; el accionamiento la resetea automáticamente 
al acabar la medida.


Las mediciones pueden durar entre 0.3 segundos y varios minutos. Este tiempo depende, por ejemplo, del tamaño 
del motor y de las condiciones mecánicas.


Al final de la identificación de los datos del motor se ajusta automáticamente p1900 = 0.


Si se ha parametrizado una máquina de reluctancia, se realizará una identificación de la posición polar durante la 
medición estacionaria. De este modo se pueden atribuir también los fallos aparecidos a la identificación de la 
posición polar.


Descripción: Ajusta la identificación de datos del motor y de la optimización del regulador de velocidad.


Primero se debe efectuar una identificación de datos del motor con el motor parado (p1900 = 1, 2; ver también 
p1910). Sobre esta base se pueden determinar otros parámetros del motor y de regulación con la ayuda de la 
identificación de datos del motor en giro (p1900 = 1, 3; ver también p1960; no con p1300 < 20).


p1900 = 0:


Función bloqueada.


p1900 = 1:


Ajusta p1910 = 1 y p1960 = 0, 1 en función de p1300


Si están presentes las habilitaciones del accionamiento, tras la próxima orden de conexión se realiza una 
identificación de datos del motor con éste parado. El motor conduce corriente y puede moverse hasta en un cuarto 
de vuelta.


Con la orden de conexión posterior se identifican los datos del motor en giro y, además, se optimiza el regulador de 
velocidad realizando para ello mediciones a diferentes velocidades.


p1900 = 2:


Ajusta p1910 = 1 y p1960 = 0


Si están presentes las habilitaciones del accionamiento, tras la próxima orden de conexión se realiza una 
identificación de datos del motor con éste parado. El motor conduce corriente y puede moverse hasta en un cuarto 
de vuelta.


p1900 = 3:


Ajusta p1960 = 0, 1 en función de p1300


Este ajuste sólo debería seleccionarse después de realizar la identificación de los datos del motor con éste parado.


Si están presentes las habilitaciones de accionamiento, la próxima orden de conexión lanza la identificación de los 
datos del motor en giro y, además, se optimiza el regulador de velocidad mediante mediciones a diferentes 
velocidades.


p1900 Identificación de datos del motor y medición en giro / IDMot y Med giro
PM240 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 12 0 
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p1900 = 11, 12:


Como p1900 = 1, 2 con la diferencia de que cambia directamente a servicio tras la medición. Para ello se ajusta 
p1909.18 = p1959.13 = 1.


Valor: 0: Bloqueado
1: Identificar datos de motor y optimizar regulador velocidad giro
2: Identificar datos de motor (en parada)
3: Optimizar regulador de velocidad (en giro)
11: Identif. datos motor y optim. regulador velocidad giro, servicio
12: Identificar datos de motor (en parada), servicio


Dependencia: Ver también: p1300, p1910, p1960


Ver también: A07980, A07981, F07983, F07984, F07985, F07986, F07988, F07990, A07991


Atención: p1900 = 3:


Este ajuste sólo debería seleccionarse después de realizar la identificación de los datos del motor con éste parado.


Para adoptar de forma permanente los ajustes determinados, deberá guardarse de forma no volátil (p0971).


Durante la medición en giro no es posible guardar parámetros (p0971).


Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Solo con la realización de ambas mediciones (primero con el motor parado, después con el motor en 
funcionamiento) se ajustan de forma óptima los parámetros del motor y de regulación de la regulación vectorial. La 
medición con el motor en funcionamiento no se realiza con p1300 < 20 (control por U/f).


Al ajustar el parámetro se emite una advertencia al efecto.


Durante una medida deberá permanecer activa la orden de conexión; el accionamiento la resetea automáticamente 
al acabar la medida.


Las mediciones pueden durar entre 0.3 segundos y varios minutos. Este tiempo depende, por ejemplo, del tamaño 
del motor y de las condiciones mecánicas.


Al final de la identificación de los datos del motor se ajusta automáticamente p1900 = 0.


Si se ha parametrizado una máquina de reluctancia, se realizará una identificación de la posición polar durante la 
medición estacionaria. De este modo se pueden atribuir también los fallos aparecidos a la identificación de la 
posición polar.


Descripción: Ajusta la identificación de datos del motor y de la optimización del regulador de velocidad.


Primero se debe efectuar una identificación de datos del motor con el motor parado (p1900 = 1, 2; ver también 
p1910). Sobre esta base se pueden determinar otros parámetros del motor y de regulación con la ayuda de la 
identificación de datos del motor en giro (p1900 = 1, 3; ver también p1960).


p1900 = 0:


Función bloqueada.


p1900 = 1:


Ajusta p1910 = 1 y p1960 = 0, 1 en función de p1300


Si están presentes las habilitaciones del accionamiento, tras la próxima orden de conexión se realiza una 
identificación de datos del motor con éste parado. El motor conduce corriente y puede moverse hasta en un cuarto 
de vuelta.


Con la orden de conexión posterior se identifican los datos del motor en giro y, además, se optimiza el regulador de 
velocidad realizando para ello mediciones a diferentes velocidades.


p1900 = 2:


Ajusta p1910 = 1 y p1960 = 0


Si están presentes las habilitaciones del accionamiento, tras la próxima orden de conexión se realiza una 
identificación de datos del motor con éste parado. El motor conduce corriente y puede moverse hasta en un cuarto 
de vuelta.


p1900 Identificación de datos del motor y medición en giro / IDMot y Med giro
PM330 Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 12 2 
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p1900 = 3:


Ajusta p1960 = 0, 1 en función de p1300


Este ajuste sólo debería seleccionarse después de realizar la identificación de los datos del motor con éste parado.


Si están presentes las habilitaciones de accionamiento, la próxima orden de conexión lanza la identificación de los 
datos del motor en giro y, además, se optimiza el regulador de velocidad mediante mediciones a diferentes 
velocidades.


p1900 = 11, 12:


Como p1900 = 1, 2 con la diferencia de que cambia directamente a servicio tras la medición. Para ello se ajusta 
p1909.18 = p1959.13 = 1.


Valor: 0: Bloqueado
1: Identificar datos de motor y optimizar regulador velocidad giro
2: Identificar datos de motor (en parada)
3: Optimizar regulador de velocidad (en giro)
11: Identif. datos motor y optim. regulador velocidad giro, servicio
12: Identificar datos de motor (en parada), servicio


Dependencia: Ver también: p1300, p1910, p1960


Ver también: A07980, A07981, F07983, F07984, F07985, F07986, F07988, F07990, A07991


Atención: p1900 = 3:


Este ajuste sólo debería seleccionarse después de realizar la identificación de los datos del motor con éste parado.


Para adoptar de forma permanente los ajustes determinados, deberá guardarse de forma no volátil (p0971).


Durante la medición en giro no es posible guardar parámetros (p0971).


Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Solo con la realización de ambas mediciones (primero con el motor parado, después con el motor en 
funcionamiento) se ajustan de forma óptima los parámetros del motor y de regulación de la regulación vectorial. La 
medición con el motor en funcionamiento no se realiza con p1300 < 20 (control por U/f).


Al ajustar el parámetro se emite una advertencia al efecto.


Durante una medida deberá permanecer activa la orden de conexión; el accionamiento la resetea automáticamente 
al acabar la medida.


Las mediciones pueden durar entre 0.3 segundos y varios minutos. Este tiempo depende, por ejemplo, del tamaño 
del motor y de las condiciones mecánicas.


Al final de la identificación de los datos del motor se ajusta automáticamente p1900 = 0.


Si se ha parametrizado una máquina de reluctancia, se realizará una identificación de la posición polar durante la 
medición estacionaria. De este modo se pueden atribuir también los fallos aparecidos a la identificación de la 
posición polar.


Descripción: Ajusta la configuración de la evaluación de impulsos de test.


Bit 00: Se comprueba la ausencia de cortocircuito entre fases una vez/siempre estando habilitados los impulsos.


Bit 01: Se comprueba la ausencia de defectos a tierra una vez/siempre estando habilitados los impulsos.


Bit 02: Se activan los tests seleccionados con bit 00 o bit 01 en cada habilitación de impulsos.


Recomendación: Si se dispara erróneamente el test de defecto a tierra debido a una parada insuficiente, debe aumentarse el retardo 
de la supresión de impulsos (p1228).


p1901 Evaluación de impulsos de test Configuración / Impuls test Conf
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Cortocircuito entre fases Impulso de test 


activo
Sí No -


01 Detección de defecto a tierra Impulso de 
test activo


Sí No -


02 Impulso de test en cada habilitación de 
impulsos


Sí No -
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Dependencia: El test de defecto a tierra solo es posible con el motor parado y se realiza, por tanto, solamente cuando el rearranque 
al vuelo está desactivado (p1200 = 0).


Ver también: p0287


Nota: Si se detecta un cortocircuito entre fases durante el test, se muestra en r1902.1.


Si se detecta un defecto a tierra durante el test, se muestra en r1902.2.


Rel. a bit 02 = 0:


Si los tests se han superado una vez tras POWER ON (ver r1902.0), no se repiten.


Rel. a bit 02 = 1:


El test no se efectuará solo tras POWER ON, sino en cada habilitación de impulsos.


Descripción: Ajusta la configuración de la evaluación de impulsos de test.


Bit 00: Se comprueba la ausencia de cortocircuito entre fases una vez/siempre estando habilitados los impulsos.


Bit 01: Se comprueba la ausencia de defectos a tierra una vez/siempre estando habilitados los impulsos.


Bit 02: Se activan los tests seleccionados con bit 00 o bit 01 en cada habilitación de impulsos.


Recomendación: Si se dispara erróneamente el test de defecto a tierra debido a una parada insuficiente, debe aumentarse el retardo 
de la supresión de impulsos (p1228).


Dependencia: El test de defecto a tierra solo es posible con el motor parado y se realiza, por tanto, solamente cuando el rearranque 
al vuelo está desactivado (p1200 = 0).


Ver también: p0287


Nota: Si se detecta un cortocircuito entre fases durante el test, se muestra en r1902.1.


Si se detecta un defecto a tierra durante el test, se muestra en r1902.2.


Rel. a bit 02 = 0:


Si los tests se han superado una vez tras POWER ON (ver r1902.0), no se repiten.


Rel. a bit 02 = 1:


El test no se efectuará solo tras POWER ON, sino en cada habilitación de impulsos.


En las etapas de potencia Chassis, el defecto a tierra también se determina mediante la intensidad total de salida 
(ver p0287).


Descripción: Visualiza el estado de la evaluación de impulsos de test.


p1901 Evaluación de impulsos de test Configuración / Impuls test Conf
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Cortocircuito entre fases Impulso de test 


activo
Sí No -


01 Detección de defecto a tierra Impulso de 
test activo


Sí No -


02 Impulso de test en cada habilitación de 
impulsos


Sí No -


r1902 Evaluación de impulsos de test Estado / Eval_imp_test est
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Test de cortocircuito ejecutado 


correctamente
Sí No -


01 Cortocircuito entre fases detectado Sí No -
02 Test de defecto a tierra ejecutado 


correctamente
Sí No -


03 Defecto a tierra detectado Sí No -
04 Ancho impulsos de identificación mayor que 


ancho impulsos mín.
Sí No -
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Nota: En caso de que se haya elegido el test de defecto a tierra pero no se haya ejecutado correctamente, es posible que 
la circulación de corriente no fuera suficiente durante los impulsos de test.


Rel. a bit 04:


Se ha producido un impulso de test más largo que un tiempo de muestreo.


Descripción: Ajusta la configuración para la identificación de los datos de motor.


Nota: Para motores síncronos con excitación por imanes permanentes es aplicable:


Sin la correspondiente deselección en el bit 11, en el modo Regulación las inductancias Ld y Lq se miden con 
pequeña intensidad.


Con la correspondiente anulación en el bit 11 o en el modo Control por U/f la inductancia del estátor se mide con la 
mitad de la intensidad nominal del motor.


Si la inductancia del estátor no debe medirse sino estimarse, entonces deberá setearse el bit 0 y deseleccionarse el 
bit 11.


Bit 19 = 1:


Tras acabar correctamente la identificación de datos del motor, todos los parámetros se guardan automáticamente.


Si además se selecciona una optimización del regulador de velocidad, no se guardan hasta después de esta 
medición.


Bit 22 ... 24: solo para motores de reluctancia


Bit 22 = 1:


Solo se ejecutará la medición que sea necesaria para el rearranque al vuelo de una máquina de reluctancia. Tras 
una medición satisfactoria se resetea el bit.


p1909[0...n] Identificación de datos de motor Palabra de mando / IDMot STW
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 
0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Estimación de inductancia del estátor, no se 


mide
Sí No -


02 Estimación constante tiempo del rotor, no 
se mide


Sí No -


03 Estimación de la inductancia dispersa, no 
se mide


Sí No -


05 Determinación Tr y Lsig Evaluac. en 
dominio tiempo


Sí No -


06 Activar la amortiguación de oscilaciones Sí No -
07 Desactivar la detección de oscilaciones Sí No -
11 Desactivar medida impulsos Lq Ld Sí No -
12 Medida Desactivar resistencia rotor Rr Sí No -
14 Medida Desactivar tiempo de 


enclavamiento de las válvulas
Sí No -


15 Determinar sólo resist. estat., error tensión 
válvula, T muerto


Sí No -


16 Identificación del motor breve (calidad 
reducida)


Sí No -


17 Medición sin cálculo de parámetros de 
regulación


Sí No -


18 Tras IDMot Transición directa a servicio Sí No -
19 Tras IDMot Guardar resultados 


automáticamente
Sí No -


20 Estimar la resistencia del cable Sí No -
22 Identificar solo circuito Sí No -
23 Desactivar identificación circuito Sí No -
24 Identificación circuito con 0,90 grados Sí No -
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Descripción: Ajusta la configuración para la identificación de los datos de motor.


Nota: Para motores síncronos con excitación por imanes permanentes es aplicable:


Sin la correspondiente deselección en el bit 11, en el modo Regulación las inductancias Ld y Lq se miden con 
pequeña intensidad.


Con la correspondiente anulación en el bit 11 o en el modo Control por U/f la inductancia del estátor se mide con la 
mitad de la intensidad nominal del motor.


Si la inductancia del estátor no debe medirse sino estimarse, entonces deberá setearse el bit 0 y deseleccionarse el 
bit 11.


Rel. a bit 19 = 1:


Tras acabar correctamente la identificación de datos del motor, todos los parámetros se guardan automáticamente.


Si además se selecciona una optimización del regulador de velocidad, no se guardan hasta después de esta 
medición.


Rel. a bit 21 = 1:


Al comenzar la identificación de datos del motor se calibra la medida de tensión de salida del convertidor.


p1909[0...n] Identificación de datos de motor Palabra de mando / IDMot STW
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 
0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Estimación de inductancia del estátor, no se 


mide
Sí No -


02 Estimación constante tiempo del rotor, no 
se mide


Sí No -


03 Estimación de la inductancia dispersa, no 
se mide


Sí No -


05 Determinación Tr y Lsig Evaluac. en 
dominio tiempo


Sí No -


06 Activar la amortiguación de oscilaciones Sí No -
07 Desactivar la detección de oscilaciones Sí No -
11 Desactivar medida impulsos Lq Ld Sí No -
12 Medida Desactivar resistencia rotor Rr Sí No -
14 Medida Desactivar tiempo de 


enclavamiento de las válvulas
Sí No -


15 Determinar sólo resist. estat., error tensión 
válvula, T muerto


Sí No -


16 Identificación del motor breve (calidad 
reducida)


Sí No -


17 Medición sin cálculo de parámetros de 
regulación


Sí No -


18 Tras IDMot Transición directa a servicio Sí No -
19 Tras IDMot Guardar resultados 


automáticamente
Sí No -


20 Estimar la resistencia del cable Sí No -
21 Calibrar la medida de tensión de salida Sí No -
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Descripción: Ajusta la identificación de datos del motor.


Tras la próxima orden de conexión se realizará la identificación de datos del motor.


p1910 = 1:


Se identifican todos los datos del motor y la característica del convertidor, y se transfieren seguidamente a los 
parámetros siguientes:


p0350, p0354, p0356, p0357, p0358, p0360, p1825, p1828, p1829, p1830


A continuación, se ejecuta automáticamente el cálculo de los parámetros de regulación p0340 = 3.


p1910 = 20:


Selección exclusiva para fines internos de SIEMENS.


Valor: 0: Bloqueado
1: Identificación (ID) completa de los datos del motor y adopción
2: Identificación (ID) completa de los datos del motor sin adopción
20: Especificación del vector de tensión
21: Especificación Vector de tensión sin filtro
22: Especificación Vector de tensión rectangular sin filtro
23: Especificación Vector de tensión triangular sin filtro
24: Especificación Vector de tensión rectangular con filtro
25: Especificación Vector de tensión triangular con filtro
26: Especificación Vector de tensión con corrección DTC
27: Especificación Vector de tensión con AVC
28: Especificación Vector de tensión con corrección DTC + AVC


Dependencia: Antes de realizar la identificación de datos del motor debe realizarse una "Puesta en marcha rápida" (p0010 = 1, 
p3900 > 0).


Si se activa la identificación de los datos del motor se suprime la conmutación de datos del accionamiento.


Ver también: p1900


Ver también: F07990, A07991


Atención: Tras seleccionar la identificación del motor (p1910 > 0) se emite la alarma A07991; con la próxima orden de 
conexión se realiza como sigue una identificación del motor:


- Se alimenta el motor y hay tensión aplicada en los bornes de salida del convertidor.


- Durante la rutina de identificación el eje del motor puede girar como máximo media vuelta.


- Sin embargo no se crea par.


Nota: Para adoptar de forma permanente los ajustes determinados, deberá guardarse de forma no volátil (p0971).


Al ajustar p1910 deberá considerarse lo siguiente:


1. "Con aplicación" significa:


Los parámetros indicados en la descripción se sobrescriben con los valores identificados, con lo que influyen el 
Ajusta el regulador.


2. "Sin aplicación" significa:


Los parámetros identificados se indican sólo en r1912 ... r1926 (parámetros de servicio técnico). Los ajustes del 
regulador no sufren cambios.


3. En los ajustes 27 y 28, está activa la configuración AVC ajustada con p1840.


Durante una medida deberá permanecer activa la orden de conexión; el accionamiento la resetea automáticamente 
al acabar la medida. Las mediciones pueden durar entre 0.3 segundos y varios minutos. Este tiempo se ve afectado 
principalmente por el tamaño del motor. Al finalizar la identificación de datos del motor, se ajusta automáticamente 
p1910 = 0. Si solo se ha seleccionado la medición estacionaria, además, se resetea p1900 a 0; de lo contrario, se 
activa la medición en giro.


p1910 Identificación de datos del motor Selección / IDMot Selección
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 28 0 
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Descripción: Ajusta la identificación de datos del motor.


Tras la próxima orden de conexión se realizará la identificación de datos del motor.


p1910 = 1:


Se identifican todos los datos del motor y la característica del convertidor, y se transfieren seguidamente a los 
parámetros siguientes:


p0350, p0354, p0356, p0357, p0358, p0360, p1825, p1828, p1829, p1830


A continuación, se ejecuta automáticamente el cálculo de los parámetros de regulación p0340 = 3.


p1910 = 20:


Selección exclusiva para fines internos de SIEMENS.


Valor: 0: Bloqueado
1: Identificación (ID) completa de los datos del motor y adopción
2: Identificación (ID) completa de los datos del motor sin adopción
20: Especificación del vector de tensión
21: Especificación Vector de tensión sin filtro
22: Especificación Vector de tensión rectangular sin filtro
23: Especificación Vector de tensión triangular sin filtro
24: Especificación Vector de tensión rectangular con filtro
25: Especificación Vector de tensión triangular con filtro
26: Especificación Vector de tensión con corrección DTC
27: Especificación Vector de tensión con AVC
28: Especificación Vector de tensión con corrección DTC + AVC


Dependencia: Antes de realizar la identificación de datos del motor debe realizarse una "Puesta en marcha rápida" (p0010 = 1, 
p3900 > 0).


Si se activa la identificación de los datos del motor se suprime la conmutación de datos del accionamiento.


Ver también: p1900


Ver también: F07990, A07991


Atención: Tras seleccionar la identificación del motor (p1910 > 0) se emite la alarma A07991; con la próxima orden de 
conexión se realiza como sigue una identificación del motor:


- Se alimenta el motor y hay tensión aplicada en los bornes de salida del convertidor.


- Durante la rutina de identificación el eje del motor puede girar como máximo media vuelta.


- Sin embargo no se crea par.


Nota: Para adoptar de forma permanente los ajustes determinados, deberá guardarse de forma no volátil (p0971).


Al ajustar p1910 deberá considerarse lo siguiente:


1. "Con aplicación" significa:


Los parámetros indicados en la descripción se sobrescriben con los valores identificados, con lo que influyen el 
Ajusta el regulador.


2. "Sin aplicación" significa:


Los parámetros identificados se indican sólo en r1912 ... r1926 (parámetros de servicio técnico). Los ajustes del 
regulador no sufren cambios.


3. En los ajustes 27 y 28, está activa la configuración AVC ajustada con p1840.


Durante una medida deberá permanecer activa la orden de conexión; el accionamiento la resetea automáticamente 
al acabar la medida. Las mediciones pueden durar entre 0.3 segundos y varios minutos. Este tiempo se ve afectado 
principalmente por el tamaño del motor. Al finalizar la identificación de datos del motor, se ajusta automáticamente 
p1910 = 0. Si solo se ha seleccionado la medición estacionaria, además, se resetea p1900 a 0; de lo contrario, se 
activa la medición en giro.


p1910 Identificación de datos del motor Selección / IDMot Selección
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 28 1 
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Descripción: Visualiza la resistencia estatórica identificada.


Índice: [0] = Fase U
[1] = Fase V
[2] = Fase W


Descripción: Visualiza la constante de tiempo del rotor identificada.


Índice: [0] = Fase U
[1] = Fase V
[2] = Fase W


Descripción: Visualiza la inductancia dispersa total identificada.


Índice: [0] = Fase U
[1] = Fase V
[2] = Fase W


Descripción: Visualiza la inductancia dispersa nominal del estátor identificada.


Índice: [0] = Fase U
[1] = Fase V
[2] = Fase W


Descripción: Visualiza la tensión umbral de IGBT identificada.


Índice: [0] = Fase U
[1] = Fase V
[2] = Fase W


r1912[0...2] Resistencia estatórica identificada / L_estátor ident
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ohmios] - [ohmios] - [ohmios]


r1913[0...2] Constante de tiempo de rotor identificada / T_rotor ident
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ms] - [ms] - [ms]


r1914[0...2] Inductancia dispersa total identificada / L_disp_tot ident
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [mH] - [mH] - [mH]


r1915[0...2] Inductancia estatórica nominal identificada / L_estátor ident
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [mH] - [mH] - [mH]


r1925[0...2] Tensión umbral identificada / U_umbral ident
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Vef] - [Vef] - [Vef]
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Descripción: Visualiza el tiempo de enclavamiento de válvula activo identificado.


Índice: [0] = Fase U
[1] = Fase V
[2] = Fase W


Descripción: Visualiza la resistencia rotórica identificada (en motores síncronos con excitación independiente: resistencia 
amortiguadora).


Índice: [0] = Fase U
[1] = Fase V
[2] = Fase W


Descripción: Ajusta la configuración de la medición en giro.


Dependencia: Ver también: F07988


Nota: En los diferentes pasos de optimización se modifican los parámetros siguientes:


Bit 01: p0320, p0360, p0362 ... p0369


Bit 02: p0341, p0342


Bit 03: p1400.0, p1458, p1459, p1463, p1470, p1472, p1496


Bit 04: Dependiente de p1960


p1960 = 1, 3: p1400.0, p1458, p1459, p1470, p1472, p1496


r1926[0...2] Tiempo de enclavamiento de válvula activo identificado / t_enc_válv id
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [µs] - [µs] - [µs]


r1927[0...2] Resistencia rotórica identificada / R_Rotor ident
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ohmios] - [ohmios] - [ohmios]


p1959[0...n] Medida en giro Configuración / Med en giro Config
PM230


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0001 1110 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
01 Identificación de la característica de 


saturación
Sí No -


02 Identificación de momento de inercia Sí No -
03 Recalcular el regulador de velocidad Sí No -
04 Optimiz. de regulador de velocidad (prueba 


de oscilaciones)
Sí No -


11 No modificar los parámetros del regulador 
durante la medición


Sí No -
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Descripción: Ajusta la configuración de la medición en giro.


Dependencia: Ver también: F07988


Nota: En los diferentes pasos de optimización se modifican los parámetros siguientes:


Bit 01: p0320, p0360, p0362 ... p0369


Bit 02: p0341, p0342


Bit 03: p1400.0, p1458, p1459, p1463, p1470, p1472, p1496


Bit 04: Dependiente de p1960


p1960 = 1, 3: p1400.0, p1458, p1459, p1470, p1472, p1496


Descripción: Ajusta la configuración de la medición en giro.


Dependencia: Ver también: F07988


Nota: En los diferentes pasos de optimización se modifican los parámetros siguientes:


Bit 01: p0320, p0360, p0362 ... p0369


Bit 02: p0341, p0342


Bit 03: p1400.0, p1458, p1459, p1463, p1470, p1472, p1496


Bit 04: Dependiente de p1960


p1960 = 1, 3: p1400.0, p1458, p1459, p1470, p1472, p1496


p1959[0...n] Medida en giro Configuración / Med en giro Config
PM240 Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0001 1110 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
01 Identificación de la característica de 


saturación
Sí No -


02 Identificación de momento de inercia Sí No -
03 Recalcular el regulador de velocidad Sí No -
04 Optimiz. de regulador de velocidad (prueba 


de oscilaciones)
Sí No -


11 No modificar los parámetros del regulador 
durante la medición


Sí No -


12 Medición reducida Sí No -
13 Tras la medición, transición directa a 


servicio
Sí No -


14 Calcular velocidad de giro real Tiempo de 
filtro


Sí No -


p1959[0...n] Medida en giro Configuración / Med en giro Config
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0001 0000 0001 1110 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
01 Identificación de la característica de 


saturación
Sí No -


02 Identificación de momento de inercia Sí No -
03 Recalcular el regulador de velocidad Sí No -
04 Optimiz. de regulador de velocidad (prueba 


de oscilaciones)
Sí No -


11 No modificar los parámetros del regulador 
durante la medición


Sí No -


12 Medición reducida Sí No -
13 Tras la medición, transición directa a 


servicio
Sí No -


14 Calcular velocidad de giro real Tiempo de 
filtro


Sí No -
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Rel. a bit 12 = 1:


La selección solo tiene efecto en la medición p1960 = 1. En la medición reducida, la corriente magnetizante y el 
momento de inercia se determinan con una precisión algo menor.


Descripción: Ajusta la medición en giro.


Tras la próxima orden de conexión se realizará la medición en giro.


Las posibilidades de ajustar el parámetro dependen del modo de control (lazo abierto/cerrado) (p1300).


p1300 < 20 (control por U/f):


No es posible seleccionar la medida en giro o la optimización del regulador de velocidad.


p1300 = 20, 22 (modo sin encóder):


Sólo es posible elegir la medida en giro o la optimización del regulador de velocidad en el modo sin encóder.


Valor: 0: Bloqueado
1: Medida en giro en modo sin encóder
3: Optimiz. de regulador de velocidad en modo sin encóder


Dependencia: Antes de ejecutar la medida en giro, debe haberse realizado ya la identificación de los datos del motor (p1900, 
p1910, r3925).


Si se activa la medición en giro se suprime la conmutación de datos del accionamiento.


Ver también: p1300, p1900, p1959, p1967, r1968


Peligro: En el caso de accionamientos con mecánica limitadora de recorrido hay que cerciorarse de que ésta no se alcanza 
durante la medición en giro. De lo contrario, no se puede realizar la medición.


Atención: Para adoptar de forma permanente los ajustes determinados, deberá guardarse de forma no volátil (p0971).


Durante la medición en giro no es posible guardar parámetros (p0971).


Nota: Si está activada la medición en giro, no se pueden guardar los parámetros (p0971).


Como para la medición en giro se producen automáticamente cambios de parámetro (p. ej., p1120), no conviene 
cambiar manualmente los parámetros hasta que acabe la medición y si no hay errores pendientes.


Durante la medición en giro los tiempos de aceleración y deceleración (p1120, p1121) se limitan a 900 s.


Descripción: Ajusta la velocidad para la determinación de la característica de saturación.


El valor está referido a p0310 (frecuencia asignada del motor).


Dependencia: Ver también: p0310, p1959


Ver también: F07983


Nota: La característica de saturación deberá determinarse en un punto de funcionamiento con carga lo menor posible.


Descripción: Ajusta la velocidad para la determinación de la característica de saturación.


El valor está referido a p0310 (frecuencia asignada del motor).


p1960 Medida en giro Selección / Med en giro Selec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 


p1961 Característica de saturación Velocidad para determinarla / Carc_sat Det n
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


26 [%] 75 [%] 40 [%]


p1961 Característica de saturación Velocidad para determinarla / Carc_sat Det n
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


26 [%] 75 [%] 30 [%]
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Dependencia: Ver también: p0310, p1959


Ver también: F07983


Nota: La característica de saturación deberá determinarse en un punto de funcionamiento con carga lo menor posible.


Descripción: Ajusta la velocidad para la identificación del momento de inercia y la prueba de oscilaciones.


Motor asíncrono:


El valor está referido a p0310 (frecuencia asignada del motor).


Motor síncrono:


El valor porcentual está referido al mínimo de p0310 (frecuencia asignada del motor) y p1082 (velocidad máxima).


Dependencia: Ver también: p0310, p1959


Ver también: F07984, F07985


Nota: Para determinar el momento de inercia se realizan escalones de velocidad; el valor indicado se corresponde con la 
consigna inferior de velocidad. Para la velocidad superior el valor se incrementa en un 20 %.


El cálculo de la inductancia dispersa q (ver p1959.5) tiene lugar en parada y con un 50% de p1965, pero con una 
frecuencia de salida de 15 Hz como máximo y con al menos un 10% de la velocidad asignada del motor.


Descripción: Ajusta el factor de dinámica para la optimización del regulador de velocidad.


Después de la optimización, se muestra la dinámica alcanzada en r1968.


Dependencia: Ver también: p1959, r1968


Ver también: F07985


Nota: Durante la medida en giro este parámetro permite influir en la optimización del regulador de velocidad.


p1967 = 100 % --> Optimización del regulador de velocidad según el criterio del óptimo simétrico.


p1967 > 100 % --> Optimización con mayor respuesta dinámica (Kp mayor, Tn menor).


Si la dinámica actual (ver r1968) se reduce claramente respecto a la dinámica deseada (p1967), puede deberse a 
oscilaciones mecánicas de carga. Si, a pesar de este comportamiento de carga, se desea una dinámica superior, se 
debe desconectar el test de oscilaciones (p1959.4 = 0) y repetir la medición.


Descripción: Visualiza el factor dinámico realmente alcanzado en la prueba de oscilaciones.


Dependencia: Ver también: p1959, p1967


Ver también: F07985


Nota: Este factor dinámico se refiere exclusivamente al tipo de regulación del regulador de velocidad ajustado en p1960.


p1965 Opt_reg_vel Velocidad / Opt_n Velocidad
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10 [%] 75 [%] 40 [%]


p1967 Opt_reg_vel Factor dinámica / Opt_n fac_din
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 [%] 400 [%] 100 [%]


r1968 Opt_reg_vel Factor de dinámica actual / Opt_n fac_din act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]
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Descripción: Visualiza el momento de inercia encontrado del accionamiento.


Una vez encontrado correctamente el valor, pasa a p0341, p0342.


Dependencia: Accionamientos IEC (p0100 = 0): Unidad kg m^2


Accionamientos NEMA (p0100 = 1): Unidad lb ft^2


Ver también: p0341, p0342, p1959


Ver también: F07984


Descripción: Visualiza las frecuencias de oscilación encontradas durante el test de oscilaciones.


Índice: [0] = Frecuencia baja
[1] = Frecuencia alta


Dependencia: Ver también: p1959


Ver también: F07985


Descripción: Ajusta la consigna de flujo máxima para la medición de la característica de saturación.


Descripción: Ajusta el método de identificación de la posición polar.


p1980 = 1, 8: La intensidad se ajusta con p0329.


p1980 = 4, 6: La intensidad de la primera sección de medición se ajusta con p0325 y la de la segunda con p0329.


p1980 = 10: Para la alineación se mantiene la intensidad asignada del motor.


Las intensidades se limitan, respectivamente, a los valores asignados de la etapa de potencia.


Valor: 1: Pulsación de tensión 1er armónico
4: Pulsación de tensión 2 escalones
6: Pulsación de tensión 2 escalones inv.
8: Pulsación de tensión 2.º armónico, inversa
10: Corriente continua impuesta


Dependencia: Ver también: p1780


Ver también: F07969


Nota: Los métodos de impulsos de tensión (p1980 = 1, 4, 8) no pueden aplicarse cuando se opera con filtros senoidales de 
salida (p0230).


r1969 Opt_reg_vel Momento de inercia encontrado / Opt_n M_inerc enc
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: 25_1 Selección de unidad: p0100 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [kgm²] - [kgm²] - [kgm²]


r1970[0...1] Opt_reg_vel Test oscilaciones Frecuencia oscilación encontrada / Opt_n f_oscil enc
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [Hz] - [Hz] - [Hz]


p1974 Opt_reg_vel Característica de saturación Flujo rotor máximo / Opt_n Fl_rot máx
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


104 [%] 120 [%] 120 [%]


p1980[0...n] IDPol Método / IDPol Método
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: MDS, p0130


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 10 4 
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Descripción: Offset de intensidad calculado para determinar la velocidad de giro (RESM)


Dependencia: Ver también: p1980


Descripción: Ajusta la magnitud de referencia para velocidad de giro y frecuencia.


Todas las velocidades de giro o frecuencias relativas están referidas a esta magnitud de referencia.


La magnitud de referencia equivale a 100%, o bien a 4000 hex (palabra) o 4000 0000 hex (palabra doble).


Es aplicable: frecuencia de referencia (en Hz) = Velocidad de referencia (en ((1/min)/60) x n.º pares polos)


Dependencia: Este parámetro sólo se actualiza con el cálculo automático (p0340 = 1, p3900 > 0) si antes ha tenido lugar una 
puesta en marcha del motor para un juego de datos de accionamiento cero. De este modo el parámetro no está 
bloqueado contra escritura con el ajuste p0573 = 1.


Ver también: p2001, p2002, p2003, r2004, r3996


Atención: Al modificar la velocidad o frecuencia de referencia es posible que se produzcan interrupciones breves de la 
comunicación.


Nota: Si una interconexión BICO se establece entre diferentes magnitudes físicas, entonces las respectivas magnitudes 
de referencia sirven como factor de conversión.


Ejemplo 1:


La señal de una entrada analógica (p. ej. r0755[0]) se interconecta con una consigna de velocidad (p. ej. p1070[0]). 
El valor de entrada porcentual actual se convierte de forma cíclica en la consigna absoluta de velocidad a través de 
la velocidad de referencia (p2000).


Ejemplo 2:


La consigna procedente de PROFIBUS (r2050[1]) se interconecta con una consigna de velocidad (p. ej. p1070[0]). 
El valor actual de entrada se convierte cíclicamente en un porcentaje a través de la normalización especificada de 
4000 hex. Este valor porcentual se convierte en la consigna absoluta de velocidad a través de la velocidad de 
referencia (p2000)


Descripción: Ajusta la magnitud de referencia para tensiones.


Todas las tensiones relativas están referidas a esta magnitud de referencia. Esto es también aplicable para valores 
de tensión continua (= valor eficaz) como la tensión del circuito intermedio.


La magnitud de referencia equivale a 100%, o bien a 4000 hex (palabra) o 4000 0000 hex (palabra doble).


Nota:


Esta magnitud de referencia también es aplicable para valores de tensión continua. Entonces no se interpreta como 
valor eficaz, sino como valor de tensión continua.


Dependencia: p2001 sólo se actualiza con el cálculo automático (p0340 = 1, p3900 > 0) si antes ha tenido lugar una puesta en 
marcha del motor para un juego de datos de accionamiento cero y, con ello, el parámetro no está protegido contra 
su modificación mediante p0573 = 1.


Ver también: r3996


p1998[0...n] IDPol Centro círculo / IDPol Cent círc
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0000 [A] 10000.0000 [A] 0.0000 [A]


p2000 Velocidad de giro de referencia Frecuencia de referencia / n_ref f_ref
Nivel de acceso: 2 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


6.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 1500.00 [1/min]


p2001 Tensión de ref. / Tensión de ref.
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


10 [Vef] 100000 [Vef] 1000 [Vef]
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Descripción: Ajusta la magnitud de referencia para intensidades.


Todas las intensidades relativas están referidas a esta magnitud de referencia.


La magnitud de referencia equivale a 100%, o bien a 4000 hex (palabra) o 4000 0000 hex (palabra doble).


Dependencia: Este parámetro sólo se actualiza con el cálculo automático (p0340 = 1, p3900 > 0) si antes ha tenido lugar una 
puesta en marcha del motor para un juego de datos de accionamiento cero. De este modo el parámetro no está 
bloqueado contra escritura con el ajuste p0573 = 1.


Ver también: r3996


Atención: Si se trabaja con diferentes DDS y distintos datos de motor, las magnitudes de referencia siguen siendo iguales, 
pues no se conmutan con los DDS. El factor de conversión resultante debe tenerse en cuenta.


Ejemplo:


p2002 = 100 A


La magnitud de referencia 100 A corresponde al 100%


p0305[0] = 100 A


Intensidad asignada del motor 100 A para MDS0 en DDS0 --> 100% equivale al 100% de la intensidad asignada del 
motor


p0305[1] = 50 A


Intensidad asignada del motor 50 A para MDS1 en DDS1 --> 100% equivale al 200% de la intensidad asignada del 
motor


Al modificar la intensidad de referencia es posible que se produzcan interrupciones breves de la comunicación.


Nota: El valor predeterminado es p0640.


Si una interconexión BICO se establece entre diferentes magnitudes físicas, entonces las respectivas magnitudes 
de referencia sirven como factor de conversión.


En alimentaciones la magnitud de referencia predeterminada es la intensidad nominal de la red que resulta de la 
potencia nominal y la tensión nominal de red (p2002 = r0206 / p0210 / 1.73).


Ejemplo:


La intensidad de fase real (r0069[0]) se interconecta con una hembrilla de medida (p. ej. p0771[0]). La intensidad 
actual se convierte cíclicamente en un porcentaje de la intensidad de referencia (p2002) y se saca de acuerdo a la 
escala ajustada.


Descripción: Ajusta la magnitud de referencia para el par.


Todos los pares especificados están referidos a esta magnitud de referencia.


La magnitud de referencia equivale a 100%, o bien a 4000 hex (palabra) o 4000 0000 hex (palabra doble).


Dependencia: Este parámetro sólo se actualiza con el cálculo automático (p0340 = 1, p3900 > 0) si antes ha tenido lugar una 
puesta en marcha del motor para un juego de datos de accionamiento cero. De este modo el parámetro no está 
bloqueado contra escritura con el ajuste p0573 = 1.


Ver también: r3996


Atención: Al modificar el par de referencia es posible que se produzcan interrupciones breves de la comunicación.


Nota: El valor predeterminado es 2 * p0333.


Si una interconexión BICO se establece entre diferentes magnitudes físicas, entonces las respectivas magnitudes 
de referencia sirven como factor de conversión.


Ejemplo:


El valor real del par total (r0079) se interconecta con una hembrilla de medida (p. ej. p0771[0]). El par actual se 
convierte cíclicamente en un porcentaje del par de referencia (p2003) y se saca de acuerdo a la escala ajustada.


p2002 Intensidad de ref. / I_ref
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.10 [Aef] 100000.00 [Aef] 100.00 [Aef]


p2003 Par de referencia / M_ref
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: 7_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.01 [Nm] 20000000.00 [Nm] 1.00 [Nm]
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Descripción: Visualiza la magnitud de referencia para la potencia.


Todas las potencias relativas están referidas a esta magnitud de referencia.


La magnitud de referencia equivale a 100%, o bien a 4000 hex (palabra) o 4000 0000 hex (palabra doble).


Dependencia: Este valor se calcula del siguiente modo:


Alimentación: cálculo de tensión por intensidad.


Regulación: cálculo de par por velocidad de giro.


Ver también: p2000, p2001, p2002, p2003


Nota: Si una interconexión BICO se establece entre diferentes magnitudes físicas, entonces las respectivas magnitudes 
de referencia sirven como factor de conversión.


La potencia de referencia se calcula como sigue:


- 2 * Pi * Velocidad de referencia / 60 * Par de referencia (motor)


- Tensión de referencia * Intensidad de referencia * raíz(3) (alimentación)


Descripción: Ajusta la magnitud de referencia para la temperatura.


Todas las temperaturas especificadas de forma relativa están referidas a esta magnitud de referencia.


La magnitud de referencia equivale a 100%, o bien a 4000 hex (palabra) o 4000 0000 hex (palabra doble).


Descripción: Ajusta la velocidad de transferencia de la interfaz de puesta en marcha (USS, RS232).


Valor: 6: 9600 baudios
7: 19200 baudios
8: 38400 baudios
9: 57600 baudios
10: 76800 baudios
11: 93750 baudios
12: 115200 baudios


Nota: Int. PeM: Interfaz de puesta en marcha


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


r2004 Potencia de ref. / P_ref
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: 14_10 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [kW] - [kW] - [kW]


p2006 Temp. referencia / Temp ref
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


50.00 [°C] 300.00 [°C] 100.00 [°C]


p2010 Int. PeM Velocidad transferencia / PeM vel
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


6 12 12 
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Descripción: Ajusta la dirección de la interfaz de puesta en marcha (USS, RS232).


Nota: El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Descripción: Selecciona la interfaz de puesta en marcha USS para los PZD que deben enviarse (valores reales).


Los valores reales se visualizan en un panel IOP (Intelligent Operator Panel).


Índice: [0] = PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3] = PZD 4


Descripción: Visualiza los errores de recepción de la interfaz de puesta en marcha (USS, RS232).


Índice: [0] = Cantidad de telegramas sin errores
[1] = Cantidad de telegramas rechazados
[2] = Cantidad de errores de trama
[3] = Cantidad de errores de rebase
[4] = Cantidad de errores de paridad
[5] = Cantidad de errores de carácter inicial
[6] = Cantidad de errores de sumas de verificación
[7] = Cantidad errores de longitud


Descripción: Ajusta la velocidad de transferencia de la interfaz del bus de campo (RS485).


Valor: 4: 2400 baudios
5: 4800 baudios
6: 9600 baudios
7: 19200 baudios
8: 38400 baudios
9: 57600 baudios
10: 76800 baudios
11: 93750 baudios
12: 115200 baudios
13: 187500 baudios


p2011 Int. PeM Dirección / PeM Dirección
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 31 2 


p2016[0...3] CI: Int. PeM USS Enviar palabra / PeM USS Env pal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Integer16


Modificable: U, T Escalado: 4000H Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r2019[0...7] Int. PeM Estadística de errores / PeM Errores
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p2020 Int. bus de campo Velocidad transferencia / Vel bus campo
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


4 13 8 
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Atención: Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Con p0014 = 0 es aplicable:


Antes de que un ajuste modificado surta efecto permanentemente, es necesaria una memorización no volátil de 
RAM a ROM. Para ello hay que ajustar p0971 = 1 o p0014 = 1.


Nota: Int. bus de campo: Interfaz de bus de campo


Un cambio del valor sólo surte efecto tras POWER ON.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Si se selecciona de nuevo el protocolo, el parámetro se setea con el ajuste de fábrica.


Con p2030 = 1 (USS) es aplicable:


Mín./máx./ajuste de fábrica: 4/13/8


Con p2030 = 2 (MODBUS) es aplicable:


Mín./máx./ajuste de fábrica: 5/13/7


Con p2030 = 5 (BACnet) es aplicable:


Valores posibles/Ajuste de fábrica: (6, 7, 8, 10) / 6


Con p2030 = 8 (P1) es aplicable:


Mín./máx./ajuste de fábrica: 5/7/5


Descripción: Visualiza o ajusta la dirección de la interfaz del bus de campo (RS485).


La dirección puede ajustarse de la forma siguiente:


1) Mediante interruptores al efecto en la Control Unit


--> p2021 muestra la dirección ajustada.


--> Cualquier cambio sólo surte efecto tras POWER ON.


2) Mediante p2021


--> Solo si, mediante interruptores, está ajustada la dirección 0 o una dirección no válida para el bus de campo 
seleccionado mediante p2030.


--> La función "Copiar de RAM a ROM" permite almacenar de forma no volátil la dirección.


--> Cualquier cambio sólo surte efecto tras POWER ON.


Dependencia: Ver también: p2030


Atención: Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Con p0014 = 0 es aplicable:


Antes de que un ajuste modificado surta efecto permanentemente, es necesaria una memorización no volátil de 
RAM a ROM. Para ello hay que ajustar p0971 = 1 o p0014 = 1.


Nota: Un cambio del valor sólo surte efecto tras POWER ON.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Si se selecciona de nuevo el protocolo, el parámetro se setea con el ajuste de fábrica.


Con p2030 = 1 (USS) es aplicable:


Mín./máx./ajuste de fábrica: 0/30/0


Con p2030 = 2 (MODBUS) es aplicable:


Mín./máx./ajuste de fábrica: 1/247/1


Con p2030 = 5 (BACnet) es aplicable:


Mín./máx./ajuste de fábrica: 0/127/1


Con p2030 = 8 (P1) es aplicable:


Mín./máx./ajuste de fábrica: 1/99/99


p2021 Int. bus de campo Dirección / B_campo Dir
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 255 0 
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Descripción: Ajusta la cantidad de palabras de 16 bits en la parte PZD del telegrama USS para la interfaz de bus de campo.


Dependencia: Ver también: p2030


Nota: El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Descripción: Ajusta la cantidad de palabras de 16 bits en la parte PKW del telegrama USS para la interfaz de bus de campo.


Valor: 0:  PKW 0 palabras
3:  PKW 3 palabras
4:  PKW 4 palabras
127:  PKW variable


Dependencia: Ver también: p2030


Nota: El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Descripción: Ajusta los valores de tiempo de la interfaz del bus de campo (Int. bus de campo).


En MODBUS es aplicable:


p2024[0]: Tiempo de procesamiento de telegrama máximo permitido en el que el esclavo MODBUS envía una 
respuesta al maestro MODBUS.


p2024[1]: no relevante.


p2024[2]: Tiempo entre telegramas (tiempo de pausa entre dos telegramas)


En BACnet es aplicable:


p2024[0]: APDU Timeout.


p2024[1, 2]: no relevante.


Índice: [0] = Tiempo de procesamiento máximo
[1] = Retardo de carácter
[2] = Tiempo de pausa entre telegramas


Dependencia: Ver también: p2020, p2030


Nota: Rel. a p2024[2] (MODBUS):


La modificación de la velocidad de transferencia del bus de campo (p2020) restablece el valor predeterminado de 
este tiempo.


El valor predeterminado equivale al tiempo de 3,5 caracteres (según la velocidad de transferencia ajustada).


p2022 Int. bus de campo PZD USS Cantidad / B_campo PZD USS
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 8 2 


p2023 Int. bus de campo PKW USS Cantidad / B_campo PKW USS
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 127 127 


p2024[0...2] Int. bus de campo Tiempos / Bus campo Tiempos
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 10000 [ms] [0] 1000 [ms]


[1] 0 [ms]


[2] 0 [ms]
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Descripción: Ajusta parámetros de comunicación para BACnet.


p2025[0]:


Nº de instancia para objeto Device (0 ... 4194303)


p2025[1]:


Info nº máximo de tramas/frames (1 ... 10)


p2025[2]:


APDU Nº de reintentos/retries (0 ... 39)


p2025[3]:


Dirección de maestro máxima (1 ... 127)


p2025[4]:


Opción MS/TP (reservado)


Índice: [0] = Objeto Device Número instancia
[1] = Info Tramas Número máximo
[2] = APDU Reintentos Número
[3] = Dirección maestro máxima
[4] = Ajuste MS/TP


Dependencia: Ver también: p2030


Descripción: Ajusta los valores del incremento del COV (Change Of Value) en BACnet.


Índice: [0] = Entrada analóg. 0
[1] = Entrada analóg. 1
[2] = Entrada analóg. 2
[3] = Entrada analóg. 3
[4] = Entrada analóg. 4
[5] = Entrada analóg. 5
[6] = Entrada analóg. 6
[7] = Entrada analóg. 7
[8] = Salida analógica 0


Dependencia: Ver también: p2030


Descripción: Ajusta el idioma para las propiedades de objetos BACnet.


Valor: 0: Alemán
1: Inglés


p2025[0...4] Int. bus de campo BACnet Ajustes / BACnet Ajuste
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4194303 [0] 1 


[1] 1 


[2] 3 


[3] 127 


[4] 0 


p2026[0...74] Int. bus de campo BACnet COV Incremento / BACnet COV Incr
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4194303 1 


p2027 Int. bus de campo BACnet Idioma / Idioma BACnet
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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Nota: Un cambio del valor sólo surte efecto tras POWER ON.


Descripción: Visualiza los errores de recepción de la interfaz de bus de campo (RS485).


Índice: [0] = Cantidad de telegramas sin errores
[1] = Cantidad de telegramas rechazados
[2] = Cantidad de errores de trama
[3] = Cantidad de errores de rebase
[4] = Cantidad de errores de paridad
[5] = Cantidad de errores de carácter inicial
[6] = Cantidad de errores de sumas de verificación
[7] = Cantidad errores de longitud


Descripción: Ajusta el protocolo de comunicación para la interfaz del bus de campo.


Valor: 0: Sin protocolo
1: USS
2: MODBUS
5: BACnet
8: P1


Atención: Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Un cambio del valor sólo surte efecto tras POWER ON.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Descripción: Ajusta el protocolo de comunicación para la interfaz del bus de campo.


Valor: 0: Sin protocolo
4: CAN


Atención: Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Un cambio del valor sólo surte efecto tras POWER ON.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


r2029[0...7] Int. bus de campo Estadística de errores / B_campo errores
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p2030 Int. bus de campo Selección de protocolo / B_campo protoc
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 8 0 


p2030 Int. bus de campo Selección de protocolo / B_campo protoc
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4 4 
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Descripción: Ajusta el protocolo de comunicación para la interfaz del bus de campo.


Valor: 0: Sin protocolo
3: PROFIBUS


Atención: Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Un cambio del valor sólo surte efecto tras POWER ON.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Descripción: Ajusta el protocolo de comunicación para la interfaz del bus de campo.


Valor: 0: Sin protocolo
7: PROFINET
10: Ethernet/IP


Atención: Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Un cambio del valor sólo surte efecto tras POWER ON.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Descripción: Ajuste de la paridad para el protocolo MODBUS (p2030 = 2).


Valor: 0: No Parity
1: Odd Parity
2: Even Parity


Nota: Int. bus de campo: Interfaz de bus de campo


Un cambio del valor sólo surte efecto tras POWER ON.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Si se selecciona de nuevo el protocolo (p2030 = 2), el parámetro se setea con el ajuste de fábrica.


p2030 Int. bus de campo Selección de protocolo / B_campo protoc
CU230P-2_DP Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 3 


p2030 Int. bus de campo Selección de protocolo / B_campo protoc
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 10 7 


p2031 Int. bus de campo Modbus Parity / Modbus Parity
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 2 
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Descripción: Visualiza la palabra de mando 1 (STW1) activa del accionamiento si se dispone de mando.


Atención: El punto de mando sólo tiene efecto sobre la palabra de mando 1 y la consigna de velocidad 1. Otras palabras de 
mando/consignas pueden proceder de un controlador.


Nota: CO: Condición operativa


Descripción: Ajusta el modo de procesamiento de PROFIdrive STW1.10 "Mando por PLC".


Con la primera palabra de recepción (PZD1) se recibe por regla general la palabra de mando 1 (conforme con el 
perfil PROFIdrive). El comportamiento de STW1.10 = 0 se corresponde con el perfil PROFIdrive. Para otras 
aplicaciones puede adaptarse el comportamiento a través de este parámetro.


Valor: 0: Congelar consignas y seguir procesando signos de actividad
1: Congelar consignas y signos de actividad
2: No congelar consignas


Recomendación: Dejar sin modificar el ajuste p2037 = 0.


Nota: Si con PZD1 no se transfiere la STW1 conforme a PROFIdrive (con bit 10 "Mando por PLC"), entonces debe 
ajustarse p2037 = 2.


Descripción: Ajusta el Interface Mode de las palabras de mando y estado PROFIdrive.


Si se elige un telegrama con p0922 (p2079), este parámetro permite personalizar la asignación de los bits en la 
palabra de estado y mando.


Valor: 0: SINAMICS
2: VIK-NAMUR


Dependencia: Ver también: p0922, p2079


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: - Para p0922 (p2079) = 1, 350 ... 999, se ajusta automáticamente p2038 = 0.


- Para p0922 (p2079) = 20, se ajusta automáticamente p2038 = 2.


p2038 no puede entonces modificarse y más.


r2032 Punto de mando Palabra de mando activa / ManPC STW act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 CON/DES1 Sí No -
01 CO / DES2 Sí No -
02 CO / DES3 Sí No -
03 Habilitar servicio Sí No -
04 Habilitar generador de rampa Sí No -
05 Iniciar generador de rampa Sí No -
06 Habilitar consigna de velocidad Sí No -
07 Confirmar el fallo Sí No -
08 Jog bit 0 Sí No 3030
09 Jog bit 1 Sí No 3030
10 Mando por PLC Sí No -


p2037 Modo PROFIdrive STW1.10 = 0 / PD STW1.10=0
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 0 


p2038 PROFIdrive STW/ZSW Interface Mode / PD STW/ZSW IF Mode
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 0 
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Descripción: La interfaz serie para el monitor de depuración es COM1 (Int. PeM, RS232) o COM2 (Int. bus de campo, RS485).


Valor = 0: Desactivado


Valor = 1: COM1, el protocolo de PeM está desactivado


Valor = 2: COM2, el bus de campo está desactivado


Valor = 3: Reservado


Nota: Valor = 2 sólo es posible en Control Units con RS485 como interfaz de bus de campo.


Descripción: Ajusta el tiempo de vigilancia de los datos de procesos recibidos a través de la interfaz del bus de campo (Int. bus de 
campo).


Si en este tiempo no se han recibido datos de proceso, se emite el aviso correspondiente.


Dependencia: Ver también: F01910


Nota: p2040 = 0:


La vigilancia está desconectada.


Descripción: Ajusta el PROFIBUS Ident Number (PNO-ID).


SINAMICS puede operar con diferentes identidades conectado al PROFIBUS. Esto permite usar un PROFIBUS 
GSD (p. ej. PROFIdrive VIK-NAMUR con Ident Number 3AA0 hex) independiente del equipo.


Valor: 0: SINAMICS
1: VIK-NAMUR


Atención: Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Cualquier cambio sólo surte efecto tras POWER ON.


Descripción: Visualiza el estado de PZD en PROFIdrive.


Dependencia: Ver también: p2044


p2039 Debug-Monitor Interfaz Selección / Sel. Debug-Monitor
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 


p2040 Int. bus de campo Tiempo vigilancia / Bus campo t_vig
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 1999999 [ms] 100 [ms]


p2042 PROFIBUS Ident Number / PB Ident Number
CU230P-2_DP Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


r2043.0...2 BO: PROFIdrive PZD Estado / PD PZD Estado
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2410


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Pérdida de consigna Sí No -
02 Bus campo en curso Sí No -
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Nota: Si se usa la señal "Pérdida de consigna", puede vigilarse el bus y reaccionar de una forma específica de la 
aplicación a una pérdida de consigna.


Descripción: Ajusta el retardo para activar el fallo F01910 tras la pérdida de consigna.


El tiempo hasta la activación del fallo puede ser usado por la aplicación. Esto permite reaccionar frente a la anomalía 
mientras funciona el accionamiento (p. ej. retirada de emergencia).


Dependencia: Ver también: r2043


Ver también: F01910


Descripción: Ajusta el tiempo de vigilancia adicional de los datos de procesos recibidos a través de PROFIBUS.


Permite superar fallos del bus de breve duración.


Si en este tiempo no se han recibido datos de proceso, se emite el aviso correspondiente.


Dependencia: Ver también: F01910


Nota: Con PARADA de controlador el tiempo de vigilancia adicional no actúa.


Descripción: Salida de conector para interconectar los PZD (consignas) con formato de palabra recibidos del controlador de bus 
de campo.


Índice: [0] = PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3] = PZD 4
[4] = PZD 5
[5] = PZD 6
[6] = PZD 7
[7] = PZD 8
[8] = PZD 9
[9] = PZD 10
[10] = PZD 11
[11] = PZD 12


Atención: En caso de interconexión múltiple de una salida de conector, todas las entradas de conector deben tener el tipo de 
datos Integer o FloatingPoint. Una interconexión BICO de un PZD individual solamente puede realizarse en r2050 o 
en r2060.


p2044 PROFIdrive Retardo de fallo / PD Retardo fallo
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2410


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [s] 100 [s] 0 [s]


p2047 PROFIBUS Tiempo de vigilancia adicional / PB t_vig adic
CU230P-2_DP Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2410


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 20000 [ms] 0 [ms]


r2050[0...11] CO: PROFIdrive Recibir PZD palabra / Recib PZD pal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: 4000H Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2440, 2468, 9360


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Selección de los PZD (valores reales) con formato de palabra que deben enviarse al controlador de bus de campo.


Índice: [0] = PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3] = PZD 4
[4] = PZD 5
[5] = PZD 6
[6] = PZD 7
[7] = PZD 8
[8] = PZD 9
[9] = PZD 10
[10] = PZD 11
[11] = PZD 12
[12] = PZD 13
[13] = PZD 14
[14] = PZD 15
[15] = PZD 16
[16] = PZD 17


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Selección de los PZD (valores reales) con formato de palabra que deben enviarse al controlador de bus de campo.


Índice: [0] = PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3] = PZD 4
[4] = PZD 5
[5] = PZD 6
[6] = PZD 7
[7] = PZD 8
[8] = PZD 9
[9] = PZD 10
[10] = PZD 11
[11] = PZD 12
[12] = PZD 13
[13] = PZD 14
[14] = PZD 15
[15] = PZD 16
[16] = PZD 17


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


p2051[0...16] CI: PROFIdrive Enviar PZD palabra / Env PZD palab
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Integer16


Modificable: U, T Escalado: 4000H Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2450, 2470, 9370


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2051[0...16] CI: PROFIdrive Enviar PZD palabra / Env PZD palab
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Integer16


Modificable: U, T Escalado: 4000H Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2450, 2470, 9370


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2089[0] 


[1] 63[0] 


[2...16] 0 
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Descripción: Visualiza los PZD (valores reales) con formato de palabra enviados al controlador de bus de campo.


Índice: [0] = PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3] = PZD 4
[4] = PZD 5
[5] = PZD 6
[6] = PZD 7
[7] = PZD 8
[8] = PZD 9
[9] = PZD 10
[10] = PZD 11
[11] = PZD 12
[12] = PZD 13
[13] = PZD 14
[14] = PZD 15
[15] = PZD 16
[16] = PZD 17


Descripción: Visualiza el estado para la interfaz PROFIBUS.


Valor: 0: Des
1: Ninguna conexión (Buscar velocidad trans.)
2: Conexión OK (velocidad de transferencia encontrada)
3: Conexión cíclica con maestro (Data Exchange)
4: Datos cíclicos OK


r2053[0...16] PROFIdrive Diagnóstico Enviar PZD palabra / Diag env palab
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2450, 2470, 9370


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Bit 0 Con Des -
01 Bit 1 Con Des -
02 Bit 2 Con Des -
03 Bit 3 Con Des -
04 Bit 4 Con Des -
05 Bit 5 Con Des -
06 Bit 6 Con Des -
07 Bit 7 Con Des -
08 Bit 8 Con Des -
09 Bit 9 Con Des -
10 Bit 10 Con Des -
11 Bit 11 Con Des -
12 Bit 12 Con Des -
13 Bit 13 Con Des -
14 Bit 14 Con Des -
15 Bit 15 Con Des -


r2054 PROFIBUS Estado / PB Estado
CU230P-2_DP Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2410


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4 - 
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Descripción: Visualiza diagnóstico para la interfaz PROFIBUS.


Índice: [0] = Maestro direc. bus
[1] = Master Input Longitud total Bytes
[2] = Master Output Longitud total Bytes


Descripción: Visualiza los ajustes del selector de dirección PROFIBUS "DP ADDRESS" en la Control Unit.


Dependencia: Ver también: p0918


Atención: La visualización se actualiza tras la conexión y no de forma cíclica.


Descripción: Salida de conector para interconectar los PZD (consignas) con formato de palabra doble recibidos del controlador de 
bus de campo.


Índice: [0] = PZD 1 + 2
[1] = PZD 2 + 3
[2] = PZD 3 + 4
[3] = PZD 4 + 5
[4] = PZD 5 + 6
[5] = PZD 6 + 7
[6] = PZD 7 + 8
[7] = PZD 8 + 9
[8] = PZD 9 + 10
[9] = PZD 10 + 11
[10] = PZD 11 + 12


Dependencia: Ver también: r2050


Atención: En caso de interconexión múltiple de una salida de conector, todas las entradas de conector deben tener el tipo de 
datos Integer o FloatingPoint.


Una interconexión BICO de un PZD individual solamente puede realizarse en r2050 o en r2060.


Descripción: Selección de los PZD (valores reales) con formato de palabra doble que deben enviarse al controlador de bus de 
campo.


Índice: [0] = PZD 1 + 2
[1] = PZD 2 + 3


r2055[0...2] PROFIBUS Diagnóstico Estándar / PB Diag Standard
CU230P-2_DP Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2410


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2057 PROFIBUS Selector direc Diagnóstico / PB Sel_direc Diag
CU230P-2_DP Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2410


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2060[0...10] CO: PROFIdrive Recepción PZD palabra doble / PZD Recib DW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer32


Modificable: - Escalado: 4000H Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2440, 2468


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p2061[0...15] CI: PROFIdrive Enviar PZD palabra doble / PZD Env DW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Integer32


Modificable: U, T Escalado: 4000H Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2470


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 







2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


272 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


[2] = PZD 3 + 4
[3] = PZD 4 + 5
[4] = PZD 5 + 6
[5] = PZD 6 + 7
[6] = PZD 7 + 8
[7] = PZD 8 + 9
[8] = PZD 9 + 10
[9] = PZD 10 + 11
[10] = PZD 11 + 12
[11] = PZD 12 + 13
[12] = PZD 13 + 14
[13] = PZD 14 + 15
[14] = PZD 15 + 16
[15] = PZD 16 + 17


Dependencia: Ver también: p2051


Atención: Una interconexión BICO de un PZD individual solamente puede realizarse con p2051 o con p2061.


Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Visualiza los PZD (valores reales) con formato de palabra doble enviados al controlador de bus de campo.


Índice: [0] = PZD 1 + 2
[1] = PZD 2 + 3
[2] = PZD 3 + 4
[3] = PZD 4 + 5
[4] = PZD 5 + 6
[5] = PZD 6 + 7
[6] = PZD 7 + 8
[7] = PZD 8 + 9
[8] = PZD 9 + 10
[9] = PZD 10 + 11
[10] = PZD 11 + 12
[11] = PZD 12 + 13
[12] = PZD 13 + 14
[13] = PZD 14 + 15
[14] = PZD 15 + 16
[15] = PZD 16 + 17


r2063[0...15] PROFIdrive Diagnóstico Enviar PZD palabra doble / Diag env DW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2470


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Bit 0 Con Des -
01 Bit 1 Con Des -
02 Bit 2 Con Des -
03 Bit 3 Con Des -
04 Bit 4 Con Des -
05 Bit 5 Con Des -
06 Bit 6 Con Des -
07 Bit 7 Con Des -
08 Bit 8 Con Des -
09 Bit 9 Con Des -
10 Bit 10 Con Des -
11 Bit 11 Con Des -
12 Bit 12 Con Des -
13 Bit 13 Con Des -
14 Bit 14 Con Des -
15 Bit 15 Con Des -
16 Bit 16 Con Des -
17 Bit 17 Con Des -
18 Bit 18 Con Des -
19 Bit 19 Con Des -
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Atención: Pueden utilizarse como máximo 4 índices de la función "Trace".


Descripción: Visualiza el PZD máximo interconectado en sentido de recepción/envío.


Índice 0: Recepción (r2050, r2060)


Índice 1: Envío (p2051, p2061)


Descripción: Visualiza la dirección PROFIBUS del emisor del que se recibe el dato de proceso (PZD).


Índice: [0] = PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3] = PZD 4
[4] = PZD 5
[5] = PZD 6
[6] = PZD 7
[7] = PZD 8
[8] = PZD 9
[9] = PZD 10
[10] = PZD 11
[11] = PZD 12


Nota: Rango de valores:


0 - 125: Dirección de bus del emisor


65535: Sin ocupar


Descripción: Visualiza el offset de byte del PZD en el telegrama de recepción PROFIdrive (Controller Output).


Índice: [0] = PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3] = PZD 4


20 Bit 20 Con Des -
21 Bit 21 Con Des -
22 Bit 22 Con Des -
23 Bit 23 Con Des -
24 Bit 24 Con Des -
25 Bit 25 Con Des -
26 Bit 26 Con Des -
27 Bit 27 Con Des -
28 Bit 28 Con Des -
29 Bit 29 Con Des -
30 Bit 30 Con Des -
31 Bit 31 Con Des -


r2067[0...1] PZD máximo interconectado / PZD máx interc
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2074[0...11] PROFIdrive Diagnóstico Dirección de bus Recibir PZD / Diag direc rec
CU230P-2_DP Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2075[0...11] PROFIdrive Diagnóstico Offset telegramas Recibir PZD / Diag offs recib
CU230P-2_DP Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2410


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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[4] = PZD 5
[5] = PZD 6
[6] = PZD 7
[7] = PZD 8
[8] = PZD 9
[9] = PZD 10
[10] = PZD 11
[11] = PZD 12


Nota: Rango de valores:


0 - 242: Offset de byte


65535: Sin ocupar


Descripción: Visualiza el offset de byte del PZD en el telegrama de emisión PROFIdrive (Controller Input).


Índice: [0] = PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3] = PZD 4
[4] = PZD 5
[5] = PZD 6
[6] = PZD 7
[7] = PZD 8
[8] = PZD 9
[9] = PZD 10
[10] = PZD 11
[11] = PZD 12
[12] = PZD 13
[13] = PZD 14
[14] = PZD 15
[15] = PZD 16
[16] = PZD 17


Nota: Rango de valores:


0 - 242: Offset de byte


65535: Sin ocupar


Descripción: Visualiza las direcciones de los esclavos para los que están configuradas conexiones vía comunicación directa 
PROFIBUS.


Descripción: Ajusta el telegrama de emisión y recepción.


A diferencia de p0922, p2079 permite ajustar un telegrama y ampliarlo más adelante.


r2076[0...16] Enviar PZD Offset telegramas diagnóstico PROFIBUS / Env Diag Offs
CU230P-2_DP Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2410


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2077[0...15] PROFIBUS Diagnóstico Comunicación directa Direcciones / PB Diag ComD Dir
CU230P-2_DP Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p2079 PROFIdrive PZD Selección de telegrama ampl / PZD Tel ampl
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 999 1 
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Valor: 1: Telegrama estándar 1, PZD-2/2
20: Telegrama estándar 20, PZD-2/6
350: Telegrama SIEMENS 350, PZD-4/4
352: Telegrama SIEMENS 352, PZD-6/6
353: Telegrama SIEMENS 353, PZD-2/2, PKW-4/4
354: Telegrama SIEMENS 354, PZD-6/6, PKW-4/4
999: Configuración libre de telegramas con BICO


Dependencia: Ver también: p0922


Nota: Con p0922 < 999 es aplicable:


p2079 tiene el mismo valor y está bloqueado. Todas las interconexiones y ampliaciones contenidas en un telegrama 
están bloqueadas.


Con p0922 = 999 es aplicable:


p2079 es ajustable a voluntad. Si se ajusta también p2079 = 999, entonces pueden ajustarse todas las 
interconexiones.


Con p0922 = 999 y p2079 < 999 es aplicable:


Las interconexiones contenidas en un telegrama están bloqueadas. No obstante puede ampliarse el telegrama.


Descripción: Selección de los bits que deben enviarse al controlador PROFIdrive.


Los diferentes bits se agrupan en la palabra de estado 1.


Índice: [0] = Bit 0
[1] = Bit 1
[2] = Bit 2
[3] = Bit 3
[4] = Bit 4
[5] = Bit 5
[6] = Bit 6
[7] = Bit 7
[8] = Bit 8
[9] = Bit 9
[10] = Bit 10
[11] = Bit 11
[12] = Bit 12
[13] = Bit 13
[14] = Bit 14
[15] = Bit 15


Dependencia: Ver también: p2088, r2089


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


p2080[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 1 / Bin/Con ZSW1
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2472


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Selección de los bits que deben enviarse al controlador PROFIdrive.


Los diferentes bits se agrupan en la palabra de estado 1.


Índice: [0] = Bit 0
[1] = Bit 1
[2] = Bit 2
[3] = Bit 3
[4] = Bit 4
[5] = Bit 5
[6] = Bit 6
[7] = Bit 7
[8] = Bit 8
[9] = Bit 9
[10] = Bit 10
[11] = Bit 11
[12] = Bit 12
[13] = Bit 13
[14] = Bit 14
[15] = Bit 15


Dependencia: Ver también: p2088, r2089


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Selección de los bits que deben enviarse al controlador PROFIdrive.


Los diferentes bits se agrupan en la palabra de estado 2.


Índice: [0] = Bit 0
[1] = Bit 1
[2] = Bit 2
[3] = Bit 3
[4] = Bit 4
[5] = Bit 5
[6] = Bit 6


p2080[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 1 / Bin/Con ZSW1
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2472


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 899.0 


[1] 899.1 


[2] 899.2 


[3] 2139.3 


[4] 899.4 


[5] 899.5 


[6] 899.6 


[7] 2139.7 


[8] 2197.7 


[9] 899.9 


[10] 2199.1 


[11] 1407.7 


[12] 0 


[13] 2135.14 


[14] 2197.3 


[15] 2135.15 


p2081[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 2 / Bin/Con ZSW2
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2472


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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[7] = Bit 7
[8] = Bit 8
[9] = Bit 9
[10] = Bit 10
[11] = Bit 11
[12] = Bit 12
[13] = Bit 13
[14] = Bit 14
[15] = Bit 15


Dependencia: Ver también: p2088, r2089


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Selección de los bits que deben enviarse al controlador PROFIdrive.


Los diferentes bits se agrupan en la palabra libre de estado 3.


Índice: [0] = Bit 0
[1] = Bit 1
[2] = Bit 2
[3] = Bit 3
[4] = Bit 4
[5] = Bit 5
[6] = Bit 6
[7] = Bit 7
[8] = Bit 8
[9] = Bit 9
[10] = Bit 10
[11] = Bit 11
[12] = Bit 12
[13] = Bit 13
[14] = Bit 14
[15] = Bit 15


Dependencia: Ver también: p2088, r2089


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Descripción: Selección de los bits que deben enviarse al controlador PROFIdrive.


Los diferentes bits se agrupan en la palabra libre de estado 4.


Índice: [0] = Bit 0
[1] = Bit 1
[2] = Bit 2
[3] = Bit 3
[4] = Bit 4
[5] = Bit 5
[6] = Bit 6
[7] = Bit 7
[8] = Bit 8
[9] = Bit 9
[10] = Bit 10
[11] = Bit 11
[12] = Bit 12


p2082[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 3 / Bin/Con ZSW3
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2472


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2083[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 4 / Bin/Con ZSW4
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2472


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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[13] = Bit 13
[14] = Bit 14
[15] = Bit 15


Dependencia: Ver también: p2088, r2089


Descripción: Selección de los bits que deben enviarse al controlador PROFIdrive.


Los diferentes bits se agrupan en la palabra libre de estado 5.


Índice: [0] = Bit 0
[1] = Bit 1
[2] = Bit 2
[3] = Bit 3
[4] = Bit 4
[5] = Bit 5
[6] = Bit 6
[7] = Bit 7
[8] = Bit 8
[9] = Bit 9
[10] = Bit 10
[11] = Bit 11
[12] = Bit 12
[13] = Bit 13
[14] = Bit 14
[15] = Bit 15


Dependencia: Ver también: p2088, r2089


Descripción: Ajuste para invertir las diferentes entradas de binector del convertidor binector-conector.


Índice: [0] = Palabra de estado 1
[1] = Palabra de estado 2
[2] = Palabra de estado libre 3
[3] = Palabra de estado libre 4
[4] = Palabra de estado libre 5


p2084[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 5 / Bin/Con ZSW5
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2472


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2088[0...4] Convertidor binector-conector Invertir palabra de estado / Bin/Con Inv ZSW
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2472


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0000 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Bit 0 Invertido No invertido -
01 Bit 1 Invertido No invertido -
02 Bit 2 Invertido No invertido -
03 Bit 3 Invertido No invertido -
04 Bit 4 Invertido No invertido -
05 Bit 5 Invertido No invertido -
06 Bit 6 Invertido No invertido -
07 Bit 7 Invertido No invertido -
08 Bit 8 Invertido No invertido -
09 Bit 9 Invertido No invertido -
10 Bit 10 Invertido No invertido -
11 Bit 11 Invertido No invertido -
12 Bit 12 Invertido No invertido -
13 Bit 13 Invertido No invertido -
14 Bit 14 Invertido No invertido -
15 Bit 15 Invertido No invertido -
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Dependencia: Ver también: p2080, p2081, p2082, p2083, r2089


Descripción: Ajuste para invertir las diferentes entradas de binector del convertidor binector-conector.


Índice: [0] = Palabra de estado 1
[1] = Palabra de estado 2
[2] = Palabra de estado libre 3
[3] = Palabra de estado libre 4
[4] = Palabra de estado libre 5


Dependencia: Ver también: p2080, p2081, p2082, p2083, r2089


Descripción: Salida de conector para interconectar las palabras de estado con una palabra de emisión PZD.


Índice: [0] = Palabra de estado 1
[1] = Palabra de estado 2
[2] = Palabra de estado libre 3
[3] = Palabra de estado libre 4
[4] = Palabra de estado libre 5


p2088[0...4] Convertidor binector-conector Invertir palabra de estado / Bin/Con Inv ZSW
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2472


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 1010 1000 0000 0000 bin 


[1...4] 0000 0000 0000 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Bit 0 Invertido No invertido -
01 Bit 1 Invertido No invertido -
02 Bit 2 Invertido No invertido -
03 Bit 3 Invertido No invertido -
04 Bit 4 Invertido No invertido -
05 Bit 5 Invertido No invertido -
06 Bit 6 Invertido No invertido -
07 Bit 7 Invertido No invertido -
08 Bit 8 Invertido No invertido -
09 Bit 9 Invertido No invertido -
10 Bit 10 Invertido No invertido -
11 Bit 11 Invertido No invertido -
12 Bit 12 Invertido No invertido -
13 Bit 13 Invertido No invertido -
14 Bit 14 Invertido No invertido -
15 Bit 15 Invertido No invertido -


r2089[0...4] CO: Convertidor binector-conector Enviar palabra de estado / Bin/Con Env ZSW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2472


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Bit 0 Con Des -
01 Bit 1 Con Des -
02 Bit 2 Con Des -
03 Bit 3 Con Des -
04 Bit 4 Con Des -
05 Bit 5 Con Des -
06 Bit 6 Con Des -
07 Bit 7 Con Des -
08 Bit 8 Con Des -
09 Bit 9 Con Des -
10 Bit 10 Con Des -
11 Bit 11 Con Des -
12 Bit 12 Con Des -
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Dependencia: Ver también: p2051, p2080, p2081, p2082, p2083


Nota: r2089 forma junto con p2080 a p2084 cinco convertidores binector-conector.


Descripción: Salida de binector para interconectar bit a bit el PZD1 (normalmente la palabra de mando 1) recibido del controlador 
PROFIdrive.


Descripción: Salida de binector para interconectar bit a bit el PZD2 recibido del controlador PROFIdrive.


13 Bit 13 Con Des -
14 Bit 14 Con Des -
15 Bit 15 Con Des -


r2090.0...15 BO: Recepción bit a bit PROFIdrive PZD1 / Recep bit PZD1
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2468, 9204, 9206, 9360


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Bit 0 Con Des -
01 Bit 1 Con Des -
02 Bit 2 Con Des -
03 Bit 3 Con Des -
04 Bit 4 Con Des -
05 Bit 5 Con Des -
06 Bit 6 Con Des -
07 Bit 7 Con Des -
08 Bit 8 Con Des -
09 Bit 9 Con Des -
10 Bit 10 Con Des -
11 Bit 11 Con Des -
12 Bit 12 Con Des -
13 Bit 13 Con Des -
14 Bit 14 Con Des -
15 Bit 15 Con Des -


r2091.0...15 BO: Recepción bit a bit PROFIdrive PZD2 / Recep bit PZD2
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2468, 9204, 9206


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Bit 0 Con Des -
01 Bit 1 Con Des -
02 Bit 2 Con Des -
03 Bit 3 Con Des -
04 Bit 4 Con Des -
05 Bit 5 Con Des -
06 Bit 6 Con Des -
07 Bit 7 Con Des -
08 Bit 8 Con Des -
09 Bit 9 Con Des -
10 Bit 10 Con Des -
11 Bit 11 Con Des -
12 Bit 12 Con Des -
13 Bit 13 Con Des -
14 Bit 14 Con Des -
15 Bit 15 Con Des -
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Descripción: Salida de binector para interconectar bit a bit el PZD3 recibido del controlador PROFIdrive.


Descripción: Salida de binector para interconectar bit a bit el PZD4 (normalmente la palabra de mando 2) recibido del controlador 
PROFIdrive.


r2092.0...15 BO: Recepción bit a bit PROFIdrive PZD3 / Recep bit PZD3
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2468, 9204, 9206


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Bit 0 Con Des -
01 Bit 1 Con Des -
02 Bit 2 Con Des -
03 Bit 3 Con Des -
04 Bit 4 Con Des -
05 Bit 5 Con Des -
06 Bit 6 Con Des -
07 Bit 7 Con Des -
08 Bit 8 Con Des -
09 Bit 9 Con Des -
10 Bit 10 Con Des -
11 Bit 11 Con Des -
12 Bit 12 Con Des -
13 Bit 13 Con Des -
14 Bit 14 Con Des -
15 Bit 15 Con Des -


r2093.0...15 BO: Recepción bit a bit PROFIdrive PZD4 / Recep bit PZD4
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2468, 9204, 9206


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Bit 0 Con Des -
01 Bit 1 Con Des -
02 Bit 2 Con Des -
03 Bit 3 Con Des -
04 Bit 4 Con Des -
05 Bit 5 Con Des -
06 Bit 6 Con Des -
07 Bit 7 Con Des -
08 Bit 8 Con Des -
09 Bit 9 Con Des -
10 Bit 10 Con Des -
11 Bit 11 Con Des -
12 Bit 12 Con Des -
13 Bit 13 Con Des -
14 Bit 14 Con Des -
15 Bit 15 Con Des -
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Descripción: Salida de binector para interconectar bit a bit una palabra PZD recibida del controlador PROFIdrive.


La selección del PZD se realiza con p2099[0].


Dependencia: Ver también: p2099


Descripción: Salida de binector para interconectar bit a bit una palabra PZD recibida del controlador PROFIdrive.


La selección del PZD se realiza con p2099[1].


Dependencia: Ver también: p2099


r2094.0...15 BO: Convertidor conector-binector Salida de binector / Con/Bin Salida
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2468, 9360


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Bit 0 Con Des -
01 Bit 1 Con Des -
02 Bit 2 Con Des -
03 Bit 3 Con Des -
04 Bit 4 Con Des -
05 Bit 5 Con Des -
06 Bit 6 Con Des -
07 Bit 7 Con Des -
08 Bit 8 Con Des -
09 Bit 9 Con Des -
10 Bit 10 Con Des -
11 Bit 11 Con Des -
12 Bit 12 Con Des -
13 Bit 13 Con Des -
14 Bit 14 Con Des -
15 Bit 15 Con Des -


r2095.0...15 BO: Convertidor conector-binector Salida de binector / Con/Bin Salida
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2468, 9360


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Bit 0 Con Des -
01 Bit 1 Con Des -
02 Bit 2 Con Des -
03 Bit 3 Con Des -
04 Bit 4 Con Des -
05 Bit 5 Con Des -
06 Bit 6 Con Des -
07 Bit 7 Con Des -
08 Bit 8 Con Des -
09 Bit 9 Con Des -
10 Bit 10 Con Des -
11 Bit 11 Con Des -
12 Bit 12 Con Des -
13 Bit 13 Con Des -
14 Bit 14 Con Des -
15 Bit 15 Con Des -
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Descripción: Ajuste para invertir las diferentes salidas de binector del convertidor conector-binector.


Con p2098[0] se influye en las señales de la entrada de conector p2099[0].


Con p2098[1] se influye en las señales de la entrada de conector p2099[1].


Dependencia: Ver también: r2094, r2095, p2099


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el convertidor conector-binector.


Como fuente de señal puede seleccionarse una palabra de recepción PZD. Las señales están disponibles para la 
interconexión posterior bit a bit.


Dependencia: Ver también: r2094, r2095


Nota: Desde la fuente de señal ajustada mediante la entrada de conector se convierten los correspondientes 16 bits 
menos significativos.


p2099[0...1] forma, junto con r2094.0...15 y r2095.0...15, dos convertidores conector-binector:


Entrada de conector p2099[0] hacia salida de binector r2094.0...15


Entrada de conector p2099[1] hacia salida de binector r2095.0...15


Descripción: Selecciona los fallos para los que debe cambiarse la reacción a los mismos.


Dependencia: La selección de fallos y ajustes del tipo de conformación deseado se realiza bajo el mismo índice.


Ver también: p2101


Nota: Si hay un fallo presente, también puede efectuarse una reparametrización. La modificación no está activa hasta que 
ha desaparecido el fallo.


p2098[0...1] Convertidor conector-binector Invertir salida de binector / Con/Bin Inv salida
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2468, 9360


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 0000 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Bit 0 Invertido No invertido -
01 Bit 1 Invertido No invertido -
02 Bit 2 Invertido No invertido -
03 Bit 3 Invertido No invertido -
04 Bit 4 Invertido No invertido -
05 Bit 5 Invertido No invertido -
06 Bit 6 Invertido No invertido -
07 Bit 7 Invertido No invertido -
08 Bit 8 Invertido No invertido -
09 Bit 9 Invertido No invertido -
10 Bit 10 Invertido No invertido -
11 Bit 11 Invertido No invertido -
12 Bit 12 Invertido No invertido -
13 Bit 13 Invertido No invertido -
14 Bit 14 Invertido No invertido -
15 Bit 15 Invertido No invertido -


p2099[0...1] CI: Convertidor conector-binector Fuente de señal / Con/Bin S_q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2468, 9360


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2100[0...19] Modificar reacción a fallo Número de fallo / Modif reac Nº_fall
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8075


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 65535 0 
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Descripción: Ajusta la reacción aplicable al fallo seleccionado.


Valor: 0: NINGUNA
1: DES1
2: DES2
3: DES3
5: PARADA2
6: Cortocircuito de inducido interno/frenado por corriente continua


Dependencia: La selección de fallos y ajustes del tipo de conformación deseado se realiza bajo el mismo índice.


Ver también: p2100


Atención: La reparametrización de la reacción a un fallo no es posible en los casos siguientes:


- El número de fallo no existe (excepción: valor = 0).


- El aviso no es del tipo "Fallo" (F).


- La reacción a fallo no está permitida para el número de fallo ajustado.


Nota: Si hay un fallo presente, también puede efectuarse una reparametrización. La modificación no está activa hasta que 
ha desaparecido el fallo.


La reacción al fallo sólo puede cambiarse en los fallos con la correspondiente identificación.


Ejemplo:


F12345 y reacción a fallo = NINGUNA (DES1, DES2)


--> La reacción a fallo NINGUNA puede cambiarse en DES1 o DES2.


Rel. al valor = 1 (DES1):


Frenado en la rampa de deceleración y, a continuación, bloqueo de impulsos.


Rel. al valor = 2 (DES2):


Bloqueo de impulsos interno/externo.


Rel. al valor = 3 (DES3):


Frenado en la rampa de deceleración DES3 y, a continuación, bloqueo de impulsos.


Rel. al valor = 5 (STOP2):


n_cons = 0


Rel. al valor = 6 (cortocircuito del inducido interno/frenado por corriente continua):


Este valor sólo puede ajustarse si p1231 = 4 para todos los juegos de datos de accionamiento.


a) El frenado por corriente continua es imposible para motores síncronos.


b) El frenado por corriente continua es posible para motores asíncronos.


Descripción: Ajusta la primera fuente de señal para la confirmación de fallos.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: La confirmación de fallos se desencadena con una señal 0/1.


p2101[0...19] Modificar reacción a fallo Reacción / Modif reac Reac
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8075


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 6 0 


p2103[0...n] BI: 1. Confirmar fallos / 1. Confirmar
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2441, 2442, 2443, 
2447, 2475, 2546, 9220, 9677, 9678


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 722.2 


[1] 0 


[2] 0 


[3] 0 
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Descripción: Ajusta la primera fuente de señal para la confirmación de fallos.


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: La confirmación de fallos se desencadena con una señal 0/1.


Descripción: Ajusta la segunda fuente de señal para la confirmación de fallos.


Nota: La confirmación de fallos se desencadena con una señal 0/1.


Descripción: Ajusta la segunda fuente de señal para la confirmación de fallos.


Nota: La confirmación de fallos se desencadena con una señal 0/1.


Descripción: Ajusta la tercera fuente de señal para la confirmación de fallos.


Nota: La confirmación de fallos se desencadena con una señal 0/1.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el fallo externo 1.


Dependencia: Ver también: F07860


p2103[0...n] BI: 1. Confirmar fallos / 1. Confirmar
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2441, 2442, 2443, 
2447, 2475, 2546, 9220, 9677, 9678


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 2090.7 


[1] 722.2 


[2] 2090.7 


[3] 2090.7 


p2104[0...n] BI: 2. Confirmar fallos / 2. Confirmar
CU230P-2_BT


CU230P-2_CAN


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2546, 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2104[0...n] BI: 2. Confirmar fallos / 2. Confirmar
CU230P-2_DP


CU230P-2_PN


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2546, 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 722.2 


[1] 0 


[2] 0 


[3] 0 


p2105[0...n] BI: 3. Confirmar fallos / 3. Confirmar
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2546, 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2106[0...n] BI: Fallo externo 1 / Fallo externo 1
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2546


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 
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Nota: Un fallo externo se desencadena con una señal 1/0.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el fallo externo 2.


Dependencia: Ver también: F07861


Nota: Un fallo externo se desencadena con una señal 1/0.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el fallo externo 3.


El fallo externo 3 se señaliza como consecuencia de la combinación con operador Y de:


- BI: p2108 negado


- BI: p3111


- BI: p3112 negado


Dependencia: Ver también: p3110, p3111, p3112


Ver también: F07862


Nota: Un fallo externo se desencadena con una señal 1/0.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el fallo externo 3.


El fallo externo 3 se señaliza como consecuencia de la combinación con operador Y de:


- BI: p2108 negado


- BI: p3111


- BI: p3112 negado


Dependencia: Ver también: p3110, p3111, p3112


Ver también: F07862


Nota: Un fallo externo se desencadena con una señal 1/0.


Descripción: Visualiza el tiempo del sistema, en milisegundos, en el que se ha eliminado el fallo.


Dependencia: Ver también: r0945, r0947, r0948, r0949, r2130, r2133, r2136, p8400


Atención: Este tiempo se compone de r2136 (días) y r2109 (milisegundos).


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


La estructura de la memoria de fallos y la asignación de los índices se representa en r0945.


p2107[0...n] BI: Fallo externo 2 / Fallo externo 2
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2546


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p2108[0...n] BI: Fallo externo 3 / Fallo externo 3
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2546


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p2108[0...n] BI: Fallo externo 3 / Fallo externo 3
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2546


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 4022.1 


r2109[0...63] Tiempo de fallo eliminado en milisegundos / t_fallo elimin ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ms] - [ms] - [ms]
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Descripción: Este parámetro es idéntico a r2122.


Descripción: Número de casos de alarma aparecidos tras el último reset.


Dependencia: Ajustando p2111 = 0 se desencadena lo siguiente:


- Todas las alarmas salientes de la memoria de alarmas [0...7] se aceptan en el histórico de alarmas [8...63].


- Se borra la memoria de alarmas [0...7].


Ver también: r2110, r2122, r2123, r2124, r2125


Nota: El parámetro se resetea a 0 con POWER ON.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la alarma externa 1.


Dependencia: Ver también: A07850


Nota: Una alarma externa se desencadena con una señal 1/0.


Descripción: Visualiza el tiempo de marcha total del sistema de la unidad de accionamiento.


Este tiempo se compone de r2114[0] (milisegundos) y r2114[1] (días).


Una vez que r2114[0] ha alcanzado el valor de 86.400.000 ms (24 horas), este valor se resetea y r2114[1] se 
incrementa.


Índice: [0] = milisegundos
[1] = Días


Dependencia: Ver también: r0948, r2109, r2123, r2125, r2130, r2136, r2145, r2146


Nota: Los valores del contador se memorizan al desconectar la alimentación de la electrónica de control.


Después de conectar la unidad de accionamiento los contadores continúan totalizando desde el último valor 
memorizado.


r2110[0...63] Número de alarma / Número de alarma
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p2111 Cont. de alarmas / Cont. de alarmas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 65535 0 


p2112[0...n] BI: Alarma externa 1 / Alarma externa 1
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2546


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


r2114[0...1] Tiempo de ejecución sistema, total / Tiempo ej sist tot
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para la alarma externa 2.


Dependencia: Ver también: A07851


Nota: Una alarma externa se desencadena con una señal 1/0.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la alarma externa 3.


Dependencia: Ver también: A07852


Nota: Una alarma externa se desencadena con una señal 1/0.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la alarma externa 3.


Dependencia: Ver también: A07852


Nota: Una alarma externa se desencadena con una señal 1/0.


Descripción: Selecciona los fallos o alarmas en los que debe cambiarse el tipo de aviso.


Dependencia: La selección del fallo o alarma y el Ajusta el tipo de aviso deseado se realiza bajo el mismo índice.


Ver también: p2119


Nota: Si hay un aviso presente, también puede efectuarse una reparametrización. La modificación no está activa hasta 
que ha desaparecido el aviso.


Descripción: Ajusta el tipo de aviso para el fallo o alarma seleccionada.


Valor: 1: Fallo (F de fallo)
2: Alarma (A de alarma)
3: Sin notificar (N, No Report en inglés)


p2116[0...n] BI: Alarma externa 2 / Alarma externa 2
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2546


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p2117[0...n] BI: Alarma externa 3 / Alarma externa 3
PM230


PM240


PM250, PM260


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2546


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p2117[0...n] BI: Alarma externa 3 / Alarma externa 3
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2546


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 4022.0 


p2118[0...19] Modificar tipo de aviso Número de aviso / Modif tip Nº_avis
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8075


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 65535 0 


p2119[0...19] Modificar tipo de aviso Tipo / Modif tip Tipo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8075


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 3 1 
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Dependencia: La selección del fallo o alarma y el Ajusta el tipo de aviso deseado se realiza bajo el mismo índice.


Ver también: p2118


Nota: Si hay un aviso presente, también puede efectuarse una reparametrización. La modificación no está activa hasta 
que ha desaparecido el aviso.


El tipo de aviso solo puede cambiarse en los avisos con la correspondiente identificación (excepción: valor = 0).


Ejemplo:


F12345(A) --> El fallo F12345 puede cambiarse a una alarma A12345.


En este caso se elimina el código de aviso eventualmente registrado en p2100[0...19] y p2126[0...19].


Descripción: Visualiza la suma de todos los cambios en las memorias de fallos y alarmas en la unidad de accionamiento.


Dependencia: Ver también: r0944, r2121


Descripción: El contador se incrementa con cada cambio en la memoria de alarmas.


Dependencia: Ver también: r2110, r2122, r2123, r2124, r2125


Descripción: Visualiza los números de las alarmas aparecidas.


Dependencia: Ver también: r2110, r2123, r2124, r2125, r2134, r2145, r2146, r3121, r3123


Atención: Las características de la memoria de alarmas pueden consultarse en la documentación correspondiente del 
producto.


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


Estructura Memoria de alarmas (en principio)


r2122[0], r2124[0], r2123[0], r2125[0] --> Alarma 1 (la más antigua)


. . .


r2122[7], r2124[7], r2123[7], r2125[7] --> Alarma 8 (la más nueva)


Si está llena la memoria de alarmas, las alarmas salientes se registran en el histórico de alarmas:


r2122[8], r2124[8], r2123[8], r2125[8] --> Alarma 1 (la más nueva)


. . .


r2122[63], r2124[63], r2123[63], r2125[63] --> Alarma 56 (la más antigua)


r2120 CO: Suma cambios en memorias de fallos y alarmas / Suma camb mem.
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2121 CO: Cambios en memoria de alarmas Contador / Camb mem alm
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2122[0...63] Código de alarma / Código de alarma
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Visualiza el tiempo del sistema, en milisegundos, en el que ha aparecido la alarma.


Dependencia: Ver también: r2110, r2122, r2124, r2125, r2134, r2145, r2146, p8400


Atención: Este tiempo se compone de r2145 (días) y r2123 (milisegundos).


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


La estructura de la memoria de alarmas y la asignación de los índices se representa en r2122.


Descripción: Visualiza la información adicional a la alarma aparecida (como número entero).


Dependencia: Ver también: r2110, r2122, r2123, r2125, r2134, r2145, r2146, r3121, r3123


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


La estructura de la memoria de alarmas y la asignación de los índices se representa en r2122.


Descripción: Visualiza el tiempo del sistema, en milisegundos, en el que se ha eliminado la alarma.


Dependencia: Ver también: r2110, r2122, r2123, r2124, r2134, r2145, r2146, p8400


Atención: Este tiempo se compone de r2146 (días) y r2125 (milisegundos).


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


La estructura de la memoria de alarmas y la asignación de los índices se representa en r2122.


Descripción: Selecciona los fallos para los que se debe cambiar el tipo de confirmación.


Dependencia: La selección de fallos y ajustes del tipo de confirmación deseado se realiza bajo el mismo índice.


Ver también: p2127


Nota: Si hay un fallo presente, también puede efectuarse una reparametrización. La modificación no está activa hasta que 
ha desaparecido el fallo.


r2123[0...63] Tiempo de alarma entrante en milisegundos / t_alarm ent ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ms] - [ms] - [ms]


r2124[0...63] Valor de alarma / Valor de alarma
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2125[0...63] Tiempo de alarma eliminada en milisegundos / t_alarma elimin ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ms] - [ms] - [ms]


p2126[0...19] Modificar modo de confirmación Número de fallo / Modif conf Nº_fall
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8075


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 65535 0 







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 291


2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Ajusta el tipo de confirmación para el fallo seleccionado.


Valor: 1: Confirmación sólo vía POWER ON
2: Confirmación INMEDIATAMENTE después de eliminar causa de fallo


Dependencia: La selección de fallos y ajustes del tipo de confirmación deseado se realiza bajo el mismo índice.


Ver también: p2126


Atención: La reparametrización del modo de confirmación de un fallo no es posible en los casos siguientes:


- El número de fallo no existe (excepción: valor = 0).


- El aviso no es del tipo "Fallo" (F).


- El modo de confirmación no está permitido para el número de fallo ajustado.


Nota: Si hay un fallo presente, también puede efectuarse una reparametrización. La modificación no está activa hasta que 
ha desaparecido el fallo.


El modo de confirmación sólo puede modificarse en los fallos con la correspondiente identificación.


Ejemplo:


F12345 y modo de confirmación = INMEDIATAMENTE (POWER ON)


--> El modo de confirmación se puede cambiar de INMEDIATAMENTE a POWER ON.


Descripción: Ajusta los fallos/alarmas para los que debe generarse una señal de disparo en r2129.0...15.


Dependencia: Si se produce el fallo/alarma ajustado en p2128[0...15], se ajusta la salida de binector r2129.0...15 correspondiente.


Ver también: r2129


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, las señales de disparo de los fallos/alarmas ajustados en p2128[0...15].


p2127[0...19] Modificar modo de confirmación Modo / Modif conf Modo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8075


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 2 1 


p2128[0...15] Fallos/alarmas Selección de disparador / F/A sel disparador
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8050, 8070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 65535 0 


r2129.0...15 CO/BO: Fallos/alarmas Palabra de disparo / F/A Palabra disp
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8070


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Señal disparo p2128[0] Con Des -
01 Señal disparo p2128[1] Con Des -
02 Señal disparo p2128[2] Con Des -
03 Señal disparo p2128[3] Con Des -
04 Señal disparo p2128[4] Con Des -
05 Señal disparo p2128[5] Con Des -
06 Señal disparo p2128[6] Con Des -
07 Señal disparo p2128[7] Con Des -
08 Señal disparo p2128[8] Con Des -
09 Señal disparo p2128[9] Con Des -
10 Señal disparo p2128[10] Con Des -
11 Señal disparo p2128[11] Con Des -
12 Señal disparo p2128[12] Con Des -
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Dependencia: Si se produce el fallo/alarma ajustado en p2128[0...15], se ajusta la salida de binector r2129.0...15 correspondiente.


Ver también: p2128


Nota: CO: r2129 = 0 --> No ha aparecido ninguno de los avisos seleccionados.


CO: r2129 > 0 --> Ha aparecido como mínimo uno de los avisos seleccionados.


Descripción: Visualiza el tiempo del sistema, en días, en el que ha aparecido el fallo.


Dependencia: Ver también: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2133, r2136, p8401


Atención: Este tiempo se compone de r2130 (días) y r0948 (milisegundos).


El valor indicado en p2130 se refiere al 01.01.1970.


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


Descripción: Visualiza el código del fallo más antiguo aún activo.


Dependencia: Ver también: r3131, r3132


Nota: 0: Ningún fallo presente.


Descripción: Visualiza el código de la alarma más antigua aparecida.


Nota: 0: Ninguna alarma presente.


Descripción: Visualiza la información adicional al fallo aparecido para valores Float.


Dependencia: Ver también: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2136


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


13 Señal disparo p2128[13] Con Des -
14 Señal disparo p2128[14] Con Des -
15 Señal disparo p2128[15] Con Des -


r2130[0...63] Tiempo de fallo entrante en días / t_fallo ent días
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2131 CO: Código de fallo actual / Cód fallo act
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2132 CO: Cód. alarma actual / Cód. alarma actual
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2133[0...63] Valor de fallo para valores Float / Val fallo Float
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Visualiza la información adicional a la alarma aparecida para valores Float.


Dependencia: Ver también: r2110, r2122, r2123, r2124, r2125, r2145, r2146, r3121, r3123


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la segunda palabra de estado de fallos y alarmas.


Descripción: Visualiza el tiempo del sistema, en días, en el que se ha eliminado el fallo.


Dependencia: Ver también: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133, p8401


Atención: Este tiempo se compone de r2136 (días) y r2109 (milisegundos).


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de mando de fallos y alarmas.


Dependencia: Ver también: p2103, p2104, p2105, p2106, p2107, p2108, p2112, p2116, p2117, p3110, p3111, p3112


r2134[0...63] Valor de alarma para valores Float / Val alarm Float
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2135.12...15 CO/BO: Palabra de estado fallos/alarmas 2 / ZSW Fallo/alarma 2
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2548


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
12 Fallo Sobretemperatura Motor Sí No 8016
13 Fallo sobrecarga térmica etapa de potencia Sí No 8019
14 Alarma Sobretemperatura Motor Sí No 8016
15 Alarma sobrecarga térmica etapa de 


potencia
Sí No 8019


r2136[0...63] Tiempo de fallo eliminado en días / t_fallo elim días
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2138.7...15 CO/BO: Palabra de mando fallos/alarmas / STW Fallo/alarma
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2546


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
07 Confirmar el fallo Sí No 8060
10 Alarma externa 1 (A07850) activa Sí No 8065
11 Alarma externa 2 (A07851) activa Sí No 8065
12 Alarma externa 3 (A07852) activa Sí No 8065
13 Fallo externo 1 (F07860) activo Sí No 8060
14 Fallo externo 2 (F07861) activo Sí No 8060
15 Fallo externo 3 (F07862) activo Sí No 8060
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Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de estado 1 de fallos y alarmas.


Nota: Rel. a bit 03, 07:


Estos bits se activan cuando aparece como mínimo un fallo/alarma. El registro en la memoria de fallos/alarmas es 
retardado. Por esta razón solo conviene leer la memoria de fallos/alarmas si se detecta un cambio en la memoria 
tras aparecer "Fallo activo" o "Alarma activa" (r0944, r9744, r2121).


Rel. a bit 06, 08:


Estos bits de estado sólo se utilizan para fines de diagnóstico internos.


Rel. a bits 11, 12:


Estos bits de estado sirven para clasificar en clases de alarma internas y se utilizan exclusivamente para fines de 
diagnóstico en algunos sistemas de automatización con funcionalidad SINAMICS integrada.


Descripción: Ajusta la histéresis (ancho de banda) de velocidad de giro para las señalizaciones siguientes:


"|n_real| <= umbral velocidad 2" (BO: r2197.1)


"|n_real| > umbral velocidad 2" (BO: r2197.2)


Dependencia: Ver también: p2155, r2197


Descripción: Ajusta el umbral de velocidad de giro para la señalización "valor de comparación de f o n alcanzado o superado" 
(BO: r2199.1).


Dependencia: Ver también: p2142, r2199


r2139.0...15 CO/BO: Palabra de estado fallos/alarmas 1 / ZSW Fallo/alarma 1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2548


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Confirmación en curso Sí No -
01 Confirmación necesaria Sí No -
03 Fallo activo Sí No 8060
06 Alarma interna 1 activa Sí No -
07 Alarma activa Sí No 8065
08 Alarma interna 2 activa Sí No -
11 Clase de alarma bit 0 High Low -
12 Clase de alarma bit 1 High Low -
13 Mantenimiento necesario Sí No -
14 Mantenimiento urgente Sí No -
15 Fallo saliente/confirmable Sí No -


p2140[0...n] Velocidad de giro Histéresis 2 / n_histéresis 2
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 300.00 [1/min] 90.00 [1/min]


p2141[0...n] Umbral de velocidad de giro 1 / n_umbral 1
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 5.00 [1/min]
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Descripción: Ajusta la histéresis (ancho de banda) de velocidad de giro para la señalización "valor de comparación de f o n 
alcanzado o superado" (BO: r2199.1).


Dependencia: Ver también: p2141, r2199


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la habilitación negada (0 = habilitación) de la vigilancia de bloqueo del motor.


Dependencia: Ver también: p2163, p2164, p2166, r2197, r2198


Ver también: F07900


Nota: Si la habilitación se interconecta con r2197.7, el aviso de bloqueo se suprime si no existe ninguna desviación de 
velocidad de consigna-real.


Descripción: Visualiza el tiempo del sistema, en días, en el que ha aparecido la alarma.


Dependencia: Ver también: r2110, r2122, r2123, r2124, r2125, r2134, r2146, p8401


Atención: Este tiempo se compone de r2145 (días) y r2123 (milisegundos).


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


Descripción: Visualiza el tiempo del sistema, en días, en el que se ha eliminado la alarma.


Dependencia: Ver también: r2110, r2122, r2123, r2124, r2125, r2134, r2145, p8401


Atención: Este tiempo se compone de r2146 (días) y r2125 (milisegundos).


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


p2142[0...n] Velocidad de giro Histéresis 1 / n_histéresis 1
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 300.00 [1/min] 2.00 [1/min]


p2144[0...n] BI: Habilitación vigilancia de bloqueo motor (negada) / Hab Bloq mot neg
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8012


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r2145[0...63] Tiempo de alarma entrante en días / t_alarma ent días
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r2146[0...63] Tiempo de alarma eliminada en días / t_alarm elimn días
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Ajusta la fuente de la señal "Generador de rampa activo" para las siguientes señalizaciones:


"Desv. velocidad consigna-real en tolerancia t_Con " (BO: r2199.4)


"Aceleración/deceleración terminada" (BO: r2199.5)


Atención: Es posible que el parámetro esté protegido debido a p0922 o p2079 y no pueda modificarse.


Nota: De forma predeterminada, la entrada de binector se interconecta con r1199.2 automáticamente.


Descripción: Ajusta la configuración para mensajes y vigilancias.


Dependencia: Ver también: r2197


Ver también: A07903


Nota: Rel. a bit 00:


Si está seteado el bit, con r2197.7 = 0 (n_cons <> n_real) se emite la alarma A07903.


Rel. a bit 01:


Si está seteado el bit la vigilancia de carga sólo se realiza ya en el 1er cuadrante debido a los parámetros de 
característica positivos (p2182 ... p2190).


Rel. a bit 03:


Si está seteado el bit, r2197.1 y r2197.2 se determinan mediante histéresis separadas.


Rel. a bit 05:


Si el bit está activado, el cambio al modo de control en lazo abierto se vigila mediante el bloqueo.


Descripción: Ajusta la histéresis (ancho de banda) de velocidad de giro para las señalizaciones siguientes:


"|n_real| < Umbral de velocidad 3" (BO: r2199.0)


"n_cons >= 0" (BO: r2198.5)


"n_real >= 0" (BO: r2197.3)


Dependencia: Ver también: p2161, r2197, r2199


p2148[0...n] BI: Generador de rampa activo / GdR activo
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8011


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2149[0...n] Vigilancias Configuración / Vigilanc Config
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 1001 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Habilitar alarma A07903 Sí No 8011
01 Vigilancia de carga sólo en 1er cuadrante Sí No 8013
03 n_real > p2155 histéresis prop. Sí No 8010
05 Vigilancia de bloqueo para regulación de 


velocidad sin encóder
Sí No -


p2150[0...n] Velocidad de giro Histéresis 3 / n_histéresis 3
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8010, 8011, 8020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 300.00 [1/min] 2.00 [1/min]
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Descripción: Ajusta la fuente de señal de la consigna de velocidad para las siguientes señalizaciones:


"Desv. velocidad consigna-real en tolerancia t_Des " (BO: r2197.7)


"Aceleración/deceleración terminada" (BO: r2199.5)


"|n_cons| < p2161" (BO: r2198.4)


"n_cons > 0" (BO: r2198.5)


Dependencia: Ver también: r2197, r2198, r2199


Descripción: Ajusta la constante de tiempo del elemento PT1 para filtrar la velocidad real.


La velocidad real filtrada se compara con los valores umbral y sirve exclusivamente para señalizaciones.


Dependencia: Ver también: r2169


Descripción: Ajusta el umbral de velocidad de giro para las siguientes señalizaciones:


"|n_real| <= umbral velocidad 2" (BO: r2197.1)


"|n_real| > umbral velocidad 2" (BO: r2197.2)


Dependencia: Ver también: p2140, r2197


Descripción: Ajusta el retardo de conexión para la señalización "Valor de comparación alcanzado" (BO: r2199.1).


Dependencia: Ver también: p2141, p2142, r2199


Descripción: Ajusta el umbral de velocidad de giro para la señalización "|n_real| < umbral velocidad 3" (BO: r2199.0).


Dependencia: Ver también: p2150, r2199


p2151[0...n] CI: Consigna de velocidad para señalizaciones / n_cons señaliz
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8011


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1170[0] 


p2153[0...n] Filtro de velocidad real Constante de tiempo / n_real_filt T
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 1000000 [ms] 0 [ms]


p2155[0...n] Umbral de velocidad de giro 2 / n_umbral 2
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 900.00 [1/min]


p2156[0...n] Retardo de conexión Umbral de comparación alcanzado / t_con Cmp_w exc
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [ms] 10000.0 [ms] 0.0 [ms]


p2161[0...n] Umbral de velocidad de giro 3 / n_umbral 3
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8010, 8011


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 5.00 [1/min]
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Descripción: Ajusta la velocidad de giro de histéresis (ancho de banda) para la señalización "n_real > n_máx" (BO: r2197.6).


Dependencia: Ver también: r1084, r1087, r2197


Atención: Con p0322 = 0 es aplicable: p2162 <= 0.1 * p0311


Con p0322 > 0 es aplicable: p2162 <= 1.02 * p0322 - p1082


Si se viola una de las condiciones, tras salir del modo de puesta en marcha se reduce automáticamente p2162.


Nota: Con límite negativo de velocidad (r1087) la histéresis actúa por debajo del límite; con límite positivo (r1084), por 
encima.


Si se producen grandes rebases transitorios en el rango de velocidad máxima (p. ej., por separación de cargas), se 
recomienda aumentar la dinámica del regulador de velocidad. Si esto no es suficiente, la histéresis p2162 puede 
aumentarse más de 10% sobre la velocidad nominal sólo si la velocidad máxima del motor (p0322) es 
proporcionalmente mayor que el límite de velocidad de giro en p1082.


Descripción: Ajusta el umbral de velocidad de giro para la señalización "Desviación velocidad consigna-real en tolerancia t_Des" 
(BO: r2197.7).


Dependencia: Ver también: p2164, p2166, r2197


Descripción: Ajusta la velocidad de giro de histéresis (ancho de banda) para la señalización "Desviación velocidad consigna-real 
en tolerancia t_Des" (BO: r2197.7).


Dependencia: Ver también: p2163, p2166, r2197


Descripción: Ajusta el umbral superior de velocidad de giro para la vigilancia de bloqueo de la bomba o del ventilador.


El límite inferior se calcula a partir del umbral de velocidad de giro 1 de la vigilancia de carga (p2182).


La vigilancia de bloqueo está activa entre p2182 y p2165.


Dependencia: Es aplicable: p2182 < p2165


Ver también: p2181, p2182, p2193


Ver también: A07891, F07894, A07926


Nota: Para p2165 = 0 o p2165 < p2182 se aplica lo siguiente:


No se efectúa ninguna vigilancia especial de bloqueo para bomba/ventilador, sino que aún siguen estando activas 
las demás vigilancias de carga para la bomba o el ventilador.


p2162[0...n] Velocidad de histéresis n_real > n_máx / Hist n_real>n_max
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 60000.00 [1/min] 0.00 [1/min]


p2163[0...n] Umbral de velocidad de giro 4 / n_umbral 4
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8011


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 90.00 [1/min]


p2164[0...n] Velocidad de giro Histéresis 4 / n_histéresis 4
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8011


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 200.00 [1/min] 2.00 [1/min]


p2165[0...n] Vigilancia de carga Vigilancia bloqueo Umbral superior / Vigil_bloq Umbr s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 0.00 [1/min]
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Descripción: Ajusta el retardo de desconexión para la señalización "Desviación velocidad consigna-real en tolerancia t_Des" (BO: 
r2197.7).


Dependencia: Ver también: p2163, p2164, r2197


Descripción: Ajusta el retardo de conexión para la señalización "Desviación velocidad consigna-real en tolerancia t_Con (BO: 
r2199.4).


Descripción: Ajusta el umbral de par para la vigilancia de bloqueo de la bomba o del ventilador.


Si el par rebasa este umbral en el rango de velocidades de giro vigilado de p2182 a p2165, esto se considera 
bloqueo o arranque pesado.


Dependencia: En caso de bomba se aplica lo siguiente (p2193 = 4):


- La característica de fuga debe estar por debajo del umbral de par para la vigilancia de bloqueo.


- El umbral de par para la marcha en seco debe estar por debajo del umbral de par para la vigilancia de bloqueo.


En caso de ventilador se aplica lo siguiente (p2193 = 5):


- El umbral de par para la vigilancia de bloqueo debe estar por encima del umbral de par para la detección de una 
rotura en la correa (p2191).


Ver también: p2165, p2181, p2191, p2193


Ver también: A07891, F07894, A07926


Nota: Con p2168 = 0 es aplicable:


La vigilancia de bloqueo especial para la bomba/el ventilador está desactivada.


En este caso solo se realizarán el resto de las vigilancias de carga para la bomba o el ventilador.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la velocidad de giro real filtrada para avisos.


Dependencia: Ver también: p2153


p2166[0...n] Retardo de desconexión n_real = n_cons / t_ret_des n_r=n_co
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8011


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [ms] 10000.0 [ms] 200.0 [ms]


p2167[0...n] Retardo de conexión n_real = n_cons / t_Con n_rea=n_con
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8011


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [ms] 10000.0 [ms] 200.0 [ms]


p2168[0...n] Vigilancia de carga Vigilancia de bloqueo Umbral de par / Vigil_bloq Umbr_M
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Nm] 20000000.00 [Nm] 10000000.00 [Nm]


r2169 CO: Velocidad real filtrada Avisos / n_real filt. Aviso
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8010


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]
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Descripción: Ajusta el valor del umbral de intensidad para los avisos.


"I_real >= I_umbral p2170" (BO: r2197.8)


"I_real < I_umbral p2170" (BO: r2198.8)


Dependencia: Ver también: p2171


Descripción: Ajusta el retardo para la comparación de la intensidad real (r0068) con el umbral de intensidad (p2170).


Dependencia: Ver también: p2170


Descripción: Ajusta el umbral de tensión del circuito intermedio para los siguientes avisos:


"Vdc_real <= Vdc_umbral p2172" (BO: r2197.9)


"Vdc_real > Vdc_umbral p2172" (BO: r2197.10)


Dependencia: Ver también: p2173


Descripción: Ajusta el retardo para la comparación de la tensión del circuito intermedio r0070 con el umbral p2172.


Dependencia: Ver también: p2172


Descripción: Ajusta el umbral de velocidad de giro para la señalización "motor bloqueado" (BO: r2198.6).


Dependencia: Ver también: p0500, p2177, r2198


Ver también: F07900


Nota: En regulación vectorial sin encóder para motores asíncronos es aplicable:


Un motor bloqueado no se puede detectar a bajas velocidades y modo de control de velocidad en lazo abierto (ver 
p1755, p1756).


p2170[0...n] Umbral de intensidad / I_umbr
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2002 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Aef] 10000.00 [Aef] 0.00 [Aef]


p2171[0...n] Umbral de intensidad alcanzado Retardo / Umbr_I alc t_ret
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]


p2172[0...n] Tensión del circuito intermedio Umbral / Vdc umbral
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2001 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 5_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [V] 2000 [V] 800 [V]


p2173[0...n] Tensión del circuito intermedio Comparación Retardo / ret Vdc
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 10000 [ms] 10 [ms]


p2175[0...n] Motor bloqueado Umbral de velocidad / n_umbral Mot bloq.
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8012


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 120.00 [1/min]
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Descripción: Ajusta el retardo para la señalización "motor bloqueado" (BO: r2198.6).


Dependencia: Ver también: p0500, p2175, r2198


Ver también: F07900


Nota: En regulación vectorial sin encóder es aplicable:


El bloqueo del motor sólo se puede detectar a bajas velocidades si no se conmuta al modo de control de velocidad 
en lazo abierto. Si esto sucede antes de que transcurra la temporización ajustada en p2177, deberá reducirse 
correspondientemente p2177 (p2177 < p1758) para poder detectar con seguridad el bloqueo.


Para solucionarlo, en la mayoría de las ocasiones también es posible ajustar p1750.6. Sin embargo, esto no está 
permitido cuando el accionamiento se invierte lentamente a través de la carga del límite de par (velocidad por debajo 
de p1755 durante un tiempo mayor que p1758).


Descripción: Ajusta el retardo para la señalización "motor volcado" (BO: r2198.7).


Dependencia: Ver también: r2198


Nota: En el régimen de servicio con control de velocidad en lazo abierto (ver p1755, p1756), la vigilancia de vuelco de la 
regulación vectorial depende del umbral ajustado en p1745.


A mayores velocidades, se vigila la diferencia entre la consigna de flujo r0083 y el flujo real r0084.


Descripción: Ajusta el límite de intensidad para la detección de carga en la salida.


El aviso "Carga de salida no existe" (r2197.11 = 1) indica que falta una carga de salida.


Este aviso se emite con un retardo (p2180).


Dependencia: Ver también: p2180


Atención: En motores síncronos, la intensidad de salida puede ser casi cero en vacío.


Nota: La carga de salida puede faltar en los siguientes casos:


- El motor no está conectado.


- Se ha producido una pérdida de fase.


Descripción: Ajusta el retardo para el aviso "Carga de salida no existe" (r2197.11 = 1).


Dependencia: Ver también: p2179


p2177[0...n] Motor bloqueado Retardo / Mot blocq t_ret
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8012


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 65.000 [s] 3.000 [s]


p2178[0...n] Motor volcado Retardo / Ret. Mot volcado
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8012


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 10.000 [s] 0.010 [s]


p2179[0...n] Detección de carga en salida Límite de corriente / Det_cargaSal Lim_I
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2002 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 6_2 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Aef] 1000.00 [Aef] 0.00 [Aef]


p2180[0...n] Detección de carga en salida Retardo / Det_carga_sal Ret
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8020


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 10000 [ms] 2000 [ms]
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Descripción: Ajusta la reacción en la evaluación de la vigilancia de carga.


Valor: 0: Vigilancia de carga desconectada
1: A07920 con par/velocidad muy bajo
2: A07921con par/velocidad muy alto
3: A07922 con par/velocidad fuera de tolerancia
4: F07923 con par/velocidad muy bajo
5: F07924 con par/velocidad muy alto
6: F07925 con par/velocidad fuera de tolerancia
7: Bomba/ventilador Vigilancia de carga como alarma
8: Bomba/ventilador Vigilancia de carga como fallo


Dependencia: Ver también: p2182, p2183, p2184, p2185, p2186, p2187, p2188, p2189, p2190, p2192, p2193, r2198, p3230, 
p3231


Ver también: A07891, A07892, A07893, F07894, F07895, F07896, A07920, A07921, A07922, F07923, F07924, 
F07925


Nota: Puede ajustarse la reacción a los fallos F07923 ... F07925.


El ajuste del parámetro no influye en la aparición del fallo F07936.


Descripción: Ajusta la envolvente de curvas velocidad-par para la vigilancia de carga.


La curva envolvente (superior e inferior) se define en base a 3 umbrales de velocidad como sigue:


p2182 (n_umbral 1) --> p2185 (M_umbral 1 sup), p2186 (M_umbral 1 inf)


p2183 (n_umbral 2) --> p2187 (M_umbral 2 sup), p2188 (M_umbral 2 inf)


p2184 (n_umbral 3) --> p2189 (M_umbral 3 sup), p2190 (M_umbral 3 inf)


Dependencia: Es aplicable: p2182 < p2183 < p2184


Ver también: p2183, p2184, p2185, p2186


Ver también: A07926


Nota: Para que la vigilancia de carga pueda responder de forma fiable, el umbral de velocidad de giro p2182 siempre debe 
estar ajustado a un valor inferior a la velocidad de giro mínima del motor que se debe vigilar.


Descripción: Ajusta la envolvente de curvas velocidad-par para la vigilancia de carga.


La curva envolvente (superior e inferior) se define en base a 3 umbrales de velocidad como sigue:


p2182 (n_umbral 1) --> p2185 (M_umbral 1 sup), p2186 (M_umbral 1 inf)


p2183 (n_umbral 2) --> p2187 (M_umbral 2 sup), p2188 (M_umbral 2 inf)


p2184 (n_umbral 3) --> p2189 (M_umbral 3 sup), p2190 (M_umbral 3 inf)


Dependencia: Es aplicable: p2182 < p2183 < p2184


Ver también: p2182, p2184, p2187, p2188


Ver también: A07926


p2181[0...n] Vigilancia de carga Reacción / Vig.carga Reacción
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 8 0 


p2182[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 1 / n_umbral 1
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 150.00 [1/min]


p2183[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 2 / n_umbral 2
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 900.00 [1/min]
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Descripción: Ajusta la envolvente de curvas velocidad-par para la vigilancia de carga.


La curva envolvente (superior e inferior) se define en base a 3 umbrales de velocidad como sigue:


p2182 (n_umbral 1) --> p2185 (M_umbral 1 sup), p2186 (M_umbral 1 inf)


p2183 (n_umbral 2) --> p2187 (M_umbral 2 sup), p2188 (M_umbral 2 inf)


p2184 (n_umbral 3) --> p2189 (M_umbral 3 sup), p2190 (M_umbral 3 inf)


Dependencia: Es aplicable: p2182 < p2183 < p2184


Ver también: p2182, p2183, p2189, p2190


Ver también: A07926


Nota: Para que la vigilancia de carga pueda responder de forma fiable, el umbral de velocidad de giro p2184 siempre debe 
estar ajustado a un valor mayor que la velocidad de giro máxima del motor que se debe vigilar.


Descripción: Ajusta la envolvente de curvas velocidad-par para la vigilancia de carga.


Dependencia: es aplicable: p2185 > p2186


Ver también: p2182, p2186


Ver también: A07926


Nota: La curva envolvente superior es definida por p2185, p2187 y p2189.


Descripción: Ajusta la envolvente de curvas velocidad-par para la vigilancia de carga.


Dependencia: es aplicable: p2186 < p2185


Ver también: p2182, p2185


Ver también: A07926


Nota: La curva envolvente inferior es definida por p2186, p2188 y p2190.


Descripción: Ajusta la envolvente de curvas velocidad-par para la vigilancia de carga.


Dependencia: es aplicable: p2187 > p2188


Ver también: p2183, p2188


Ver también: A07926


Nota: La curva envolvente superior es definida por p2185, p2187 y p2189.


p2184[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 3 / n_umbral 3
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 1500.00 [1/min]


p2185[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 1 superior / M_umbral 1 sup
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Nm] 20000000.00 [Nm] 10000000.00 [Nm]


p2186[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 1 inferior / M_umbral 1 inf
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Nm] 20000000.00 [Nm] 0.00 [Nm]


p2187[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 2 superior / M_umbral 2 sup
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Nm] 20000000.00 [Nm] 10000000.00 [Nm]
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Descripción: Ajusta la envolvente de curvas velocidad-par para la vigilancia de carga.


Dependencia: es aplicable: p2188 < p2187


Ver también: p2183, p2187


Ver también: A07926


Nota: La curva envolvente inferior es definida por p2186, p2188 y p2190.


Descripción: Ajusta la envolvente de curvas velocidad-par para la vigilancia de carga.


Dependencia: es aplicable: p2189 > p2190


Ver también: p2184, p2190


Ver también: A07926


Nota: La curva envolvente superior es definida por p2185, p2187 y p2189.


Descripción: Ajusta la envolvente de curvas velocidad-par para la vigilancia de carga.


Dependencia: es aplicable: p2190 < p2189


Ver también: p2184, p2189


Ver también: A07926


Nota: La curva envolvente inferior es definida por p2186, p2188 y p2190.


Descripción: Ajusta el umbral de par para detectar la marcha en seco en caso de bomba o una rotura de correa en caso de 
ventilador.


Dependencia: Se aplica lo siguiente: p2191 < p2168 si p2168 <> 0


Ver también: p2181, p2182, p2184, p2193


Ver también: A07892, F07895, A07926


Nota: Con el ajuste p2191 = 0 está desactivada la vigilancia de marcha en seco o rotura de correa.


Preajuste: p2191 = 5% del par asignado del motor (p0333).


p2188[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 2 inferior / M_umbral 2 inf
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Nm] 20000000.00 [Nm] 0.00 [Nm]


p2189[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 3 superior / M_umbral 3 sup
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Nm] 20000000.00 [Nm] 10000000.00 [Nm]


p2190[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 3 inferior / M_umbral 3 inf
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Nm] 20000000.00 [Nm] 0.00 [Nm]


p2191[0...n] Vigilancia de carga Umbral de par sin carga / Umbr_M s carga
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 7_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [Nm] 20000000.00 [Nm] 0.00 [Nm]
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Descripción: Ajusta el retardo para la evaluación de la vigilancia de carga.


Descripción: Ajusta la configuración de la vigilancia de carga.


Valor: 0: Vigilancia desconectada
1: Vigilancia de par y pérdida de carga
2: Vigilancia de velocidad y pérdida de carga
3: Vigilancia de pérdida de carga
4: Vigilancia bomba
5: Vigilancia Ventilador


Dependencia: Ver también: p2182, p2183, p2184, p2185, p2186, p2187, p2188, p2189, p2190, p2192, r2198, p3230, p3231, 
p3232


Ver también: A07891, A07892, A07893, F07894, F07895, F07896, A07920, A07921, A07922, F07923, F07924, 
F07925, F07936


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la primera palabra de estado de las vigilancias.


Atención: Rel. a bit 06:


Al alcanzarse la sobrevelocidad se setea este bit y directamente después se emite F07901. Con el bloqueo de 
impulsos posterior, el bit se anula de forma inmediata.


Nota: Rel. a bit 00:


El valor umbral se ajusta en p1080, y la histéresis, en p2150.


Rel. a 01, 02:


El valor umbral se ajusta en p2155 y la histéresis, en p2140.


p2192[0...n] Vigilancia de carga Retardo / Vig. carga t_ret
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 65.00 [s] 10.00 [s]


p2193[0...n] Vigilancia de carga Configuración / Config. vig_carga
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 5 1 


r2197.0...13 CO/BO: Palabra de estado Vigilancias 1 / ZSW Vigilanc 1
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2534


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 |n_real| <= n_mín p1080 Sí No 8020
01 |n_real| <= umbral velocidad 2 p2155 Sí No 8010
02 |n_real| > umbral velocidad 2 p2155 Sí No 8010
03 n_real >= 0 Sí No 8011
04 |n_real| >= n_cons Sí No 8020
05 |n_real| <= n_parada p1226 Sí No 8020
06 |n_real| > n_máx Sí No 8010
07 Desv. velocidad consigna-real en tolerancia 


t_des
Sí No 8011


08 I_real >= I_umbral p2170 Sí No 8020
09 Vdc_real <= Vdc_umbral p2172 Sí No 8020
10 Vdc_real > Vdc_umbral p2172 Sí No 8020
11 Carga de salida no existe Sí No 8020
13 |n_real| > n_máx (F07901) Sí No -
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Rel. a bit 03:


Señal 1: Sentido de giro positivo.


Señal 0: Sentido de giro negativo.


La histéresis se ajusta en p2150.


Rel. a bit 04:


El valor umbral se ajusta en r1119, y la histéresis, en p2150.


Rel. a bit 05:


El valor umbral se ajusta en p1226 y el retardo, en p1228.


Rel. a bit 06:


La histéresis se ajusta en p2162.


Rel. a bit 07:


El valor umbral se ajusta en p2163 y la histéresis, en p2164.


Rel. a bit 08:


El valor umbral se ajusta en p2170 y el retardo, en p2171.


Rel. a bit 09, 10:


El valor umbral se ajusta en p2172 y el retardo, en p2173.


Rel. a bit 11:


El valor umbral se ajusta en p2179, y el retardo, en p2180.


Rel. a bit 13:


Sólo para uso en Siemens.


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la segunda palabra de estado de las vigilancias.


Nota: Rel. a bit 12:


Cuando desaparece la causa del fallo, este bit se resetea aunque el propio fallo persista.


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la tercera palabra de estado de las vigilancias.


Nota: Rel. a bit 00:


El umbral de velocidad 3 se ajusta en p2161.


r2198.4...12 CO/BO: Palabra de estado Vigilancias 2 / ZSW Vigilancia 2
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2536


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
04 |n_cons| < p2161 Sí No 8011
05 n_cons > 0 Sí No 8011
06 Motor bloqueado Sí No 8012
07 Motor volcado Sí No 8012
08 |I_real| < I_umbral p2170 Sí No 8020
11 Carga en rango de alarma Sí No 8013
12 Carga en rango de fallo Sí No 8013


r2199.0...5 CO/BO: Palabra de estado Vigilancias 3 / ZSW Vigilanc 3
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2537


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 |n_real| < umbral velocidad 3 Sí No 8010
01 Al comparar, valor f o n alcanzado/superado Sí No 8010
04 Desv. velocidad consigna-real en tolerancia 


t_con
Sí No 8011


05 Aceleración/deceleración terminada Sí No 8011
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Rel. a bit 01:


El valor de comparación se ajusta en p2141. Se recomienda ajustar la histéresis (p2142) menor que p2141 para la 
anulación del bit. De lo contrario el bit no se resetea.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para conectar / desconectar el regulador tecnológico.


Con señal 1 se conecta el regulador tecnológico.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 1 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 2 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 3 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 4 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


p2200[0...n] BI: Regulador tecnológico Habilitación / R_tec Habilitac
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2201[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 1 / Reg_tec V fijo 1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950, 7951


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 10.00 [%]


p2202[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 2 / Reg_tec V fijo 2
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950, 7951


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 20.00 [%]


p2203[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 3 / Reg_tec V fijo 3
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950, 7951


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 30.00 [%]


p2204[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 4 / Reg_tec V fijo 4
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950, 7951


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 40.00 [%]
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Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 5 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 6 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 7 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 8 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


p2205[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 5 / Reg_tec V fijo 5
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 50.00 [%]


p2206[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 6 / Reg_tec V fijo 6
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 60.00 [%]


p2207[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 7 / Reg_tec V fijo 7
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 70.00 [%]


p2208[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 8 / Reg_tec V fijo 8
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 80.00 [%]
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Descripción: Ajusta el valor prefijado 9 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 10 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 11 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 12 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 13 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


p2209[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 9 / Reg_tec V fijo 9
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 90.00 [%]


p2210[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 10 / Reg_tec V fijo 10
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 100.00 [%]


p2211[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 11 / Reg_tec V fijo 11
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 110.00 [%]


p2212[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 12 / Reg_tec V fijo 12
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 120.00 [%]


p2213[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 13 / Reg_tec V fijo 13
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 130.00 [%]
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Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 14 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el valor prefijado 15 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222, p2223, r2224, r2229


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Descripción: Ajusta el método para elegir las consignas prefijadas.


Valor: 1: Selección directa
2: Selección binaria


Descripción: Ajusta la fuente de señal para seleccionar un valor fijo del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2221, p2222, p2223


Descripción: Ajusta la fuente de señal para seleccionar un valor fijo del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2222, p2223


p2214[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 14 / Reg_tec V fijo 14
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 140.00 [%]


p2215[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 15 / Reg_tec V fijo 15
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 150.00 [%]


p2216[0...n] Regulador tecnológico Método de selección del valor fijo / Reg_tec sel val_fi
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7950, 7951


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 2 1 


p2220[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 0 / R_tec Sel. Bit 0
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7950, 7951


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2221[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 1 / R_tec Sel. Bit 1
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7950, 7951


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para seleccionar un valor fijo del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2223


Descripción: Ajusta la fuente de señal para seleccionar un valor fijo del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2220, p2221, p2222


Descripción: Visualiza, y saca por conector, el valor fijo seleccionado y efectivo del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: r2229


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de estado de la selección de valor fijo del regulador tecnológico.


Descripción: Visualiza el número de la consigna prefijada del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: r2224


p2222[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 2 / R_tec Sel. Bit 2
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7950, 7951


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2223[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 3 / R_tec Sel. Bit 3
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7950, 7951


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r2224 CO: Regulador tecnológico Valor fijo activo / Reg_tec Vfijo act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7950, 7951


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r2225.0 CO/BO: Regulador tecnológico Selección de valor fijo Palabra de estado / 
R_tec Val fijo ZSW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Regulador tecnológico Valor fijo elegido Sí No 7950, 


7951


r2229 Regulador tecnológico Número actual / R_tec Nº act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7950


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Ajusta la configuración del potenciómetro motorizado del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: r2231, p2240


Atención: Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Rel. a bit 00:


0: No se salva el valor de consigna para el potenciómetro motorizado; lo especifica p2240 tras CON


1: Se salva el valor de consigna para el potenciómetro motorizado; lo especifica r2231 tras CON Para memorización 
no volátil, ajustar bit 03 = 1


Rel. a bit 02:


0: Sin redondeo inicial.


1: Sin redondeo inicial.


Se supera el tiempo de aceleración o deceleración correspondiente. El redondeo inicial permite dosificar mejor 
pequeños cambios (reacción progresiva a pulsaciones de teclas). La sobreaceleración para el redondeo inicial es 
independiente del tiempo de aceleración y sólo depende del valor máximo ajustado (p2237).


Se calcula como sigue:


r = 0,0001 x máx(p2237, |p2238|) [%] / 0,13^2 [s^2]


La sobreaceleración actúa hasta alcanzar la aceleración máxima (a_máx = p2237 [%] / p2247 [s]) o a_máx = p2238 
[%] / p2248 [s]), y desde allí se continúa linealmente con aceleración constante.


Cuanto mayor es la aceleración máxima (cuanto menor es p2247), más se prolonga el tiempo de aceleración 
respecto al ajustado.


Rel. a bit 03:


0: Memorización no volátil desactivada.


1: La consigna del potenciómetro motorizado se guarda de forma no volátil (con p2230.0 = 1).


Rel. a bit 04:


Si el bit está seteado, el generador de rampa se calcula con independencia de la habilitación de impulsos. En r2250 
está siempre el valor de salida actual del potenciómetro motorizado.


Descripción: Visualiza la memoria de consigna para el potenciómetro motorizado del regulador tecnológico.


Con p2230.0 = 1 tras CON se especifica la última consigna especificada.


Dependencia: Ver también: p2230


p2230[0...n] Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Configuración / R_tec Config PMot
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7954


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0100 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Memorización activa Sí No -
02 Redondeo inicial activo Sí No -
03 Memorización no volátil activa con p2230.0 


= 1
Sí No -


04 Generador de rampa siempre activo Sí No -


r2231 Regulador tecnológico Potenc. motorizado Memoria de consigna / R_tec PMot M
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7954


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para elevar continuamente la consigna en el potenciómetro motorizado del regulador 
tecnológico.


La modificación de la consigna (CO: r2250) depende del tiempo de aceleración ajustado (p2247) y la duración de la 
señal aplicada (BI: p2235).


Dependencia: Ver también: p2236


Descripción: Ajusta la fuente de señal para bajar continuamente la consigna en el potenciómetro motorizado del regulador 
tecnológico.


La modificación de la consigna (CO: r2250) depende del tiempo de deceleración ajustado (p2248) y la duración de la 
señal aplicada (BI: p2236).


Dependencia: Ver también: p2235


Descripción: Ajusta el valor máximo del potenciómetro motorizado del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2238


Descripción: Ajusta el valor mínimo del potenciómetro motorizado del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2237


Descripción: Ajusta el valor inicial del potenciómetro motorizado del regulador tecnológico.


Con p2230.0 = 0 esta consigna se especifica tras CON.


Dependencia: Ver también: p2230


p2235[0...n] BI: Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Subir consigna / 
R_tec Subir PMot
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7954


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2236[0...n] BI: Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Bajar consigna / 
R_tec Bajar PMot
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7954


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2237[0...n] Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Valor máximo / R_tec PMot Máx
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7954


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 100.00 [%]


p2238[0...n] Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Valor mínimo / R_tec PMot Mín
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7954


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] -100.00 [%]


p2240[0...n] Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Valor de partida / R_tec Start PMot
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7954


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 0.00 [%]
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Descripción: Visualiza la consigna activa antes del generador de rampa interno del potenciómetro motorizado del regulador 
tecnológico.


Dependencia: Ver también: r2250


Descripción: Ajusta el tiempo de aceleración para el generador de rampa interno en el potenciómetro motorizado del regulador 
tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2248


Nota: El tiempo está referido al 100 %.


Si está activado el redondeo inicial (p2230.2 = 1) se prolonga correspondientemente el tiempo de aceleración.


Descripción: Ajusta el tiempo de deceleración para el generador de rampa interno en el potenciómetro motorizado del regulador 
tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2247


Nota: El tiempo está referido al 100 %.


Si está activado el redondeo inicial (p2230.2 = 1) se prolonga correspondientemente el tiempo de deceleración.


Descripción: Visualiza la consigna activa tras el generador de rampa interno del potenciómetro motorizado del regulador 
tecnológico.


Dependencia: Ver también: r2245


r2245 CO: Regulador tecnológico Potenc. motorizado consigna antes de GdR / 
R_tec Mop a GdR
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7954


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p2247[0...n] Regulador tecnológico Potenc. motorizado Tiempo de aceleración / R_tec PMot t_aclr
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7954


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [s] 1000.0 [s] 10.0 [s]


p2248[0...n] Regulador tecnológico Potenc. motorizado Tiempo de deceleración / 
R_tec PMot t_decl
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7954


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [s] 1000.0 [s] 10.0 [s]


r2250 CO: Regulador tecnológico Potenc. motorizado consigna tras de GdR / 
R_tec Mop t GdR
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7954


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]
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Descripción: Ajusta el modo de uso de la salida del regulador de intensidad.


Valor: 0: Regulador tecnológico como consigna principal de velocidad giro


Dependencia: p2251 = 0 sólo actúa cuando la señal de habilitación del regulador tecnológico está interconectada (p2200 > 0).


Descripción: Ajusta la configuración del regulador tecnológico.


Dependencia: Rel. a bit 04 = 0:


El ajuste solo tiene efecto si el regulador PID está desconectado.


Precaución: Rel. a bit 04 = 1:


El regulador PID puede presentar rebases transitorios (sobreoscilaciones) si los tiempos de aceleración y 
deceleración del canal de consigna de velocidad de giro no se tienen en cuenta al ajustar los parámetros del 
regulador p2280 y p2285.


Nota: Rel. a bit 04 = 0:


El generador de rampa del canal de consigna de velocidad de giro se puentea durante el funcionamiento del 
regulador tecnológico.


Los tiempos de rampa p1120, p1121 no se incluyen, por tanto, en el dimensionamiento del regulador.


Rel. a bit 04 = 1:


El generador de rampa del canal de consigna de velocidad de giro no se puentea durante el funcionamiento del 
regulador tecnológico.


De este modo, los tiempos de aceleración y deceleración (p1120, p1121) siguen siendo efectivos y deben 
considerarse como magnitudes de proceso al ajustar los parámetros del regulador PID (p2280, p2285).


En este ajuste, las rampas de habilitación del regulador PID se garantizan mediante p1120, p1121 y los redondeos 
de p1130 y p1131. El tiempo de aceleración/deceleración de la limitación del regulador PID p2293 debe ajustarse 
inferior de forma correspondiente, pues de lo contrario habrá repercusiones en el canal de consigna de velocidad de 
giro.


Rel. a bit 05 = 0:


La acción integral del regulador PID se detiene si en el canal de consigna de velocidad de giro se recorren una 
banda inhibida o el rango de velocidades de giro mínimas.


De este modo se evita que la velocidad de giro oscile entre los márgenes de inhibición.


Rel. a bit 05 = 1:


Este ajuste solo tiene efecto si ya no hay ninguna banda inhibida activa.


La acción integral del regulador PID no se detiene en el rango de las velocidades de giro inhibidas.


También en caso de pequeñas desviaciones de regulación y pequeñas ganancias del regulador se recorre la banda 
inhibida. El tiempo de acción integral del regulador debe elegirse lo suficientemente grande como para que no se 
produzcan oscilaciones no deseadas de la velocidad de giro entre los márgenes de inhibición.


El efecto de una velocidad mínima p1080 sobre el comportamiento de integración puede evitarse aumentando el 
límite inferior del regulador PID a p1080 / p2000 * 100%.


Rel. a bit 06 = 1:


En r2349, el bit 10 y el bit 11 no se muestran al alcanzarse los límites internos (p. ej., para DES1/3).


p2251 Regulador tecnológico Modo / Reg_tec modo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 0 0 


p2252 Regulador tecnológico Configuración / Conf reg tecn
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
04 Generador de rampa de 


aceleración/deceleración Bypass
Desactivado Activado -


05 Integrador para velocidades de giro 
inhibidas activo 


sí no -


06 No mostrar Limitación interna regulador Sí No -
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para la consiga 1 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2254, p2255


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la consiga 2 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2253, p2256


Descripción: Ajusta el escalado para la consiga 1 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2253


Descripción: Ajusta el escalado para la consiga 2 del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2254


Descripción: Ajusta el tiempo de aceleración del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2258


Nota: El tiempo de aceleración está referido al 100 %.


p2253[0...n] CI: Regulador tecnológico Consigna 1 / R_tec Consig. 1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2254[0...n] CI: Regulador tecnológico Consigna 2 / R_tec Consig. 2
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p2255 Regulador tecnológico Consigna 1 Escalado / R_tec cons1 esc
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [%] 100.00 [%] 100.00 [%]


p2256 Regulador tecnológico Consigna 2 Escalado / R_tec cons2 esc
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [%] 100.00 [%] 100.00 [%]


p2257 Regulador tecnológico Tiempo de aceleración / R_tec t-acel
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 650.00 [s] 1.00 [s]
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Descripción: Ajusta el tiempo de deceleración del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2257


Nota: El tiempo de deceleración está referido al 100 %.


Descripción: Visualiza la consigna tras el generador de rampa del regulador tecnológico.


Descripción: Ajusta la constante de tiempo para el filtro de consigna (PT1) del regulador tecnológico.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna filtrada tras el filtro de valor de consigna (PT1) del regulador tecnológico.


Descripción: Ajusta el tipo de regulador tecnológico.


Valor: 0: Componente D en señal valor real
1: Acción D en error de regulación


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el valor real del regulador tecnológico.


p2258 Regulador tecnológico Tiempo de deceleración / R_tec t-decel
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 650.00 [s] 1.00 [s]


r2260 CO: Regulador tecnológico Consigna tras generador de rampa / R_tec cons t GdR
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p2261 Regulador tecnológico Filtro de consigna Constante de tiempo / R_tec cons T
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 60.000 [s] 0.000 [s]


r2262 CO: Regulador tecnológico Consigna tras filtro / R_tec n cons filt
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p2263 Regulador tecnológico Tipo / R_tec Tipo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p2264[0...n] CI: Regulador tecnológico Valor real / R_tec Vreal
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Ajusta la constante de tiempo para el filtro de valor real (PT1) del regulador tecnológico.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, el valor real filtrado tras el filtro (PT1) del regulador tecnológico.


Descripción: Ajusta el límite superior para la señal de valor real del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2264, p2265, p2271


Ver también: F07426


Atención: Si el valor real rebasa por exceso este límite superior, se activa el fallo F07426.


Descripción: Ajusta el límite inferior para la señal de valor real del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2264, p2265, p2271


Ver también: F07426


Atención: Si el valor real rebasa por defecto este límite inferior, se activa el fallo F07426.


Descripción: Ajusta el factor de escala para el valor real del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2264, p2265, p2267, p2268, p2271


Nota: Con el 100% no se modifica el valor real.


p2265 Regulador tecnológico Filtro de valor real Constante de tiempo / R_tec real T
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 60.000 [s] 0.000 [s]


r2266 CO: Regulador tecnológico Valor real tras filtro / R_tec n real filt
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p2267 Regulador tecnológico Límite superior Valor real / R_tec Lím_sp Vreal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 100.00 [%]


p2268 Regulador tecnológico Límite inferior Valor real / R_tec Lím_in Vreal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] -100.00 [%]


p2269 Regulador tecnológico Ganancia valor real / R_tec Gan Vreal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [%] 500.00 [%] 100.00 [%]
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Descripción: Ajuste para aplicar una función aritmética para la señal de valor real del regulador tecnológico.


Valor: 0: Salida (y) = entrada (x)
1: Función de raíz (raíz de x)
2: Función cuadrado (x * x)
3: Función cúbica (x * x * x)


Dependencia: Ver también: p2264, p2265, p2267, p2268, p2269, p2271


Descripción: Ajusta la inversión de la señal del valor real del regulador tecnológico.


La inversión depende del tipo de sensor para la señal de valor real.


Valor: 0: Sin inversión
1: Inversión de señal de valor real


Precaución: Por una selección errónea de la inversión del valor real, la regulación mediante el regulador tecnológico puede 
desestabilizarse y presentar rebases transitorios (sobreoscilaciones).


Nota: El ajuste correcto se puede determinar de la siguiente manera:


- Bloquear el regulador tecnológico (p2200 = 0).


- Aumentar la velocidad de giro del motor y medir simultáneamente la señal de valor real del regulador tecnológico.


--> Si el valor real aumenta al aumentar la velocidad del motor, debe ajustarse p2271 = 0 (sin inversión).


--> Si el valor real disminuye al aumentar la velocidad del motor, se debe ajustar p2271 = 1 (inversión de señal de 
valor real).


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la señal de valor real escalada del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2264, p2265, r2266, p2267, p2268, p2269, p2270, p2271


Descripción: Visualiza el error de regulación entre los valores de consigna y real del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2263


p2270 Regulador tecnológico Valor real Función / Reg_tec Vreal Func
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 


p2271 Regulador tecnológico Valor real Inversión (tipo de sensor) / R_tec Vreal Inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


r2272 CO: Regulador tecnológico Valor real escalado / R_tec Vreal escal
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r2273 CO: Regulador tecnológico Error de regulación / Reg_tec Err_reg
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]
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Descripción: Ajusta la constante de tiempo para la diferenciación (acción D) del regulador tecnológico.


Nota: p2274 = 0: La diferenciación está desconectada.


Descripción: Ajusta la ganancia proporcional (acción P) del regulador tecnológico.


Nota: p2280 = 0: La ganancia proporcional está desconectada.


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral (acción I) del regulador tecnológico.


Atención: Con p2251 = 0 es aplicable:


Si la salida del regulador tecnológico se encuentra dentro de la banda inhibida (p1091 ... p1094, p1101) o por debajo 
de la velocidad mínima (p1080) se detiene la acción integral del regulador, con lo que éste opera brevemente sólo 
con acción P. Este comportamiento es necesario para evitar inestabilidades en el regulador ya que, para evitar 
saltos de consigna, el generador de rampa conmuta simultáneamente a las rampas de aceleración y deceleración 
parametrizadas (p1120, p1121). Cambiando la consigna del regulador o usando la velocidad inicial (= velocidad 
mínima) es posible abandonar o soslayar este estado.


Nota: Cuando la salida del regulador alcanza el límite se detiene la acción I de regulador.


p2285 = 0:


Se anula el tiempo de acción integral y se resetea la acción I del regulador.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para detener el integrador en el regulador de velocidad.


Descripción: Ajusta la fuente para la señal de control anticipativo del regulador tecnológico.


p2274 Regulador tecnológico Diferenciación Constante de tiempo / Reg tecn Dif T
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 60.000 [s] 0.000 [s]


p2280 Regulador tecnológico Ganancia proporcional / R_tec Kp
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 1000.000 1.000 


p2285 Regulador tecnológico Tiempo acción integral / R_tec Tn
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 10000.000 [s] 30.000 [s]


p2286[0...n] BI: Regulador tecnológico Parar el integrador / Reg_tec Par integr
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 56.13 


p2289[0...n] CI: Regulador tecnológico Señal control anticipativo / Reg_tec Señ_CA
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para habilitar la salida del regulador tecnológico.


Con señal 1 se habilita la salida del regulador tecnológico.


Con señal 0 se congela la salida del regulador tecnológico.


Descripción: Ajusta la limitación máxima del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2292


Precaución: La limitación del máximo debe ser siempre mayor que el límite del mínimo (p2291 > p2292).


Descripción: Ajusta la limitación mínima del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2291


Precaución: La limitación del máximo debe ser siempre mayor que el límite del mínimo (p2291 > p2292).


Descripción: Ajusta el tiempo de aceleración y deceleración para la señal de salida del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2291, p2292


Nota: Este tiempo está referido al límite máximo o mínimo ajustado (p2291, p2292).


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la señal de salida del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2295


p2290[0...n] BI: Regulador tecnológico Limitación Habilitación / Reg_tec Lim Habil
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p2291 CO: Regulador tecnológico Limitación máxima / R_tec lim_máx
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 100.00 [%]


p2292 CO: Regulador tecnológico Limitación mínima / R_tec lim_mín
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 0.00 [%]


p2293 Regulador tecnológico Tiempo de aceleración/deceleración / Reg_tec t_ac/dec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 100.00 [s] 1.00 [s]


r2294 CO: Regulador tecnológico Señal de salida / R_tec Señal_sal
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]
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Descripción: Ajusta el escalado de la señal de salida del regulador tecnológico.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el valor de escalado del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2295


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el límite máximo del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2291


Nota: Para que la salida del regulador tecnológico no sobrepase el límite máximo de velocidad, hay que interconectar su 
límite superior p2297 con la velocidad máxima actual r1084.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el límite mínimo del regulador tecnológico.


Dependencia: Ver también: p2292


Nota: Si el regulador tecnológico en el modo p2251 = 0 funciona en sentido de giro negativo, su límite inferior p2298 
deberá interconectarse con la velocidad de giro mínima actual r1087.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el offset de la limitación de salida del regulador tecnológico.


p2295 CO: Regulador tecnológico Salida Escalado / R_tec Escala sal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-100.00 [%] 100.00 [%] 100.00 [%]


p2296[0...n] CI: Regulador tecnológico Salida Escalado / R_tec Escala sal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 2295[0] 


p2297[0...n] CI: Regulador tecnológico Limitación máxima Fuente de señal / Reg_tec Li_max F_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1084[0] 


p2298[0...n] CI: Regulador tecnológico Limitación mínima Fuente de señal / Reg_tec Li_min F_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 2292[0] 


p2299[0...n] CI: Regulador tecnológico Límite de offset / Reg_tec lím offset
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Ajusta el valor inicial para la salida del regulador tecnológico.


Si se conecta el accionamiento y el regulador tecnológico ya está habilitado (ver p2200, r0056.3), su señal de salida 
r2294 pasa primero al valor inicial p2302 antes de que el regulador empiece a funcionar.


Dependencia: El valor inicial tiene efecto sólo en el modo "Regulador tecnológico como valor de consigna principal de velocidad" 
(p2251 = 0).


Si el regulador tecnológico no se habilita hasta que se conecta el accionamiento, la velocidad de giro inicial 
permanece inactiva y la salida de regulador arranca con la velocidad de consigna actual del generador de rampa.


Nota: Si el regulador tecnológico está funcionando en el canal de consigna de velocidad de giro (p2251 = 0), el valor inicial 
se interpreta como velocidad de giro estándar y se pone en la salida del regulador tecnológico al habilitarse el 
servicio (r2294).


Si durante el arranque al valor inicial aparece el fallo F07426 "Regulador tecnológico Valor real limitado" y si su 
reacción se ha ajustado a "NINGUNA" (ver p2100, p2101), no se cambia al modo de regulación, sino que se 
mantiene el valor inicial como consigna de velocidad.


Descripción: Ajusta la inversión del error de regulación del regulador tecnológico.


El ajuste depende del tipo de lazo de regulación.


Valor: 0: Sin inversión
1: Inversión


Precaución: Por una selección errónea de la inversión del valor real, la regulación mediante el regulador tecnológico puede 
desestabilizarse y presentar rebases transitorios (sobreoscilaciones).


Nota: El ajuste correcto se puede determinar de la siguiente manera:


- Bloquear el regulador tecnológico (p2200 = 0).


- Aumentar la velocidad de giro del motor y medir simultáneamente la señal de valor real (del regulador tecnológico).


- Si el valor real aumenta al aumentar la velocidad de giro del motor, deberá desconectarse la inversión.


- Si el valor real disminuye al aumentar la velocidad del motor, deberá activarse la inversión.


Rel. al valor = 0:


El accionamiento disminuye la velocidad de salida al aumentar el valor real (p. ej. para termoventilador, bomba de 
entrada, compresor).


Rel. al valor = 1:


El accionamiento aumenta la velocidad de salida al aumentar el valor real (p. ej. para ventilador de refrigeración, 
bomba de salida).


Descripción: Ajusta el umbral para el error de regulación del regulador tecnológico con el que se controla la detención de la 
acción integral del regulador en el rango de velocidades de giro inhibidas del generador de rampa.


Recomendación: Para evitar saltos de consigna de la velocidad de giro en el rango de las velocidades inhibidas, se recomienda 
ajustar p2252 bit 4 = 1 (Generador de rampa Bypass desconectado).


p2302 Regulador tecnológico Señal de salida Valor inicial / Reg_tec valor inic
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [%] 200.00 [%] 0.00 [%]


p2306 Regulador tecnológico Error de regulación Inversión / Reg_tc Err_reg Inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p2339 Regulador tecnológico Umbral p. parada acción I con vel inhib. / Reg_tec Umb_inhib
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [%] 200.00 [%] 2.00 [%]
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Dependencia: El parámetro no tiene efecto para p2252 bit 5 = 1 (Integrador Parada desactivada).


Ver también: r2273


Nota: Solo p2251 = 0:


Si la señal de salida del regulador tecnológico alcanza una banda inhibida en el canal de consigna de velocidad de 
giro, se detendrá la acción integral del regulador si, al mismo tiempo, el error de regulación es inferior al umbral 
ajustado aquí. Mediante la detención de la acción integral se puede evitar que se produzcan rebases transitorios 
(sobreoscilaciones) del regulador en el rango de las bandas inhibidas.


Descripción: Visualiza la consigna de velocidad filtrada del regulador tecnológico antes de conmutar al modo con reacción a fallo 
(ver p2345).


Dependencia: Ver también: p2345


Nota: Tiempo de filtro = 10 s


Descripción: Ajusta el comportamiento de la salida del regulador tecnológico cuando aparece el fallo F07426 (Regulador 
tecnológico Valor real limitado).


Dicha reacción se ejecuta si está seteado el bit de estado 8 o 9 en la palabra de estado del regulador tecnológico, 
r2349. Si ambos bits de estado están a cero se reconmuta a modo con regulador tecnológico.


Valor: 0: Función bloqueada
1: En caso de fallo: conmutar a r2344 (ó p2302)
2: En caso de fallo: conmutar a p2215


Dependencia: La reacción a fallo parametrizada sólo actúa si el modo del regulador tecnológico está ajustado a p2251 = 0 
(regulador tecnológico como consigna principal).


Ver también: p2267, p2268, r2344


Ver también: F07426


Atención: La conmutación de la consigna al aparecer el fallo F07426 puede conducir en determinadas aplicaciones a que 
desaparezca la condición de fallo y vuelva a actuar el regulador tecnológico. Esto puede aparecer de repetitiva, lo 
que conduce a oscilaciones de límite. En tal caso hay que seleccionar otra reacción a fallo u otras consignas 
prefijada 15 para la reacción a fallo p2345 = 2.


Nota: La reacción a fallo parametrizada sólo es viable si la reacción a fallo estándar del regulador tecnológico F07426 está 
ajustada a "NINGUNA" (ver p2100, p2101). Si para F07426 está ajustada en p2101 una reacción a fallo distinta que 
"NINGUNA", entonces p2345 deberá ajustarse a cero.


Si el fallo se produce ya durante la rampa de subida a la consigna estándar p2302, entonces ésta se conserva como 
consigna estándar, sin conmutar a la consigna de reacción a fallo.


r2344 CO: Regulador tecnológico Última consigna de velocidad (filtrada) / 
Reg_tec Cons_n_fi
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p2345 Regulador tecnológico Reacción a fallo / R_tec Reac fallo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 0 
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Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de estado del regulador tecnológico.


Nota: Mientras el regulador tecnológico está habilitado, se aplica lo siguiente:


Al desconectar con DES1, DES3 y en caso de bloqueo de impulsos, los bits 10 y 11 se ajustarán simultáneamente a 
1, pues la salida del regulador está definida mediante limitaciones internas.


Valor: 0: Sin función
1: Ziegler Nichols
2: Algún rebasamiento
3: Sin rebasamiento
4: Solo PI


r2349.0...13 CO/BO: Regulador tecnológico Palabra de estado / Reg_tec Estado
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7958


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Regulador tecnológico desactivado Sí No -
01 Regulador tecnológico limitado Sí No -
02 Regulador tecnológico Potenciómetro 


motorizado limitado máx
Sí No -


03 Regulador tecnológico Potenciómetro 
motorizado limitado mín


Sí No -


04 Regulador tecnológico Consigna de 
velocidad total en canal


Sí No -


05 Regulador tecnológico GdR puenteado en 
canal de consigna


Sí No -


06 Regulador tecnológico Valor inicial en 
limitación de intensidad


No Sí -


08 Regulador tecnológico Valor real al mínimo Sí No -
09 Regulador tecnológico Valor real al máximo Sí No -
10 Regulador tecnológico Salida al mínimo Sí No -
11 Regulador tecnológico Salida al máximo Sí No -
12 Reacción a fallo activa Sí No -
13 Regulador tecnológico Limitación 


Habilitación
Sí No -


p2350 PID Ajuste automático Habilitar / PID Auto Habil
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4 0 


p2354 PID Ajuste Longitud timeout / PID Auto to
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


60 [s] 65000 [s] 240 [s]


p2355 PID Ajuste Offset / PID Ajus o/s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [%] 20 [%] 5 [%]
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para activar/desactivar la función de regulación en cascada.


Señal 1: La función está activada.


Valor: 0: Regulación en cascada bloqueada
1: Regulación en cascada habilitada


Nota: Para usar la función debe activarse (p2200) y configurarse (p2251 = 0) el regulador tecnológico.


Deberán excluirse consignas negativas de velocidad.


Descripción: Parámetro que configura la conexión y desconexión a la tensión de red de motores externos.


Esto permite controlar desde el regulador tecnológico como máximo tres motores más, además del accionamiento 
principal. El sistema completo consta así de un accionamiento principal con variador y hasta tres motores más que 
pueden controlarse con contactores o arrancadores. Los contactores y arrancadores se controlan desde las salidas 
digitales del variador o convertidor (ver también r2379).


Conectar motor:


Si el accionamiento principal opera a la velocidad máxima y aumenta el error de regulación en la entrada del 
regulador tecnológico, el control arranca además los motores externos M1 a M3 cerrando los correspondientes 
interruptores o contactores a la red. Simultáneamente se decelera por la correspondiente rampa el accionamiento 
principal hasta la velocidad de conexión/desconexión de la regulación en cascada (p2378) para mantener lo más 
constante posible la potencia de salida. Durante dicha fase se desconecta el regulador tecnológico.


Desconectar motor:


Si el accionamiento principal funciona a la velocidad mínima y el error a la entrada del regulador tecnológico sigue 
disminuyendo, el control desconecta los motores externos M1 a M3 de la red. Simultáneamente se aplica la rampa 
de aceleración correspondiente al accionamiento principal hasta la velocidad de conexión/desconexión de la 
regulación en cascada (p2378) para mantener lo más constante posible la potencia de salida.


Valor: 0: Regulación en cascada bloqueada
1: M1 = 1X
2: M1 = 1X, M2 = 1X
3: M1 = 1X, M2 = 2X
4: M1 = 1X, M2 = 1X, M3 = 1X
5: M1 = 1X, M2 = 1X, M3 = 2X
6: M1 = 1X, M2 = 2X, M3 = 2X
7: M1 = 1X, M2 = 1X, M3 = 3X
8: M1 = 1X, M2 = 2X, M3 = 3X


Dependencia: Ver también: p2372


Nota: La opción 2X significa que se arranca un motor con el doble de potencia (respecto a 1X = potencia del motor 
alimentado por el variador).


Descripción: Selecciona el modo de control para conectar y desconectar motores externos.


Las opciones 2 y 3 permiten permutar automáticamente los motores que se conectan a la red.


p2370[0...n] Regulación en cascada Habilitación / Reg_casc Habil
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p2371 Regulación en cascada Configuración / Reg_casc Config
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 8 0 


p2372 Regulación en cascada Modo Selección del motor / Reg_casc Modo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 
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Valor: 0: Secuencia fija
1: Regulación en cascada tras horas de funcionamiento absolutas
2: Permutación automática tras horas de funcionamiento continuo
3: Permutación automática tras horas de funcionamiento absolutas


Nota: Rel. a p2372 = 0:


Los motores implicados en la conexión/desconexión siguen una sucesión fija, y ésta depende de la configuración de 
la regulación en cascada (p2371).


Rel. a p2372 = 1:


Los motores implicados en la conexión/desconexión dependen de la lectura del contador de horas de 
funcionamiento p2380. En la conexión se conecta el motor con el menor número de horas de funcionamiento. En la 
desconexión se desconecta el motor con el mayor número de horas de funcionamiento.


Rel. a p2372 = 2:


Los motores implicados en la conexión/desconexión dependen de la lectura del contador de horas de 
funcionamiento p2380. En la conexión se conecta el motor con el menor número de horas de funcionamiento. En la 
desconexión se desconecta el motor con el mayor número de horas de funcionamiento.


Además, se permutan automáticamente aquellos motores que han funcionado ininterrumpidamente más tiempo del 
ajustado en p2381.


Con p2371 = 4 (tres motores iguales) la permutación sólo afecta a dos motores si en el punto de trabajo es suficiente 
con la potencia de un único motor externo.


Rel. a p2372 = 3:


Los motores implicados en la conexión/desconexión dependen de la lectura del contador de horas de 
funcionamiento p2380. En la conexión se conecta el motor con el menor número de horas de funcionamiento. En la 
desconexión se desconecta el motor con el mayor número de horas de funcionamiento.


Además, se permutan automáticamente aquellos motores que han funcionado en total más tiempo del ajustado en 
p2382.


Rel. a p2372 = 2, 3:


Esta permutación automática sólo es posible si no está funcionando el motor para ella previsto. Si están funcionando 
todos los motores no es posible permutar, y esto se señaliza con la alarma A07427.


El modo de auto permutación sólo es posible si p2371 = 2, 4 (motores de igual tamaño).


Descripción: Umbral para la conexión retardada o la desconexión instantánea de motores externos. La conexión se activa 
cuando, simultáneamente, se alcance la velocidad máxima y haya transcurrido el tiempo de espera p2374.


Dependencia: Ver también: p2374


Descripción: Tiempo de espera adicional para conectar motores externos a la red después de que el error de regulación del 
regulador tecnológico haya superado el umbral p2373 y el motor haya alcanzado la velocidad máxima.


Dependencia: Ver también: p2373


Nota: No se espera el fin de esta temporización si la señal de error a la entrada del regulador tecnológico supera el umbral 
corrector p2376.


p2373 Regulación en cascada Umbral de conmutación / Reg_casc Umbr_conm
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 200.0 [%] 20.0 [%]


p2374 Regulación en cascada Retardo de conexión / Reg_casc Ret_conex
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [s] 650 [s] 30 [s]
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Descripción: Tiempo de espera adicional para desconectar motores externos de la red después de que el error de regulación del 
regulador tecnológico haya superado el umbral p2373 y el motor haya alcanzado la velocidad mínima p1080.


Dependencia: Ver también: p2373, p2376


Nota: No se espera el fin de esta temporización si la señal de error a la entrada del regulador tecnológico supera el umbral 
corrector -p2376.


Descripción: Umbral para la conexión o desconexión instantánea de motores externos.


Nota: La conexión de motores se lleva a cabo inmediatamente, sin esperar a que transcurra el retardo p2374, cuando 
simultáneamente se alcanza la velocidad máxima y la señal de error a la entrada del regulador tecnológico supera el 
umbral corrector p2376.


La desconexión de motores se lleva a cabo inmediatamente, sin esperar a que transcurra el retardo p2375, cuando 
simultáneamente se alcanza la velocidad mínima y la señal de error a la entrada del regulador tecnológico supera el 
umbral corrector p2376.


Descripción: Tras haber conectado o desconectado un motor externo, tiempo durante el que no es posible conectar o 
desconectar más motores usando la regulación en cascada. De este modo se evitan las maniobras duplicadas.


Descripción: Ajusta la velocidad a la que llegará el accionamiento principal directamente tras la conexión o desconexión de un 
motor externo.


El valor del parámetro está referido a la velocidad máxima (p1082).


p2375 Regulación en cascada Retardo de desconexión / Reg_casc Ret_desc
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [s] 650 [s] 30 [s]


p2376 Regulación en cascada Umbral corrector / Reg_casc Umbr_corr
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 200.0 [%] 25.0 [%]


p2377 Regulación en cascada Tiempo de enclavamiento / Reg_casc t_encl
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [s] 650 [s] 0 [s]


p2378 Regulación en cascada Velocidad de conexión/desconexión / Reg_casc n_con/des
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [%] 100.0 [%] 50.0 [%]
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Descripción: Visualiza la palabra de estado de la regulación en cascada.


Descripción: Visualiza las horas de funcionamiento para los motores externos.


La lectura sólo puede resetearse a cero.


Índice: [0] = Motor 1
[1] = Motor 2
[2] = Motor 3


Descripción: Límite de tiempo para el funcionamiento ininterrumpido de los motores externos.


El tiempo de funcionamiento continuo se empieza a contar cuando se conecta el motor a la red. Y termina cuando se 
desconecta el motor de la red.


Descripción: Límite de tiempo para el tiempo de funcionamiento absoluto de los motores externos.


Con cada conexión aumenta el tiempo de funcionamiento absoluto de un motor externo.


r2379.0...7 CO/BO: Regulación en cascada Palabra de estado / Reg_casc ZSW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Arrancar motor 1 externo Sí No -
01 Arrancar motor 2 externo Sí No -
02 Arrancar motor 3 externo Sí No -
03 Conectar motor Sí No -
04 Conexión/desconexión activa Sí No -
05 Todos motores act Sí No -
06 Sustitución automática imposible Sí No -
07 Alarma activa Sí No -


p2380[0...2] Regulación en cascada Horas de funcionamiento / Reg_casc h_func
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.0 [h] 340.28235E36 [h] 0.0 [h]


p2381 Regulación en cascada Tiempo máximo para funcionamiento continuo / 
Reg_casc t_máx
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.1 [h] 100000.0 [h] 24.0 [h]


p2382 Regulación en cascada Límite tiempo de funcionamiento absoluto / 
Reg_casc t_máx fun
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.1 [h] 100000.0 [h] 24.0 [h]
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Descripción: Selecciona el modo de parada de los motores cuando se recibe un comando DES.


Rel. a p2383 = 1:


Con DES1 los motores externos se desconectan de la red en el orden 3 - 2 - 1. Entre cada una de las maniobras de 
desconexión se espera la temporización p2387. El motor principal no se desconecta hasta después de haberse 
desconectado todos los motores externos.


Con DES2 y DES3 los motores externos y el motor principal se desconectan inmediatamente con la orden DES 
(idéntico comportamiento que con p2383 = 0).


Valor: 0: Detección normal
1: Detección secuenc.


Precaución: Con p2383 = 1 y comando DES1 presente, el motor principal no se para hasta que se han desconectado todos los 
motores externos y ha transcurrido la temporización p2387. La desconexión de los motores externos permite 
acelerar de nuevo el motor principal.


Descripción: Una vez que se cumplen las condiciones para la conexión, tiempo que se espera antes de conectar un motor 
externo.


En este tiempo se retarda el seteo del bit de estado correspondiente (r2379) para el control de los contactores y del 
arrancador, mientras que el motor principal decelera, entre tanto, a la velocidad de conexión (p2378).


Descripción: Tiempo durante el que se mantiene la velocidad de conexión (ver p2378) del motor principal una vez que se ha 
conectado un motor externo y aquél ha sido decelerado hasta ella.


Descripción: Una vez que se cumplen las condiciones para la desconexión, tiempo que se espera antes de desconectar un motor 
externo.


En este tiempo se retarda el reseteo del bit de estado correspondiente (r2379) para el control de los contactores y 
del arrancador, mientras que el motor principal acelera, entre tanto, a la velocidad de desconexión (p2378).


p2383 Regulación en cascada Secuencia de desconexión / Reg_casc sec_desc
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p2384 Regulación en cascada Motor Retardo de conexión / Reg_casc t_ret_con
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 999.000 [s] 0.000 [s]


p2385 Regulación en cascada Tiempo de parada Velocidad de conexión / 
R_casc t_par n_con
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 999.000 [s] 0.000 [s]


p2386 Regulación en cascada Motor Retardo de desconexión / Reg_casc t_ret_des
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 999.000 [s] 0.000 [s]
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Descripción: Tiempo durante el que se mantiene la velocidad de desconexión (ver p2378) del motor principal una vez que se ha 
conectado un motor externo y aquél ha sido acelerado hasta ella.


Descripción: Ajusta la velocidad de giro inicial para la función "Modo de hibernación".


La velocidad de giro total de este umbral de activación se encuentra en la suma de velocidad de giro mínima p1080 
y p2390.


Si la velocidad de giro de consigna queda por debajo de esta velocidad de giro inicial, se inicia el retardo en p2391. 
Si no se alcanza el umbral de rearranque antes de que transcurra el retardo, se mantiene la velocidad de giro Boost 
del modo de hibernación p2395 durante el intervalo p2394 y, a continuación, se detiene el motor a través de la 
rampa de deceleración del canal de consigna. El accionamiento se desconecta (modo de hibernación activo). El 
accionamiento se vuelve a conectar automáticamente en cuanto la consigna de velocidad de giro sobrepase el 
umbral de rearranque.


Nota: Al finalizar la puesta en marcha, la velocidad de giro inicial para el modo de hibernación se define al 4% de la 
velocidad nominal.


Descripción: Ajusta el retardo en la función "Modo de hibernación".


Para que se pueda desconectar el accionamiento (bloqueo de impulsos), no debe darse ninguna condición de 
rearranque durante este periodo.


Dependencia: Ver también: p2390, p2392, p2393


Descripción: Ajusta el valor de arranque para la reconexión del motor en la función "Modo de hibernación".


Si el modo de hibernación está activado, el regulador tecnológico sigue trabajando y entrega una consigna de 
velocidad al canal de consigna. Como el accionamiento está desconectado, aparece un error de regulación en la 
entrada del regulador tecnológico. En cuanto éste sobrepase el valor de rearranque p2392, el accionamiento se 
conecta automáticamente y la consigna de velocidad se lleva a través de la rampa de aceleración del canal de 
consigna a 1,05 * (p1080 + p2390).


Nota: Al terminar la puesta en marcha, el valor de rearranque se establece al 5%.


p2387 Regulación en cascada Tiempo de parada Velocidad de desconexión / 
R_casc t_par n_des
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 999.000 [s] 0.000 [s]


p2390[0...n] Modo de hibernación Velocidad giro inicial / MHibern n_inic
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 7038


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [1/min] 21000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p2391[0...n] Modo hibernación retardo / MHibern t_retardo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7038


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [s] 3599 [s] 120 [s]


p2392 Modo hibernación Valor rearranque con regulador tecnológico / MHiber Rarr c tec
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_1 Selección de unidad: p0595 Esq. funcion.: 7038


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [%] 200.000 [%] 0.000 [%]
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Descripción: Ajusta la velocidad de rearranque para la reconexión del motor en la función "Modo de hibernación".


Si el modo de hibernación está activado, se sigue entregando una consigna de velocidad al canal de consigna. Si la 
consigna vuelve a aumentar y sobrepasa la velocidad de rearranque, se conecta automáticamente el accionamiento 
y la consigna de velocidad se lleva a través de la rampa de aceleración del canal de consigna a p1080 + p2390 + 
p2393.


La velocidad de rearranque es la suma de la velocidad mínima p1080, la velocidad inicial de modo de hibernación 
p2390 y la velocidad relativa de rearranque p2393.


Dependencia: Ver también: p1080


Nota: Al salir de la puesta en marcha, el parámetro se establece al 6% de la velocidad nominal.


Descripción: Ajusta el intervalo Boost en la función "Modo de hibernación".


Antes de que el accionamiento se desconecte definitivamente (modo de hibernación), la velocidad de consigna para 
el tiempo establecido en p2394 se lleva a la velocidad Boost p2395. Según la aplicación, se pueden alargar de esta 
forma los intervalos del modo de hibernación.


Precaución: Durante el intervalo en el que se mantiene la velocidad Boost, el regulador no está engranado. Por eso hay que 
asegurar, por ejemplo en aplicaciones de bomba, que el tanque no se desborde por el Boost adicional. En 
compresores hay que asegurar que no se genere sobrepresión debido a la velocidad Boost.


Nota: Con p2394 = 0 s es aplicable:


No se alcanza una velocidad Boost.


Descripción: Ajusta la velocidad Boost en la función "Modo de hibernación".


El motor se acelera a la velocidad Boost del modo de hibernación a p2395 durante el periodo Boost del modo de 
hibernación p2394, antes de que se pare en la rampa de deceleración del canal de consigna (p1121) y se 
desconecte (bloqueo de impulso).


Dependencia: Ver también: p2394


Precaución: Durante el intervalo en el que se mantiene la velocidad Boost, el regulador no está engranado. Por eso hay que 
asegurar, por ejemplo en aplicaciones de bomba, que el tanque no se desborde por el Boost adicional. En 
compresores hay que asegurar que no se genere sobrepresión debido a la velocidad Boost.


p2393[0...n] Hibernación Velocidad rearr. relat. sin regulador tecnológico / MHiber Rarr s tec
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 7038


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [1/min] 21000.000 [1/min] 0.000 [1/min]


p2394[0...n] Modo de hibernación intervalo Boost / MHiber t_Boost
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7038


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [s] 3599 [s] 0 [s]


p2395[0...n] Modo de hibernación velocidad Boost / MHiber n_Boost
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2000 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 7038


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [1/min] 21000.000 [1/min] 0.000 [1/min]
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Descripción: Ajusta el tiempo de desconexión máximo en la función "Modo de hibernación".


Si el accionamiento se encuentra en el modo de hibernación (bloqueo de impulso), este se volverá a conectar como 
muy tarde después del transcurso del tiempo máximo de desconexión. Si las condiciones de rearranque se cumplen 
antes, la conexión también tiene lugar antes.


Peligro: El accionamiento se conecta automáticamente como muy tarde después del transcurso del tiempo máximo de 
desconexión.


Precaución: El accionamiento se conecta automáticamente después del transcurso del tiempo máximo de desconexión y se 
acelera hasta la velocidad de giro inicial. Sólo tras alcanzar esta velocidad, el regulador tecnológico volverá a estar 
activo (con p2398 = 1).


Según la aplicación, por ejemplo, en el caso de bombas, debe atenderse a que el tanque no se desborde a causa de 
los arranques cíclicos o que en los compresores no se genere sobrepresión.


Nota: La reconexión automática por expiración del tiempo máximo de desconexión se desactiva ajustando p2396 = 0 s.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la velocidad de salida actual con la función "Modo de hibernación".


Nota: Si la velocidad Boost o la inicial no están activadas, se indica cero.


Descripción: Ajusta el modo de operación para la función "Modo de hibernación".


Valor: 0: Modo de hibernación bloqueado
1: Modo hibernación activado


Dependencia: Ver también: p2200, p2251


Ver también: A07325


Precaución: Si la función "Modo de hibernación" está activada, el motor puede rearrancar automáticamente.


Nota: Al activar la función "Modo de hibernación" (p2398 = 1), el comportamiento de esta se define según si el regulador 
tecnológico está conectado (Closed Loop) o desconectado (Open Loop).


A través de la entrada de binector p2200 se habilita el regulador tecnológico, y en p2251 se ajusta su modo.


p2200 = 0, p2251 = 0:


El modo de hibernación funciona sin regulador tecnológico (Open loop).


p2200 = 1, p2251 = 0:


La hibernación funciona con regulador tecnológico (Closed loop).


p2396[0...n] Modo hibernación Tiempo de desconexión máximo / MHiber t_Des máx
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7038


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [s] 863999 [s] 0 [s]


r2397[0...1] CO: Modo de hibernación Velocidad de salida actual / MHiber n_sal act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 7038


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]


p2398 Modo de hibernación Modo operación / MHiber Mod_op
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7038


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de estado en la función "Modo de hibernación".


Dependencia: Ver también: p2398


Ver también: A07325


Descripción: Ajusta, y saca por conector, un valor porcentual fijo.


Dependencia: Ver también: p2901, r2902, p2930


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Nota: El valor puede usarse para interconectar un escalado (p. ej. escalado de la consigna principal).


Descripción: Ajusta, y saca por conector, un valor porcentual fijo.


Dependencia: Ver también: p2900, p2930


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Nota: El valor puede usarse para interconectar un escalado (p. ej. escalado de la consigna adicional).


r2399.0...8 CO/BO: Modo hibernación palabra de estado / MHiber ZSW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7038


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Modo de hibernación habilitado (p2398 <> 


0)
Sí No -


01 Modo hibernación activo Sí No -
02 Modo hibernación Tiempo de retardo activo Sí No -
03 Modo hibernación Boost activo Sí No -
04 Modo hibernación Motor desconectado Sí No -
05 Modo hibernación desconectado, 


rearranque cíclico activo
Sí No -


06 Modo de hibernación Motor vuelve a 
arrancar


Sí No -


07 Modo hibernación entrega consigna total 
para generador rampa


Sí No -


08 Modo de hibernación puentea generador 
rampa en canal consigna


Sí No -


p2900[0...n] CO: Val fijo 1 [%] / Val fijo 1 [%]
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 1021


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-10000.00 [%] 10000.00 [%] 0.00 [%]


p2901[0...n] CO: Val fijo 2 [%] / Val fijo 2 [%]
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 1021


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-10000.00 [%] 10000.00 [%] 0.00 [%]
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Descripción: Visualiza, y saca por conector, valores porcentuales utilizados con frecuencia.


Índice: [0] = Valor fijo +0 %
[1] = Valor fijo +5 %
[2] = Valor fijo +10 %
[3] = Valor fijo +20 %
[4] = Valor fijo +50 %
[5] = Valor fijo +100 %
[6] = Valor fijo +150 %
[7] = Valor fijo +200 %
[8] = Valor fijo -5 %
[9] = Valor fijo -10 %
[10] = Valor fijo -20 %
[11] = Valor fijo -50 %
[12] = Valor fijo -100 %
[13] = Valor fijo -150%
[14] = Valor fijo -200 %


Dependencia: Ver también: p2900, p2901, p2930


Nota: Estas fuentes de señal pueden utilizarse, por ejemplo, para interconectar escalas.


Descripción: Ajusta, y saca por conector, un valor fijo de par.


Dependencia: Ver también: p2900, p2901, r2902


Atención: Una interconexión BICO con un parámetro perteneciente a un juego de parámetros de accionamiento actúa siempre 
sobre el juego activo.


Nota: El valor puede usarse p. ej. para interconectar un par adicional.


Descripción: Visualización de los valores del modelo de flujo axial para el motor síncrono de reluctancia (RESM) para fines de 
diagnóstico.


Los valores válidos solo se muestran con bloqueo de impulsos.


Rel. a índice 0:


Visualiza la id de componente longitudinal de intensidad aplicada en Aef.


Rel. a índice 1, 2, 3:


Visualiza las curvas de saturación del flujo axial psid(id, iq):


- r2969[1]: Flujo en Vsef mediante componente longitudinal de intensidad con iq = 0


- r2969[2]: Flujo en Vsef mediante componente longitudinal de intensidad con iq = 0.5 * p2950


- r2969[3]: Flujo en Vsef mediante componente longitudinal de intensidad con iq = p2950


r2902[0...14] CO: Valores fijos [%] / Valores fijos [%]
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 1021


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p2930[0...n] CO: Val fijo M [Nm] / Val fijo M [Nm]
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: p2003 Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 1021


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-100000.00 [Nm] 100000.00 [Nm] 0.00 [Nm]


r2969[0...6] Modelos de flujo Visualización del valor / Psi_mod Vis. valor
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Rel. a índice 4, 5, 6:


Visualiza el error relativo de la inversión de intensidad (id(psid, iq) - id)/p2950:


- r2969[4]: Error mediante componente longitudinal de intensidad en iq = 0


- r2969[5]: Error mediante componente longitudinal de intensidad en iq = 0.5 * p2950


- r2969[6]: Error mediante componente longitudinal de intensidad en iq = p2950


Índice: [0] = Corriente d
[1] = Flujo d iq0
[2] = Flujo d iq1
[3] = Flujo d iq2
[4] = Corriente d Error iq0
[5] = Corriente d Error iq1
[6] = Corriente d Error iq2


Nota: RESM: Reluctance synchronous motor (motor síncrono de reluctancia)


Descripción: Ajusta la temporización de retardo para el fallo externo 3.


Dependencia: Ver también: p2108, p3111, p3112


Ver también: F07862


Descripción: Ajusta la fuente de señal de habilitación del fallo externo 3.


El fallo externo 3 se señaliza como consecuencia de la combinación con operador Y de:


- BI: p2108 negado


- BI: p3111


- BI: p3112 negado


Dependencia: Ver también: p2108, p3110, p3112


Ver también: F07862


Descripción: Ajusta la fuente de señal de habilitación negada del fallo externo 3.


El fallo externo 3 se señaliza como consecuencia de la combinación con operador Y de:


- BI: p2108 negado


- BI: p3111


- BI: p3112 negado


Dependencia: Ver también: p2108, p3110, p3111


Ver también: F07862


p3110 Fallo externo 3 Retardo de conexión / Fallo ext 3 t_con
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2546


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 1000 [ms] 0 [ms]


p3111[0...n] BI: Fallo externo 3 Habilitación / Fallo ext 3 Hab
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 


p3112[0...n] BI: Fallo externo 3 Habilitación negada / Fallo ext 3 Hab ne
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Visualiza, y saca por BICO, el estado de los bits de señalización NAMUR.


Los fallos y alarmas están asignados a una cierta clase de aviso y definen un determinado bit de señalización.


Nota: Rel. a bit 00:


Se ha detectado un comportamiento anómalo del hardware o del software. Efectuar un POWER ON del componente 
afectado. Si continúa apareciendo, contactar con la Hotline.


Rel. a bit 01:


Se ha producido un fallo en la alimentación de red (pérdida de fase, nivel de tensión...). Comprobar la red/los 
fusibles. Comprobar la tensión de conexión. Comprobar el cableado.


Rel. a bit 02:


La tensión en el circuito intermedio ha alcanzado un valor inadmisiblemente alto. Comprobar el dimensionado de la 
instalación (red, bobina, tensiones). Comprobar los ajustes de la unidad de alimentación.


Rel. a bit 03:


Se ha detectado un estado operativo (sobrecorriente, sobretemperatura, fallo de IGBT...) no permitido en la 
electrónica de potencia. Comprobar si es posible respetar los ciclos de carga permitidos. Comprobar las 
temperaturas ambiente (ventiladores).


Rel. a bit 04:


La temperatura en el componente ha superado el límite superior permitido. Comprobar la temperatura ambiente/la 
ventilación del armario.


Rel. a bit 05:


Se ha detectado un defecto a tierra/entre fases en los cables de potencia o en los devanados del motor. Comprobar 
los cables de potencia (conexiones). Comprobar el motor.


Rel. a bit 06:


El motor ha funcionado con parámetros (temperatura, corriente, par...) fuera de los límites permitidos. Comprobar los 
ciclos de carga y los límites ajustados. Comprobar la temperatura ambiente/la ventilación del motor.


Rel. a bit 07:


La comunicación con el control superior (conexión interna, PROFIBUS, PROFINET...) está averiada o interrumpida. 
Comprobar el estado del control superior. Comprobar el enlace/cableado de la comunicación. Comprobar la 
configuración/velocidades del bus.


Rel. a bit 08:


Una de las vigilancias del funcionamiento seguro (Safety) ha detectado un fallo.


Rel. a bit 09:


Al evaluar las señales del encóder (señales de pista, marcas cero, valores absolutos...) se ha detectado un estado 
de señal no permitido. Comprobar encóder/estado de señales del encóder. Respetar la frecuencias máximas 
permitidas.


Rel. a bit 10:


La comunicación interna entre los componentes SINAMICS está averiada o interrumpida. Comprobar el cableado 
DRIVE-CLiQ. Procurar una instalación con compatibilidad electromagnética. Respetar las capacidades 
funcionales/velocidades máximas permitidas.


r3113.0...15 CO/BO: Bits señaliz. NAMUR / Bits NAMUR
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Fallo electrónica información 


convertidor/error de software
Sí No -


01 Fallo red Sí No -
02 Sobretensión en circuito intermedio Sí No -
03 Error Electrónica de potencia convertidor Sí No -
04 Sobretemperatura convertidor Sí No -
05 Defecto a tierra Sí No -
06 Sobrecarga motor Sí No -
07 Error bus Sí No -
08 Desconexión de seguridad externa Sí No -
10 Fallo comunicación interna Sí No -
11 Fallo alimentación Sí No -
15 Otros fallos Sí No -







2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


338 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


Rel. a bit 11:


La alimentación está averiada o interrumpida. Comprobar la alimentación y sus componentes asociados (red, filtros, 
bobinas, fusibles...). Comprobar la regulación de la alimentación.


Rel. a bit 15:


Fallo agrupado. Determinar la causa del fallo exacta usando la herramienta de puesta en marcha.


Descripción: Ajuste para reparametrizar todos los avisos Safety a fallos y alarmas.


El firmware decide el correspondiente tipo de aviso durante la conmutación.


0: Los avisos Safety no están reparametrizados


1: Los avisos Safety están reparametrizados


Nota: Un cambio sólo surte efecto tras POWER ON.


Descripción: Visualiza el componente del fallo aparecido.


Valor: 0: Sin asignación
1: Control Unit
2: Power Module
3: Motor


Dependencia: Ver también: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136, r3122


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


La estructura de la memoria de fallos y la asignación de los índices se representa en r0945.


Descripción: Visualiza el componente de la alarma aparecida.


Valor: 0: Sin asignación
1: Control Unit
2: Power Module
3: Motor


Dependencia: Ver también: r2110, r2122, r2123, r2124, r2125, r2134, r2145, r2146, r3123


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


La estructura de la memoria de alarmas y la asignación de los índices se representa en r2122.


p3117 Modificar tipo de avisos Safety / Mdf tipo avis SI
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


r3120[0...63] Fallo de componente / Fallo componente
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 - 


r3121[0...63] Alarma de componente / Alarma componente
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 - 
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Descripción: Visualiza los atributos de diagnóstico del fallo aparecido.


Dependencia: Ver también: r0945, r0947, r0948, r0949, r2109, r2130, r2133, r2136, r3120


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


La estructura de la memoria de fallos y la asignación de los índices se representa en r0945.


Rel. a bit 20 ... 16:


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 0, 0, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 0: Sin ocupar


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 0, 0, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 1: Fallo de hardware/software


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 0, 1, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 2: Fallo de red


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 0, 1, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 3: Fallo en tensión de alimentación


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 1, 0, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 4: Fallo en circuito intermedio


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 1, 0, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 5: Electrónica de potencia averiada


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 1, 1, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 6: Exceso de temperatura en componente 
electrónico


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 1, 1, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 7: Defecto a tierra/entre fases detectado


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 0, 0, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 8: Sobrecarga del motor


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 0, 0, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 9: Comunicación con el controlador superior 
averiada


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 0, 1, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 10: El canal de vigilancia seguro ha detectado 
fallos


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 0, 1, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 11: Posición/velocidad real errónea o no disponible


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 1, 0, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 12: Comunicación interna (DRIVE-CLiQ) averiada


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 1, 0, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 13: Alimentación averiada


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 1, 1, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 14: Chopper de frenado/Braking Module averiado


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 1, 1, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 15: Filtro de red averiado


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 1, 0, 0, 0, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 16: Valor medido externo/estado de señal fuera del 
rango permitido


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 1, 0, 0, 0, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 17: Aplicación/función tecnológica averiada


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 1, 0, 0, 1, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 18: Error en 
parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 1, 0, 0, 1, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 19: Fallo general del accionamiento


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 1, 0, 1, 0, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 20: Unidad auxiliar averiada


r3122[0...63] Atributos de diagnóstico Fallo / Atrib_diag Fallo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Sustitución de hardware recomendada Sí No -
15 Aviso desaparecido Sí No -
16 Clase de error PROFIdrive Bit 0 High Low -
17 Clase de error PROFIdrive Bit 1 High Low -
18 Clase de error PROFIdrive Bit 2 High Low -
19 Clase de error PROFIdrive Bit 3 High Low -
20 Clase de error PROFIdrive Bit 4 High Low -
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Descripción: Visualiza los atributos de diagnóstico de la alarma aparecida.


Dependencia: Ver también: r2110, r2122, r2123, r2124, r2125, r2134, r2145, r2146, r3121


Nota: Loa parámetros de la memoria se actualizan cíclicamente en la tarea de fondo (ver señal de estado en r2139).


La estructura de la memoria de alarmas y la asignación de los índices se representa en r2122.


Rel. a bits 12, 11:


Estos bits de estado sirven para clasificar en clases de alarma internas y se utilizan exclusivamente para fines de 
diagnóstico en algunos sistemas de automatización con funcionalidad SINAMICS integrada.


Rel. a bit 20 ... 16:


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 0, 0, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 0: Sin ocupar


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 0, 0, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 1: Fallo de hardware/software


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 0, 1, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 2: Fallo de red


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 0, 1, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 3: Fallo en tensión de alimentación


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 1, 0, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 4: Fallo en circuito intermedio


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 1, 0, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 5: Electrónica de potencia averiada


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 1, 1, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 6: Exceso de temperatura en componente 
electrónico


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 0, 1, 1, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 7: Defecto a tierra/entre fases detectado


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 0, 0, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 8: Sobrecarga del motor


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 0, 0, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 9: Comunicación con el controlador superior 
averiada


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 0, 1, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 10: El canal de vigilancia seguro ha detectado 
fallos


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 0, 1, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 11: Posición/velocidad real errónea o no disponible


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 1, 0, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 12: Comunicación interna (DRIVE-CLiQ) averiada


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 1, 0, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 13: Alimentación averiada


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 1, 1, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 14: Chopper de frenado/Braking Module averiado


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 0, 1, 1, 1, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 15: Filtro de red averiado


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 1, 0, 0, 0, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 16: Valor medido externo/estado de señal fuera del 
rango permitido


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 1, 0, 0, 0, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 17: Aplicación/función tecnológica averiada


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 1, 0, 0, 1, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 18: Error en 
parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 1, 0, 0, 1, 1 --> PROFIdrive clase de aviso 19: Fallo general del accionamiento


Bit 20, 19, 18, 17, 16 = 1, 0, 1, 0, 0 --> PROFIdrive clase de aviso 20: Unidad auxiliar averiada


r3123[0...63] Atributos de diagnóstico Alarma / Atrib_diag Alarma
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8065


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Sustitución de hardware recomendada Sí No -
11 Clase de alarma bit 0 High Low -
12 Clase de alarma bit 1 High Low -
13 Mantenimiento necesario Sí No -
14 Mantenimiento urgente Sí No -
15 Aviso desaparecido Sí No -
16 Clase de error PROFIdrive Bit 0 High Low -
17 Clase de error PROFIdrive Bit 1 High Low -
18 Clase de error PROFIdrive Bit 2 High Low -
19 Clase de error PROFIdrive Bit 3 High Low -
20 Clase de error PROFIdrive Bit 4 High Low -
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Descripción: Visualiza el valor del fallo más antiguo aún activo.


Dependencia: Ver también: r2131, r3132


Descripción: Visualiza el número de componente del fallo más antiguo aún activo.


Dependencia: Ver también: r2131, r3131


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la consigna de velocidad de giro de la vigilancia de carga.


Dependencia: Ver también: r2169, p2181, p2192, p2193, p3231


Ver también: A07920, A07921, A07922, F07923, F07924, F07925


Nota: El parámetro sólo es válido con p2193 = 2.


Descripción: Ajusta la desviación de velocidad de giro permitida para la vigilancia de carga (con p2193 = 2).


Dependencia: Ver también: r2169, p2181, p2193, p3230


Ver también: A07920, A07921, A07922, F07923, F07924, F07925


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la detección de pérdida de carga.


Dependencia: Ver también: p2192, p2193


Ver también: F07936


Nota: La vigilancia se activa con señal 0 en cuanto ha transcurrido el tiempo definido en p2192.


r3131 CO: Valor de fallo actual / Val fallo act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r3132 CO: Número de componente actual / Nº_comp act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p3230[0...n] CI: Vigilancia de carga de la velocidad real / Vig carga n_real
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8012, 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p3231[0...n] Vigilancia de carga Desviación de velocidad de giro / Vig_carga Desv_n
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [1/min] 210000.00 [1/min] 150.00 [1/min]


p3232[0...n] BI: Vigilancia de carga Detección de pérdida / Vig_carga Det_pérd
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 1 
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Descripción: Ajusta la constante de tiempo para el elemento PT1 para filtrar el par real.


El par real filtrado se compara con los valores umbral y sirve exclusivamente para avisos.


Descripción: Ajusta el tiempo de vigilancia para la detección de pérdida de fase del motor.


Atención: Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Con p3235 = 0 se desconecta la función


En el rearranque al vuelo de un motor en giro se desactiva automáticamente la vigilancia.


Las pérdidas de 3 fases no pueden detectarse y se muestran mediante otros avisos (p. ej. F07902).


Descripción: Para la indicación de ahorro de energía de una turbomáquina se necesita la típica característica de flujo P = f(n) con 
5 nodos de interpolación.


Este parámetro indica la potencia (P) del punto 1 en [%].


La característica está compuesta por los siguientes pares de valores:


Potencia (P)/velocidad (n)


p3320/p3321 --> Punto 1 (P1/n1)


p3322/p3323 --> Punto 2 (P2/n2)


p3324/p3325 --> Punto 3 (P3/n3)


p3326/p3327 --> Punto 4 (P4/n4)


p3328/p3329 --> Punto 5 (P5/n5)


Dependencia: Ver también: r0041, p3321, p3322, p3323, p3324, p3325, p3326, p3327, p3328, p3329


Nota: El valor de referencia para la potencia y la velocidad es la potencia nominal/velocidad nominal.


La energía ahorrada se indica en r0041.


Descripción: Para la indicación de ahorro de energía de una turbomáquina se necesita la típica característica de flujo P = f(n) con 
5 nodos de interpolación.


Este parámetro indica la velocidad (n) del punto 1 en [%].


p3233[0...n] Filtro de par real Constante de tiempo / P_real_filt T
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8013


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 1000000 [ms] 100 [ms]


p3235 Aviso de pérdida de fase del motor Tiempo de vigilancia / Pérd_fase t_vig
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 2000 [ms] 320 [ms]


p3320[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 1 / Turbomáq P1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 100.00 25.00 


p3321[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 1 / Turbomáq n1
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 100.00 0.00 
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La característica está compuesta por los siguientes pares de valores:


Potencia (P)/velocidad (n)


p3320/p3321 --> Punto 1 (P1/n1)


p3322/p3323 --> Punto 2 (P2/n2)


p3324/p3325 --> Punto 3 (P3/n3)


p3326/p3327 --> Punto 4 (P4/n4)


p3328/p3329 --> Punto 5 (P5/n5)


Dependencia: Ver también: r0041, p3320, p3322, p3323, p3324, p3325, p3326, p3327, p3328, p3329


Nota: El valor de referencia para la potencia y la velocidad es la potencia nominal/velocidad nominal.


La energía ahorrada se indica en r0041.


Descripción: Para la indicación de ahorro de energía de una turbomáquina se necesita la típica característica de flujo P = f(n) con 
5 nodos de interpolación.


Este parámetro indica la potencia (P) del punto 2 en [%].


Dependencia: Ver también: r0041, p3320, p3321, p3323, p3324, p3325, p3326, p3327, p3328, p3329


Nota: El valor de referencia para la potencia y la velocidad es la potencia nominal/velocidad nominal.


La energía ahorrada se indica en r0041.


Descripción: Para la indicación de ahorro de energía de una turbomáquina se necesita la típica característica de flujo P = f(n) con 
5 nodos de interpolación.


Este parámetro indica la velocidad (n) del punto 2 en [%].


Dependencia: Ver también: r0041, p3320, p3321, p3322, p3324, p3325, p3326, p3327, p3328, p3329


Nota: El valor de referencia para la potencia y la velocidad es la potencia nominal/velocidad nominal.


La energía ahorrada se indica en r0041.


Descripción: Para la indicación de ahorro de energía de una turbomáquina se necesita la típica característica de flujo P = f(n) con 
5 nodos de interpolación.


Este parámetro indica la potencia (P) del punto 3 en [%].


Dependencia: Ver también: r0041, p3320, p3321, p3322, p3323, p3325, p3326, p3327, p3328, p3329


Nota: El valor de referencia para la potencia y la velocidad es la potencia nominal/velocidad nominal.


La energía ahorrada se indica en r0041.


p3322[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 2 / Turbomáq P2
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 100.00 50.00 


p3323[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 2 / Turbomáq n2
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 100.00 25.00 


p3324[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 3 / Turbomáq P3
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 100.00 77.00 
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Descripción: Para la indicación de ahorro de energía de una turbomáquina se necesita la típica característica de flujo P = f(n) con 
5 nodos de interpolación.


Este parámetro indica la velocidad (n) del punto 3 en [%].


Dependencia: Ver también: r0041, p3320, p3321, p3322, p3323, p3324, p3326, p3327, p3328, p3329


Nota: El valor de referencia para la potencia y la velocidad es la potencia nominal/velocidad nominal.


La energía ahorrada se indica en r0041.


Descripción: Para la indicación de ahorro de energía de una turbomáquina se necesita la típica característica de flujo P = f(n) con 
5 nodos de interpolación.


Este parámetro indica la potencia (P) del punto 4 en [%].


Dependencia: Ver también: r0041, p3320, p3321, p3322, p3323, p3324, p3325, p3327, p3328, p3329


Nota: El valor de referencia para la potencia y la velocidad es la potencia nominal/velocidad nominal.


La energía ahorrada se indica en r0041.


Descripción: Para la indicación de ahorro de energía de una turbomáquina se necesita la típica característica de flujo P = f(n) con 
5 nodos de interpolación.


Este parámetro indica la velocidad (n) del punto 4 en [%].


Dependencia: Ver también: r0041, p3320, p3321, p3322, p3323, p3324, p3325, p3326, p3328, p3329


Nota: El valor de referencia para la potencia y la velocidad es la potencia nominal/velocidad nominal.


La energía ahorrada se indica en r0041.


Descripción: Para la indicación de ahorro de energía de una turbomáquina se necesita la típica característica de flujo P = f(n) con 
5 nodos de interpolación.


Este parámetro indica la potencia (P) del punto 5 en [%].


Dependencia: Ver también: r0041, p3320, p3321, p3322, p3323, p3324, p3325, p3326, p3327, p3329


Nota: El valor de referencia para la potencia y la velocidad es la potencia nominal/velocidad nominal.


La energía ahorrada se indica en r0041.


p3325[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 3 / Turbomáq n3
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 100.00 50.00 


p3326[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 4 / Turbomáq P4
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 100.00 92.00 


p3327[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 4 / Turbomáq n4
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 100.00 75.00 


p3328[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 5 / Turbomáq P5
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 100.00 100.00 
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Descripción: Para la indicación de ahorro de energía de una turbomáquina se necesita la típica característica de flujo P = f(n) con 
5 nodos de interpolación.


Este parámetro indica la velocidad (n) del punto 5 en [%].


Dependencia: Ver también: r0041, p3320, p3321, p3322, p3323, p3324, p3325, p3326, p3327, p3328


Nota: El valor de referencia para la potencia y la velocidad es la potencia nominal/velocidad nominal.


La energía ahorrada se indica en r0041.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden 1 en el control por dos hilos/control por tres hilos.


Dependencia: Ver también: p0015, p3331, p3332, r3333, p3334


Nota: El funcionamiento de esta entrada de binector depende del control por hilos que se haya ajustado en p0015.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden 2 en el control por dos hilos/control por tres hilos.


Dependencia: Ver también: p0015, p3330, p3332, r3333, p3334


Nota: El funcionamiento de esta entrada de binector depende del control por hilos que se haya ajustado en p0015.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la orden 3 en el control por dos hilos/control por tres hilos.


Dependencia: Ver también: p0015, p3330, p3331, r3333, p3334


Nota: El funcionamiento de esta entrada de binector depende del control por hilos que se haya ajustado en p0015.


Descripción: Visualiza la palabra de mando en el control por dos hilos/control por tres hilos.


Las señales de mando dependen del control por hilos que se haya ajustado en p0015 y de los estados de señal de 
las entradas digitales.


p3329[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 5 / Turbomáq n5
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 100.00 100.00 


p3330[0...n] BI: Control por 2/3 hilos Orden 1 / 2/3 hilos Ord 1
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2272, 2273


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p3331[0...n] BI: Control por 2/3 hilos Orden 2 / 2/3 hilos Ord 2
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2272, 2273


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p3332[0...n] BI: Control por 2/3 hilos Orden 3 / 2/3 hilos Ord 3
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: CDS, p0170


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2273


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r3333.0...3 CO/BO: Control por 2/3 hilos Palabra de mando / 2/3 hilos STW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2272, 2273


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Dependencia: Ver también: p0015, p3330, p3331, p3332, p3334


Descripción: Ajusta el control por dos hilos/control por tres hilos.


Valor: 0: Sin control por hilos
1: Control por dos hilos Giro horario/giro antihorario 1
2: Control por dos hilos Giro horario/giro antihorario 2
3: Control por tres hilos Habilitación Giro horario/antihorario
4: Control por tres hilos Habilitación CON/Invertir


Dependencia: Ver también: p0015, p3330, p3331, p3332, r3333


Nota: El valor depende del control por hilos ajustado en p0015.


Descripción: Ajusta la configuración para el regulador de magnitud continua en el rango de rebase.


No hay regulación de magnitud continua en las etapas de potencia que también se pueden utilizar de forma 
monofásica en la red (r0204.15 = 1).


Dependencia: El modo de modulador p1802 debe habilitar el servicio en el margen de rebase. Además, el límite de rebase p1803 
debe ser superior al 103%.


Ajustar el modo de modulador p1802 = 10 si se desconecta la regulación de magnitud continua y si debe evitarse un 
rebase.


Atención: Antes de conectar la regulación de magnitud continua en el margen de rebase, debe realizarse una identificación del 
motor.


Descripción: Mediante la intensidad de freno combinado se establece la corriente continua que se genera adicionalmente al parar 
el motor en modo de control por U/f para aumentar la eficacia de frenado.


El frenado combinado es una superposición de la función de freno CC con el frenado regenerativo (por recuperación 
en la rampa) tras DES1 o DES3. De esta forma se puede conseguir un frenado con frecuencia de motor regulada y 
una entrada de energía mínima en el motor.


Mediante la optimización del tiempo de deceleración y del frenado combinado se consigue un frenado eficaz sin 
utilizar componentes de hardware adicionales.


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 CON Sí No -
01 Invertir Sí No -
02 CON/Invertir Sí No -
03 Invertir Sí No -


p3334 Control por 2/3 hilos Selección / 2/3 hilos Selecc
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2272, 2273


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4 0 


p3855[0...n] Regulador de magnitud continua Configuración / Reg_mag_cont conf
PM230


PM240


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,5 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6797, 6844, 6855


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0111 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Regulador de magnitud continua Con Sí No -
01 Ancho de banda incrementado Sí No -
02 7. Armónico reducido Sí No -
03 Filtro activo Sí No -


p3856[0...n] Intensidad de freno combinado / I_freno_comb
PM240 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [%] 250.00 [%] 0.00 [%]
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Dependencia: La intensidad de freno combinado se activa sólo cuando la tensión del circuito intermedio sobrepasa el umbral en 
r1282.


El frenado combinado no funciona en los siguientes casos:


- Frenado por corriente continua activado (p1230, r1239).


- Motor todavía sin magnetizar (p. ej., en el rearranque al vuelo).


- Regulación vectorial parametrizada (p1300 >= 20).


- Motor síncrono utilizado (p0300 = 2xx).


Atención: Un aumento de la intensidad de frenado mejora en general la eficacia de frenado al parar el motor. Sin embargo, si 
se ajusta un valor demasiado alto, puede producirse una desconexión por sobreintensidad o defecto a tierra.


Recomendación: p3856 < 100% x (r0209 - r0331)/p0305/2


Mediante el frenado combinado se genera en el motor una intensidad con ondulación de rotación frecuente. Cuanto 
más alta sea la intensidad de freno ajustada, mayores serán también las ondulaciones resultantes, sobre todo si 
está activa también la regulación Vdc_máx (véase p1280).


Nota: El valor de parámetro se introduce en relación con la intensidad asignada del motor (p0305).


Con p3856 = 0% se desactiva el frenado combinado.


Descripción: Ajusta la ganancia proporcional del regulador de magnitud continua para el margen de rebase.


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral del regulador de magnitud continua.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la palabra de estado de la regulación de magnitud continua.


Dependencia: Ver también: p3856


p3857[0...n] Regulador de magnitud continua Ganancia P / Reg_DC Kp
PM230


PM240


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6797


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 100000.000 0.000 


p3858[0...n] Regulador de magnitud continua Tiempo de acción integral / Reg_DC Tn
PM230


PM240


Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1,3,4 Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6797


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [ms] 1000.00 [ms] 2.00 [ms]


r3859.1 CO/BO: Regulación de magnitud continua Palabra de estado / Reg_DC ZSW
PM230 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6797


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
01 Regulación de magnitud continua en 


margen de rebase activa
Sí No -
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Descripción: Visualiza, y saca por conector, la palabra de estado del frenado combinado y la regulación de magnitud continua.


Dependencia: Ver también: p3856


Descripción: Ajusta la fuente de señal para activar el modo de emergencia (ESM) a través de entrada digital.


Con ayuda de esta función, el motor puede utilizarse todo el tiempo necesario (p. ej., para aspirar humos).


BI: p3880 = Señal 1:


El modo de emergencia está activado.


BI: p3880 = Señal 0:


El modo de emergencia está desactivado.


Dependencia: Ver también: p3881, p3882, p3883, p3884, r3887, p3888, r3889


Advertencia: Al activar el modo de emergencia (BI: p3880 = Señal 1), el motor gira de inmediato de acuerdo con la fuente de 
consigna configurada. Mientras está activado el modo de emergencia, no se puede parar el motor con órdenes DES.


Nota: ESM: Essential Service Mode (modo de emergencia)


Fuentes de señal permitidas:


- BO: r0722.x (high active)


- BO: r0723.x (low active), x = 0 ... 5, 11, 12


Descripción: Ajusta la fuente de consigna para el modo de emergencia (ESM).


Valor: 0: Última consigna conocida (r1078 filtrado)
1: Consigna de velocidad prefijada 15 (p1015)
2: Control Unit Entrada analógica 0 (AI 0, r0755[0])
3: Bus de campo
4: Regulador tecnol.
6: Habilitación de la reacción DES1
7: Habilitación de la reacción DES2


Advertencia: Relativo a p3881 = 4:


Si el regulador tecnológico se ajusta como fuente de señal, éste también debe configurarse previamente. Se debe 
ajustar p2251 = 0.


Nota: ESM: Essential Service Mode (modo de emergencia)


Cuando el modo de emergencia está activado, se visualiza la consigna de velocidad efectiva en r1114.


r3859.0...1 CO/BO: Frenado combinado/Regulación magnitud continua Palabra de estado / 
Fr_comb/Reg_DC ZSW


PM240 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 6797


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Frenado combinado activo Sí No -
01 Regulación de magnitud continua en 


margen de rebase activa
Sí No -


p3880 BI: ESM Activación Fuente de señal / ESM Act F_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7033


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p3881 ESM Fuente consign / ESM Fuente_cons
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7033


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 7 0 
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Relativo a p3881 = 0:


La última consigna conocida solo puede transmitirse de forma segura si antes de la activación del modo de 
emergencia ha estado presente de manera continua durante al menos 30 s. Si esta condición no se cumple, se 
utiliza la consigna de velocidad prefijada 15 (p1015).


Relativo a p3881 = 6:


n_real = 0: Supresión de impulsos y bloqueo de conexión.


n_real > 0: Frenado en la rampa de deceleración (p1121), supresión de impulsos y bloqueo de conexión.


Relativo a p3881 = 7:


n_real = 0: Supresión de impulsos y bloqueo de conexión.


n_real > 0: Supresión inmediata de impulsos y bloqueo de conexión.


Descripción: Ajusta la fuente de consigna alternativa para el modo de emergencia (ESM).


Esta fuente de consigna se utiliza si se pierde la fuente de consigna ajustada en p3881.


Valor: 0: Última consigna conocida (r1078 filtrado)
1: Consigna de velocidad prefijada 15 (p1015)
2: Velocidad máxima (p1082)


Dependencia: Ver también: p3881


Nota: ESM: Essential Service Mode (modo de emergencia)


La fuente de consigna alternativa solo actúa con p3881 = 2, 3, 4.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el sentido de giro durante el modo de emergencia (ESM).


p3883 = Señal 1:


Inversión del sentido de giro de la consigna parametrizada para el modo de emergencia.


p3883 = Señal 0:


Se conserva el sentido de giro de la consigna parametrizada para el modo de emergencia.


Advertencia: La inversión del sentido de giro no se tiene en cuenta si está ajustado p3881 = 4 (regulador tecnológico) y el 
regulador tecnológico también está activo como fuente de consigna.


Nota: ESM: Essential Service Mode (modo de emergencia)


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la consigna con p3881 = 4 (regulador tecnológico) en el modo de emergencia (ESM).


Dependencia: Ver también: p3881


Nota: ESM: Essential Service Mode (modo de emergencia)


Relativo a p3884 = 0:


El regulador tecnológico utiliza la consigna de p2253.


p3882 ESM Fuente de consignas alternativa / ESM F_cons altern
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7033


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 0 


p3883 BI: ESM Sentido de giro Fuente de señal / ESM Sent gir F_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7033


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p3884 CI: ESM Consigna Regulador tecnológico / ESM Cons Reg_tec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7033


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Visualiza el número de activaciones y fallos aparecidos del modo de emergencia (ESM).


Índice: [0] = Activaciones del modo de emergencia
[1] = Fallos durante el modo de emergencia


Dependencia: Ver también: p3888


Nota: ESM: Essential Service Mode (modo de emergencia)


Descripción: Ajusta el reseteo de los contadores del número de activaciones y fallos del modo de emergencia (ESM).


1: Reseteo de contadores activo (r3887[0, 1])


0: Inactivo


Dependencia: Ver también: r3887


Nota: ESM: Essential Service Mode (modo de emergencia)


Tras resetear los contadores, el parámetro vuelve a ajustarse a cero automáticamente.


Descripción: Visualiza, y saca por BICO, la palabra de estado del modo de emergencia (ESM).


Nota: ESM: Essential Service Mode (modo de emergencia)


r3887[0...1] ESM Número de activaciones/fallos / ESM Núm act/ fall
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7033


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p3888 ESM Resetear número de activaciones/fallos / ESM R n act/ fall
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7033


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


r3889.0...10 CO/BO: ESM Palabra estado / ESM ZSW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7033


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Modo de emergencia (ESM) activado Sí No -
01 Sentido de giro invertido Sí No -
02 Señal de consigna perdida Sí No -
03 Regulador tecnológico Valor real perdido 


(p2264)
Sí No -


04 Bypass activo Sí No -
05 Consigna Regulador tecnológico 


parametrizado (p3884)
Sí No -


06 Regulador tecnológico activo durante modo 
de emergencia


Sí No -


09 Reacción DES1/DES2 activada Sí No -
10 Rearranque automático interrumpido 


(F07320)
Sí No -
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Descripción: Finalización de la puesta en marcha rápida (p0010 = 1) con cálculo automático de todos los parámetros de todos los 
juegos de datos de accionamiento existentes que dependen de los valores entrados durante dicha operación.


p3900 = 1 conduce primeramente a un reset (ajuste de fábrica como p0970 = 1) de todos los parámetros del objeto 
de accionamiento, pero sin sobrescribir los valores entrados en la puesta en marcha rápida.


Seguidamente se restablecen las interconexiones de la selección de telegramas PROFIBUS PZD (p0922) y las 
interconexiones vía p15 y p1500, y se calculan todos los parámetros de motor, control y regulación dependientes (de 
acuerdo a p0340 = 1).


p3900 = 2 incluye el restablecimiento de las interconexiones de la selección de telegramas PROFIBUS PZD (p0922) 
y las interconexiones vía p15 y p1500, así como los cálculos de acuerdo a p0340 = 1.


p3900 = 3 incluye sólo el cálculo de los parámetros de motor, control y regulación de acuerdo a p0340 = 1.


Valor: 0: Ninguna parametrización rápida
1: Parametrización rápida tras reset de parámetros
2: Parametrización rápida (sólo) para parámetros BICO y del motor
3: Parametrización rápida (sólo) para parámetros del motor


Atención: Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Nota: Al finalizar los cálculos, p3900 y p0010 se resetean automáticamente al valor cero.


Al calcular los parámetros del motor, mando y regulación (como p0340 = 1) no se sobrescriben parámetros de un 
motor de lista Siemens seleccionado.


Si no está ajustado ningún motor de lista (p0300), los siguientes parámetros se resetean con p3900 > 0 para crear 
las mismas condiciones de la primera puesta en marcha:


Motor asíncrono: p0320, p0352, p0362 ... p0369, p0604, p0605, p0626 ... p0628


Motor síncrono: p0326, p0327, p0352, p0604, p0605


Descripción: Representación de los pasos de puesta en marcha ejecutados.


Nota: Los bits individuales se activan solamente si la acción correspondiente se ha iniciado y concluido satisfactoriamente.


Si se cambian los parámetros de indicación se resetea el indicador de finalización.


p3900 Finalización puesta en marcha rápida / Fin PeM rápida
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(1) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 


r3925[0...n] Identificaciones indicador de finalización / Ident ident_final
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Parámetros de motor/regulación calculados 


(p0340 = 1, p3900 > 0)
Sí No -


02 Identific. datos del motor con éste parado 
realizada (p1910 = 1)


Sí No -


03 Medida en giro realizada (p1960 = 1, 2) Sí No -
08 Se realiza copia seguridad autom. de datos 


identificación motor
Sí No -


11 Parametrización automática como Standard 
Drive Control


Sí No -


12 Parametrización automática como Dynamic 
Drive Control


Sí No -


15 Parámetros de esquema equivalente del 
motor cambiados


Sí No -
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Descripción: Visualiza la amplitud base de la tensión alternante que se usa para identificar los datos del motor.


0:


Sin tensiones alternantes. La función está desactivada.


<0:


Determinación automática de la tensión base y el barrido/autoajuste basado en el convertidor y el motor conectado.


De lo contrario:


Tensión base de la generación de tensión alternante en voltios (barrido activo).


Descripción: Partes concluidas correctamente de la última identificación de datos de motor realizada.


Dependencia: Ver también: r3925


Nota: El parámetro es una copia de p1909.


r3926[0...n] Generación de tensión alternante Amplitud de tensión base / Gen_U alt Base
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: MDS


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [V] - [V] - [V]


r3927[0...n] Identificación de datos de motor Palabra de mando / IDMot STW
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Estimación de inductancia del estátor, no se 


mide
Sí No -


02 Estimación constante tiempo del rotor, no 
se mide


Sí No -


03 Estimación de la inductancia dispersa, no 
se mide


Sí No -


05 Determinación Tr y Lsig Evaluac. en 
dominio tiempo


Sí No -


06 Activar la amortiguación de oscilaciones Sí No -
07 Desactivar la detección de oscilaciones Sí No -
11 Desactivar medida impulsos Lq Ld Sí No -
12 Medida Desactivar resistencia rotor Rr Sí No -
14 Medida Desactivar tiempo de 


enclavamiento de las válvulas
Sí No -


15 Determinar sólo resist. estat., error tensión 
válvula, T muerto


Sí No -


16 Identificación del motor breve (calidad 
reducida)


Sí No -


17 Medición sin cálculo de parámetros de 
regulación


Sí No -


18 Tras IDMot Transición directa a servicio Sí No -
19 Tras IDMot Guardar resultados 


automáticamente
Sí No -


20 Estimar la resistencia del cable Sí No -
21 Calibrar la medida de tensión de salida Sí No -
22 Identificar solo circuito Sí No -
23 Desactivar identificación circuito Sí No -
24 Identificación circuito con 0,90 grados Sí No -
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Descripción: Partes concluidas correctamente de la última medida en giro realizada.


Dependencia: Ver también: r3925


Nota: El parámetro es una copia de p1959.


Descripción: Configura la generación de tensión en las diversas fases de la rutina de identificación del motor durante la última 
IDMot exitosa.


r3928[0...n] Medida en giro Configuración / Med en giro Config
Nivel de acceso: 3 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
01 Identificación de la característica de 


saturación
Sí No -


02 Identificación de momento de inercia Sí No -
03 Recalcular el regulador de velocidad Sí No -
04 Optimiz. de regulador de velocidad (prueba 


de oscilaciones)
Sí No -


05 Inductancia dispers. q Ident. (para 
adaptación reg. intensidad)


Sí No -


11 No modificar los parámetros del regulador 
durante la medición


Sí No -


12 Medición reducida Sí No -
13 Tras la medición, transición directa a 


servicio
Sí No -


14 Calcular Velocidad de giro real Tiempo de 
filtro


Sí No -


r3929[0...n] Identificación de datos de motor Generación de tensión modulada / IDMot Gen_U mod
Nivel de acceso: 4 Calculado: p0340 = 1 Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: DDS, p0180


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Generación tensión barrido para det. 


corrección tiempo muerto
Sí No -


01 Generación tensión barrido para det. 
resistencia estatórica


Sí No -


02 Generación tensión barrido para det. 
constante tiempo de rotor


Sí No -


03 Generación tensión barrido para det. 
inductancia dispersa


Sí No -


04 Generación tensión barrido para det. 
inductancia dispersa din.


Sí No -


05 Generación tensión barrido para det. 
inductancia magnetizante


Sí No -


08 Generación tensión alternante para det. 
corrección tiempo muerto


Sí No -


09 Generación tensión alternante para det. 
resistencia estatórica


Sí No -


10 Generación tensión alternante para det. 
constante tiempo rotor


Sí No -


11 Generación tensión alternante para det. 
inductancia dispersión


Sí No -


12 Generación tens. alternante para det. 
induct. dispers. dinámica


Sí No -


13 Generación tensión alternante para det. 
inductancia magnetizante


Sí No -
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Descripción: Visualiza los datos característicos (número A5E y versiones) de la etapa de potencia.


[0]: Número A5E xxxx (A5Exxxxyyyy)


[1]: Número A5E yyyy (A5Exxxxyyyy)


[2]: Versión de archivo (logística)


[3]: Versión de archivo (datos fijos)


[4]: Versión de archivo (datos calib)


Descripción: Sólo para el personal de servicio técnico.


Descripción: Visualiza la palabra de estado para la unidad de accionamiento.


Descripción: Visualiza la lectura del contador de interconexiones BICO modificadas de este equipo-


El contador se incrementa en uno con cada interconexión BICO modificada.


Descripción: Ajuste para confirmar todos los fallos presentes de un objeto de accionamiento.


Atención: Los avisos Safety no pueden confirmarse mediante estos parámetros.


r3930[0...4] Etapa de potencia EEPROM Datos característicos / EP DatCaract
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p3950 Parámetros de servicio técnico / Parm. servicio
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: C, U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r3974 Unidad de accionamiento Palabra de estado / Ud_accto ZSW
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Reset de software activo Sí No -
01 Bloqueada escritura de parámetros porque 


su backup está activo
Sí No -


02 Bloqueada escritura parámetros porque hay 
macro ejecutándose


Sí No -


r3978 BICO Cont. equipo / BICO Cont. equipo
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p3981 Confirmar fallos objeto de accionamiento / Fallos conf DO
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 8060


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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Nota: Para la confirmación debe modificarse el parámetro de 0 a 1.


Tras la confirmación vuelve a ponerse automáticamente a 0 el parámetro.


Descripción: Ajusta el modo para cambiar el punto o prioridad de mando/modo LOCAL.


Valor: 0: Cambiar punto de mando con STW1.0 = 0
1: Cambiar punto de mando en funcionamiento


Peligro: Si se cambia durante el funcionamiento la prioridad o punto de mando, el accionamiento puede mostrar un 
comportamiento indeseado, p. ej. aceleración a otra consigna.


Descripción: Visualiza la cantidad de parámetros para esta unidad de accionamiento.


La cantidad se compone de los parámetros específicos del equipo y los específicos del accionamiento.


Dependencia: Ver también: r0980, r0981, r0989


Descripción: Índice 0:


Visualiza el estado de arranque.


Índice 1:


Visualiza el estado de arranque parcial.


Valor: 0: no activo
1: Error fatal
10: Error
20: Resetear todos los parámetros
30: Objeto de accionamiento modificado
40: Descarga mediante software de puesta en marcha
50: Descarga de parámetros mediante software de puesta en marcha
90: Resetear la Control Unit
100: Start Inicialización
101: Sólo para fines internos en Siemens.
110: Instanciar Control Unit Base
111: Sólo para fines internos en Siemens.
112: Sólo para fines internos en Siemens.
113: Sólo para fines internos en Siemens.
114: Sólo para fines internos en Siemens.
115: Descarga de parámetros mediante software de puesta en marcha
117: Sólo para fines internos en Siemens.
150: Esperar hasta Power Module determinado
160: Evaluar el Power Module
170: Instanciar reset de la Control Unit
180: Sólo para fines internos en Siemens.
200: Primera puesta en marcha


p3985 Punto de mando Modo Selección / ManPC Sel. Modo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


r3986 Parámetros Número / Parámetros cant
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r3988[0...1] Estado arranque / Est. arranque
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 800 - 
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210: Generar paquetes de accionamiento
250: Esperar a confirmación de fallo
325: Esperar entrada del tipo de accionamiento
350: Determinar tipo de accionamiento
360: Sólo para fines internos en Siemens.
370: Esperar hasta que p0010 = 0
380: Sólo para fines internos en Siemens.
550: Llamada funciones de conversión para parámetros
625: Esperar arranque acíclico
650: Inicio régimen cíclico
660: Accionamiento Evaluar estado de PeM
670: Sólo para fines internos en Siemens.
680: Sólo para fines internos en Siemens.
690: Esperar arranque acíclico
700: Guardar parámetros
725: Esperar a cíclico
740: Comprobación de operatividad
745: Inicio de los cálculos cíclicos
750: Habilitar interrupciones
800: Inicialización acabada


Índice: [0] = Sistema
[1] = Arranque parcial


Descripción: Visualiza si está bloqueada la escritura en parámetros.


r3996[0] = 0:


La escritura de parámetros no está bloqueada.


0 < r3996[0] < 100:


La escritura de parámetros está bloqueada. El valor muestra el avance de los cálculos.


Índice: [0] = Avance de los cálculos
[1] = Causa


Nota: Rel. a índice 1:


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Descripción: Visualiza el estado de las entradas digitales de la etapa de potencia PM330.


Dependencia: Ver también: r4023


Nota: DI: Digital Input (Entrada digital)


r3996[0...1] Escritura parámetros Bloqueo Estado / Esc_par Bloq Estad
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r4022.0...3 CO/BO: PM330 Entradas digitales Estado / PM330 DI Estado
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 DI 0 (X9.3, alarma externa) High Low -
01 DI 1 (X9.4, fallo externo) High Low -
02 DI 2 (X9.5, cat. parada emergencia 0) High Low -
03 DI 3 (X9.6, cat. parada emergencia 1) High Low -
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Descripción: Visualiza el estado invertido de las entradas digitales del Power Module 330 (PM330).


Dependencia: Ver también: r4022


Nota: DI: Digital Input (Entrada digital)


Descripción: Visualiza el estado de las salidas digitales del Power Module 330 (PM330).


Nota: DO: Digital Output (Salida digital)


Descripción: Ajusta el modo de simulación para las entradas digitales de la etapa de potencia PM330.


Dependencia: La consigna para las señales de entrada se especifica vía p4096.


Ver también: p4096


Nota: Este parámetro no se guarda al salvar los datos (p0971, p0977).


DI: Digital Input (Entrada digital)


Descripción: Ajusta la consigna para las señales de entrada en el modo de simulación de las entradas digitales de la etapa de 
potencia PM330.


r4023.0...3 CO/BO: PM330 Entradas digitales Estado invertido / PM330 DI Estad inv
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 DI 0 (X9.3, alarma externa) High Low -
01 DI 1 (X9.4, fallo externo) High Low -
02 DI 2 (X9.5, cat. parada emergencia 0) High Low -
03 DI 3 (X9.6, cat. parada emergencia 1) High Low -


r4047 PM330 Salidas digitales Estado / PM330 DO Estado
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 DO 0 (X9.8: Señal de habilitación Uci 


cargada)
High Low -


01 DO 1 (X9.11/X9.12: Mando contactor 
principal)


High Low -


p4095 PM330 Entradas digitales Modo de simulación / PM330 DI Mod_simul
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 DI 0 (X9.3, alarma externa) Simulación Evaluación bornes -
01 DI 1 (X9.4, fallo externo) Simulación Evaluación bornes -
02 DI 2 (X9.5, cat. parada emergencia 0) Simulación Evaluación bornes -
03 DI 3 (X9.6, cat. parada emergencia 1) Simulación Evaluación bornes -


p4096 PM330 Entradas digitales Modo de simulación Consigna / PM330 DI Cons Sim
PM330 Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2275


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 
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Dependencia: La simulación de una entrada digital se selecciona con p4095.


Ver también: p4095


Nota: Este parámetro no se guarda al salvar los datos (p0971, p0977).


DI: Digital Input (Entrada digital)


Descripción: Visualiza el ID del modo de ahorro de energía PROFIenergy efectivo.


Valor: 0: POWER OFF
2: Modo ahorr energ 2
240: Servicio
255: Listo p/ servicio


Nota: Pe: perfil PROFIenergy


Descripción: Ajusta el tiempo de pausa mínimo posible para el modo de ahorro de energía.


El valor es la suma de los siguientes tiempos:


- Tiempo de transición al modo de ahorro de energía


- Tiempo de transición al estado operativo normal


- Tiempo de permanencia mínimo en el modo de ahorro de energía


Índice: [0] = Reservado
[1] = Modo 2


Nota: El valor no puede ser inferior a la suma del "tiempo de transición al modo de ahorro de energía" y el "tiempo de 
transición al estado operativo" (propiedades del sistema).


Pe: perfil PROFIenergy


Descripción: Ajusta el tiempo de permanencia máximo para el modo de ahorro de energía.


Índice: [0] = Reservado
[1] = Modo 2


Nota: Pe: perfil PROFIenergy


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 DI 0 (X9.3, alarma externa) High Low -
01 DI 1 (X9.4, fallo externo) High Low -
02 DI 2 (X9.5, cat. parada emergencia 0) High Low -
03 DI 3 (X9.6, cat. parada emergencia 1) High Low -


r5600 Modo de ahorro de energía Pe ID / Mod Pe ID
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2381, 2382


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 255 - 


p5602[0...1] Modo de ahorro de energía Pe Tiempo de pausa mínimo / Mod Pe t_paus mín
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2381


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


300000 [ms] 4294967295 [ms] [0] 300000 [ms]


[1] 480000 [ms]


p5606[0...1] Modo de ahorro de energía Pe Tiempo de permanencia máximo / Pe t_perman máx
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2381


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 4294967295 [ms] 4294967295 [ms]
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Descripción: Ajusta las propiedades generales para el ahorro de energía.


Nota: Pe: perfil PROFIenergy


PROFIdrive estado S4: Servicio


Descripción: Ajusta las propiedades según el modo para el ahorro de energía.


Índice: [0] = Reservado
[1] = Modo 2


Nota: Pe: perfil PROFIenergy


Descripción: Visualiza, y saca por binector, la indicación de estado de si el ahorro de energía PROFIenergy está activo o inactivo.


Nota: El bit 0 y el bit 1 están invertidos entre sí.


Pe: perfil PROFIenergy


Descripción: Ajusta la fuente de señal para activar en PROFIdrive estado S1 "Bloqueo de conexión".


Dependencia: Ver también: r5613


Nota: Pe: perfil PROFIenergy


p5611 Ahorro de energía Pe Propiedades generales / Pe Propied gen
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2381, 2382


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 PROFIenergy Bloquear órdenes de mando Sí No -
01 Accto. dispara DES1 en transición a modo 


de ahorro de energía
Sí No -


02 Transición a modo ahorro energía 
PROFIdrive estado S3/4 posible


Sí No -


p5612[0...1] Ahorro de energía Pe Propiedades según modo / Pe Propied mod
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 0110 bin 


[1] 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Reservado Sí No -


r5613.0...1 CO/BO: Ahorro de energía Pe activo/inactivo / Pe Ahorr act/inact
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2382


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Pe activo Sí No -
01 Pe inactivo Sí No -


p5614 BI: Pe Activar bloqueo de conexión Fuente de señal / Pe Bloq conex F_s
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2382


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Ajusta el nombre del objeto BACnet Device.


Este nombre debe ser unívoco dentro de la red BACnet completa.


Nota: Una tabla de código ASCII (extractos) figura, p.ej., en el anexo del manual de listas.


Descripción: Indica el número de serie actual de la Control Unit


Los índices codifican, en código ASCII, los diversos caracteres del número de serie.


Con el software de puesta en marcha, los caracteres ASCII no se visualizan de forma codificada.


Dependencia: Ver también: p7765, p7766, p7767, p7768


Atención: Una tabla de código ASCII (extractos) figura, p.ej., en el anexo del manual de listas.


Nota: KHP: Know-how protection (protección de know-how)


Descripción: Ajusta el número de serie teórico para la Control Unit.


Con ayuda de este parámetro, el OEM puede readaptar un proyecto al hardware modificado en caso de sustituir la 
Control Unit y/o la tarjeta de memoria en las instalaciones del cliente.


Dependencia: Ver también: p7765, p7766, p7767, p7768


Nota: KHP: Know-how protection (protección de know-how)


- El OEM solo debe modificar este parámetro en el caso de aplicación "Envío de datos SINAMICS codificados".


- Este parámetro lo evalúa SINAMICS sólo al arrancar desde la salida de "Carga en el sistema de archivos..." 
codificada o al arrancar desde archivos PS codificados. La evaluación se realiza únicamente si está activada la 
protección de know-how y la protección contra copia de la tarjeta de memoria.


Descripción: Visualiza el estado de la protección contra escritura y de la protección de know-how.


p7610[0...78] Int. bus de campo BACnet Device name / BACnet Device name
CU230P-2_BT


CU230P-2_HVAC


Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9310


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r7758[0...19] KHP Control Unit Número de serie / KHP CU Nº_serie
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p7759[0...19] KHP Control Unit Número de serie teórico / KHP CU Nº_ser teór
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r7760 Protección contra escritura/Protección de know-how Estado / Prot_escr/KHP Est
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Protecc escr activ Sí No -
01 Protección de know-how activa Sí No -
02 Protección de know-how desactivada 


temporalmente
Sí No -


03 Protección de know-how no desactivable Sí No -
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Dependencia: Ver también: p7761, p7765, p7766, p7767, p7768


Nota: KHP: Know-how protection (protección de know-how)


Rel. a bit 00:


La protección contra escritura puede activarse/desactivarse en la Control Unit mediante p7761.


Rel. a bit 01:


La protección de know-how puede activarse introduciendo una contraseña (p7766 ... p7768).


Rel. a bit 02:


La protección de know-how puede desactivarse, en caso de que ya esté activada, introduciendo temporalmente la 
contraseña válida en p7766. En este caso, bit 1 = 0 y bit 2 = 1.


Rel. a bit 03:


La protección de know-how no puede desactivarse, puesto que p7766 no figura en la lista de excepciones del OEM 
(solo es posible el ajuste de fábrica). Este bit se ajusta solo cuando la protección de know-how está activa (bit 1 = 1) 
y cuando p7766 no figura en la lista de excepciones del OEM.


Rel. a bit 04:


El contenido de la tarjeta de memoria (datos de parametrización y DCC) se puede proteger adicionalmente contra el 
uso con otras tarjetas de memoria/Control Units cuando la protección de know-how está activada. Este bit se ajusta 
solo en caso de que la protección de know-how esté activa y en p7765 esté ajustado el bit00.


Rel. a bit 05:


El contenido de la tarjeta de memoria (datos de parametrización y DCC) se puede proteger adicionalmente contra el 
uso con otras tarjetas de memoria cuando la protección de know-how está activada. Este bit se ajusta solo en caso 
de que la protección de know-how esté activa y en p7765 esté ajustado el bit01 y no el bit00.


Rel. a bit 06:


Los datos de accionamiento pueden registrarse con el Trace de dispositivo si la protección de know-how está 
activada. Este bit se ajusta solo en caso de que la protección de know-how esté activa y ajustada en p7765.2.


Descripción: Ajuste para activar/desactivar la protección contra estructura de los parámetros de ajuste.


Valor: 0: Desactivar la protección contra escritura
1: Activar la protección contra escritura


Dependencia: Ver también: r7760


Nota: Los parámetros con el atributo "WRITE_NO_LOCK" están excluidos de la protección contra escritura.


Una lista específica del producto de esos parámetros figura, dado el caso, en el manual de listas correspondientes.


Descripción: Ajusta el comportamiento para la protección contra escritura al acceder mediante sistemas de bus de campo 
multimaestro (p. ej. CAN, BACnet).


Valor: 0: Acceso en escritura independiente de p7761
1: Acceso en escritura dependiente de p7761


Dependencia: Ver también: r7760, p7761


04 Protección anticopia avanzada activa Sí No -
05 Protección anticopia básica activa Sí No -
06 Trace y funciones de medida para fines de 


diagnóstico activas
Sí No -


p7761 Protección escrit / Protección escrit
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p7762 Protección escritura Bus de campo multimaestro Comport. acceso / 
Bus campo Comp_acc
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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Descripción: Ajusta la cantidad de parámetros para la lista de excepciones del OEM (p7764[0...n]).


p7764[0...n], con n = p7763 - 1


Dependencia: Ver también: p7764


Nota: KHP: Know-how protection (protección de know-how)


Los parámetros de esta lista también pueden leerse y escribirse con la protección de know-how activada.


Descripción: Lista de excepciones del OEM (p7764[0...n]) para parámetros de ajuste que deben excluirse de la protección de 
know-how.


p7764[0...n], con n = p7763 - 1


Dependencia: El número de índices depende de p7763.


Ver también: p7763


Nota: KHP: Know-how protection (protección de know-how)


Los parámetros de esta lista también pueden leerse y escribirse con la protección de know-how activada.


Descripción: Ajustes de configuración para la protección de know-how.


Rel. a bit 00, 01:


Con ello, con la KHP activada, el OEM puede determinar si los datos de parámetros y DCC codificados en la tarjeta 
de memoria se deben proteger del uso en otras tarjetas de memoria/Control Units.


Rel. a bit 02:


Con ello, el OEM puede definir si, a pesar de estar activada la KHP, es posible registrar datos de accionamiento con 
el Trace de dispositivo.


Dependencia: Ver también: p7766, p7767, p7768


Nota: KHP: Know-how protection (protección de know-how).


Con la protección anticopia, se comprueban los números de serie de las tarjetas de memoria y/o Control Units.


La protección anticopia de la tarjeta de memoria y el impedimento de registros de TRACE solo están activos si está 
activada la protección de know-how.


p7763 KHP Lista de excepciones del OEM Cantidad de índices para p7764 / 
KHP OEM Ctd p7764
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 500 1 


p7764[0...n] KHP Lista de excepciones del OEM / KHP list_exc OEM
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: p7763


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 65535 [0] 7766 


[1...499] 0 


p7765 Configuración KHP / Config KHP
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0000 bin 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Protección anticopia avanzada: vinculada a 


tarjeta memoria y CU
Sí No -


01 Protección anticopia básica: vinculada a 
tarjeta de memoria


Sí No -


02 Permitir Trace y funciones de medida para 
fines de diagnóstico


Sí No -
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Rel. a bit 00, 01:


Si se ajustan inadvertidamente los dos bits a 1 (p. ej., mediante BOP), es válido el ajuste del bit 0.


Si los dos bits se ajustan a 0, no existe protección anticopia.


Descripción: Ajusta la contraseña para la protección de know-how.


Ejemplo de contraseña:


123aBc = 49 50 51 97 66 99 dec (caracteres ASCII)


[0] = Carácter 1 (p. ej. 49 dec)


[1] = Carácter 2 (p. ej. 50 dec)


...


[5] = Carácter 6 (p. ej. 99 dec)


[29] = 0 dec (fin de la entrada)


Dependencia: Ver también: p7767, p7768


Atención: Una tabla de código ASCII (extractos) figura, p.ej., en el anexo del manual de listas.


Con el uso del software de puesta en marcha STARTER debe introducirse la contraseña a través del diálogo 
correspondiente.


Para introducir la contraseña se aplican las reglas siguientes:


- La introducción de contraseña debe comenzar con p7766[0].


- No se admiten espacios dentro de la contraseña.


- La introducción de la contraseña concluye con la escritura de p7766[29] (p7766[29] = 0 para contraseñas menores 
que 30 caracteres).


Nota: KHP: Know-how protection (protección de know-how)


Al leer se muestra p7766[0...29] = 42 dec (caracteres ASCII = "*").


Los parámetros con el atributo "KHP_WRITE_NO_LOCK" no se ven afectados por la protección de know-how.


Los parámetros con el atributo "KHP_ACTIVE_READ" también son legibles con la protección de know-how activada.


Una lista específica del producto de esos parámetros figura, dado el caso, en el manual de listas correspondientes.


Descripción: Ajusta la contraseña nueva para la protección de know-how.


Dependencia: Ver también: p7766, p7768


Nota: KHP: Know-how protection (protección de know-how)


Al leer se muestra p7767[0...29] = 42 dec (caracteres ASCII = "*").


Descripción: Confirmación de la contraseña nueva para la protección de know-how.


Dependencia: Ver también: p7766, p7767


Nota: KHP: Know-how protection (protección de know-how)


Al leer se muestra p7768[0...29] = 42 dec (caracteres ASCII = "*").


p7766[0...29] KHP Contraseña Entrada / KHP Contraseñ Entr
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p7767[0...29] KHP Contraseña nueva / KHP Contraseñ nuev
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p7768[0...29] KHP Contraseña Confirmación / KHP Contraseñ Conf
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Ajusta el número de serie teórico de la tarjeta de memoria.


Con ayuda de este parámetro, el OEM puede readaptar un proyecto al hardware modificado en caso de sustituir la 
Control Unit y/o la tarjeta de memoria en las instalaciones del cliente.


Dependencia: Ver también: p7765, p7766, p7767, p7768


Nota: KHP: Know-how protection (protección de know-how)


- El OEM solo debe modificar este parámetro en el caso de aplicación "Envío de datos SINAMICS codificados".


- Este parámetro lo evalúa SINAMICS sólo al arrancar desde la salida de "Carga en el sistema de archivos..." 
codificada o al arrancar desde archivos PS codificados. La evaluación se realiza únicamente si está activada la 
protección de know-how y la protección contra copia de la tarjeta de memoria.


Descripción: Ajuste para salvar/copiar/borrar los datos de la NVRAM.


Los datos de la NVRAM son datos no volátiles del equipo (p. ej. memoria de fallos).


De las acciones con datos de la NVRAM están excluidos los siguientes datos:


- Diagnóstico de volcado


- Contador de horas de funcionamiento de la CU


- Temperatura de la CU


- Diario de incidencias Safety


Valor: 0: Inactivo
1: Salvar datos de la NVRAM en la tarjeta de memoria
2: Copiar datos de la NVRAM desde la tarjeta de memoria
3: Borrar datos de la NVRAM en el equipo
10: Error al borrar
11: Error al salvar, no hay tarjeta de memoria
12: Error al salvar, no hay suficiente espacio libre en la memoria
13: Error al salvar
14: Error al copiar, no hay tarjeta de memoria
15: Error al copiar, suma de verificación errónea
16: Error al copiar, no hay datos de la NVRAM
17: Error al copiar


Atención: Rel. al valor = 2, 3:


Estas acciones solamente son posibles con el bloqueo de impulsos.


Nota: El parámetro se ajusta automáticamente a cero después de haber ejecutado correctamente la acción.


Las acciones Copiar y Borrar los datos de la NVRAM activan automáticamente un rearranque en caliente.


En caso de un proceso no ejecutado correctamente se muestra el correspondiente valor de fallo (p7775 >= 10).


Descripción: Visualiza el número de serie actual del Power Module.


Los índices codifican, en código ASCII, los diversos caracteres del número de serie.


p7769[0...20] KHP Tarjeta de memoria Número de serie teórico / KHP TM Nº_ser teór
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p7775 Salvar/copiar/borrar datos de la NVRAM / Salvar NVRAM
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C, U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 17 0 


r7841[0...15] Power Module Número de serie / PM Nº serie
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Atención: Una tabla de código ASCII (extractos) figura, p.ej., en el anexo del manual de listas.


Descripción: Indica el número de serie actual de la tarjeta de memoria.


Los índices codifican, en código ASCII, los diversos caracteres del número de serie.


Atención: Una tabla de código ASCII (extractos) figura, p.ej., en el anexo del manual de listas.


Nota: Ejemplo de indicación del número de serie de una tarjeta de memoria:


r7843[0] = 49 dec --> Carácter ASCII = "1" --> Nº de serie, carácter 1


r7843[1] = 49 dec --> Carácter ASCII = "1" --> Nº de serie, carácter 2


r7843[2] = 49 dec --> Carácter ASCII = "1" --> Nº de serie, carácter 3


r7843[3] = 57 dec --> Carácter ASCII = "9" --> Nº de serie, carácter 4


r7843[4] = 50 dec --> Carácter ASCII = "2" --> Nº de serie, carácter 5


r7843[5] = 51 dec --> Carácter ASCII = "3" --> Nº de serie, carácter 6


r7843[6] = 69 dec --> Carácter ASCII = "E" --> Nº de serie, carácter 7


r7843[7] = 0 dec --> Carácter ASCII = " " --> Nº de serie, carácter 8


...


r7843[19] = 0 dec --> Carácter ASCII = " " --> Nº de serie, carácter 20


r7843[20] = 0 dec


Número de serie = 111923E


Descripción: Visualiza los tiempos de muestreo disponibles actualmente en la unidad de accionamiento.


r7901[0...63]: Tiempos de muestreo de los segmentos de tiempo de hardware.


r7901[64...82]: Tiempos de muestreo de los segmentos de tiempo de software.


r7901[x] = 0 significa: En el segmento de tiempo afectado no hay métodos registrados.


Nota: La base para los segmentos de tiempo de software es T_NRK = p7901[13].


Descripción: Visualiza el número de tiempos de muestreo de hardware todavía no asignados.


Los tiempos de muestreo libres pueden ser utilizados por aplicaciones OA, como DCC o FBLOCKS.


Nota: OA: Open Architecture


r7843[0...20] Número de serie de la tarjeta de memoria / Nº serie tarj mem
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r7901[0...81] Tiem. muestreo / t muestr
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [µs] - [µs] - [µs]


r7903 Tiempos de muestreo de hardware todavía no asignados / T_muest HW libr
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Ajuste y visualización de la hora del reloj de tiempo real en horas, minutos y segundos.


La hora se guarda en el reloj de tiempo real del accionamiento y continúa funcionando incluso después de 
interrumpirse la alimentación de la Control Unit (hasta 5 días aprox.).


Índice: [0] = Hora (0 ... 23)
[1] = Minuto (0 ... 59)
[2] = Segundo (0 ... 59)


Nota: El tiempo de p8400 y p8401 se usa para indicar el tiempo de fallo y de alarma.


Un cambio de ajuste al horario de verano no se tiene en cuenta al indicar tiempos de fallo y de alarma.


Este parámetro no se resetea si se restablece el ajuste de fábrica (ver p0010 = 30, p0970).


La hora se introduce y visualiza en formato de 24 horas.


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: Ajuste y visualización de la fecha del reloj de tiempo real en año, mes y día.


La fecha se guarda en el reloj de tiempo real del accionamiento y continúa funcionando incluso después de 
interrumpirse la alimentación de la Control Unit (hasta 5 días aprox.).


Recomendación: En el ajuste indexado de la fecha, el día se debe escribir siempre en último lugar porque, si una fecha fuera inválida, 
el día se corrige siempre con el último día válido del mes correspondiente del año.


Índice: [0] = Día (1 ... 31)
[1] = Mes (1 ... 12)
[2] = Año (YYYY)


Nota: El tiempo de p8400 y p8401 se usa para indicar el tiempo de fallo y de alarma.


Un cambio de ajuste al horario de verano no se tiene en cuenta al indicar tiempos de fallo y de alarma.


Este parámetro no se resetea si se restablece el ajuste de fábrica (ver p0010 = 30, p0970).


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


p8400[0...2] RTC Tiempo / RTC Tiempo
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 59 0 


p8401[0...2] RTC Fecha / RTC Fecha
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 9999 [0] 1 


[1] 1 


[2] 1970 
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Descripción: Ajusta el horario de verano.


El ajuste de fábrica se corresponde con los tiempos de cambio para el horario de verano de Europa Central (CEST). 
Para activar el CEST únicamente hay que ajustar p8402[0] = 1.


Índice: [0] = Diferencia (0 ... 3 horas)
[1] = Inicio Mes (1 ... 12)
[2] = Inicio Semana del mes (1 ... 4, 6)
[3] = Inicio Día de la semana (1 ... 7)
[4] = Inicio Hora (0 ... 23)
[5] = Fin Mes (1 ... 12)
[6] = Fin Semana del mes (1 ... 4, 6)
[7] = Fin Día de la semana (1 ... 7)
[8] = Fin Hora (0 ... 23)


Nota: El cambio al horario de verano solo tiene efecto sobre los parámetros RTC y DTC (p8400 ... p8433).


El cambio de ajuste al horario de verano no se tiene en cuenta al indicar tiempos de fallo y de alarma.


El inicio y el fin del horario de verano deben estar separados dos meses como mínimo.


Rel. a índice 0:


0: Cambio al horario de verano desactivado


1 ... 3: Diferencia horaria


Rel. a índices 1 y 5:


1 = Enero, ... , 12 = Diciembre


Rel. a índices 2 y 6:


1 = Del día 1 al día 7 del mes


2 = Del día 8 al día 14 del mes


3 = Del día 15 al día 21 del mes


4 = Del día 22 al día 28 del mes


6 = Los últimos 7 días del mes


Rel. a índices 3 y 7:


1 = Lunes, ..., 7 = Domingo


Descripción: Visualiza la diferencia actual en horas para el horario de verano.


Nota: El valor es 0 cuando no se ha definido un horario de verano a través del parámetro p8402.


Si actualmente se está en el horario de verano según la definición de p8402, el parámetro indica la diferencia horaria 
entre el horario de verano y el horario normal (p8402[0]).


p8402[0...8] RTC Horario de verano Ajuste / RTC Horario verano
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 23 [0] 0 


[1] 3 


[2] 6 


[3] 7 


[4] 2 


[5] 10 


[6] 6 


[7] 7 


[8] 3 


r8403 RTC Horario de verano Diferencia actual / RTC Hora_veran act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Visualiza el día de la semana del reloj de tiempo real.


Valor: 1: Lunes
2: Martes
3: Miércoles
4: Jueves
5: Viernes
6: Sábado
7: Domingo


Nota: RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: Ajusta si el reloj en tiempo real deja una alarma en caso de que el tiempo no esté sincronizado (p. ej., tras una 
interrupción prolongada de la alimentación).


Valor: 0: Alarma A01098 desactivada
1: Alarma A01098 activada


Dependencia: Ver también: A01098


Nota: RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: Ajuste para activar/desactivar los parámetros para los programadores horarios DTC1, DTC2, DTC3.


Con p8409 = 0 es aplicable:


Los parámetros DTC1 p8410, p8411, p8412 no tienen efecto y pueden ser ajustados. Salida de binector r8413.0 = 0.


Los parámetros DTC2 p8420, p8421, p8422 no tienen efecto y pueden ser ajustados. Salida de binector r8423.0 = 0.


Los parámetros DTC3 p8430, p8431, p8432 no tienen efecto y pueden ser ajustados. Salida de binector r8433.0 = 0.


Con p8409 = 1 es aplicable:


Los parámetros DTC1 p8410, p8411, p8412 tienen efecto y no pueden ser ajustados. Las salidas de binector r8413 
están activas.


Los parámetros DTC2 p8420, p8421, p8422 tienen efecto y no pueden ser ajustados. Las salidas de binector r8423 
están activas.


Los parámetros DTC3 p8430, p8431, p8432 tienen efecto y no pueden ser ajustados. Las salidas de binector r8433 
están activas.


Valor: 0: DTC inactivo y ajustable
1: DTC activo y no ajustable


Dependencia: Ver también: p8410, p8411, p8412, r8413, p8420, p8421, p8422, r8423, p8430, p8431, p8432, r8433


Nota: DTC: Digital Time Clock (programador horario)


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


r8404 RTC Día de semana / RTC Día de semana
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 7 - 


p8405 RTC Activar/desactivar alarma A01098 / RTC act A01098
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 1 


p8409 RTC DTC Activación / RTC DTC Act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 1 
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Descripción: Ajusta el día de la semana para la activación del programador horario 1(DTC1).


El tiempo de conexión/desconexión se ajusta en p8411/p8412 y el resultado se visualiza a través de la salida de 
binector r8413.


Valor: 0: Día de la semana desactivado
1: Día de la semana activado


Índice: [0] = Lunes
[1] = Martes
[2] = Miércoles
[3] = Jueves
[4] = Viernes
[5] = Sábado
[6] = Domingo


Dependencia: Ver también: p8409, p8411, p8412, r8413


Atención: Este parámetro sólo se puede modificar si p8409 = 0.


Nota: DTC: Digital Time Clock (programador horario)


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: Ajusta el tiempo de conexión en horas y minutos para el programador horario 1 (DTC1).


BO: r8413 = Señal 1:


Se cumple la condición del día de semana (p8410) y tiempo de conexión ajustados.


Índice: [0] = Hora (0 ... 23)
[1] = Minuto (0 ... 59)


Dependencia: Ver también: p8409, p8410, r8413


Atención: Este parámetro sólo se puede modificar si p8409 = 0.


Nota: DTC: Digital Time Clock (programador horario)


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: Ajusta el tiempo de desconexión en horas y minutos para el programador horario 1 (DTC1).


BO: r8413 = Señal 0:


Se cumple la condición del día de semana (p8410) y tiempo de desconexión ajustado.


Índice: [0] = Hora (0 ... 23)
[1] = Minuto (0 ... 59)


Dependencia: Ver también: p8409, p8410, r8413


Atención: Este parámetro sólo se puede modificar si p8409 = 0.


Nota: DTC: Digital Time Clock (programador horario)


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


p8410[0...6] RTC DTC1 Día de la semana Activación / RTC DTC1 Día act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p8411[0...1] RTC DTC1 Tiempo de conexión / RTC DTC1 t_Con
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 59 0 


p8412[0...1] RTC DTC1 Tiempo de desconexión / RTC DTC1 t_Des
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 59 0 
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Descripción: Visualiza, y saca por binector, la salida del programador horario 1 (DTC1).


Si el día de la semana está desactivado, se aplica lo siguiente (p8410):


- La salida de binector para este programador horario está inactiva (r8413.0 = 0).


Si el día de la semana está activado, se aplica lo siguiente (p8410):


- El tiempo de conexión/desconexión ajustado (p8411, p8412) de este programador horario actúa inmediatamente 
sobre la salida de binector (r8413).


Dependencia: Ver también: p8409, p8410, p8411, p8412


Atención: Este parámetro sólo se puede modificar si p8409 = 0.


Nota: DTC: Digital Time Clock (programador horario)


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: Ajusta el día de la semana para la activación del programador horario 2 (DTC2).


El tiempo de conexión/desconexión se ajusta en p8421/p8422 y el resultado se visualiza a través de la salida de 
binector r8423.


Valor: 0: Día de la semana desactivado
1: Día de la semana activado


Índice: [0] = Lunes
[1] = Martes
[2] = Miércoles
[3] = Jueves
[4] = Viernes
[5] = Sábado
[6] = Domingo


Dependencia: Ver también: p8409, p8421, p8422, r8423


Atención: Este parámetro sólo se puede modificar si p8409 = 0.


Nota: DTC: Digital Time Clock (programador horario)


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: Ajusta el tiempo de conexión en horas y minutos para el programador horario 2 (DTC2).


BO: r8423 = Señal 1:


Se cumple la condición del día de semana (p8420) y tiempo de conexión ajustados.


Índice: [0] = Hora (0 ... 23)
[1] = Minuto (0 ... 59)


r8413.0...1 BO: RTC DTC1 Salida / RTC DTC1 Sal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Programador horario Con Sí No -
01 Programador horario Con negado No Sí -


p8420[0...6] RTC DTC2 Día de la semana Activación / RTC DTC2 Día act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p8421[0...1] RTC DTC2 Tiempo de conexión / RTC DTC2 t_Con
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 59 0 
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Dependencia: Ver también: p8409, p8420, r8423


Atención: Este parámetro sólo se puede modificar si p8409 = 0.


Nota: DTC: Digital Time Clock (programador horario)


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: Ajusta el tiempo de desconexión en horas y minutos para el programador horario 2 (DTC2).


BO: r8423 = Señal 0:


Se cumple la condición del día de la semana (p8420) y tiempo de desconexión ajustados.


Índice: [0] = Hora (0 ... 23)
[1] = Minuto (0 ... 59)


Dependencia: Ver también: p8409, p8420, r8423


Atención: Este parámetro sólo se puede modificar si p8409 = 0.


Nota: DTC: Digital Time Clock (programador horario)


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: Visualiza, y saca por binector, la salida del programador horario 2 (DTC2).


Si el día de la semana está desactivado, se aplica lo siguiente (p8420):


- La salida de binector para este programador horario está inactiva (r8423.0 = 0).


Si el día de la semana está activado, se aplica lo siguiente (p8420):


- El tiempo de conexión/desconexión ajustado (p8421, p8422) de este programador horario actúa inmediatamente 
sobre la salida de binector (r8423).


Dependencia: Ver también: p8409, p8420, p8421, p8422


Atención: Este parámetro sólo se puede modificar si p8409 = 0.


Nota: DTC: Digital Time Clock (programador horario)


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: Ajusta el día de la semana para la activación del programador horario 3 (DTC3).


El tiempo de conexión/desconexión se ajusta en p8431/p8432 y el resultado se visualiza a través de la salida de 
binector r8433.


Valor: 0: Día de la semana desactivado
1: Día de la semana activado


Índice: [0] = Lunes
[1] = Martes
[2] = Miércoles


p8422[0...1] RTC DTC2 Tiempo de desconexión / RTC DTC2 t_Des
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 59 0 


r8423.0...1 BO: RTC DTC2 Salida / RTC DTC2 Sal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Programador horario Con Sí No -
01 Programador horario Con negado No Sí -


p8430[0...6] RTC DTC3 Día de la semana Activación / RTC DTC3 Día act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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[3] = Jueves
[4] = Viernes
[5] = Sábado
[6] = Domingo


Dependencia: Ver también: p8409, p8431, p8432, r8433


Atención: Este parámetro sólo se puede modificar si p8409 = 0.


Nota: DTC: Digital Time Clock (programador horario)


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: Ajusta el tiempo de conexión en horas y minutos para el programador horario 3 (DTC3).


BO: r8433 = Señal 1:


Se cumple la condición del día de la semana (p8430) y tiempo de conexión ajustados.


Índice: [0] = Hora (0 ... 23)
[1] = Minuto (0 ... 59)


Dependencia: Ver también: p8409, p8430, r8433


Atención: Este parámetro sólo se puede modificar si p8409 = 0.


Nota: DTC: Digital Time Clock (programador horario)


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: Ajusta el tiempo de desconexión en horas y minutos para el programador horario 3 (DTC3).


BO: r8433 = Señal 0:


Se cumple la condición del día de la semana (p8430) y tiempo de desconexión ajustados.


Índice: [0] = Hora (0 ... 23)
[1] = Minuto (0 ... 59)


Dependencia: Ver también: p8409, p8430, r8433


Atención: Este parámetro sólo se puede modificar si p8409 = 0.


Nota: DTC: Digital Time Clock (programador horario)


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: Visualiza, y saca por binector, la salida del programador horario 3 (DTC3).


Si el día de la semana está desactivado, se aplica lo siguiente (p8430):


- La salida de binector para este programador horario está inactiva (r8433.0 = 0).


Si el día de la semana está activado, se aplica lo siguiente (p8430):


- El tiempo de conexión/desconexión ajustado (p8431, p8432) de este programador horario actúa inmediatamente 
sobre la salida de binector (r8433).


p8431[0...1] RTC DTC3 Tiempo de conexión / RTC DTC3 t_Con
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 59 0 


p8432[0...1] RTC DTC3 Tiempo de desconexión / RTC DTC3 t_Des
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 59 0 


r8433.0...1 BO: RTC DTC3 Salida / RTC DTC3 Sal
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Dependencia: Ver también: p8409, p8430, p8431, p8432


Atención: Este parámetro sólo se puede modificar si p8409 = 0.


Nota: DTC: Digital Time Clock (programador horario)


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Descripción: En modo manual: Visualiza la STW1 (palabra de mando 1) especificada por BOP/IOP.


Descripción: En modo manual: Visualiza la consigna de velocidad especificada por BOP/IOP.


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Programador horario Con Sí No -
01 Programador horario Con negado No Sí -


r8540.0...15 BO: STW1 de BOP/IOP en modo manual / STW1 OP
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 CON/DES1 Sí No -
01 CO / DES2 Sí No -
02 CO / DES3 Sí No -
03 Reservado Sí No -
04 Reservado Sí No -
05 Reservado Sí No -
06 Reservado Sí No -
07 Confirmar el fallo Sí No -
08 Jog bit 0 Sí No 3030
09 Jog bit 1 Sí No 3030
10 Reservado Sí No -
11 Inversión de sentido (consigna) Sí No -
12 Reservado Sí No -
13 Reservado Sí No -
14 Reservado Sí No -
15 Reservado Sí No -


r8541 CO: Consigna de velocidad de BOP/IOP en modo manual / N_cons OP
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: 3_1 Selección de unidad: p0505 Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [1/min] - [1/min] - [1/min]







2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


374 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


Descripción: En modo manual: Ajusta las fuentes de señal para la STW1 (palabra de mando 1).


Índice: [0] = CON/DES1
[1] = CO / DES2
[2] = CO / DES3
[3] = Habilitar servicio
[4] = Habilitar generador de rampa
[5] = Continuar generador de rampa
[6] = Habilitar consigna de velocidad
[7] = Confirmar el fallo
[8] = Jog bit 0
[9] = Jog bit 1
[10] = Mando por PLC
[11] = Inversión de sentido (consigna)
[12] = Habilitar regulador de velocidad
[13] = Subir potenciómetro motorizado
[14] = Bajar potenciómetro motorizado
[15] = CDS Bit 0


Descripción: En modo manual: Ajusta la fuente de señal para la consigna de velocidad.


p8542[0...15] BI: STW1 efectiva en BOP/IOP modo manual / STW1 efec OP
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - [0] 8540.0 


[1] 8540.1 


[2] 8540.2 


[3] 8540.3 


[4] 8540.4 


[5] 8540.5 


[6] 8540.6 


[7] 8540.7 


[8] 8540.8 


[9] 8540.9 


[10] 8540.10 


[11] 8540.11 


[12] 8540.12 


[13] 8540.13 


[14] 8540.14 


[15] 8540.15 


p8543 CI: Consigna de velocidad efectiva en BOP/IOP modo manual / N_real efec OP
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: p2000 Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 8541[0] 


p8558 BI: Selección Modo manual IOP / Sel Mod manual IOP
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Muestra los archivos de macro guardados en el directorio correspondiente de la tarjeta de memoria/memoria del 
equipo.


Dependencia: Ver también: p0015


Nota: Con valor = 9999999 es aplicable: el proceso de lectura sigue en curso.


Descripción: Visualiza los archivos ACX guardados en el correspondiente directorio de la memoria no volátil.


Nota: Con valor = 9999999 es aplicable: el proceso de lectura sigue en curso.


Descripción: Visualiza los archivos ACX guardados en el correspondiente directorio de la memoria no volátil.


Dependencia: Ver también: p1000


Nota: Con valor = 9999999 es aplicable: el proceso de lectura sigue en curso.


Descripción: Visualiza los archivos ACX guardados en el correspondiente directorio de la memoria no volátil.


Nota: Con valor = 9999999 es aplicable: el proceso de lectura sigue en curso.


Descripción: Visualiza la macro que se está ejecutando actualmente en el objeto de accionamiento.


Dependencia: Ver también: p0015, p1000, r8570, r8571, r8572, r8573


r8570[0...39] Macro objeto de accto. / Macro DO
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8571[0...39] Macro entradas de binector (BI) / Macro BI
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8572[0...39] Macro Entrada de conector (CI) para consignas de velocidad / Macro CI n_cons
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8573[0...39] Macro Entradas de conector (CI) para consignas de par / Macro CI M_cons
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8585 Macro en ejecución / Macro en ejecución
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Visualiza los dispositivos conectados al bus CAN tras el arranque.


r8600


= 00000000 hex: Ningún accionamiento reconocido.


= 02010192 hex: 1 accionamiento vectorial.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1000 hex.


Además, el Device Type se indica en el objeto 67FF hex en los accionamientos detectados.


Descripción: Visualiza el registro de fallos para CANopen.


Bit 0: Error genérico.


Señal 0: Ningún error presente.


Señal 1: Error genérico presente.


Bit 1 ... 3: No soportado (siempre señal 0).


Bit 4: Error de comunicación.


Señal 0: No hay ningún aviso presente en el rango 8700 ... 8799.


Señal 1: Hay como mínimo un aviso presente (fallo o alarma) en el rango 8700 ... 8799.


Bit 5 ... 6: No soportado (siempre señal 0).


Bit 7: Fallo fuera del rango 8700 ... 8799.


Señal 0: No hay ningún fallo presente fuera del rango 8700 ... 8799.


Señal 1: Hay como mínimo un fallo presente fuera del rango 8700 ... 8799.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1001 hex.


Descripción: Ajusta los parámetros SYNC-Object para los objetos CANopen siguientes:


- 1005 hex: COB-ID


Nota: SINAMICS trabaja como consumidor de SYNC.


COB-ID: CAN Object-Identification


r8600 CAN Device Type / Device Type
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8601 CAN Error Register / Error Register
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p8602 CAN SYNC-Object / Objeto SYNC
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0080 hex 
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Descripción: Ajusta el COB-ID para los mensajes Emergency (telegramas de fallo).


Equivale a los objetos CANopen:


- 1014 hex: COB-ID


Nota: Si en un download se carga el valor predeterminado 0, entonces se ajusta automáticamente el valor predeterminado 
CANopen 80 hex + Node-ID.


Online se rechaza el valor 0, ya que el estándar CANopen no permite aquí COB-ID 0.


El cambio del ID de nodo usando los interruptores al efecto en la Control Unit o vía software no tiene efecto sobre 
COB-ID EMCY. Sigue actuando el valor almacenado.


Descripción: Ajusta los parámetros Life Guarding para los objetos CANopen siguientes:


- 100C hex: Guard Time


- 100D hex: Life Time Factor


El Life Time resulta de multiplicar Guard Time por Life Time Factor.


Índice: [0] = Intervalo de tiempo [ms] para el Life Time
[1] = Factor para el Life Time


Dependencia: Ver también: p8606


Ver también: F08700


Nota: Con p8604[0] = 0 y/o p8604[1] = 0 se desconecta el Life Guarding Event Service (vigilancia del Node Guarding, fallo 
F08700 con valor de fallo = 2).


El protocolo Node Guarding se activa sin el Life Guarding Event Service si se ha desactivado el protocolo Heartbeat 
(p8606 = 0).


Descripción: Ajusta el tiempo [ms] para el envío cíclico de telegramas Heartbeat.


El menor tiempo vale 100 ms.


Con p8606 = 0 se desconecta el envío de telegramas Heartbeat.


Dependencia: Ver también: p8604


Nota: Equivale al objeto CANopen 1017 hex.


La conexión del protocolo Heartbeat desconecta automáticamente el Node Guarding.


p8603 CAN COB-ID Emergency Message / COB-ID EMCY Msg
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 


p8604[0...1] CAN Life Guarding / Life Guarding
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 65535 0 


p8606 CAN Producer Heartbeat Time / Prod Heartb Time
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 65535 [ms] 0 [ms]
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Descripción: Visualiza informaciones generales del equipo.


Índice: [0] = Vendor ID
[1] = Product Code
[2] = Revision number
[3] = Serial number


Nota: Equivale al objeto CANopen 1018 hex.


Rel. a índice 3:


El número de serie SINAMICS consta de 60 bits.


De ellos, en este índice se muestran los siguientes:


Bit 0 ... 19: Número correlativo


Bit 20 ... 23: Identificador de producción


- 0 hex: Desarrollo


- 1 hex: Ejemplar único P1


- 2 hex: Ejemplar único P2


- 3 hex: Ejemplar único WA


- 9 hex: Muestra


- F hex: El resto


Bit 24 ... 27: Mes de fabricación (0 codifica enero; B, diciembre)


Bit 28 ... 31: Año de fabricación (0 codifica 2002)


Descripción: Debido a un Bus Off Error, el controlador CAN pasa al estado de inicialización.


Índice 0:


Arranque manual del controlador CAN una vez eliminada la causa con p8608[0] = 1.


Índice 1:


activación de la función automática de arranque del bus CAN con p8608[1] = 1.


En intervalos de 2 segundos, el controlador CAN vuelve a arrancar automáticamente hasta que la causa se haya 
eliminado y se haya establecido una conexión CAN.


Valor: 0: Inactivo
1: Arrancar controlador CAN


Índice: [0] = Función manual de arranque del controlador
[1] = Activación función automática arranque controlador


Nota: Rel. a índice 0:


Tras el arranque el parámetro se resetea automáticamente a 0.


r8607[0...3] CAN Identity Object / Identity Object
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p8608[0...1] CAN Clear Bus Off Error / Clear Bus Off Err
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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Descripción: Ajusta el comportamiento del nodo CAN en lo relativo a error de comunicación o fallo de dispositivo.


Valor: 0: Pre-Operational
1: Sin cambios
2: Stopped


Índice: [0] = Comportamiento con fallo de comunicación
[1] = Comportamiento con fallo de equipo


Nota: Equivale al objeto CANopen 1029 hex.


Descripción: Visualiza el identificador (Client/Server y Server/Client) del canal SDO.


Índice: [0] = COB-ID del cliente al servidor
[1] = COB-ID del servidor al cliente


Nota: Equivale al objeto CANopen 1200 hex.


SDO: Service Data Object


Descripción: Visualiza el Pre-defined Error Field del nodo CAN.


Incluye la cantidad total de errores aparecidos, la cantidad de errores aparecidos por accionamiento y los errores en 
orden cronológico.


Los primeros 16 bits representan el código de error de CANopen y los segundos 16 bits el código de error 
SINAMICS.


El índice 1 muestra la misma estructura, pero en los segundos 16 bits figura la ID del Drive Object en lugar del 
código de error SINAMICS.


Código de error CANopen:


0000 hex: Ningún error presente.


8110 hex: Alarma A08751 presente.


8120 hex: Alarma A08752 presente.


8130 hex: Alarma A08700(F) con valor de alarma = 2 presente.


1000 hex: Error genérico 1 presente (como mínimo un fallo fuera del rango 8700 ... 8799).


1001 hex: Error genérico 2 presente (como mínimo una alarma en el rango 8700 ... 8799 excepto A08751, A08752, 
A08700).


Escribiendo el valor 0 en el índice 0 se confirman todos los objetos de accionamiento. Tan pronto como se confirma 
un fallo o se elimina una alarma, éstos se borran de la lista de fallos.


Índice: [0] = Cantidad de fallos en equipo
[1] = Número de accto /código de error más actual
[2] = Cant. fallos accto 1
[3] = Error 1/accto 1
[4] = Error 2/accto 1
[5] = Error 3/accto 1


p8609[0...1] CAN Error Behaviour / Error Behaviour
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 1 


r8610[0...1] CAN First Server SDO / First Server SDO
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p8611[0...82] CAN Pre-defined Error Field / Pre_def Err Field
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF 1000 hex 0000 hex 
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[6] = Error 4/accto 1
[7] = Error 5/accto 1
[8] = Error 6/accto 1


Nota: Equivale al objeto CANopen 1003 hex.


Descripción: Para visualizar o ajustar el CANopen-Node-ID.


El ID de nodo puede ajustarse como sigue:


1) Mediante interruptores al efecto en la Control Unit


--> p8620 es entonces de sólo lectura y muestra el ID de nodo ajustado.


--> Cualquier cambio sólo surte efecto tras POWER ON.


--> El CANopen-Node-ID y la dirección de PROFIBUS son idénticos.


2) Mediante p8620


--> Sólo si, mediante interruptores al efecto, está ajustada la dirección 0.


--> El Node-ID predeterminado es 126.


--> Cualquier cambio sólo surte efecto tras salvar y POWER ON.


Dependencia: Ver también: r8621


Atención: Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Con p0014 = 0 es aplicable:


Antes de que un ajuste modificado surta efecto permanentemente, es necesaria una memorización no volátil de 
RAM a ROM. Para ello hay que ajustar p0971 = 1 o p0014 = 1.


Nota: Cualquier cambio del Node-ID sólo surte efecto tras POWER ON.


El ID de nodo activo se muestra en r8621.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


El ajuste independiente de los CANopen-Node-ID y de la dirección PROFIBUS sólo es posible mediante los 
parámetros p0918 y p8620 (requisito: mediante interruptores al efecto está ajustada la dirección 0).


Descripción: Visualiza el CANopen-Node-ID activo.


Dependencia: Ver también: p8620


Descripción: Ajusta la velocidad de bits para el bus CAN.


Se seleccionan los correspondientes Bit Timings definidos en p8623, en el subíndice asociado.


Ejemplo:


Velocidad de bits = 20 kbits/s --> p8622 = 6 --> el Bit Timing asociado figura en p8623[6].


Valor: 0: 1 Mbits/s
1: 800 kbits/s


p8620 CAN Node-ID / Node-ID
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 127 126 


r8621 CAN Node-ID activo / Node-ID activo
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p8622 Velocidad de bits CAN / Vel bits
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 7 6 







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 381


2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


2: 500 kbits/s
3: 250 kbits/s
4: 125 kbits/s
5: 50 kbits/s
6: 20 kbits/s
7: 10 kbits/s


Dependencia: Ver también: p8623


Atención: Con p0014 = 1 es aplicable:


Tras cambiar el valor está bloqueada la modificación de parámetros y se muestra el estado en r3996. Vuelve a ser 
posible modificar en r3996 = 0.


Con p0014 = 0 es aplicable:


Antes de que un ajuste modificado surta efecto permanentemente, es necesaria una memorización no volátil de 
RAM a ROM. Para ello hay que ajustar p0971 = 1 o p0014 = 1.


Nota: El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Descripción: Ajusta el Bit Timing para el controlador C_CAN para la velocidad de bits asociada ajustada (p8622).


En p8623[0...7] los bits están repartidos en los siguientes parámetros del controlador C_CAN:


Bit 0 ... 5: BRP (Baud Rate Prescaler)


Bit 6 ... 7: SJW (Synchronisation Jump Width)


Bit 8 ... 11: TSEG1 (Time Segment 1, antes del punto de muestreo)


Bit 12 ... 14: TSEG2 (Time Segment 2, ras el punto de muestreo)


Bit 15: Reservado


Bit 16 ... 19: BRPE (Baud Rate Prescaler Extension)


Bit 20 ... 31: Reservado


Ejemplo:


Velocidad de bits = 20 kbits/s --> p8622 = 6 --> el Bit Timing asociado figura en p8623[6] --> 0001 2FB6


Recomendación: Aplicar los valores del ajuste de fábrica al ajustar el Bit Timing.


Índice: [0] = 1 Mbits/s
[1] = 800 kbits/s
[2] = 500 kbits/s
[3] = 250 kbits/s
[4] = 125 kbits/s
[5] = 50 kbits/s
[6] = 20 kbits/s
[7] = 10 kbits/s


Dependencia: Ver también: p8622


Nota: El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


p8623[0...7] CAN Bit Timing selection / Bit Timing select
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex 000F 7FFF hex [0] 1405 hex 


[1] 1605 hex 


[2] 1C05 hex 


[3] 1C0B hex 


[4] 1C17 hex 


[5] 1C3B hex 


[6] 0002 1C15 hex 


[7] 0004 1C2B hex 
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Descripción: Activa el acceso a parámetros con objetos CANopen específicos del fabricante y del ajuste del área de subíndices 
(índice 1) y área de parámetros (índice 2) cuando se utilizan objetos virtuales.


Esto permite acceder a todos los parámetros en SINAMICS vía CAN.


Índice 0:


0: No es posible acceder a objetos CANopen virtuales


1: Posibilidad de acceso a objetos CANopen virtuales


Índice 1 (área de subíndice):


0: 0 ... 255


1: 256 ... 511


2: 512 ... 767


3: 768 ... 1023


Índice 2 (área de parámetros):


0: 1 ... 9999


1: 10000 ... 19999


2: 20000 ... 29999


3: 30000 ... 39999


Índice: [0] = Número de objeto de accionamiento
[1] = Rango subíndice
[2] = Rango parámetros


Descripción: Ajusta el comportamiento del accionamiento en caso de un fallo en la comunicación CAN.


Valor: 0: Ninguna reacción
1: DES1
2: DES2
3: DES3


Dependencia: Ver también: F08700


Descripción: Visualiza los registros del controlador CAN C_CAN:


Register, Message Interface Register y Message Handler Register. referidos al protocolo CAN.


Índice: [0] = Control Register
[1] = Status Register
[2] = Error Counter
[3] = Bit Timing Register
[4] = Interrupt Register
[5] = Test Register
[6] = Baud Rate Prescaler Extension Register


p8630[0...2] Objetos virtuales CAN / Objetos virtuales
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 65535 0 


p8641 CAN Abort Connection Option Code / Abort Con Opt Code
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 3 


r8680[0...36] CAN Diagnosis Hardware / Diagnóstico HW
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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[7] = Interface 1 Command Request Register
[8] = Interface 1 Command Mask Register


Nota: Los diversos registros del controlador C_CAN están descritos en "C_CAN User's Manual".


Descripción: Ajusta el estado CANopen NMT que está activo después de arrancar.


Valor: 4: Stopped
5: Operational
127: Pre-Operational


Dependencia: Ver también: p8685


Nota: El arranque en el estado NMT Pre-Operational cumple el estándar CANopen.


Descripción: Ajuste y visualización del estado CANopen NMT.


Valor: 0: Inicialización
4: Stopped
5: Operational
127: Pre-Operational
128: Reset Node
129: Reset Communication


Nota: El valor 0 (Initialising) sólo se visualiza, no puede ajustarse.


Descripción: Ajusta el tiempo de vigilancia de los datos de proceso recibidos a través de bus CAN.


Se redondea cualquier valor que no sea perfectamente divisible por el tiempo de muestreo de CANopen.


Si no se reciben datos de proceso dentro de este tiempo, se emite el fallo F08702.


Dependencia: Ver también: F08702


Nota: Valor = 0: La vigilancia está desconectada.


p2048: Tiempo de muestreo de CANopen


Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Receive Process Data Object 1 (RPDO 1).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO


p8684 Estado tras arranque CAN NMT / NMT est tras arr
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


4 127 127 


p8685 Estados CAN NMT / NMT Estados
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 129 127 


p8699 Tiempo de vigilancia CAN RPDO / t_vigil RPDO
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 [ms] 65535000 [ms] 0 [ms]


p8700[0...1] CAN Receive PDO 1 / Receive PDO 1
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204, 9206


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex 8000 06DF hex [0] 8000 06DF hex 


[1] 00FE hex 
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Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1400 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1, FE y FF.


PDO: Process Data Object


Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Receive Process Data Object 2 (RPDO 2).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1401 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1, FE y FF.


PDO: Process Data Object


Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Receive Process Data Object 3 (RPDO 3).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1402 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1, FE y FF.


PDO: Process Data Object


Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Receive Process Data Object 4 (RPDO 4).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1403 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1, FE y FF.


PDO: Process Data Object


p8701[0...1] CAN Receive PDO 2 / Receive PDO 2
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204, 9206


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex 8000 06DF hex [0] 8000 06DF hex 


[1] 00FE hex 


p8702[0...1] CAN Receive PDO 3 / Receive PDO 3
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204, 9206


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex 8000 06DF hex [0] 8000 06DF hex 


[1] 00FE hex 


p8703[0...1] CAN Receive PDO 4 / Receive PDO 4
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204, 9206


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex 8000 06DF hex [0] 8000 06DF hex 


[1] 00FE hex 
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Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Receive Process Data Object 5 (RPDO 5).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1404 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1, FE y FF.


PDO: Process Data Object


Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Receive Process Data Object 6 (RPDO 6).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1405 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1, FE y FF.


PDO: Process Data Object


Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Receive Process Data Object 7 (RPDO 7).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1406 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1, FE y FF.


PDO: Process Data Object


p8704[0...1] CAN Receive PDO 5 / Receive PDO 5
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex 8000 06DF hex [0] 8000 06DF hex 


[1] 00FE hex 


p8705[0...1] CAN Receive PDO 6 / Receive PDO 6
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex 8000 06DF hex [0] 8000 06DF hex 


[1] 00FE hex 


p8706[0...1] CAN Receive PDO 7 / Receive PDO 7
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex 8000 06DF hex [0] 8000 06DF hex 


[1] 00FE hex 
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Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Receive Process Data Object 8 (RPDO 8).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1407 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1, FE y FF.


PDO: Process Data Object


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Receive Process Data Object 1 (RPDO 1).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1600 hex.


No se soporta Dummy Mapping.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p870x 
como no válido.


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Receive Process Data Object 2 (RPDO 2).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1601 hex.


No se soporta Dummy Mapping.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p870x 
como no válido.


p8707[0...1] CAN Receive PDO 8 / Receive PDO 8
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex 8000 06DF hex [0] 8000 06DF hex 


[1] 00FE hex 


p8710[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 1 / Mapeado RPDO 1
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204, 9206


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 


p8711[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 2 / Mapeado RPDO 2
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204, 9206


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 
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Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Receive Process Data Object 3 (RPDO 3).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1602 hex.


No se soporta Dummy Mapping.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p870x 
como no válido.


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Receive Process Data Object 4 (RPDO 4).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1603 hex.


No se soporta Dummy Mapping.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p870x 
como no válido.


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Receive Process Data Object 5 (RPDO 5).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1604 hex.


No se soporta Dummy Mapping.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p870x 
como no válido.


p8712[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 3 / Mapeado RPDO 3
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204, 9206


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 


p8713[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 4 / Mapeado RPDO 4
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204, 9206


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 


p8714[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 5 / Mapeado RPDO 5
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 
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Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Receive Process Data Object 6 (RPDO 6).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1605 hex.


No se soporta Dummy Mapping.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p870x 
como no válido.


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Receive Process Data Object 7 (RPDO 7).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1606 hex.


No se soporta Dummy Mapping.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p870x 
como no válido.


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Receive Process Data Object 8 (RPDO 8).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1607 hex.


No se soporta Dummy Mapping.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p870x 
como no válido.


p8715[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 6 / Mapeado RPDO 6
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 


p8716[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 7 / Mapeado RPDO 7
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 


p8717[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 8 / Mapeado RPDO 8
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 
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2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Transmit Process Data Object 1 (TPDO 1).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO
[2] = Inhibit Time (en 100 µs)
[3] = Reservado
[4] = Event Timer (in ms)


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Atención: Para Inhibit Time y Event Timer es aplicable:


Se redondea cualquier valor que no sea perfectamente divisible por el tiempo de muestreo de CANopen.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1800 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1 ... F0, FE y FF.


p2048: Tiempo de muestreo de CANopen


PDO: Process Data Object


Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Transmit Process Data Object 2 (TPDO 2).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO
[2] = Inhibit Time (en 100 µs)
[3] = Reservado
[4] = Event Timer (in ms)


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Atención: Para Inhibit Time y Event Timer es aplicable:


Se redondea cualquier valor que no sea perfectamente divisible por el tiempo de muestreo de CANopen.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1801 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1 ... F0, FE y FF.


p2048: Tiempo de muestreo de CANopen


PDO: Process Data Object


p8720[0...4] CAN Transmit PDO 1 / Transmit PDO 1
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208, 9210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex C000 06DF hex [0] C000 06DF hex 


[1] 00FE hex 


[2] 0000 hex 


[3] 0000 hex 


[4] 0000 hex 


p8721[0...4] CAN Transmit PDO 2 / Transmit PDO 2
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208, 9210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex C000 06DF hex [0] C000 06DF hex 


[1] 00FE hex 


[2] 0000 hex 


[3] 0000 hex 


[4] 0000 hex 
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Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Transmit Process Data Object 3 (TPDO 3).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO
[2] = Inhibit Time (en 100 µs)
[3] = Reservado
[4] = Event Timer (in ms)


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Atención: Para Inhibit Time y Event Timer es aplicable:


Se redondea cualquier valor que no sea perfectamente divisible por el tiempo de muestreo de CANopen.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1802 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1 ... F0, FE y FF.


p2048: Tiempo de muestreo de CANopen


PDO: Process Data Object


Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Transmit Process Data Object 4 (TPDO 4).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO
[2] = Inhibit Time (en 100 µs)
[3] = Reservado
[4] = Event Timer (in ms)


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Atención: Para Inhibit Time y Event Timer es aplicable:


Se redondea cualquier valor que no sea perfectamente divisible por el tiempo de muestreo de CANopen.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1803 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1 ... F0, FE y FF.


p2048: Tiempo de muestreo de CANopen


PDO: Process Data Object


p8722[0...4] CAN Transmit PDO 3 / Transmit PDO 3
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208, 9210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex C000 06DF hex [0] C000 06DF hex 


[1] 00FE hex 


[2] 0000 hex 


[3] 0000 hex 


[4] 0000 hex 


p8723[0...4] CAN Transmit PDO 4 / Transmit PDO 4
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208, 9210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex C000 06DF hex [0] C000 06DF hex 


[1] 00FE hex 


[2] 0000 hex 


[3] 0000 hex 


[4] 0000 hex 
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2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Transmit Process Data Object 5 (TPDO 5).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO
[2] = Inhibit Time (en 100 µs)
[3] = Reservado
[4] = Event Timer (in ms)


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Atención: Para Inhibit Time y Event Timer es aplicable:


Se redondea cualquier valor que no sea perfectamente divisible por el tiempo de muestreo de CANopen.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1804 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1 ... F0, FE y FF.


p2048: Tiempo de muestreo de CANopen


PDO: Process Data Object


Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Transmit Process Data Object 6 (TPDO 6).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO
[2] = Inhibit Time (en 100 µs)
[3] = Reservado
[4] = Event Timer (in ms)


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Atención: Para Inhibit Time y Event Timer es aplicable:


Se redondea cualquier valor que no sea perfectamente divisible por el tiempo de muestreo de CANopen.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1805 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1 ... F0, FE y FF.


p2048: Tiempo de muestreo de CANopen


PDO: Process Data Object


p8724[0...4] CAN Transmit PDO 5 / Transmit PDO 5
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex C000 06DF hex [0] C000 06DF hex 


[1] 00FE hex 


[2] 0000 hex 


[3] 0000 hex 


[4] 0000 hex 


p8725[0...4] CAN Transmit PDO 6 / Transmit PDO 6
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex C000 06DF hex [0] C000 06DF hex 


[1] 00FE hex 


[2] 0000 hex 


[3] 0000 hex 


[4] 0000 hex 
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Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Transmit Process Data Object 7 (TPDO 7).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO
[2] = Inhibit Time (en 100 µs)
[3] = Reservado
[4] = Event Timer (in ms)


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Atención: Para Inhibit Time y Event Timer es aplicable:


Se redondea cualquier valor que no sea perfectamente divisible por el tiempo de muestreo de CANopen.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1806 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1 ... F0, FE y FF.


p2048: Tiempo de muestreo de CANopen


PDO: Process Data Object


Descripción: Ajusta los parámetros de comunicación para CANopen Transmit Process Data Object 8 (TPDO 8).


Índice: [0] = COB-ID del PDO
[1] = Transmission Type del PDO
[2] = Inhibit Time (en 100 µs)
[3] = Reservado
[4] = Event Timer (in ms)


Dependencia: Un COB-ID válido sólo puede ajustarse si existe un canal.


Atención: Para Inhibit Time y Event Timer es aplicable:


Se redondea cualquier valor que no sea perfectamente divisible por el tiempo de muestreo de CANopen.


Nota: Equivale al objeto CANopen 1807 hex.


Se pueden ajustar los Transmission Type 0, 1 ... F0, FE y FF.


p2048: Tiempo de muestreo de CANopen


PDO: Process Data Object


p8726[0...4] CAN Transmit PDO 7 / Transmit PDO 7
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex C000 06DF hex [0] C000 06DF hex 


[1] 00FE hex 


[2] 0000 hex 


[3] 0000 hex 


[4] 0000 hex 


p8727[0...4] CAN Transmit PDO 8 / Transmit PDO 8
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex C000 06DF hex [0] C000 06DF hex 


[1] 00FE hex 


[2] 0000 hex 


[3] 0000 hex 


[4] 0000 hex 
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2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Transmit Process Data Object 1 (TPDO 1).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1A00 hex.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p872x 
como no válido.


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Transmit Process Data Object 2 (TPDO 2).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1A01 hex.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p872x 
como no válido.


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Transmit Process Data Object 3 (TPDO 3).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1A02 hex.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p872x 
como no válido.


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Transmit Process Data Object 4 (TPDO 4).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2


p8730[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 1 / Mapeado TPDO 1
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208, 9210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 


p8731[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 2 / Mapeado TPDO 2
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208, 9210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 


p8732[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 3 / Mapeado TPDO 3
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208, 9210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 


p8733[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 4 / Mapeado TPDO 4
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208, 9210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 
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[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1A03 hex.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p872x 
como no válido.


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Transmit Process Data Object 5 (TPDO 5).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1A04 hex.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p872x 
como no válido.


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Transmit Process Data Object 6 (TPDO 6).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1A05 hex.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p872x 
como no válido.


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Transmit Process Data Object 7 (TPDO 7).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1A06 hex.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p872x 
como no válido.


p8734[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 5 / Mapeado TPDO 5
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 


p8735[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 6 / Mapeado TPDO 6
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 


p8736[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 7 / Mapeado TPDO 7
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 
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2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Ajusta los parámetros de mapeado para el CANopen Transmit Process Data Object 8 (TPDO 8).


Índice: [0] = Objeto mapeado 1
[1] = Objeto mapeado 2
[2] = Objeto mapeado 3
[3] = Objeto mapeado 4


Nota: Equivale al objeto CANopen 1A07 hex.


El parámetro sólo puede modificarse en el modo online cuando el COB-ID correspondiente está seteado en p872x 
como no válido.


Descripción: Interruptor de selección del mapeado PDO.


Valor: 1: Predefined Connection Set
2: PDO Mapping libre


Descripción: Acceso a objetos de recepción PZD libres de 16 bits con ayuda de la transferencia SDO.


Un índice solo se puede utilizar si el objeto correspondiente no está mapeado en ninguna PDO.


Índice: [0] = PZD Objeto 0
[1] = PZD Objeto 1
[2] = PZD Objeto 2
[3] = PZD Objeto 3
[4] = PZD Objeto 4
[5] = PZD Objeto 5
[6] = PZD Objeto 6
[7] = PZD Objeto 7
[8] = PZD Objeto 8
[9] = PZD Objeto 9
[10] = PZD Objeto 10
[11] = PZD Objeto 11
[12] = PZD Objeto 12
[13] = PZD Objeto 13
[14] = PZD Objeto 14
[15] = PZD Objeto 15


Nota: Índice 0 equivale al objeto CANopen 5800 hex.


Índice 1 equivale al objeto CANopen 5801 hex.


Índice 2 equivale al objeto CANopen 5802 hex.


Índice 3 equivale al objeto CANopen 5803 hex.


Índice 4 equivale al objeto CANopen 5804 hex.


Índice 5 equivale al objeto CANopen 5805 hex.


Índice 6 equivale al objeto CANopen 5806 hex.


p8737[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 8 / Mapeado TPDO 8
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9208


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 


p8744 Configuración mapeado PDO CAN / PDO Mapping Conf.
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9204, 9206, 9208, 9210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 2 2 


r8745[0...15] CO: CAN Objetos de recepción PZD libres de 16 bits / Recep PZD libre 16
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: 4000H Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Índice 7 equivale al objeto CANopen 5807 hex.


Índice 8 equivale al objeto CANopen 5808 hex.


Índice 9 equivale al objeto CANopen 5809 hex.


Índice 10 equivale al objeto CANopen 580A hex.


Índice 11 equivale al objeto CANopen 580B hex.


Índice 12 equivale al objeto CANopen 580C hex.


Índice 13 equivale al objeto CANopen 580D hex.


Índice 14 equivale al objeto CANopen 580E hex.


Índice 15 equivale al objeto CANopen 580F hex.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para objetos de emisión PZD libres de 16 bits en la transferencia SDO.


Un índice solo se puede utilizar si el objeto correspondiente no está mapeado en ninguna PDO.


Índice: [0] = PZD Objeto 0
[1] = PZD Objeto 1
[2] = PZD Objeto 2
[3] = PZD Objeto 3
[4] = PZD Objeto 4
[5] = PZD Objeto 5
[6] = PZD Objeto 6
[7] = PZD Objeto 7
[8] = PZD Objeto 8
[9] = PZD Objeto 9
[10] = PZD Objeto 10
[11] = PZD Objeto 11
[12] = PZD Objeto 12
[13] = PZD Objeto 13
[14] = PZD Objeto 14
[15] = PZD Objeto 15


Nota: Índice 0 equivale al objeto CANopen 5810 hex.


Índice 1 equivale al objeto CANopen 5811 hex.


Índice 2 equivale al objeto CANopen 5812 hex.


Índice 3 equivale al objeto CANopen 5813 hex.


Índice 4 equivale al objeto CANopen 5814 hex.


Índice 5 equivale al objeto CANopen 5815 hex.


Índice 6 equivale al objeto CANopen 5816 hex.


Índice 7 equivale al objeto CANopen 5817 hex.


Índice 8 equivale al objeto CANopen 5818 hex.


Índice 9 equivale al objeto CANopen 5819 hex.


Índice 10 equivale al objeto CANopen 581A hex.


Índice 11 equivale al objeto CANopen 581B hex.


Índice 12 equivale al objeto CANopen 581C hex.


Índice 13 equivale al objeto CANopen 581D hex.


Índice 14 equivale al objeto CANopen 581E hex.


Índice 15 equivale al objeto CANopen 581F hex.


p8746[0...15] CI: CAN Objetos de emisión PZD libres de 16 bits / Emis PZD libres 16
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Integer16


Modificable: U, T Escalado: 4000H Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Acceso a objetos de recepción PZD libres de 32 bits con ayuda de la transferencia SDO.


Un índice solo se puede utilizar si el objeto correspondiente no está mapeado en ninguna PDO.


Índice: [0] = PZD Objeto 0
[1] = PZD Objeto 1
[2] = PZD Objeto 2
[3] = PZD Objeto 3
[4] = PZD Objeto 4
[5] = PZD Objeto 5
[6] = PZD Objeto 6
[7] = PZD Objeto 7


Nota: Índice 0 equivale al objeto CANopen 5820 hex.


Índice 1 equivale al objeto CANopen 5821 hex.


Índice 2 equivale al objeto CANopen 5822 hex.


Índice 3 equivale al objeto CANopen 5823 hex.


Índice 4 equivale al objeto CANopen 5824 hex.


Índice 5 equivale al objeto CANopen 5825 hex.


Índice 6 equivale al objeto CANopen 5826 hex.


Índice 7 equivale al objeto CANopen 5827 hex.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para objetos de emisión PZD libres de 32 bits en la transferencia SDO.


Un índice solo se puede utilizar si el objeto correspondiente no está mapeado en ninguna PDO.


Índice: [0] = PZD Objeto 0
[1] = PZD Objeto 1
[2] = PZD Objeto 2
[3] = PZD Objeto 3
[4] = PZD Objeto 4
[5] = PZD Objeto 5
[6] = PZD Objeto 6
[7] = PZD Objeto 7


Nota: Índice 0 equivale al objeto CANopen 5830 hex.


Índice 1 equivale al objeto CANopen 5831 hex.


Índice 2 equivale al objeto CANopen 5832 hex.


Índice 3 equivale al objeto CANopen 5833 hex.


Índice 4 equivale al objeto CANopen 5834 hex.


Índice 5 equivale al objeto CANopen 5835 hex.


Índice 6 equivale al objeto CANopen 5836 hex.


Índice 7 equivale al objeto CANopen 5837 hex.


r8747[0...7] CO: CAN Objetos de recepción PZD libres de 32 bits / Recep PZD libre 32
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer32


Modificable: - Escalado: 4000H Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p8748[0...7] CI: CAN Objetos de emisión PZD libres de 32 bits / Emis PZD libres 32
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Integer32


Modificable: U, T Escalado: 4000H Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Visualiza los objetos Receive CANopen mapeados en formato de 16 bits en el búfer de datos de proceso.


Ejemplo:


Si, por ejemplo, la palabra de mando está mapeada en un RPDO, r8750 muestra la posición de la palabra de mando 
en el búfer de datos de proceso.


Índice: [0] = PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3] = PZD 4
[4] = PZD 5
[5] = PZD 6
[6] = PZD 7
[7] = PZD 8
[8] = PZD 9
[9] = PZD 10
[10] = PZD 11
[11] = PZD 12
[12...15] = Reservado


Descripción: Visualiza los objetos Transmit CANopen mapeados en formato de 16 bits en el búfer de datos de proceso.


Índice: [0] = PZD 1
[1] = PZD 2
[2] = PZD 3
[3] = PZD 4
[4] = PZD 5
[5] = PZD 6
[6] = PZD 7
[7] = PZD 8
[8] = PZD 9
[9] = PZD 10
[10] = PZD 11
[11] = PZD 12
[12...15] = Reservado


Dependencia: Ver también: r8750


Descripción: Visualiza los objetos Receive CANopen mapeados en formato de 32 bits en el búfer de datos de proceso.


Índice: [0] = PZD 1 + 2
[1] = PZD 2 + 3
[2] = PZD 3 + 4
[3] = PZD 4 + 5
[4] = PZD 5 + 6


r8750[0...15] Objetos Receive 16 bits mapeados CAN / RPDO 16 mapeado
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8751[0...15] Objetos Transmit 16 bits mapeados CAN / TPDO 16 mapeado
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8760[0...14] Objetos Receive 32 bits mapeados CAN / RPDO 32 mapeado
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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[5] = PZD 6 + 7
[6] = PZD 7 + 8
[7] = PZD 8 + 9
[8] = PZD 9 + 10
[9] = PZD 10 + 11
[10] = PZD 11 + 12
[11...14] = Reservado


Descripción: Visualiza los objetos Transmit CANopen mapeados en formato de 32 bits en el búfer de datos de proceso.


Índice: [0] = PZD 1 + 2
[1] = PZD 2 + 3
[2] = PZD 3 + 4
[3] = PZD 4 + 5
[4] = PZD 5 + 6
[5] = PZD 6 + 7
[6] = PZD 7 + 8
[7] = PZD 8 + 9
[8] = PZD 9 + 10
[9] = PZD 10 + 11
[10] = PZD 11 + 12
[11...14] = Reservado


Descripción: Visualiza el modo CANopen actualmente activo.


Para enviar el objeto CANopen 0x6061 mapeado en un TPDO, este parámetro puede interconectarse debidamente 
a la interfaz PZD.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la palabra de estado CANopen.


r8761[0...14] Objetos Transmit 32 bits mapeados CAN / TPDO 32 mapeado
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8762 CO: CAN Modo Visualización / Visual modo
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8784 CO: Palabra de estado CAN / Palabra de estado
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Listo conexión Sí No -
01 Listo p/ servicio Sí No -
02 Servicio habilitado Sí No -
03 Fallo activo Sí No -
04 Sin parada natural activa Sí No -
05 Ninguna parada rápida activa Sí No -
06 Bloqueo de conexión activo Sí No -
07 Alarma activa Sí No -
08 Interconectable a voluntad (BI: p8785) Sí No -
09 Mando solicitado Sí No -
10 Meta alcanzada Sí No -
11 Límite de par alcanzado Sí No -
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Nota: Equivale al objeto CANopen 6041 hex.


Rel. a bit 10:


Estando activado el generador de rampa es posible modificar la interconexión de CI: p2151 = r1119 para poder 
tomar la consigna aguas arriba del generador de rampa con el fin de evaluar el bit 10.


Rel. a bits 10, 12:


Al frenar estos bits deben mostrar el mismo estado. Por esta razón los parámetros siguientes deberán estar 
ajustados al mismo valor:


p2161 (umbral de velocidad 3, para r2199.0) = p2163 (umbral de velocidad 4, para r2197.7)


p2150 (histéresis de velocidad 3, para r2199.0) = p2164 (histéresis de velocidad 4, para r2197.7)


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el bit 8 de la palabra de estado CANopen.


Dependencia: Ver también: r8784


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el bit 14 de la palabra de estado CANopen.


Dependencia: Ver también: r8784


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el bit 15 de la palabra de estado CANopen.


Dependencia: Ver también: r8784


Descripción: Ajusta la interconexión BICO automática de la palabra de mando de CANopen.


Valor: 0: Sin interconexión
1: Interconexión


Dependencia: Ver también: r2050, r2090, r2091, r2092, r2093, r8750, r8795


Nota: Las siguientes interconexiones BICO se crean automáticamente si la palabra de mando CANopen está mapeada en 
una de las posiciones x = 0 ... 3 en el búfer de recepción de datos de proceso.


BI: p0840.0 = r209x.0


BI: p0844.0 = r209x.1


12 Velocidad igual a cero Sí No -
14 Interconectable a voluntad (BI: p8786) Sí No -
15 Interconectable a voluntad (BI: p8787) Sí No -


p8785 BI: Palabra de estado 8 bits CAN / Pal. estado bit 8
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p8786 BI: Palabra de estado 14 bits CAN / Pal. estado bit 14
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p8787 BI: Palabra de estado 15 bits CAN / Pal. estado bit 15
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 9226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p8790 Interconexión automática de palabra de mando CAN / STW Intercon auto
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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BI: p0848.0 = r209x.2


BI: p0852.0 = r209x.3


BI: p2103.0 = r209x.7


Si no se ha mapeado ninguna palabra de mando CANopen en una de estas posiciones, entonces se rechaza el 
acceso en escritura.


Esto también provoca la cancelación de la descarga del proyecto en el software de puesta en marcha.


Descripción: Ajusta la palabra de mando CANopen bit 8 "Parada" (CANopen STW.8).


Valor: -1: Sin interconexión
1: Interconexión CANopen STW.8 con p1142
3: Interconexión CANopen STW.8 con p1140


Dependencia: Ver también: r2050, r8750, r8795


Nota: Equivale al objeto CANopen 605D hex.


La interconexión BICO se crea si la palabra de mando CANopen está mapeada en una de las posiciones x = 0 ... 3 
en el búfer de recepción de datos de proceso.


Descripción: Visualiza y saca por conector la interconexión de objetos CANopen de consigna l16 estandarizados del Velocity 
Mode en la transferencia SDO.


Un índice solo se puede utilizar si el objeto correspondiente no está mapeado en ninguna PDO.


Índice: [0] = VL Target Velocity


Nota: Rel. a índice 0:


Equivale al objeto CANopen 6042 hex.


El valor de parámetro indicado se normaliza con la velocidad de referencia p2000:


4000 hex equivale a p2000


Descripción: Acceso a la palabra de mando CANopen con ayuda de SDO-Transfers.


p8791 CAN Código de opción de parada / Cód opc parad
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(3), T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-1 3 -1 


r8792[0] CO: CAN Velocity Mode Consigna I16 / Vel Mod Cons I16
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: 4000H Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8795.0...15 CO/BO: Palabra de mando CAN / Palabra de mando
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 CON/DES1 Sí No -
01 Activar Sin parada natural Sí No -
02 Activar Sin parada rápida Sí No -
03 Habilitar servicio Sí No -
04 Habilitar generador de rampa Sí No -
05 Continuar generador de rampa Sí No (congelar) -
06 Habilitar consigna de velocidad Sí No -
07 Confirmar el fallo Sí No -
08 Parada Sí No -
11 Interconectable Sí No -
12 Interconectable Sí No -
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Dependencia: Ver también: p8790


Nota: Equivale al objeto CANopen 6040 hex.


Descripción: Visualiza y saca por conector la interconexión de objetos CANopen de consigna l32 estandarizados del Profile 
Velocity Mode en la transferencia SDO.


Un índice solo se puede utilizar si el objeto correspondiente no está mapeado en ninguna PDO.


Índice: [0] = Target Velocity


Nota: Rel. a índice 0:


Equivale al objeto CANopen 60FF hex.


El valor de parámetro indicado se normaliza con la velocidad de referencia p2000:


4000 0000 hex equivale a p2000


Descripción: Visualiza y saca por conector la interconexión de objetos CANopen de consigna l16 estandarizados del Profile 
Torque Mode en la transferencia SDO.


Un índice solo se puede utilizar si el objeto correspondiente no está mapeado en ninguna PDO.


Índice: [0] = Target Torque


Nota: Rel. a índice 0:


Equivale al objeto CANopen 6071 hex.


El valor de parámetro indicado se normaliza con el par de referencia p2003:


4000 hex equivale a p2003


Descripción: Este factor convierte la unidad de velocidad deseada en una unidad de velocidad interna (vueltas/s).


Para CANopen el ajuste de fábrica de la unidad de velocidad en incrementos/segundo.


El parámetro equivale al objeto CANopen 6094 hex.


La velocidad interna se calcula como sigue:


n_cons_intern = Objeto 6094.1 / Objeto 6094.2 * 1/(p0408 * 2^p0418) * n_cons_bus


Índice: [0] = Numerador
[1] = Denominador


13 Interconectable Sí No -
14 Interconectable Sí No -
15 Interconectable Sí No -


r8796[0] CO: CAN Profile Velocity Mode Consignas I32 / Pr Vel Mo Cons I32
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer32


Modificable: - Escalado: 4000H Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8797[0] CO: CAN Profile Torque Mode Consigna I16 / Pr Tq Mod Cons I16
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: 4000H Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p8798[0...1] Factor conversión velocidad CAN / factor_conv_n
CU230P-2_CAN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 4294967295 1 
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Descripción: Ajusta la configuración para el contenido de Identification and Maintenance 4 (I&M 4, p8809).


Valor: 0: Valor estándar para I&M 4 (p8809)
1: Valor del usuario para I&M 4 (p8809)


Dependencia: Si para p8805 = 0 el usuario escribe al menos un valor en p8809[0...53], se ajusta automáticamente p8805 = 1.


Al restablecer p8805 = 0, se devuelve el contenido de p8809 a los ajustes de fábrica.


Nota: Rel. a p8805 = 0:


PROFINET I&M 4 (p8809) contiene la información sobre el control de cambios SI.


Rel. a p8805 = 1:


PROFINET I&M 4 (p8809) contiene los valores escritos por el usuario.


Descripción: Parámetros para el juego de datos PROFINET "Identification and Maintenance 1" (I&M 1).


Estas informaciones se denominan "Subdivisión fundamental (AKZ)" e "Identificador de situación (OKZ)".


Dependencia: Ver también: p8807, p8808


Atención: Solo deben utilizarse caracteres del juego de caracteres estándar ASCII (32 dec a 126 dec).


Nota: Una tabla de código ASCII (extractos) figura, p.ej., en el anexo del manual de listas.


Rel. a p8806[0...31]:


Subdivisión fundamental (AKZ).


Rel. a p8806[32...53]:


Identificador de situación (OKZ).


Descripción: Parámetros para el juego de datos PROFINET "Identification and Maintenance 2" (I&M 2).


Esta información se denomina "Fecha de instalación".


Dependencia: Ver también: p8806, p8808


Nota: Una tabla de código ASCII (extractos) figura, p.ej., en el anexo del manual de listas.


Rel. a p8807[0...15]:


Fecha de la instalación o de la primera puesta en marcha del equipo con las siguientes opciones de formato (ASCII):


YYYY-MM-DD


ó:


YYYY-MM-DD hh:mm


- YYYY: año


- MM: mes de 01 a 12


- DD: día de 01 a 31


- hh: hora de 00 a 23


- mm: minuto de 00 a 59


p8805 Identification and Maintenance 4 Configuración / I&M 4 config
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p8806[0...53] Identification and Maintenance 1 / I&M 1
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- -   


p8807[0...15] Identification and Maintenance 2 / I&M 2
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- -   
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Deben introducirse los caracteres de separación entre unos datos y otros, es decir, guion '-', espacio ' ' y dos puntos 
':'.


Descripción: Parámetros para el juego de datos PROFINET "Identification and Maintenance 3" (I&M 3).


Esta información se denomina "Información adicional".


Dependencia: Ver también: p8806, p8807


Atención: Solo deben utilizarse caracteres del juego de caracteres estándar ASCII (32 dec a 126 dec).


Nota: Una tabla de código ASCII (extractos) figura, p.ej., en el anexo del manual de listas.


Rel. a p8808[0...53]:


Cualquier información adicional y observaciones (ASCII).


Descripción: Parámetros para el juego de datos PROFINET "Identification and Maintenance 4" (I&M 4).


Esta información se denomina "Firma".


Dependencia: Este parámetro está predefinido de forma estándar (ver nota).


Tras escribir otra información en p8809, se ajusta automáticamente p8805 = 1.


Ver también: p8805


Nota: Con p8805 = 0 (ajuste de fábrica) es aplicable:


el parámetro p8809 contiene la información descrita a continuación.


Rel. a p8809[0...3]:


Contiene el valor de r9781[0] "SI Control de cambios Suma de verificación (Control Unit)".


Rel. a p8809[4...7]:


Contiene el valor de r9782[0] "SI Control de cambios Etiqueta de fecha/hora (Control Unit)".


Rel. a p8809[8...53]:


Reservado.


Descripción: Visualiza el estado para PROFINET.


Valor: 0: Sin inicialización
1: Error fatal
2: Inicialización
3: Enviar configuración
4: Recibir configuración
5: Comunicación acíclica
6: Comun. cíclica pero faltan consignas (Stop/falta señal de reloj)
255: Comunicación cíclica


p8808[0...53] Identification and Maintenance 3 / I&M 3
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- -   


p8809[0...53] Identification and Maintenance 4 / I&M 4
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 bin 1111 1111 bin 0000 bin 


r8854 PROFINET Estado / PN Estado
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 255 - 
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Descripción: Visualiza los datos de diagnóstico de PROFINET.


Nota: Sólo para diagnóstico en Siemens.


Descripción: Visualiza los datos de identificación de PROFINET.


Índice: [0] = Versión de la estructura de la interfaz
[1] = Versión del driver de la interfaz
[2] = Empresa (Siemens = 42)
[3] = Tipo de CB
[4] = Versión firmware
[5] = Fecha firmware (año)
[6] = Fecha firmware (día/mes)
[7] = Firmware patch/hot fix


Nota: Ejemplo:


r8859[0] = 100 --> Versión de la estructura de la interfaz V1.00


r8859[1] = 111 --> Versión del driver de la interfaz V1.11


r8859[2] = 42 --> SIEMENS


r8859[3] = 0


r8859[4] = 1300 --> Primera parte de la versión de firmware V13.00 (segunda parte, ver en índice 7)


r8859[5] = 2011 --> Año 2011


r8859[6] = 2306 --> 23 de junio


r8859[7] = 1700 --> Segunda parte de la versión de firmware (versión completa: V13.00.17.00)


Descripción: Visualiza el PROFINET Device ID.


Cada tipo de equipo SINAMICS tiene su propio PROFINET Device ID y su propio PROFINET GSD.


Nota: Lista de SINAMICS Device ID:


0501 hex: S120/S150


0504 hex: G130/G150


050A hex: DC MASTER


050C hex: MV


050F hex: G120P


0510 hex: G120C


0511 hex: G120 CU240E-2


0512 hex: G120D


0513 hex: G120 CU250S-2 Vector


0514 hex: G110M


r8858[0...39] PROFINET Ler canal de diagnóstico / PN Leer canal_diag
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8859[0...7] PROFINET Datos de identificación / PN Datos_ident
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8909 PN Device ID / PN Device ID
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Ajusta el nombre de estación para la interfaz PROFINET integrada en la Control Unit.


El nombre de estación actual se muestra en r8930.


Dependencia: Ver también: p8925, r8930


Nota: Una tabla de código ASCII (extractos) figura, p.ej., en el anexo del manual de listas.


La configuración de interfaces (p8920 y siguientes) se activa con p8925.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


PN: PROFINET


Descripción: Ajusta la dirección IP para la interfaz PROFINET integrada en la Control Unit.


La dirección IP actual se indica en r8931.


Dependencia: Ver también: p8925, r8931


Nota: La configuración de interfaces (p8920 y siguientes) se activa con p8925.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Descripción: Ajusta la pasarela estándar para la interfaz PROFINET integrada en la Control Unit.


La pasarela estándar actual se indica en r8932.


Dependencia: Ver también: p8925, r8932


Nota: La configuración de interfaces (p8920 y siguientes) se activa con p8925.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Descripción: Ajusta la máscara de subred para la interfaz PROFINET integrada en la Control Unit.


La máscara de subred actual se indica en r8933.


Dependencia: Ver también: p8925, r8933


Nota: La configuración de interfaces (p8920 y siguientes) se activa con p8925.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


p8920[0...239] PN Name of Station / PN Name Stat
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p8921[0...3] PN IP Address / PN IP Addr
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 255 0 


p8922[0...3] PN Default Gateway / PN Def Gateway
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 255 0 


p8923[0...3] PN Subnet Mask / PN Subnet Mask
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 255 0 
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Descripción: Ajusta el modo DHCP para la interfaz PROFINET integrada en la Control Unit.


El modo DHCP actual se muestra en r8934.


Valor: 0: DHCP desact
2: DHCP activado, Identificación vía dirección MAC
3: DHCP activado, Identificación vía Name of Station


Dependencia: Ver también: p8925, r8934


Atención: Si el modo DHCP está activado (p8924 distinto de 0), no es posible la comunicación PROFINET mediante esta 
interfaz. No obstante, la interfaz puede utilizarse para la herramienta de puesta en marcha STARTER/SCOUT.


Nota: La configuración de interfaces (p8920 y siguientes) se activa con p8925.


El modo DHCP activo se muestra en el parámetro r8934.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Descripción: Ajuste para activar la configuración de la interfaz PROFINET integrada en la Control Unit.


Tras la ejecución de una operación se setea automáticamente p8925 = 0.


Valor: 0: Sin función
1: Reservado
2: Guardar y activar configuración
3: Borrar configuración


Dependencia: Ver también: p8920, p8921, p8922, p8923, p8924


Atención: Si el modo DHCP está activado (p8924 > 0), no es posible la comunicación PROFINET mediante esta interfaz. No 
obstante, la interfaz puede utilizarse para la herramienta de puesta en marcha STARTER/SCOUT.


Nota: Rel. a p8925 = 2:


La configuración de interfaces (p8920 y siguientes) se guarda y se activa tras el siguiente POWER ON.


Rel. a p8925 = 3:


Tras el siguiente POWER ON se carga el ajuste de fábrica de la configuración de interfaces.


Descripción: Visualiza el nombre de estación actual para la interfaz PROFINET integrada en la Control Unit.


Descripción: Visualiza la dirección IP actual para la interfaz PROFINET integrada en la Control Unit.


p8924 PN Modo DHCP / PN Modo DHCP
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 


p8925 PN Configuración de interfaces / PN Conf interf
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 0 


r8930[0...239] PN Name of Station actual / PN Name Stat act
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r8931[0...3] PN IP Address actual / PN IP Addr act
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 255 - 
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Descripción: Visualiza la pasarela estándar actual para la interfaz PROFINET integrada en la Control Unit.


Descripción: Visualiza el nombre de la máscara de subred actual para la interfaz PROFINET integrada en la Control Unit.


Descripción: Visualiza el modo DHCP actual para la interfaz PROFINET integrada en la Control Unit.


Valor: 0: DHCP desact
2: DHCP activado, Identificación vía dirección MAC
3: DHCP activado, Identificación vía Name of Station


Atención: Si el modo DHCP está activo (valor de parámetro distinto de 0), no es posible la comunicación PROFINET mediante 
esta interfaz. No obstante, la interfaz puede utilizarse para herramientas de puesta en marcha como STARTER o 
SCOUT.


Descripción: Visualiza la dirección MAC para la interfaz PROFINET integrada en la Control Unit.


Descripción: Visualiza el Device Access Point ID (DAP ID) de PROFINET para la interfaz PROFINET integrada.


La combinación de Device ID (r8909) y DAP ID identifica de forma unívoca un punto de acceso PROFINET.


Nota: Lista de SINAMICS DAP ID:


20007 hex: CBE20 V4.5


20008 hex: CBE20 V4.6


20107 hex: CU310-2 PN V4.5


20108 hex: CU310-2 PN V4.6


20307 hex: CU320-2 PN V4.5


20308 hex: CU320-2 PN V4.6


r8932[0...3] PN Default Gateway actual / PN Def Gateway act
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 255 - 


r8933[0...3] PN Subnet Mask actual / PN Subnet Mask act
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 255 - 


r8934 PN DHCP Mode actual / PN DHCP Mode act
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 3 - 


r8935[0...5] PN MAC Address / PN MAC Addr
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex 00FF hex - 


r8939 PN DAP ID / PN DAP ID
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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20407 hex: CU230P-2 PN /CU240x-2 PN V4.5


20408 hex: CU230P-2 PN /CU240x-2 PN /CU250S-2 PN /G110M PN V4.6


20507 hex: CU250D-2 PN V4.5


20508 hex: CU250D-2 PN V4.6


Descripción: Ajusta el perfil para Ethernet/IP.


Valor: 0: SINAMICS
1: ODVA AC/DC


Nota: Un cambio del valor sólo surte efecto tras POWER ON.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


ODVA: Open DeviceNet Vendor Association


Descripción: Ajusta el modo STOP para el perfil Ethernet/IP ODVA (p8980 = 1).


Valor: 0: DES1
1: DES2


Dependencia: Ver también: p8980


Nota: Un cambio del valor sólo surte efecto tras POWER ON.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Descripción: Ajusta la escala para la velocidad del perfil Ethernet/IP ODVA (p8980 = 1).


Valor: 123: 32
124: 16
125: 8
126: 4
127: 2
128: 1
129: 0.5
130: 0.25
131: 0.125
132: 0.0625
133: 0.03125


Dependencia: Ver también: p8980


Nota: Un cambio del valor sólo surte efecto tras POWER ON.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


p8980 Perfil Ethernet/IP / Perfil Eth/IP
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p8981 Ethernet/IP ODVA STOP Mode / Eth/IP ODVA STOP
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p8982 Ethernet/IP ODVA Velocidad Escalado / Eth/IP ODVA n Esc
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


123 133 128 
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Descripción: Ajusta la escala para el par del perfil Ethernet/IP ODVA (p8980 = 1).


Valor: 123: 32
124: 16
125: 8
126: 4
127: 2
128: 1
129: 0.5
130: 0.25
131: 0.125
132: 0.0625
133: 0.03125


Dependencia: Ver también: p8980


Nota: Un cambio del valor sólo surte efecto tras POWER ON.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Descripción: Selección del soporte de memoria para acceder a través de la memoria de masa USB.


Valor: 1: Tarjeta de memoria
2: Flash r/w interna


Nota: Un cambio sólo surte efecto tras POWER ON.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


Descripción: Ajusta la funcionalidad USB.


Valor: 1: PeM USS mediante puerto COM virtual
2: Sólo acceso a memoria
3: PeM USB y acceso a memoria


Nota: PeM: Puesta en marcha.


Un cambio sólo surte efecto tras POWER ON.


El parámetro no se ve afectado por el ajuste de valores de fábrica.


p8983 Ethernet/IP ODVA Par Escalado / Eth/IP ODVA M Esc
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


123 133 128 


p8991 Acceso memoria USB / Acceso mem USB
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 2 1 


p8999 Funcionalidad USB / Func USB
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 3 3 
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Descripción: Ajusta y visualiza para "Sacar seguramente" la tarjeta de memoria.


Procedimiento:


Ajustando p9400 = 2 conduce al valor = 3


--> La tarjeta de memoria se puede sacar de forma segura. Tras sacar la tarjeta se establece automáticamente el 
valor = 0.


Ajustando p9400 = 2 conduce al valor = 100


--> No es posible sacar seguramente la tarjeta de memoria. Si se saca la tarjeta de memoria puede destruirse el 
sistema de archivos contenido en la misma. Dado el caso, ajustar de nuevo p9400 = 2.


Valor: 0: Ninguna tarjeta de memoria insertada
1: Tarjeta de memoria insertada
2: Solicitar "Sacar seguramente" la tarjeta de memoria
3: "Sacar seguramente" es posible
100: "Sacar seguramente" no en posible debido a acceso


Dependencia: Ver también: r9401


Atención: Si se saca la tarjeta de memoria sin solicitud (p9400 = 2) y confirmación (p9400 = 3) puede destruirse el sistema de 
archivos contenido en la misma. Con ello la tarjeta de memoria dejar de estar operativa y debe sustituirse.


Nota: El estado de "Sacar seguramente" la tarjeta de memoria se visualiza en r9401.


Rel. al valor = 0, 1, 3, 100:


Estos valores sólo se pueden visualizar, no se pueden ajustar.


Descripción: Visualiza el estado de la tarjeta de memoria.


Dependencia: Ver también: p9400


Nota: Rel. a 01, 00:


Bit 1/0 = 0/0: Ninguna tarjeta de memoria insertada (corresponde a p9400 = 0).


Bit 1/0 = 0/1: "Sacar seguramente" posible (corresponde a p9400 = 3).


Bit 1/0 = 1/0: Estado no posible.


Bit 1/0 = 1/1: Tarjeta de memoria insertada (corresponde a p9400 = 1, 2, 100).


Rel. a bit 02, 00:


Bit 2/0 = 0/0: Ninguna tarjeta de memoria insertada.


Bit 2/0 = 0/1: Tarjeta de memoria insertada, pero no es una tarjeta de memoria SIEMENS.


Bit 2/0 = 1/0: Estado no posible.


Bit 2/0 = 1/1: tarjeta de memoria SIEMENS insertada.


p9400 Sacar seguramente tarjeta de memoria / Sac tarj mem
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 100 0 


r9401 Sacar seguramente la tarjeta de memoria Estado / Sacar tarjeta Est
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Tarjeta de memoria insertada Sí No -
01 Tarjeta de memoria activada Sí No -
02 Tarjeta de memoria SIEMENS Sí No -
03 Tarjeta de memoria utilizada como soporte 


de datos USB del PC
Sí No -
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Descripción: Visualiza los parámetros que no han podido adoptarse para memorización no volátil (p. ej., tarjeta de memoria) al 
leer los archivos de backup de parámetros (archivos PS).


r9406[0] = 0


--> Se han podido adoptar sin error todos los valores de parámetros.


r9406[0...x] > 0


--> Muestra el número de parámetro en los siguientes casos:


- Parámetros cuyo valor no pudo adoptarse completamente.


- Parámetros indexados de los que al menos 1 índice no pudo adoptarse. El primer índice no adoptado se visualiza 
en r9407.


Dependencia: Ver también: r9407, r9408


Nota: Todos los índices de r9406 a r9408 designan el mismo parámetro.


r9406[x] Nº de parámetro Parámetro no adoptado


r9407[x] Índice de parámetro Parámetro no adoptado


r9408[x] Código de error Parámetro no adoptado


Descripción: Visualiza el primer índice de los parámetros que no han podido adoptarse para memorización no volátil (p. ej., tarjeta 
de memoria) al leer los archivos de backup de parámetros (archivos PS).


Si no ha podido adoptarse como mínimo un índice de un parámetro indexado, entonces en r9406[n] se visualiza el 
número del parámetro afectado y en r9407[n] el primer índice no adoptado.


r9406[0] = 0


--> Se han podido adoptar sin error todos los valores de parámetros.


r9406[n] > 0


--> Visualiza en r9407[n] el primer índice no adoptado del parámetro con número en r9406[n].


Dependencia: Ver también: r9406, r9408


Nota: Todos los índices de r9406 a r9408 designan el mismo parámetro.


r9406[x] Nº de parámetro Parámetro no adoptado


r9407[x] Índice de parámetro Parámetro no adoptado


r9408[x] Código de error Parámetro no adoptado


Descripción: Sólo para fines de servicio técnico internos de Siemens.


Dependencia: Ver también: r9406, r9407


Nota: Todos los índices de r9406 a r9408 designan el mismo parámetro.


r9406[x] Nº de parámetro Parámetro no adoptado


r9407[x] Índice de parámetro Parámetro no adoptado


r9408[x] Código de error Parámetro no adoptado


r9406[0...19] Archivo PS Nº de parámetro Parámetro no adoptado / PS nº par no adop
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r9407[0...19] Archivo PS Índice de parámetro Parámetro no adoptado / PS Índic parámetro
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r9408[0...19] Archivo PS Código de error Parámetro no adoptado / PS Cód error
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Visualiza la cantidad de parámetros modificados y aún no salvados de este accionamiento.


Dependencia: Ver también: p0971


Atención: En función del sistema, la lista de los parámetros que se salven después de las siguientes acciones está vacía:


- Descarga


- Rearranque en caliente


- Ajuste de fábrica


En estos casos puede iniciarse un nuevo almacenamiento de parámetros que sea entonces el punto inicial para la 
lista de parámetros modificados.


Nota: Los parámetros modificados y aún no salvados se listan internamente en r9410 ... r9419.


Descripción: Visualiza los parámetros cuyo valor de parámetro ha debido adaptarse durante una conmutación de unidades.


Dependencia: Ver también: F07088


Descripción: Visualiza la macro válida ajustada.


Nota: Si se cambia un parámetro seteado por una macro, se muestra el valor 0.


Descripción: Ajusta la fuente de señal (parámetros BO/CO, codificados para BICO) para buscar en los destinos de parámetros.


La fuente de señal que hay que buscar se ajusta en p9484 (codificada en BICO); el resultado de la búsqueda se 
muestra con el número (r9485) y el primer índice (r9486).


Dependencia: Ver también: r9485, r9486


r9409 Número de parámetros a guardar / Cant. par a salvar
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r9451[0...29] Conmutación de unidades Parámetros adaptados / Conm_uds Par
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r9463 Macro actual / Macro act
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 999999 - 


p9484 Interconexiones BICO Buscar fuente señal / BICO D_s bus
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4294967295 0 
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Descripción: Visualiza la cantidad de interconexiones BICO a la fuente de señal buscada.


Dependencia: Ver también: p9484, r9486


Nota: La fuente de señal a buscar se ajusta en p9484 (codificada en BICO).


El resultado de la búsqueda está contenido en r9482 y r9483 y consta de cantidad (r9485) y primer índice (r9486).


Descripción: Visualiza el primer índice de la fuente de señal buscada.


La fuente de señal que hay que buscar se ajusta en p9484 (codificada en BICO); el resultado de la búsqueda se 
muestra con el número (r9485) y el primer índice (r9486).


Dependencia: Ver también: p9484, r9485


Nota: La fuente de señal a buscar se ajusta en p9484 (codificada en BICO).


El resultado de la búsqueda está contenido en r9482 y r9483 y consta de cantidad (r9485) y primer índice (r9486).


Descripción: Visualiza el directorio y el nombre del archivo detectado como no permitido al comparar con el estado de suministro.


Dependencia: Ver también: r9926


Ver también: A01016


Nota: El directorio y el nombre del archivo se visualizan en código ASCII


Descripción: Visualiza el estado de la comprobación de firmware tras la conexión.


0: Firmware sin comprobar.


1: Prueba en curso.


2: Prueba concluida correctamente.


3: Prueba da error.


Dependencia: Ver también: r9925


Ver también: A01016


r9485 Interconexiones BICO Buscar fuente señal Cantidad / BICO F_s bus Cant
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r9486 Interconexiones BICO Buscar fuente señal Primer índice / BICO F_s bus Idc
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r9925[0...99] Archivo de firmware con error / Archiv FW error
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r9926 Estado de la comprobación de firmware / Estad comprob FW
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Sólo para fines de servicio técnico.


Índice: [0] = Nivel libro de registro del sistema (0: no activo)
[1] = COM2/COM1 (0: COM2, 1: COM1)
[2] = Activar escribir en archivo (0: no activo)
[3] = Mostrar fecha/hora (0: no mostrar)
[4...7] = Reservado
[8] = Libro reg. sistema Tamaño archivo (pasos de 10 kB)


Atención: Antes de desconectar la Control Unit asegurarse de que esté desconectado el libro de registro (log) del sistema 
(p9930[0] = 0).


Si en el archivo (p9930[2] = 1) está activada la escritura, es necesario desactivarla de nuevo (p9930[2] = 0) antes de 
desconectar la Control Unit a fin de garantizar que el libro de registro del sistema se escribe completamente en el 
archivo.


Descripción: Sólo para fines de servicio técnico.


Descripción: Sólo para fines de servicio técnico.


Descripción: Visualización y salida de binector para un retardo después de POWER ON.


La salida de binector r9935.0 se ajusta después de la conexión al inicio del primer tiempo de muestreo y se resetea 
al cabo de aprox. 100 ms.


p9930[0...8] Libro de registro del sistema Activar / SYSLOG Activación
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 255 0 


p9931[0...179] Libro de registros del sistema Selección de módulo / SYSLOG Sel módulo
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0000 hex FFFF FFFF hex 0000 hex 


p9932 Libro de registros del sistema Guardar en EEPROM / SYSLOG EEPROM sp
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 255 0 


r9935.0 BO: POWER ON Señal de retardo / POWER ON t_ret
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 POWER ON Señal de retardo High Low -
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Descripción: Visualiza la tasa de carga medida del sistema.


Cuanto mayor sean los valores visualizados, mayor será la tasa de carga del sistema.


Índice: [0] = Carga de tiempo de cálculo (mín)
[1] = Carga de tiempo de cálculo (media)
[2] = Carga de tiempo de cálculo (máx)
[3] = Mayor tasa de carga bruta (mín)
[4] = Mayor tasa de carga bruta (media)
[5] = Mayor tasa de carga bruta (máx)
[6] = Reservado
[7] = Reservado


Dependencia: Ver también: F01054, F01205


Nota: Rel. a índice 3 ... 5:


A partir de todos los tiempos de muestreo utilizados se determinan las tasas de carga brutas. Las mayores tasas de 
carga brutas se reproducen aquí. El tiempo de muestreo con la mayor tasa de carga bruta se indica en r9979.


Tasa de carga bruta:


Carga de tiempo de cálculo del tiempo de muestreo considerado incluida aquella provocada por tiempos de 
muestreo de mayor prioridad (interrupciones).


Descripción: Parámetro de diagnóstico para visualizar información adicional con error de software interno.


Nota: Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para conectar/desconectar el regulador tecnológico libre 0.


Señal 1: El regulador tecnológico está activado.


Señal 0: El regulador tecnológico está desactivado.


Descripción: Ajusta la unidad de los parámetros del regulador tecnológico libre 0.


Valor: 1: %
2: 1 relativo adimensional
3: bar
4: °C


r9975[0...7] Tasa de carga medida del sistema / Carg med sist
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r9999[0...99] Error de software interno Diagnóstico adicional / Error_SW int Diag
Nivel de acceso: 4 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p11000 BI: Reg_tec libre 0 Habilitación / TecL0 Habil
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p11026 Reg_tec libre 0 Unidad Selección / TecL0 Unid Sel
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(5) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 47 1 
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5: Pa
6: ltr/s
7: m³/s
8: ltr/min
9: m³/min
10: ltr/h
11: m³/h
12: kg/s
13: kg/min
14: kg/h
15: t/min
16: t/h
17: N
18: kN
19: Nm
20: psi
21: °F
22: gallon/s
23: inch³/s
24: gallon/min
25: inch³/min
26: gallon/h
27: inch³/h
28: lb/s
29: lb/min
30: lb/h
31: lbf
32: lbf ft
33: K
34: 1/min
35: parts/min
36: m/s
37: ft³/s
38: ft³/min
39: BTU/min
40: BTU/h
41: mbar
42: inch wg
43: ft wg
44: m wg
45: % r.h.
46: g/kg
47: ppm


Dependencia: Con este parámetro sólo pueden conmutarse unidades de parámetros con el grupo de unidades 9_2.


Ver también: p11027


Descripción: Ajusta la magnitud de referencia para la unidad de los parámetros del regulador tecnológico libre 0.


En caso de conmutación a una unidad absoluta usando el parámetro p11026, todos los parámetros afectados 
quedan referidos a dicha magnitud de referencia.


Dependencia: Ver también: p11026


p11027 Reg_tec libre 0 Unidad Magnitud de referencia / TecL0 Unid Ref
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.01 340.28235E36 1.00 
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Descripción: Ajusta el tiempo de muestreo para el regulador tecnológico libre 0.


Valor: 0: Reservado
1: 128 ms
2: 256 ms
3: 512 ms
4: 1024 ms


Descripción: Visualiza la palabra de estado del regulador tecnológico libre 0.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la consigna del regulador tecnológico libre 0.


Descripción: Ajusta el tiempo de aceleración para el regulador tecnológico libre 0.


Dependencia: Ver también: p11058


Nota: El tiempo de aceleración está referido al 100 %.


p11028 Reg_tec libre 0 Tiempo muestreo / TecL0 t_muest
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4 2 


r11049.0...11 CO/BO: Reg_tec libre 0 Palabra de estado / TecL0 Pal_mando
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Desactivado Sí No -
01 Limitado Sí No -
08 Valor real al mínimo Sí No -
09 Valor real al máximo Sí No -
10 Salida al mínimo Sí No -
11 Salida al máximo Sí No -


p11053 CI: Reg_tec libre 0 Consigna Fuente de señal / TecL0 Cons F_s
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p11057 Reg_tec libre 0 Consigna Tiempo de aceleración / TecL0 Cons t_acel
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 650.00 [s] 1.00 [s]
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Descripción: Ajusta el tiempo de deceleración para el regulador tecnológico libre 0.


Dependencia: Ver también: p11057


Nota: El tiempo de deceleración está referido al 100 %.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna tras el generador de rampa del regulador tecnológico libre 0 .


Descripción: Ajusta la inversión del error de regulación del regulador tecnológico libre 0.


El ajuste depende del tipo de lazo de regulación.


Valor: 0: Sin inversión
1: Inversión


Precaución: Por una selección errónea de la inversión del valor real, la regulación mediante el regulador tecnológico puede 
desestabilizarse y presentar rebases transitorios (sobreoscilaciones).


Nota: El ajuste correcto se puede determinar de la siguiente manera:


- Bloquear el regulador tecnológico libre (p11200 = 0).


- Aumentar la velocidad de giro del motor y medir simultáneamente la señal de valor real (del regulador tecnológico 
libre).


- Si el valor real aumenta al aumentar la velocidad de giro del motor, desactivar la inversión.


- Si el valor real disminuye al aumentar la velocidad de giro del motor, activar la inversión.


Rel. al valor = 0:


El accionamiento disminuye la velocidad de salida al aumentar el valor real (p. ej. para termoventilador, bomba de 
entrada, compresor).


Rel. al valor = 1:


El accionamiento aumenta la velocidad de salida al aumentar el valor real (p. ej. para ventilador de refrigeración, 
bomba de salida).


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el valor real del regulador tecnológico libre 0.


p11058 Reg_tec libre 0 Consigna Tiempo de deceleración / TecL0 Cons t_decel
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 650.00 [s] 1.00 [s]


r11060 CO: Reg_tec libre 0 Consigna tras generador de rampa / TecL0 Cons trs GdR
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_2 Selección de unidad: p11026 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p11063 Reg_tec libre 0 Error de regulación Inversión / TecL0 Err_reg Inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


p11064 CI: Reg_tec libre 0 Valor real Fuente de señal / TecL0 Vreal F_s
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para la constante de tiempo de filtrado (PT1) del valor real del regulador tecnológico libre 0.


Descripción: Ajusta el límite superior para la señal de valor real del regulador tecnológico libre 0.


Dependencia: Ver también: p11064


Descripción: Ajusta el límite inferior para la señal de valor real del regulador tecnológico libre 0.


Dependencia: Ver también: p11064


Descripción: Ajusta la inversión de la señal de valor real del regulador tecnológico libre 0.


Valor: 0: Sin inversión
1: Inversión


Descripción: Visualiza, y saca por conector, el valor real tras el limitador del regulador tecnológico libre 0 .


Descripción: Visualiza, y saca por conector, el error de regulación del regulador tecnológico libre 0.


p11065 Reg_tec libre 0 Valor real Cte. de tiempo de filtro / TecL0 Vreal T
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 60.00 [s] 0.00 [s]


p11067 Reg_tec libre 0 Valor real Límite superior / TecL0 Vreal Lim_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_2 Selección de unidad: p11026 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 100.00 [%]


p11068 Reg_tec libre 0 Valor real Límite inferior / TecL0 Vreal Lim_i
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_2 Selección de unidad: p11026 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] -100.00 [%]


p11071 Reg_tec libre 0 Valor real Inversión / TecL0 Vreal Inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


r11072 CO: Reg_tec libre 0 Valor real tras limitador / TecL0 Vreal tr lim
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_2 Selección de unidad: p11026 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r11073 CO: Reg_tec libre 0 Error de regulación / TecL0 Err reg
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_2 Selección de unidad: p11026 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]
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Descripción: Ajusta la constante de tiempo para la diferenciación (acción D) del regulador tecnológico libre 0.


Nota: Valor = 0: La diferenciación está desconectada.


Descripción: Ajusta la ganancia proporcional (acción P) del regulador tecnológico libre 0.


Nota: Valor = 0: La ganancia proporcional está desconectada.


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral (acción I) del regulador tecnológico libre 0.


Nota: Valor = 0: El tiempo de acción integral está desconectado.


Si este parámetro se pone a cero durante el funcionamiento, entonces la acción I permanece congelada a su último 
valor.


Descripción: Ajusta la limitación máxima del regulador tecnológico libre 0.


Dependencia: Ver también: p11092


Nota: La limitación máxima debe ser siempre mayor que la limitación mínima (p11091 > p11092).


Descripción: Ajusta la limitación mínima del regulador tecnológico libre 0.


Dependencia: Ver también: p11091


Nota: La limitación máxima debe ser siempre mayor que la limitación mínima (p11091 > p11092).


p11074 Reg_tec libre 0 Diferenciación Constante de tiempo / TecL0 Acc D T
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 60.000 [s] 0.000 [s]


p11080 Reg_tec libre 0 Ganancia proporcional / TecL0 Kp
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 1000.000 1.000 


p11085 Reg_tec libre 0 Tiempo de acción integral / TecL0 Tn
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 10000.000 [s] 30.000 [s]


p11091 CO: Reg_tec libre 0 Limitación máxima / TecL0 Lim máx
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 100.00 [%]


p11092 CO: Reg_tec libre 0 Limitación mínima / TecL0 Lim mín
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 0.00 [%]
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Descripción: Ajusta los tiempos de aceleración y deceleración para las limitaciones máxima y mínima (p11091, p11092) del 
regulador tecnológico libre 0.


Dependencia: Ver también: p11091, p11092


Nota: El tiempo de aceleración/deceleración está referido al 100 %.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la señal de salida del regulador tecnológico libre 0.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la limitación máxima del regulador tecnológico libre 0.


Dependencia: Ver también: p11091


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la limitación mínima del regulador tecnológico libre 0.


Dependencia: Ver también: p11092


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el offset de la limitación del regulador tecnológico libre 0.


p11093 Reg_tec libre 0 Limitación Tiempo aceleración/deceleración / TecL0 Lim tA/tD
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 100.00 [s] 1.00 [s]


r11094 CO: Reg_tec libre 0 Señal de salida / TecL0 Sen_sal
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p11097 CI: Reg_tec libre 0 Limitación máxima Fuente de señal / TecL0 Lim máx F_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 11091[0] 


p11098 CI: Reg_tec libre 0 Limitación mínima Fuente de señal / TecL0 Lim mín F_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 11092[0] 


p11099 CI: Reg_tec libre 0 Limitación Offset Fuente de señal / TecL0 Lim Offs
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para conectar/desconectar el regulador tecnológico libre 1.


Señal 1: El regulador tecnológico está activado.


Señal 0: El regulador tecnológico está desactivado.


Descripción: Ajusta la unidad de los parámetros del regulador tecnológico libre 1.


Valor: 1: %
2: 1 relativo adimensional
3: bar
4: °C
5: Pa
6: ltr/s
7: m³/s
8: ltr/min
9: m³/min
10: ltr/h
11: m³/h
12: kg/s
13: kg/min
14: kg/h
15: t/min
16: t/h
17: N
18: kN
19: Nm
20: psi
21: °F
22: gallon/s
23: inch³/s
24: gallon/min
25: inch³/min
26: gallon/h
27: inch³/h
28: lb/s
29: lb/min
30: lb/h
31: lbf
32: lbf ft
33: K
34: 1/min
35: parts/min
36: m/s
37: ft³/s
38: ft³/min
39: BTU/min
40: BTU/h
41: mbar
42: inch wg
43: ft wg


p11100 BI: Reg_tec libre 1 Habilitación / TecL1 Habil
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p11126 Reg_tec libre 1 Unidad Selección / TecL1 Unid Sel
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(5) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 47 1 
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44: m wg
45: % r.h.
46: g/kg
47: ppm


Dependencia: Con este parámetro sólo pueden conmutarse unidades de parámetros con el grupo de unidades 9_3.


Ver también: p11127


Descripción: Ajusta la magnitud de referencia para la unidad de los parámetros del regulador tecnológico libre 1.


En caso de conmutación a una unidad absoluta usando el parámetro p11126, todos los parámetros afectados 
quedan referidos a dicha magnitud de referencia.


Dependencia: Ver también: p11126


Descripción: Ajusta el tiempo de muestreo para el regulador tecnológico libre 1.


Valor: 0: Reservado
1: 128 ms
2: 256 ms
3: 512 ms
4: 1024 ms


Descripción: Visualiza la palabra de estado del regulador tecnológico libre 1.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la consigna del regulador tecnológico libre 1.


p11127 Reg_tec libre 1 Unidad Magnitud de referencia / TecL1 Unid Ref
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.01 340.28235E36 1.00 


p11128 Reg_tec libre 1 Tiempo muestreo / TecL1 t_muest
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4 2 


r11149.0...11 CO/BO: Reg_tec libre 1 Palabra de estado / TecL1 Pal_mando
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Desactivado Sí No -
01 Limitado Sí No -
08 Valor real al mínimo Sí No -
09 Valor real al máximo Sí No -
10 Salida al mínimo Sí No -
11 Salida al máximo Sí No -


p11153 CI: Reg_tec libre 1 Consigna Fuente de señal / TecL1 Cons F_s
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Ajusta el tiempo de aceleración para el regulador tecnológico libre 1.


Dependencia: Ver también: p11158


Nota: El tiempo de aceleración está referido al 100 %.


Descripción: Ajusta el tiempo de deceleración del regulador tecnológico libre 1.


Dependencia: Ver también: p11157


Nota: El tiempo de deceleración está referido al 100 %.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna tras el generador de rampa del regulador tecnológico libre 1 .


Descripción: Ajusta la inversión del error de regulación del regulador tecnológico libre 1.


El ajuste depende del tipo de lazo de regulación.


Valor: 0: Sin inversión
1: Inversión


Precaución: Por una selección errónea de la inversión del valor real, la regulación mediante el regulador tecnológico puede 
desestabilizarse y presentar rebases transitorios (sobreoscilaciones).


Nota: El ajuste correcto se puede determinar de la siguiente manera:


- Bloquear el regulador tecnológico libre (p11200 = 0).


- Aumentar la velocidad de giro del motor y medir simultáneamente la señal de valor real (del regulador tecnológico 
libre).


- Si el valor real aumenta al aumentar la velocidad de giro del motor, desactivar la inversión.


- Si el valor real disminuye al aumentar la velocidad de giro del motor, activar la inversión.


Rel. al valor = 0:


El accionamiento disminuye la velocidad de salida al aumentar el valor real (p. ej. para termoventilador, bomba de 
entrada, compresor).


Rel. al valor = 1:


El accionamiento aumenta la velocidad de salida al aumentar el valor real (p. ej. para ventilador de refrigeración, 
bomba de salida).


p11157 Reg_tec libre 1 Consigna Tiempo de aceleración / TecL1 Cons t_acel
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 650.00 [s] 1.00 [s]


p11158 Reg_tec libre 1 Consigna Tiempo de deceleración / TecL1 Cons t_decel
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 650.00 [s] 1.00 [s]


r11160 CO: Reg_tec libre 1 Consigna tras generador de rampa / TecL1 Cons trs GdR
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_3 Selección de unidad: p11126 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p11163 Reg_tec libre 1 Error de regulación Inversión / TecL1 Err_reg Inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para el valor real del regulador tecnológico libre 1.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la constante de tiempo de filtrado (PT1) del valor real del regulador tecnológico libre 1.


Descripción: Ajusta el límite superior para la señal de valor real del regulador tecnológico libre 1.


Dependencia: Ver también: p11164


Descripción: Ajusta el límite inferior para la señal de valor real del regulador tecnológico libre 1.


Dependencia: Ver también: p11164


Descripción: Ajusta la inversión de la señal de valor real del regulador tecnológico libre 1.


Valor: 0: Sin inversión
1: Inversión


Descripción: Visualiza, y saca por conector, el valor real tras el limitador del regulador tecnológico libre 1 .


p11164 CI: Reg_tec libre 1 Valor real Fuente de señal / TecL1 Vreal F_s
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p11165 Reg_tec libre 1 Valor real Cte. de tiempo de filtro / TecL1 Vreal T
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 60.00 [s] 0.00 [s]


p11167 Reg_tec libre 1 Valor real Límite superior / TecL1 Vreal Lim_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_3 Selección de unidad: p11126 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 100.00 [%]


p11168 Reg_tec libre 1 Valor real Límite inferior / TecL1 Vreal Lim_i
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_3 Selección de unidad: p11126 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] -100.00 [%]


p11171 Reg_tec libre 1 Valor real Inversión / TecL1 Vreal Inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 


r11172 CO: Reg_tec libre 1 Valor real tras limitador / TecL1 Vreal tr lim
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_3 Selección de unidad: p11126 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]
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Descripción: Visualiza, y saca por conector, el error de regulación del regulador tecnológico libre 1.


Descripción: Ajusta la constante de tiempo para la diferenciación (acción D) del regulador tecnológico libre 1.


Nota: Valor = 0: La diferenciación está desconectada.


Descripción: Ajusta la ganancia proporcional (acción P) del regulador tecnológico libre 1.


Nota: Valor = 0: La ganancia proporcional está desconectada.


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral (acción I) del regulador tecnológico libre 1.


Nota: Valor = 0: El tiempo de acción integral está desconectado.


Si este parámetro se pone a cero durante el funcionamiento, entonces la acción I permanece congelada a su último 
valor.


Descripción: Ajusta la limitación máxima del regulador tecnológico libre 1.


Dependencia: Ver también: p11192


Nota: La limitación máxima debe ser siempre mayor que la limitación mínima (p11191 > p11192).


r11173 CO: Reg_tec libre 1 Error de regulación / TecL1 Err reg
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_3 Selección de unidad: p11126 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p11174 Reg_tec libre 1 Diferenciación Constante de tiempo / TecL1 Acc D T
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 60.000 [s] 0.000 [s]


p11180 Reg_tec libre 1 Ganancia proporcional / TecL1 Kp
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 1000.000 1.000 


p11185 Reg_tec libre 1 Tiempo de acción integral / TecL1 Tn
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 10000.000 [s] 30.000 [s]


p11191 CO: Reg_tec libre 1 Limitación máxima / TecL1 Lim máx
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 100.00 [%]
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Descripción: Ajusta la limitación mínima del regulador tecnológico libre 1.


Dependencia: Ver también: p11191


Nota: La limitación máxima debe ser siempre mayor que la limitación mínima (p11191 > p11192).


Descripción: Ajusta los tiempos de aceleración y deceleración para las limitaciones máxima y mínima (p11191, p11192) del 
regulador tecnológico libre 1.


Dependencia: Ver también: p11191, p11192


Nota: El tiempo de aceleración/deceleración está referido al 100 %.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la señal de salida del regulador tecnológico libre 1.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la limitación máxima del regulador tecnológico libre 1.


Dependencia: Ver también: p11191


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la limitación mínima del regulador tecnológico libre 1.


Dependencia: Ver también: p11192


p11192 CO: Reg_tec libre 1 Limitación mínima / TecL1 Lim mín
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 0.00 [%]


p11193 Reg_tec libre 1 Limitación Tiempo aceleración/deceleración / TecL1 Lim tA/tD
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 100.00 [s] 1.00 [s]


r11194 CO: Reg_tec libre 1 Señal de salida / TecL1 Sen_sal
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p11197 CI: Reg_tec libre 1 Limitación máxima Fuente de señal / TecL1 Lim máx F_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 11191[0] 


p11198 CI: Reg_tec libre 1 Limitación mínima Fuente de señal / TecL1 Lim mín F_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 11192[0] 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para el offset de la limitación del regulador tecnológico libre 1.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para conectar/desconectar el regulador tecnológico libre 2.


Señal 1: El regulador tecnológico está activado.


Señal 0: El regulador tecnológico está desactivado.


Descripción: Ajusta la unidad de los parámetros del regulador tecnológico libre 2.


Valor: 1: %
2: 1 relativo adimensional
3: bar
4: °C
5: Pa
6: ltr/s
7: m³/s
8: ltr/min
9: m³/min
10: ltr/h
11: m³/h
12: kg/s
13: kg/min
14: kg/h
15: t/min
16: t/h
17: N
18: kN
19: Nm
20: psi
21: °F
22: gallon/s
23: inch³/s
24: gallon/min
25: inch³/min
26: gallon/h
27: inch³/h
28: lb/s
29: lb/min
30: lb/h
31: lbf
32: lbf ft
33: K


p11199 CI: Reg_tec libre 1 Limitación Offset Fuente de señal / TecL1 Lim Offs
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p11200 BI: Reg_tec libre 2 Habilitación / TecL2 Habil
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p11226 Reg_tec libre 2 Unidad Selección / TecL2 Unid Selec
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: C(5) Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 47 1 
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34: 1/min
35: parts/min
36: m/s
37: ft³/s
38: ft³/min
39: BTU/min
40: BTU/h
41: mbar
42: inch wg
43: ft wg
44: m wg
45: % r.h.
46: g/kg
47: ppm


Dependencia: Con este parámetro sólo pueden conmutarse unidades de parámetros con el grupo de unidades 9_4.


Ver también: p11227


Descripción: Ajusta la magnitud de referencia para la unidad de los parámetros del regulador tecnológico libre 2.


En caso de conmutación a una unidad absoluta usando el parámetro p11226, todos los parámetros afectados 
quedan referidos a dicha magnitud de referencia.


Dependencia: Ver también: p11226


Descripción: Ajusta el tiempo de muestreo para el regulador tecnológico libre 2.


Valor: 0: Reservado
1: 128 ms
2: 256 ms
3: 512 ms
4: 1024 ms


Descripción: Visualiza la palabra de estado del regulador tecnológico libre 2.


p11227 Reg_tec libre 2 Unidad Magnitud de referencia / TecL2 Unid Ref
Nivel de acceso: 1 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.01 340.28235E36 1.00 


p11228 Reg_tec libre 2 Tiempo muestreo / TecL2 t_muest
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 4 2 


r11249.0...11 CO/BO: Reg_tec libre 2 Palabra de estado / TecL2 Pal_mando
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


Campo de bits: Bit Nombre de señal Señal 1 Señal 0 FP
00 Desactivado Sí No -
01 Limitado Sí No -
08 Valor real al mínimo Sí No -
09 Valor real al máximo Sí No -
10 Salida al mínimo Sí No -
11 Salida al máximo Sí No -
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para la consigna del regulador tecnológico libre 2.


Descripción: Ajusta el tiempo de aceleración para el regulador tecnológico libre 2.


Dependencia: Ver también: p11258


Nota: El tiempo de aceleración está referido al 100 %.


Descripción: Ajusta el tiempo de deceleración del regulador tecnológico libre 2.


Dependencia: Ver también: p11257


Nota: El tiempo de deceleración está referido al 100 %.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la consigna tras el generador de rampa del regulador tecnológico libre 2 .


Descripción: Ajusta la inversión del error de regulación del regulador tecnológico libre 2.


El ajuste depende del tipo de lazo de regulación.


Valor: 0: Sin inversión
1: Inversión


Precaución: Por una selección errónea de la inversión del valor real, la regulación mediante el regulador tecnológico puede 
desestabilizarse y presentar rebases transitorios (sobreoscilaciones).


Nota: El ajuste correcto se puede determinar de la siguiente manera:


- Bloquear el regulador tecnológico libre (p11200 = 0).


- Aumentar la velocidad de giro del motor y medir simultáneamente la señal de valor real (del regulador tecnológico 
libre).


p11253 CI: Reg_tec libre 2 Consigna Fuente de señal / TecL2 Cons F_s
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p11257 Reg_tec libre 2 Consigna Tiempo de aceleración / TecL2 Cons t_acel
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 650.00 [s] 1.00 [s]


p11258 Reg_tec libre 2 Consigna Tiempo de deceleración / TecL2 Cons t_decel
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 650.00 [s] 1.00 [s]


r11260 CO: Reg_tec libre 2 Consigna tras generador de rampa / TecL2 Cons trs GdR
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_4 Selección de unidad: p11226 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p11263 Reg_tec libre 2 Error de regulación Inversión / TecL2 Err_reg Inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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- Si el valor real aumenta al aumentar la velocidad de giro del motor, desactivar la inversión.


- Si el valor real disminuye al aumentar la velocidad de giro del motor, activar la inversión.


Rel. al valor = 0:


El accionamiento disminuye la velocidad de salida al aumentar el valor real (p. ej. para termoventilador, bomba de 
entrada, compresor).


Rel. al valor = 1:


El accionamiento aumenta la velocidad de salida al aumentar el valor real (p. ej. para ventilador de refrigeración, 
bomba de salida).


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el valor real del regulador tecnológico libre 2.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la constante de tiempo de filtrado (PT1) del valor real del regulador tecnológico libre 2.


Descripción: Ajusta el límite superior para la señal de valor real del regulador tecnológico libre 2.


Dependencia: Ver también: p11264


Descripción: Ajusta el límite inferior para la señal de valor real del regulador tecnológico libre 2.


Dependencia: Ver también: p11264


Descripción: Ajusta la inversión de la señal de valor real del regulador tecnológico libre 2.


Valor: 0: Sin inversión
1: Inversión


p11264 CI: Reg_tec libre 2 Valor real Fuente de señal / TecL2 Vreal F_s
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p11265 Reg_tec libre 2 Valor real Cte. de tiempo de filtro / TecL2 Vreal T
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 60.00 [s] 0.00 [s]


p11267 Reg_tec libre 2 Valor real Límite superior / TecL2 Vreal Lím_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_4 Selección de unidad: p11226 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 100.00 [%]


p11268 Reg_tec libre 2 Valor real Límite inferior / TecL2 Vreal Lím_i
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_4 Selección de unidad: p11226 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] -100.00 [%]


p11271 Reg_tec libre 2 Valor real Inversión / TecL2 Vreal Inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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Descripción: Visualiza, y saca por conector, el valor real tras el limitador del regulador tecnológico libre 2 .


Descripción: Visualiza, y saca por conector, el error de regulación del regulador tecnológico libre 2.


Descripción: Ajusta la constante de tiempo para la diferenciación (acción D) del regulador tecnológico libre 2.


Nota: Valor = 0: La diferenciación está desconectada.


Descripción: Ajusta la ganancia proporcional (acción P) del regulador tecnológico libre 2.


Nota: Valor = 0: La ganancia proporcional está desconectada.


Descripción: Ajusta el tiempo de acción integral (acción I) del regulador tecnológico libre 2.


Nota: Valor = 0: El tiempo de acción integral está desconectado.


Si este parámetro se pone a cero durante el funcionamiento, entonces la acción I permanece congelada a su último 
valor.


r11272 CO: Reg_tec libre 2 Valor real tras limitador / TecL2 Vreal tr lim
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_4 Selección de unidad: p11226 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r11273 CO: Reg_tec libre 2 Error de regulación / TecL2 Err reg
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: 9_4 Selección de unidad: p11226 Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p11274 Reg_tec libre 2 Diferenciación Constante de tiempo / TecL2 Acc D T
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 60.000 [s] 0.000 [s]


p11280 Reg_tec libre 2 Ganancia proporcional / TecL2 Kp
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 1000.000 1.000 


p11285 Reg_tec libre 2 Tiempo de acción integral / TecL2 Tn
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.000 [s] 10000.000 [s] 30.000 [s]
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Descripción: Ajusta la limitación máxima del regulador tecnológico libre 2.


Dependencia: Ver también: p11292


Nota: La limitación máxima debe ser siempre mayor que la limitación mínima (p11291 > p11292).


Descripción: Ajusta la limitación mínima del regulador tecnológico libre 2.


Dependencia: Ver también: p11291


Nota: La limitación máxima debe ser siempre mayor que la limitación mínima (p11291 > p11292).


Descripción: Ajusta los tiempos de aceleración y deceleración para las limitaciones máxima y mínima (p11291, p11292) del 
regulador tecnológico libre 2.


Dependencia: Ver también: p11291, p11292


Nota: El tiempo de aceleración/deceleración está referido al 100 %.


Descripción: Visualiza, y saca por conector, la señal de salida del regulador tecnológico libre 2.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la limitación máxima del regulador tecnológico libre 2.


Dependencia: Ver también: p11291


p11291 CO: Reg_tec libre 2 Limitación máxima / TecL2 Lim máx
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 100.00 [%]


p11292 CO: Reg_tec libre 2 Limitación mínima / TecL2 Lim mín
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-200.00 [%] 200.00 [%] 0.00 [%]


p11293 Reg_tec libre 2 Limitación Tiempo aceleración/deceleración / TecL2 Lim tA/tD
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 [s] 100.00 [s] 1.00 [s]


r11294 CO: Reg_tec libre 2 Señal de salida / TecL2 Sen_sal
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p11297 CI: Reg_tec libre 2 Limitación máxima Fuente de señal / TecL2 Lim máx F_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 11291[0] 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal para la limitación mínima del regulador tecnológico libre 2.


Dependencia: Ver también: p11292


Descripción: Ajusta la fuente de señal para el offset de la limitación del regulador tecnológico libre 2.


Descripción: Visualiza el tiempo actual de muestreo del grupo de ejecución 0 a 9.


Índice: [0] = Grupo de ejecución 0
[1] = Grupo de ejecución 1
[2] = Grupo de ejecución 2
[3] = Grupo de ejecución 3
[4] = Grupo de ejecución 4
[5] = Grupo de ejecución 5
[6] = Grupo de ejecución 6
[7] = Grupo de ejecución 7
[8] = Grupo de ejecución 8
[9] = Grupo de ejecución 9


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0, I1, I2, I3 de la instancia AND 0 del bloque de función AND.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1
[2] = Entrada I2
[3] = Entrada I3


p11298 CI: Reg_tec libre 2 Limitación mínima Fuente de señal / TecL2 Lim mín F_s
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 11292[0] 


p11299 CI: Reg_tec libre 2 Limitación Offset Fuente de señal / TecL2 Lim Offs
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: U, T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7030


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20001[0...9] Grupo de ejecución Tiempo de muestreo / Gr_ejec t_muest
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [ms] - [ms] - [ms]


p20030[0...3] BI: AND 0 Entradas / AND 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q = I0 & I1 & I2 & I3 de la instancia AND 0 del bloque de función 
AND.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia AND 0 del bloque de función 
AND.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia AND 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20032.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0, I1, I2, I3 de la instancia AND 1 del bloque de función AND.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1
[2] = Entrada I2
[3] = Entrada I3


r20031 BO: AND 0 Salida Q / AND 0 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20032 AND 0 Gr. ejecución / AND 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20033 AND 0 Secuencia de ejecución / AND 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 10 


p20034[0...3] BI: AND 1 Entradas / AND 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q = I0 & I1 & I2 & I3 de la instancia AND 1 del bloque de función 
AND.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia AND 1 del bloque de función 
AND.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia AND 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20036.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0, I1, I2, I3 de la instancia AND 2 del bloque de función AND.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1
[2] = Entrada I2
[3] = Entrada I3


r20035 BO: AND 1 Salida Q / AND 1 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20036 AND 1 Gr. ejecución / AND 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20037 AND 1 Secuencia de ejecución / AND 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 20 


p20038[0...3] BI: AND 2 Entradas / AND 2 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q = I0 & I1 & I2 & I3 de la instancia AND 2 del bloque de función 
AND.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia AND 2 del bloque de función 
AND.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia AND 2 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20040.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0, I1, I2, I3 de la instancia AND 3 del bloque de función AND.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1
[2] = Entrada I2
[3] = Entrada I3


r20039 BO: AND 2 Salida Q / AND 2 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20040 AND 2 Gr. ejecución / AND 2 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20041 AND 2 Secuencia de ejecución / AND 2 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2710


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 30 


p20042[0...3] BI: AND 3 Entradas / AND 3 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q = I0 & I1 & I2 & I3 de la instancia AND 3 del bloque de función 
AND.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia AND 3 del bloque de función 
AND.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia AND 3 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20044.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0, I1, I2, I3 de la instancia OR 0 del bloque de función OR.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1
[2] = Entrada I2
[3] = Entrada I3


r20043 BO: AND 3 Salida Q / AND 3 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20044 AND 3 Gr. ejecución / AND 3 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20045 AND 3 Secuencia de ejecución / AND 3 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7210


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 40 


p20046[0...3] BI: OR 0 Entradas / OR 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 







2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


440 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q = I0 | I1 | I2 | I3 de la instancia OR 0 del bloque de función OR


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia OR 0 del bloque de función OR.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia OR 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20048.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0, I1, I2, I3 de la instancia OR 1 del bloque de función OR.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1
[2] = Entrada I2
[3] = Entrada I3


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q = I0 | I1 | I2 | I3 de la instancia OR 1 del bloque de función OR


r20047 BO: OR 0 Salida Q / OR 0 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20048 OR 0 Gr. ejecución / OR 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20049 OR 0 Secuencia de ejecución / OR 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 60 


p20050[0...3] BI: OR 1 Entradas / OR 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20051 BO: OR 1 Salida Q / OR 1 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia OR 1 del bloque de función OR.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia OR 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20052.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0, I1, I2, I3 de la instancia OR 2 del bloque de función OR.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1
[2] = Entrada I2
[3] = Entrada I3


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q = I0 | I1 | I2 | I3 de la instancia OR 2 del bloque de función OR


p20052 OR 1 Gr. ejecución / OR 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20053 OR 1 Secuencia de ejecución / OR 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 70 


p20054[0...3] BI: OR 2 Entradas / OR 2 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20055 BO: OR 2 Salida Q / OR 2 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia OR 2 del bloque de función OR.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia OR 2 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20056.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0, I1, I2, I3 de la instancia OR 3 del bloque de función OR.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1
[2] = Entrada I2
[3] = Entrada I3


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q = I0 | I1 | I2 | I3 de la instancia OR 3 del bloque de función OR


p20056 OR 2 Gr. ejecución / OR 2 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20057 OR 2 Secuencia de ejecución / OR 2 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 80 


p20058[0...3] BI: OR 3 Entradas / OR 3 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20059 BO: OR 3 Salida Q / OR 3 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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2.2 Lista de parámetros


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia OR 3 del bloque de función OR.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia OR 3 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20060.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0, I1, I2, I3 de la instancia XOR 0 del bloque de función 
XOR.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1
[2] = Entrada I2
[3] = Entrada I3


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q de la instancia XOR 0 del bloque de función XOR.


p20060 OR 3 Gr. ejecución / OR 3 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20061 OR 3 Secuencia de ejecución / OR 3 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7212


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 90 


p20062[0...3] BI: XOR 0 Entradas / XOR 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20063 BO: XOR 0 Salida Q / XOR 0 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 







2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


444 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia XOR 0 del bloque de función 
XOR.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia XOR 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20064.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0, I1, I2, I3 de la instancia XOR 1 del bloque de función 
XOR.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1
[2] = Entrada I2
[3] = Entrada I3


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q de la instancia XOR 1 del bloque de función XOR.


p20064 XOR 0 Gr. ejecución / XOR 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20065 XOR 0 Secuencia de ejecución / XOR 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 110 


p20066[0...3] BI: XOR 1 Entradas / XOR 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20067 BO: XOR 1 Salida Q / XOR 1 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia XOR 1 del bloque de función 
XOR.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia XOR 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20068.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0, I1, I2, I3 de la instancia XOR 2 del bloque de función 
XOR.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1
[2] = Entrada I2
[3] = Entrada I3


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q de la instancia XOR 2 del bloque de función XOR.


p20068 XOR 1 Gr. ejecución / XOR 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20069 XOR 1 Secuencia de ejecución / XOR 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 120 


p20070[0...3] BI: XOR 2 Entradas / XOR 2 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20071 BO: XOR 2 Salida Q / XOR 2 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia XOR 2 del bloque de función 
XOR.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia XOR 2 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20072.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0, I1, I2, I3 de la instancia XOR 3 del bloque de función 
XOR.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1
[2] = Entrada I2
[3] = Entrada I3


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q de la instancia XOR 3 del bloque de función XOR.


p20072 XOR 2 Gr. ejecución / XOR 2 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20073 XOR 2 Secuencia de ejecución / XOR 2 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 130 


p20074[0...3] BI: XOR 3 Entradas / XOR 3 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20075 BO: XOR 3 Salida Q / XOR 3 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia XOR 3 del bloque de función 
XOR.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia XOR 3 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20076.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada I de la instancia NOT 0 del inversor.


Descripción: Parámetro de visualización de la salida invertida de la instancia NOT 0 del inversor.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia NOT 0 del inversor.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4


p20076 XOR 3 Gr. ejecución / XOR 3 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20077 XOR 3 Secuencia de ejecución / XOR 3 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7214


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 140 


p20078 BI: NOT 0 Entrada I / NOT 0 Entrada I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20079 BO: NOT 0 Salida invertida / NOT 0 Salida inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20080 NOT 0 Gr. ejecución / NOT 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 
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5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia NOT 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20080.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada I de la instancia NOT 1 del inversor.


Descripción: Parámetro de visualización de la salida invertida de la instancia NOT 1 del inversor.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia NOT 1 del inversor.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia NOT 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20084.


p20081 NOT 0 Secuencia de ejecución / NOT 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 160 


p20082 BI: NOT 1 Entrada I / NOT 1 Entrada I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20083 BO: NOT 1 Salida invertida / NOT 1 Salida inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20084 NOT 1 Gr. ejecución / NOT 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20085 NOT 1 Secuencia de ejecución / NOT 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 170 
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Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada I de la instancia NOT 2 del inversor.


Descripción: Parámetro de visualización de la salida invertida de la instancia NOT 2 del inversor.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia NOT 2 del inversor.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia NOT 2 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20088.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada I de la instancia NOT 3 del inversor.


p20086 BI: NOT 2 Entrada I / NOT 2 Entrada I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20087 BO: NOT 2 Salida invertida / NOT 2 Salida inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20088 NOT 2 Gr. ejecución / NOT 2 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20089 NOT 2 Secuencia de ejecución / NOT 2 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 180 


p20090 BI: NOT 3 Entrada I / NOT 3 Entrada I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Parámetro de visualización de la salida invertida de la instancia NOT 3 del inversor.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia NOT 3 del inversor.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia NOT 3 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20092.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada X0, X1, X2, X3 de la instancia ADD 0 del sumador.


Índice: [0] = Entrada X0
[1] = Entrada X1
[2] = Entrada X2
[3] = Entrada X3


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y = X0 + X1 + X2 + X3 de la instancia ADD 0 del sumador.


r20091 BO: NOT 3 Salida invertida / NOT 3 Salida inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20092 NOT 3 Gr. ejecución / NOT 3 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20093 NOT 3 Secuencia de ejecución / NOT 3 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 190 


p20094[0...3] CI: ADD 0 Entradas / ADD 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20095 CO: ADD 0 Salida Y / ADD 0 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia ADD 0 del sumador.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia ADD 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20096.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada X0, X1, X2, X3 de la instancia ADD 1 del sumador.


Índice: [0] = Entrada X0
[1] = Entrada X1
[2] = Entrada X2
[3] = Entrada X3


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y = X0 + X1 + X2 + X3 de la instancia ADD 1 del sumador.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia ADD 1 del sumador.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


p20096 ADD 0 Gr. ejecución / ADD 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20097 ADD 0 Secuencia de ejecución / ADD 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 210 


p20098[0...3] CI: ADD 1 Entradas / ADD 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20099 CO: ADD 1 Salida Y / ADD 1 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20100 ADD 1 Gr. ejecución / ADD 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 
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Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia ADD 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20100.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal del minuendo X1 y el sustraendo X2 de la instancia SUB 0 del restador.


Índice: [0] = Minuendo X1
[1] = Sustraendo X2


Descripción: Parámetro de visualización de la diferencia Y = X1-X2 de la instancia SUB 0 del restador.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia SUB 0 del restador.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia SUB 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20104.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


p20101 ADD 1 Secuencia de ejecución / ADD 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 220 


p20102[0...1] CI: SUB 0 Entradas / SUB 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20103 CO: SUB 0 Diferencia Y / SUB 0 Diferencia Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20104 SUB 0 Gr. ejecución / SUB 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20105 SUB 0 Secuencia de ejecución / SUB 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 240 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal del minuendo X1 y el sustraendo X2 de la instancia SUB 1 del restador.


Índice: [0] = Minuendo X1
[1] = Sustraendo X2


Descripción: Parámetro de visualización de la diferencia Y = X1-X2 de la instancia SUB 1 del restador.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia SUB 1 del restador.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia SUB 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20108.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de los factores X0, X1, X2, X3 de la instancia MUL 0 del multiplicador.


Índice: [0] = Factor X0
[1] = Factor X1
[2] = Factor X2
[3] = Factor X3


p20106[0...1] CI: SUB 1 Entradas / SUB 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20107 CO: SUB 1 Diferencia Y / SUB 1 Diferencia Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20108 SUB 1 Gr. ejecución / SUB 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20109 SUB 1 Secuencia de ejecución / SUB 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 250 


p20110[0...3] CI: MUL 0 Entradas / MUL 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Parámetro de visualización del producto Y = X0 * X1 * X2 * X3 de la instancia MUL 0 del multiplicador.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia MUL 0 del multiplicador.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia MUL 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20112.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de los factores X0, X1, X2, X3 de la instancia MUL 1 del multiplicador.


Índice: [0] = Factor X0
[1] = Factor X1
[2] = Factor X2
[3] = Factor X3


Descripción: Parámetro de visualización del producto Y = X0 * X1 * X2 * X3 de la instancia MUL 1 del multiplicador.


r20111 CO: MUL 0 Producto Y / MUL 0 Producto Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20112 MUL 0 Gr. ejecución / MUL 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20113 MUL 0 Secuencia de ejecución / MUL 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 270 


p20114[0...3] CI: MUL 1 Entradas / MUL 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20115 CO: MUL 1 Producto Y / MUL 1 Producto Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia MUL 1 del multiplicador.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia MUL 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20116.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal del dividendo X1 y el divisor X2 de la instancia DIV 0 del divisor.


Índice: [0] = Dividendo X0
[1] = Divisor X1


Descripción: Parámetro de visualización del cociente Y = X1 / X2, del cociente entero YIN así como del resto MOD = (Y - YIN) x 
X2 de la instancia DIV 0 del divisor.


Índice: [0] = Cociente Y
[1] = Cociente entero YIN
[2] = Resto div. MOD


Descripción: Parámetro de visualización del aviso QF de que el divisor X2 de la instancia DIV 0 del divisor vale cero.


X2 = 0.0 => QF = 1


p20116 MUL 1 Gr. ejecución / MUL 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20117 MUL 1 Secuencia de ejecución / MUL 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 280 


p20118[0...1] CI: DIV 0 Entradas / DIV 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20119[0...2] CO: DIV 0 Cociente / DIV 0 Cociente
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20120 BO: DIV 0 Divisor es cero QF / DIV 0 Divisor=0 QF
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia DIV 0 del divisor.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia DIV 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20121.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal del dividendo X1 y el divisor X2 de la instancia DIV 1 del divisor.


Índice: [0] = Dividendo X0
[1] = Divisor X1


Descripción: Parámetro de visualización del cociente Y = X1 / X2, del cociente entero YIN así como del resto MOD = (Y - YIN) x 
X2 de la instancia DIV 1 del divisor.


Índice: [0] = Cociente Y
[1] = Cociente entero YIN
[2] = Resto div. MOD


Descripción: Parámetro de visualización del aviso QF de que el divisor X2 de la instancia DIV 1 del divisor vale cero.


X2 = 0.0 => QF = 1


p20121 DIV 0 Gr. ejecución / DIV 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20122 DIV 0 Secuencia de ejecución / DIV 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 300 


p20123[0...1] CI: DIV 1 Entradas / DIV 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20124[0...2] CO: DIV 1 Cociente / DIV 1 Cociente
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20125 BO: DIV 1 Divisor es cero QF / DIV 1 Divisor=0 QF
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia DIV 1 del divisor.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia DIV 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20126.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada X de la instancia AVA 0 del formador de valor absoluto 
considerando el signo.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y de la instancia AVA 0 del formador de valor absoluto 
considerando el signo.


Descripción: Parámetro de visualización del aviso SN de que la magnitud de entrada X de la instancia AVA 0 del formador de 
valor absoluto considerando el signo es negativa.


X < 0.0 => SN = 1


p20126 DIV 1 Gr. ejecución / DIV 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20127 DIV 1 Secuencia de ejecución / DIV 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7222


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 310 


p20128 CI: AVA 0 Entrada X / AVA 0 Entrada X
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7224


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20129 CO: AVA 0 Salida Y / AVA 0 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7224


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20130 BO: AVA 0 Entrada negativa SN / AVA 0 Ent. neg. SN
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7224


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia AVA 0 del formador de valor 
absoluto considerando el signo.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia AVA 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20131.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada X de la instancia AVA 1 del formador de valor absoluto 
considerando el signo.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y de la instancia AVA 1 del formador de valor absoluto 
considerando el signo.


Descripción: Parámetro de visualización del aviso SN de que la magnitud de entrada X de la instancia AVA 1 del formador de 
valor absoluto considerando el signo es negativa.


X < 0.0 => SN = 1


p20131 AVA 0 Gr. ejecución / AVA 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7224


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20132 AVA 0 Secuencia de ejecución / AVA 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7224


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 340 


p20133 CI: AVA 1 Entrada X / AVA 1 Entrada X
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7224


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20134 CO: AVA 1 Salida Y / AVA 1 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7224


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20135 BO: AVA 1 Entrada negativa SN / AVA 1 Ent. neg. SN
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7224


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia AVA 1 del formador de valor 
absoluto considerando el signo.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia AVA 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20136.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia MFP 0 del formador de impulsos.


Descripción: Ajusta la duración o ancho del impulso T en milisegundos de la instancia MFP 0 del formador de impulsos.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia MFP 0 del formador de impulsos.


p20136 AVA 1 Gr. ejecución / AVA 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7224


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20137 AVA 1 Secuencia de ejecución / AVA 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7224


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 350 


p20138 BI: MFP 0 Entrada impulsos I / MFP 0 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20139 MFP 0 Ancho impulso en ms / MFP 0 Anch_imp. ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20140 BO: MFP 0 Salida Q / MFP 0 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia MFP 0 del formador de 
impulsos.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia MFP 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20141.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia MFP 1 del formador de impulsos.


Descripción: Ajusta la duración o ancho del impulso T en milisegundos de la instancia MFP 1 del formador de impulsos.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia MFP 1 del formador de impulsos.


p20141 MFP 0 Gr. ejecución / MFP 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20142 MFP 0 Secuencia de ejecución / MFP 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 370 


p20143 BI: MFP 1 Entrada impulsos I / MFP 1 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20144 MFP 1 Ancho impulso en ms / MFP 1 Anch_imp. ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20145 BO: MFP 1 Salida Q / MFP 1 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia MFP 1 del formador de 
impulsos.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia MFP 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20146.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia PCL 0 del acortador de impulsos.


Descripción: Ajusta la duración o ancho del impulso T en milisegundos de la instancia PCL 0 del acortador de impulsos.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia PCL 0 del acortador de impulsos.


p20146 MFP 1 Gr. ejecución / MFP 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20147 MFP 1 Secuencia de ejecución / MFP 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 380 


p20148 BI: PCL 0 Entrada impulsos I / PCL 0 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20149 PCL 0 Ancho impulso en ms / PCL 0 Anch_imp. ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20150 BO: PCL 0 Salida Q / PCL 0 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PCL 0 del acortador de 
impulsos.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PCL 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20151.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia PCL 1 del acortador de impulsos.


Descripción: Ajusta la duración o ancho del impulso T en milisegundos de la instancia PCL 1 del acortador de impulsos.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia PCL 1 del acortador de impulsos.


p20151 PCL 0 Gr. ejecución / PCL 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20152 PCL 0 Secuencia de ejecución / PCL 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 400 


p20153 BI: PCL 1 Entrada impulsos I / PCL 1 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20154 PCL 1 Ancho impulso en ms / PCL 1 Anch_imp. ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20155 BO: PCL 1 Salida Q / PCL 1 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PCL 1 del acortador de 
impulsos.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PCL 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20156.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia PDE 0 del retardador de conexión.


Descripción: Ajusta el retardo del impulso T en milisegundos de la instancia PDE 0 del retardador de conexión.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia PDE 0 del retardador de conexión.


p20156 PCL 1 Gr. ejecución / PCL 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20157 PCL 1 Secuencia de ejecución / PCL 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 410 


p20158 BI: PDE 0 Entrada impulsos I / PDE 0 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20159 PDE 0 Retardo de impulso en ms / PDE 0 t_ret ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20160 BO: PDE 0 Salida Q / PDE 0 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PDE 0 del retardador de 
conexión.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PDE 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20161.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia PDE 1 del retardador de conexión.


Descripción: Ajusta el retardo del impulso T en milisegundos de la instancia PDE 1 del retardador de conexión.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia PDE 1 del retardador de conexión.


p20161 PDE 0 Gr. ejecución / PDE 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20162 PDE 0 Secuencia de ejecución / PDE 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 430 


p20163 BI: PDE 1 Entrada impulsos I / PDE 1 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20164 PDE 1 Retardo de impulso en ms / PDE 1 t_ret ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20165 BO: PDE 1 Salida Q / PDE 1 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PDE 1 del retardador de 
conexión.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PDE 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20166.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia PDF 0 del retardador de desconexión.


Descripción: Ajusta el tiempo de prolongación del impulso T en milisegundos de la instancia PDF 0 del retardador de 
desconexión.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia PDF 0 del retardador de desconexión.


p20166 PDE 1 Gr. ejecución / PDE 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20167 PDE 1 Secuencia de ejecución / PDE 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 440 


p20168 BI: PDF 0 Entrada impulsos I / PDF 0 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20169 PDF 0 Tiempo prolongación impulso en ms / PDF 0 t_prol ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20170 BO: PDF 0 Salida Q / PDF 0 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PDF 0 del retardador de 
desconexión.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PDF 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20171.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia PDF 1 del retardador de desconexión.


Descripción: Ajusta el tiempo de prolongación del impulso T en milisegundos de la instancia PDF 1 del retardador de 
desconexión.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia PDF 1 del retardador de desconexión.


p20171 PDF 0 Gr. ejecución / PDF 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20172 PDF 0 Secuencia de ejecución / PDF 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 460 


p20173 BI: PDF 1 Entrada impulsos I / PDF 1 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20174 PDF 1 Tiempo prolongación impulso en ms / PDF 1 t_prol ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20175 BO: PDF 1 Salida Q / PDF 1 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PDF 1 del retardador de 
desconexión.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PDF 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20176.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I y de la entrada de reseteo R de la instancia PST 0 del prolongador 
de impulsos.


Índice: [0] = Impulso entrada I
[1] = Entrada reseteo R


Descripción: Ajusta la duración o ancho del impulso T en milisegundos de la instancia PST 0 del prolongador de impulsos.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia PST 0 del prolongador de impulsos.


p20176 PDF 1 Gr. ejecución / PDF 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20177 PDF 1 Secuencia de ejecución / PDF 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 470 


p20178[0...1] BI: PST 0 Entradas / PST 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7234


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20179 PST 0 Ancho impulso en ms / PST 0 Anch_imp. ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7234


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20180 BO: PST 0 Salida Q / PST 0 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7234


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PST 0 del prolongador de 
impulsos.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PST 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20181.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I y de la entrada de reseteo R de la instancia PST 1 del prolongador 
de impulsos.


Índice: [0] = Impulso entrada I
[1] = Entrada reseteo R


Descripción: Ajusta la duración o ancho del impulso T en milisegundos de la instancia PST 1 del prolongador de impulsos.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia PST 1 del prolongador de impulsos.


p20181 PST 0 Gr. ejecución / PST 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7234


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20182 PST 0 Secuencia de ejecución / PST 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7234


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 7999 490 


p20183[0...1] BI: PST 1 Entradas / PST 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7234


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20184 PST 1 Ancho impulso en ms / PST 1 Anch_imp. ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7234


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20185 BO: PST 1 Salida Q / PST 1 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7234


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PST 1 del prolongador de 
impulsos.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PST 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20186.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la entrada de seteo S y de la entrada de reseteo R de la instancia RSR 0 del flip-flop RS.


Índice: [0] = Seteo S
[1] = Reseteo R


Descripción: Parámetro de visualización de la salida Q de la instancia RSR 0 del flip-flop RS.


Descripción: Parámetro de visualización de la salida invertida QN de la instancia RSR 0 del flip-flop RS.


p20186 PST 1 Gr. ejecución / PST 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7234


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20187 PST 1 Secuencia de ejecución / PST 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7234


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 7999 500 


p20188[0...1] BI: RSR 0 Entradas / RSR 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20189 BO: RSR 0 Salida Q / RSR 0 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20190 BO: RSR 0 Salida invertida QN / RSR 0 Sal. inv QN
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 







2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


470 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia RSR 0 del flip-flop RS.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia RSR 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20191.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la entrada de seteo S y de la entrada de reseteo R de la instancia RSR 1 del flip-flop RS.


Índice: [0] = Seteo S
[1] = Reseteo R


Descripción: Parámetro de visualización de la salida Q de la instancia RSR 1 del flip-flop RS.


Descripción: Parámetro de visualización de la salida invertida QN de la instancia RSR 1 del flip-flop RS.


p20191 RSR 0 Gr. ejecución / RSR 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20192 RSR 0 Secuencia de ejecución / RSR 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 7999 520 


p20193[0...1] BI: RSR 1 Entradas / RSR 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20194 BO: RSR 1 Salida Q / RSR 1 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20195 BO: RSR 1 Salida invertida QN / RSR 1 Sal. inv QN
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia RSR 1 del flip-flop RS.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia RSR 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20196.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la entrada de disparo I, de la entrada D, de la entrada de seteo S y de la entrada de 
reseteo R de la instancia DFR 0 del flip-flop D.


Índice: [0] = Entrada disparo I
[1] = Entrada D
[2] = Seteo S
[3] = Reseteo R


Descripción: Parámetro de visualización de la salida Q de la instancia DFR 0 del flip-flop D.


Descripción: Parámetro de visualización de la salida invertida QN de la instancia DFR 0 del flip-flop D.


p20196 RSR 1 Gr. ejecución / RSR 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20197 RSR 1 Secuencia de ejecución / RSR 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 7999 530 


p20198[0...3] BI: DFR 0 Entradas / DFR 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20199 BO: DFR 0 Salida Q / DFR 0 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20200 BO: DFR 0 Salida invertida QN / DFR 0 Sal. inv QN
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia DFR 0 del flip-flop D.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia DFR 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20201.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la entrada de disparo I, de la entrada D, de la entrada de seteo S y de la entrada de 
reseteo R de la instancia DFR 1 del flip-flop D.


Índice: [0] = Entrada disparo I
[1] = Entrada D
[2] = Seteo S
[3] = Reseteo R


Descripción: Parámetro de visualización de la salida Q de la instancia DFR 1 del flip-flop D.


Descripción: Parámetro de visualización de la salida invertida QN de la instancia DFR 1 del flip-flop D.


p20201 DFR 0 Gr. ejecución / DFR 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20202 DFR 0 Secuencia de ejecución / DFR 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 550 


p20203[0...3] BI: DFR 1 Entradas / DFR 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20204 BO: DFR 1 Salida Q / DFR 1 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20205 BO: DFR 1 Salida invertida QN / DFR 1 Sal. inv QN
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia DFR 1 del flip-flop D.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia DFR 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20206.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0 y I1 de la instancia BSW 0 del conmutador binario.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la posición de interruptores I de la instancia BSW 0 del conmutador binario.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q de la instancia BSW 0 del conmutador binario.


p20206 DFR 1 Gr. ejecución / DFR 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20207 DFR 1 Secuencia de ejecución / DFR 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 560 


p20208[0...1] BI: BSW 0 Entradas / BSW 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20209 BI: BSW 0 Posición de interruptores I / BSW 0 Pos_interr
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20210 BO: BSW 0 Salida Q / BSW 0 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia BSW 0 del conmutador binario.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia BSW 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20211.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada I0 y I1 de la instancia BSW 1 del conmutador binario.


Índice: [0] = Entrada I0
[1] = Entrada I1


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la posición de interruptores I de la instancia BSW 1 del conmutador binario.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria Q de la instancia BSW 1 del conmutador binario.


p20211 BSW 0 Gr. ejecución / BSW 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20212 BSW 0 Secuencia de ejecución / BSW 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 7999 580 


p20213[0...1] BI: BSW 1 Entradas / BSW 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20214 BI: BSW 1 Posición de interruptores I / BSW 1 Pos_interr
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20215 BO: BSW 1 Salida Q / BSW 1 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia BSW 1 del conmutador binario.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia BSW 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20216.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada X0 y X1 de la instancia NSW 0 del conmutador numérico.


Índice: [0] = Entrada X0
[1] = Entrada X1


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la posición de interruptores I de la instancia NSW 0 del conmutador numérico.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y de la instancia NSW 0 del conmutador numérico.


p20216 BSW 1 Gr. ejecución / BSW 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20217 BSW 1 Secuencia de ejecución / BSW 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 7999 590 


p20218[0...1] CI: NSW 0 Entradas / NSW 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20219 BI: NSW 0 Posición interruptores I / NSW 0 Pos_interr
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20220 CO: NSW 0 Salida Y / NSW 0 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 







2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


476 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia NSW 0 del conmutador 
numérico.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia NSW 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20221.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada X0 y X1 de la instancia NSW 1 del conmutador numérico.


Índice: [0] = Entrada X0
[1] = Entrada X1


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la posición de interruptores I de la instancia NSW 1 del conmutador numérico.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y de la instancia NSW 1 del conmutador numérico.


p20221 NSW 0 Gr. ejecución / NSW 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20222 NSW 0 Secuencia de ejecución / NSW 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 610 


p20223[0...1] CI: NSW 1 Entradas / NSW 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20224 BI: NSW 1 Posición interruptores I / NSW 1 Pos_interr
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20225 CO: NSW 1 Salida Y / NSW 1 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia NSW 1 del conmutador 
numérico.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia NSW 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20226.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada X de la instancia LIM 0 del limitador.


Descripción: Ajusta el límite superior LU de la instancia LIM 0 del limitador.


Descripción: Ajusta el límite inferior LL de la instancia LIM 0 del limitador.


p20226 NSW 1 Gr. ejecución / NSW 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20227 NSW 1 Secuencia de ejecución / NSW 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7250


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 620 


p20228 CI: LIM 0 Entrada X / LIM 0 Entrada X
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20229 LIM 0 Límite superior LU / LIM 0 Lím. sup LU
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 


p20230 LIM 0 Límite inferior LL / LIM 0 Lím. inf LL
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 
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Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y de la instancia LIM 0 del limitador


Descripción: Visualiza la instancia LIM 0 del limitador QU (límite superior alcanzado), es decir, QU = 1 con X >= LU.


Descripción: Visualiza la instancia LIM 0 del limitador QU (límite inferior alcanzado), es decir, QU = 1 con X <= LL.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia LIM 0 del limitador.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia LIM 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20234.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


r20231 CO: LIM 0 Salida Y / LIM 0 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20232 BO: LIM 0 Magnitud de entrada en límite superior QU / LIM 0 QU
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20233 BO: LIM 0 Magnitud de entrada en límite inferior QL / LIM 0 QL
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20234 LIM 0 Gr. ejecución / LIM 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20235 LIM 0 Secuencia de ejecución / LIM 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 640 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada X de la instancia LIM 1 del limitador.


Descripción: Ajusta el límite superior LU de la instancia LIM 1 del limitador.


Descripción: Ajusta el límite inferior LL de la instancia LIM 1 del limitador.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y de la instancia LIM 1 del limitador


Descripción: Visualiza la instancia LIM 1 del limitador QU (límite superior alcanzado), es decir, QU = 1 con X >= LU.


Descripción: Visualiza la instancia LIM 1 del limitador QU (límite inferior alcanzado), es decir, QU = 1 con X <= LL.


p20236 CI: LIM 1 Entrada X / LIM 1 Entrada X
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20237 LIM 1 Límite superior LU / LIM 1 Lím. sup LU
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 


p20238 LIM 1 Límite inferior LL / LIM 1 Lím. inf LL
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 


r20239 CO: LIM 1 Salida Y / LIM 1 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20240 BO: LIM 1 Magnitud de entrada en límite superior QU / LIM 1 QU
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20241 BO: LIM 1 Magnitud de entrada en límite inferior QL / LIM 1 QL
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia LIM 1 del limitador.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia LIM 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20242.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada X y del valor de seteo SV de la instancia PT1 0 del filtro alisador.


Índice: [0] = Entrada X
[1] = Valor de seteo SV


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la señal "Adoptar valor de seteo" de la instancia PT1 0 del filtro alisador.


Descripción: Ajusta la constante de tiempo de filtro T en milisegundos de la instancia PT1 0 del filtro alisador.


p20242 LIM 1 Gr. ejecución / LIM 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20243 LIM 1 Secuencia de ejecución / LIM 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7260


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 650 


p20244[0...1] CI: PT1 0 Entradas / PT1 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7262


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20245 BI: PT1 0 Adoptar valor de seteo S / PT1 0 Adop Vset
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7262


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20246 PT1 0 Constante de tiempo de filtro en ms / PT1 0 T_filtro ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7262


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 340.28235E36 0.00 
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Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y filtrada de la instancia PT1 0 del filtro alisador


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PT1 0 del filtro alisador.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PT1 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20248.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada X y del valor de seteo SV de la instancia PT1 1 del filtro alisador.


Índice: [0] = Entrada X
[1] = Valor de seteo SV


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la señal "Adoptar valor de seteo" de la instancia PT1 1 del filtro alisador.


r20247 CO: PT1 0 Salida Y / PT1 0 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7262


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20248 PT1 0 Gr. ejecución / PT1 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7262


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20249 PT1 0 Secuencia de ejecución / PT1 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7262


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 670 


p20250[0...1] CI: PT1 1 Entradas / PT1 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7262


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20251 BI: PT1 1 Adoptar valor de seteo S / PT1 1 Adop Vset
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7262


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Ajusta la constante de tiempo de filtro T en milisegundos de la instancia PT1 1 del filtro alisador.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y filtrada de la instancia PT1 1 del filtro alisador


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PT1 1 del filtro alisador.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PT1 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20254.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada X y del valor de seteo SV de la instancia INT 0 del integrador.


Índice: [0] = Entrada X
[1] = Valor de seteo SV


p20252 PT1 1 Constante de tiempo de filtro en ms / PT1 1 T_filtro ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7262


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 340.28235E36 0.00 


r20253 CO: PT1 1 Salida Y / PT1 1 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7262


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20254 PT1 1 Gr. ejecución / PT1 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7262


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20255 PT1 1 Secuencia de ejecución / PT1 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7262


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 680 


p20256[0...1] CI: INT 0 Entradas / INT 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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Descripción: Ajusta el límite superior LU de la instancia INT 0 del integrador.


Descripción: Ajusta el límite inferior LL de la instancia INT 0 del integrador.


Descripción: Ajusta la constante de tiempo de integración T en milisegundos de la instancia INT 0 del integrador.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la señal "Adoptar valor de seteo" de la instancia INT 0 del integrador.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y de la instancia INT 0 del integrador.


Si LL>= LU, la magnitud de salida vale Y = LU.


Descripción: Parámetro de visualización del aviso QU de que la magnitud de salida Y de la instancia INT 0 del integrador ha 
alcanzado el límite superior LU.


p20257 INT 0 Límite superior LU / INT 0 Lím. sup LU
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 


p20258 INT 0 Límite inferior LL / INT 0 Lím. inf LL
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 


p20259 INT 0 Constante de tiempo de integración en ms / INT 0 T_integr ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 340.28235E36 0.00 


p20260 BI: INT 0 Adoptar valor de seteo S / INT 0 Adop Vset
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20261 CO: INT 0 Salida Y / INT 0 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20262 BO: INT 0 Integrador en límite superior QU / INT 0 QU
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de visualización del aviso QL de que la magnitud de salida Y de la instancia INT 0 del integrador ha 
alcanzado el límite inferior LL.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia INT 0 del integrador.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia INT 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20264.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada X de la instancia LVM 0 del limitador bilateral.


Descripción: Ajusta la media del intervalo M de la instancia LVM 0 del limitador bilateral.


r20263 BO: INT 0 Integrador en límite inferior QL / INT 0 QL
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20264 INT 0 Gr. ejecución / INT 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20265 INT 0 Secuencia de ejecución / INT 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 700 


p20266 CI: LVM 0 Entrada X / LVM 0 Entrada X
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20267 LVM 0 Media de intervalo M / LVM 0 Media M
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 
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Descripción: Ajusta el límite del intervalo L de la instancia LVM 0 del limitador bilateral.


Descripción: Ajusta la histéresis HY de la instancia LVM 0 del limitador bilateral.


Descripción: Parámetro de visualización de la instancia LVM 0 del limitador bilateral que señaliza que la magnitud de entrada X 
ha sido como mín. una vez X > M + L y es X >= M + L - HY.


Descripción: Parámetro de visualización de la instancia LVM 0 del limitador bilateral que señaliza que la magnitud de entrada X 
está dentro del intervalo.


Descripción: Parámetro de visualización de la instancia LVM 0 del limitador bilateral que señaliza que la magnitud de entrada X 
ha sido como mín. una vez X < M - L y es X <= M - L + HY.


p20268 LVM 0 Límite intervalo L / LVM 0 Límite L
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 


p20269 LVM 0 Histéres. HY / LVM 0 Histéres. HY
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 


r20270 BO: LVM 0 Magnitud entrada por encima de intervalo QU / LVM 0 X encim QU
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20271 BO: LVM 0 Magnitud entrada dentro del intervalo QM / LVM 0 X dent QM
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20272 BO: LVM 0 Magnitud entrada por debajo de intervalo QL / LVM 0 X debaj QL
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia LVM 0 del limitador bilateral.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia LVM 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20273.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada X de la instancia LVM 1 del limitador bilateral.


Descripción: Ajusta la media del intervalo M de la instancia LVM 1 del limitador bilateral.


Descripción: Ajusta el límite del intervalo L de la instancia LVM 1 del limitador bilateral.


p20273 LVM 0 Gr. ejecución / LVM 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20274 LVM 0 Secuencia de ejecución / LVM 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 7999 720 


p20275 CI: LVM 1 Entrada X / LVM 1 Entrada X
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20276 LVM 1 Media de intervalo M / LVM 1 Media M
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 


p20277 LVM 1 Límite intervalo L / LVM 1 Límite L
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 
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Descripción: Ajusta la histéresis HY de la instancia LVM 1 del limitador bilateral.


Descripción: Parámetro de visualización de la instancia LVM 1 del limitador bilateral que señaliza que la magnitud de entrada X 
ha sido como mín. una vez X > M + L y es X >= M + L - HY.


Descripción: Parámetro de visualización de la instancia LVM 1 del limitador bilateral que señaliza que la magnitud de entrada X 
está dentro del intervalo.


Descripción: Parámetro de visualización de la instancia LVM 1 del limitador bilateral que señaliza que la magnitud de entrada X 
ha sido como mín. una vez X < M - L y es X <= M - L + HY.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia LVM 1 del limitador bilateral.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


p20278 LVM 1 Histéres. HY / LVM 1 Histéres. HY
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 


r20279 BO: LVM 1 Magnitud entrada por encima de intervalo QU / LVM 1 X encim QU
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20280 BO: LVM 1 Magnitud entrada dentro del intervalo QM / LVM 1 X dent QM
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20281 BO: LVM 1 Magnitud entrada por debajo de intervalo QL / LVM 1 X debaj QL
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20282 LVM 1 Gr. ejecución / LVM 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 
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Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia LVM 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20282.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada X de la instancia DIF 0 del diferenciador.


Descripción: Ajusta la constante de tiempo de diferenciación Td en milisegundos de la instancia DIF 0 del diferenciador.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y de la instancia DIF 0 del diferenciador.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia DIF 0 del diferenciador.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


p20283 LVM 1 Secuencia de ejecución / LVM 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7270


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 7999 730 


p20284 CI: DIF 0 Entrada X / DIF 0 Entrada X
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20285 DIF 0 Constante de tiempo de diferenciación en ms / DIF 0 T_difer ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 340.28235E36 0.00 


r20286 CO: DIF 0 Salida Y / DIF 0 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20287 DIF 0 Gr. ejecución / DIF 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 
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Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia DIF 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20287.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada I de la instancia NOT 4 del inversor.


Descripción: Parámetro de visualización de la salida invertida de la instancia NOT 4 del inversor.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia NOT 4 del inversor.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia NOT 4 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20302.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


p20288 DIF 0 Secuencia de ejecución / DIF 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7264


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 750 


p20300 BI: NOT 4 Entrada I / NOT 4 Entrada I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20301 BO: NOT 4 Salida invertida / NOT 4 Salida inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20302 NOT 4 Gr. ejecución / NOT 4 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20303 NOT 4 Secuencia de ejecución / NOT 4 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 770 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal de la magnitud de entrada I de la instancia NOT 5 del inversor.


Descripción: Parámetro de visualización de la salida invertida de la instancia NOT 5 del inversor.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia NOT 5 del inversor.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia NOT 5 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20306.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada X0, X1, X2, X3 de la instancia ADD 2 del sumador.


Índice: [0] = Entrada X0
[1] = Entrada X1
[2] = Entrada X2
[3] = Entrada X3


p20304 BI: NOT 5 Entrada I / NOT 5 Entrada I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20305 BO: NOT 5 Salida invertida / NOT 5 Salida inv
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20306 NOT 5 Gr. ejecución / NOT 5 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20307 NOT 5 Secuencia de ejecución / NOT 5 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7216


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 780 


p20308[0...3] CI: ADD 2 Entradas / ADD 2 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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2.2 Lista de parámetros


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y = X0 + X1 + X2 + X3 de la instancia ADD 2 del sumador.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia ADD 2 del sumador.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia ADD 2 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20310.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada X0 y X1 de la instancia NCM 0 del comparador numérico.


Índice: [0] = Entrada X0
[1] = Entrada X1


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria QU de la instancia NCM 0 del comparador numérico.


QU solamente está activado si X0 > X1.


r20309 CO: ADD 2 Salida Y / ADD 2 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20310 ADD 2 Gr. ejecución / ADD 2 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20311 ADD 2 Secuencia de ejecución / ADD 2 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7220


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 800 


p20312[0...1] CI: NCM 0 Entradas / NCM 0 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7225


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20313 BO: NCM 0 Salida QU / NCM 0 Salida QU
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7225


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria QE de la instancia NCM 0 del comparador numérico.


QE solamente está activado si X0 = X1.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria QL de la instancia NCM 0 del comparador numérico.


QL solamente está activado si X0 < X1.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia NCM 0 del comparador 
numérico.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia NCM 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20316.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de las magnitudes de entrada X0 y X1 de la instancia NCM 1 del comparador numérico.


Índice: [0] = Entrada X0
[1] = Entrada X1


r20314 BO: NCM 0 Salida QE / NCM 0 Salida QE
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7225


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20315 BO: NCM 0 Salida QL / NCM 0 Salida QL
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7225


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20316 NCM 0 Grupo de ejecución / NCM 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7225


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20317 NCM 0 Secuencia de ejecución / NCM 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7225


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 820 


p20318[0...1] CI: NCM 1 Entradas / NCM 1 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7225


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 
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2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria QU de la instancia NCM 1 del comparador numérico.


QU solamente está activado si X0 > X1.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria QE de la instancia NCM 1 del comparador numérico.


QE solamente está activado si X0 = X1.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud binaria QL de la instancia NCM 1 del comparador numérico.


QL solamente está activado si X0 < X1.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia NCM 1 del comparador 
numérico.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia NCM 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20322.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


r20319 BO: NCM 1 Salida QU / NCM 1 Salida QU
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7225


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20320 BO: NCM 1 Salida QE / NCM 1 Salida QE
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7225


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20321 BO: NCM 1 Salida QL / NCM 1 Salida QL
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7225


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20322 NCM 1 Grupo de ejecución / NCM 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7225


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20323 NCM 1 Secuencia de ejecución / NCM 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7225


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 830 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal de la entrada de seteo S y de la entrada de reseteo R de la instancia RSR 2 del flip-flop RS.


Índice: [0] = Seteo S
[1] = Reseteo R


Descripción: Parámetro de visualización de la salida Q de la instancia RSR 2 del flip-flop RS.


Descripción: Parámetro de visualización de la salida invertida QN de la instancia RSR 2 del flip-flop RS.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia RSR 2 del flip-flop RS.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia RSR 2 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20327.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


p20324[0...1] BI: RSR 2 Entradas / RSR 2 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20325 BO: RSR 2 Salida Q / RSR 2 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20326 BO: RSR 2 Salida invertida QN / RSR 2 Sal. inv QN
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20327 RSR 2 Gr. ejecución / RSR 2 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20328 RSR 2 Secuencia de ejecución / RSR 2 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 7999 850 
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2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la entrada de disparo I, de la entrada D, de la entrada de seteo S y de la entrada de 
reseteo R de la instancia DFR 2 del flip-flop D.


Índice: [0] = Entrada disparo I
[1] = Entrada D
[2] = Seteo S
[3] = Reseteo R


Descripción: Parámetro de visualización de la salida Q de la instancia DFR 2 del flip-flop D.


Descripción: Parámetro de visualización de la salida invertida QN de la instancia DFR 2 del flip-flop D.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia DFR 2 del flip-flop D.


Valor: 1: Grupo de ejecución 1
2: Grupo de ejecución 2
3: Grupo de ejecución 3
4: Grupo de ejecución 4
5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia DFR 2 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20332.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


p20329[0...3] BI: DFR 2 Entradas / DFR 2 Entradas
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20330 BO: DFR 2 Salida Q / DFR 2 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


r20331 BO: DFR 2 Salida invertida QN / DFR 2 Sal. inv QN
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20332 DFR 2 Gr. ejecución / DFR 2 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


1 9999 9999 


p20333 DFR 2 Secuencia de ejecución / DFR 2 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7240


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 870 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia PDE 2 del retardador de conexión.


Descripción: Ajusta el retardo del impulso T en milisegundos de la instancia PDE 2 del retardador de conexión.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia PDE 2 del retardador de conexión.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PDE 2 del retardador de 
conexión.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PDE 2 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20337.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


p20334 BI: PDE 2 Entrada impulsos I / PDE 2 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20335 PDE 2 Retardo de impulso en ms / PDE 2 t_ret ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20336 BO: PDE 2 Salida Q / PDE 2 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20337 PDE 2 Gr. ejecución / PDE 2 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20338 PDE 2 Secuencia de ejecución / PDE 2 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 890 
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2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia PDE 3 del retardador de conexión.


Descripción: Ajusta el retardo del impulso T en milisegundos de la instancia PDE 3 del retardador de conexión.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia PDE 3 del retardador de conexión.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PDE 3 del retardador de 
conexión.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PDE 3 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20342.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


p20339 BI: PDE 3 Entrada impulsos I / PDE 3 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20340 PDE 3 Retardo de impulso en ms / PDE 3 t_ret ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20341 BO: PDE 3 Salida Q / PDE 3 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20342 PDE 3 Gr. ejecución / PDE 3 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20343 PDE 3 Secuencia de ejecución / PDE 3 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7232


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 900 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia PDF 2 del retardador de desconexión.


Descripción: Ajusta el tiempo de prolongación del impulso T en milisegundos de la instancia PDF 2 del retardador de 
desconexión.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia PDF 2 del retardador de desconexión.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PDF 2 del retardador de 
desconexión.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PDF 2 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20347.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


p20344 BI: PDF 2 Entrada impulsos I / PDF 2 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20345 PDF 2 Tiempo prolongación impulso en ms / PDF 2 t_prol ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20346 BO: PDF 2 Salida Q / PDF 2 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20347 PDF 2 Gr. ejecución / PDF 2 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20348 PDF 2 Secuencia de ejecución / PDF 2 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 920 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia PDF 3 del retardador de desconexión.


Descripción: Ajusta el tiempo de prolongación del impulso T en milisegundos de la instancia PDF 3 del retardador de 
desconexión.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia PDF 3 del retardador de desconexión.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PDF 3 del retardador de 
desconexión.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PDF 3 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20352.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


p20349 BI: PDF 3 Entrada impulsos I / PDF 3 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20350 PDF 3 Tiempo prolongación impulso en ms / PDF 3 t_prol ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20351 BO: PDF 3 Salida Q / PDF 3 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20352 PDF 3 Gr. ejecución / PDF 3 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20353 PDF 3 Secuencia de ejecución / PDF 3 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7233


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 930 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia MFP 2 del formador de impulsos.


Descripción: Ajusta la duración o ancho del impulso T en milisegundos de la instancia MFP 2 del formador de impulsos.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia MFP 2 del formador de impulsos.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia MFP 2 del formador de 
impulsos.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia MFP 2 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20357.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


p20354 BI: MFP 2 Entrada impulsos I / MFP 2 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20355 MFP 2 Ancho impulso en ms / MFP 2 Anch_imp. ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20356 BO: MFP 2 Salida Q / MFP 2 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20357 MFP 2 Gr. ejecución / MFP 2 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20358 MFP 2 Secuencia de ejecución / MFP 2 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 950 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal del impulso de entrada I de la instancia MFP 3 del formador de impulsos.


Descripción: Ajusta la duración o ancho del impulso T en milisegundos de la instancia MFP 3 del formador de impulsos.


Descripción: Parámetro de visualización del impulso de salida Q de la instancia MFP 3 del formador de impulsos.


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia MFP 3 del formador de 
impulsos.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia MFP 3 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20362.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


p20359 BI: MFP 3 Entrada impulsos I / MFP 3 Ent_impul I
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p20360 MFP 3 Ancho impulso en ms / MFP 3 Anch_imp. ms
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0.00 5400000.00 0.00 


r20361 BO: MFP 3 Salida Q / MFP 3 Salida Q
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned32


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20362 MFP 3 Gr. ejecución / MFP 3 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20363 MFP 3 Secuencia de ejecución / MFP 3 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7230


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 960 
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Descripción: Ajusta la fuente de señal de la entrada X de la línea poligonal (20 puntos de inflexión) de la instancia PLI 0.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y de la línea poligonal (20 puntos de inflexión) de la instancia 
PLI 0.


Descripción: Ajusta las abscisas (valores de las coordenadas X) de los puntos de inflexión (A0 ... A19) de la línea poligonal (20 
puntos de inflexión) de la instancia PLI 0.


Índice: [0] = Punto inflexión 0
[1] = Punto inflexión 1
[2] = Punto inflexión 2
[3] = Punto inflexión 3
[4] = Punto inflexión 4
[5] = Punto inflexión 5
[6] = Punto inflexión 6
[7] = Punto inflexión 7
[8] = Punto inflexión 8
[9] = Punto inflexión 9
[10] = Punto inflexión 10
[11] = Punto inflexión 11
[12] = Punto inflexión 12
[13] = Punto inflexión 13
[14] = Punto inflexión 14
[15] = Punto inflexión 15
[16] = Punto inflexión 16
[17] = Punto inflexión 17
[18] = Punto inflexión 18
[19] = Punto inflexión 19


Descripción: Ajusta las ordenadas (valores de las coordenadas Y) de los puntos de inflexión (B0 ... B19) de la línea poligonal (20 
puntos de inflexión) de la instancia PLI 0.


Índice: [0] = Punto inflexión 0
[1] = Punto inflexión 1


p20372 CI: PLI 0 Entrada X / PLI 0 Entrada X
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20373 CO: PLI 0 Salida Y / PLI 0 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 


p20374[0...19] PLI 0 Coordenada X del punto de inflexión  A / PLI 0 Coordenada X
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 


p20375[0...19] PLI 0 Coordenada Y del punto de inflexión  B / PLI 0 Coordenada Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 
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[2] = Punto inflexión 2
[3] = Punto inflexión 3
[4] = Punto inflexión 4
[5] = Punto inflexión 5
[6] = Punto inflexión 6
[7] = Punto inflexión 7
[8] = Punto inflexión 8
[9] = Punto inflexión 9
[10] = Punto inflexión 10
[11] = Punto inflexión 11
[12] = Punto inflexión 12
[13] = Punto inflexión 13
[14] = Punto inflexión 14
[15] = Punto inflexión 15
[16] = Punto inflexión 16
[17] = Punto inflexión 17
[18] = Punto inflexión 18
[19] = Punto inflexión 19


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PLI 0 de la línea poligonal.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PLI 0 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20376.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajusta la fuente de señal de la entrada X de la línea poligonal (20 puntos de inflexión) de la instancia PLI 1.


Descripción: Parámetro de visualización de la magnitud de salida Y de la línea poligonal (20 puntos de inflexión) de la instancia 
PLI 1.


p20376 PLI 0 Grupo de ejecución / PLI 0 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20377 PLI 0 Secuencia de ejecución / PLI 0 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 980 


p20378 CI: PLI 1 Entrada X / PLI 1 Entrada X
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r20379 CO: PLI 1 Salida Y / PLI 1 Salida Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Ajusta las abscisas (valores de las coordenadas X) de los puntos de inflexión (A0 ... A19) de la línea poligonal (20 
puntos de inflexión) de la instancia PLI 1.


Índice: [0] = Punto inflexión 0
[1] = Punto inflexión 1
[2] = Punto inflexión 2
[3] = Punto inflexión 3
[4] = Punto inflexión 4
[5] = Punto inflexión 5
[6] = Punto inflexión 6
[7] = Punto inflexión 7
[8] = Punto inflexión 8
[9] = Punto inflexión 9
[10] = Punto inflexión 10
[11] = Punto inflexión 11
[12] = Punto inflexión 12
[13] = Punto inflexión 13
[14] = Punto inflexión 14
[15] = Punto inflexión 15
[16] = Punto inflexión 16
[17] = Punto inflexión 17
[18] = Punto inflexión 18
[19] = Punto inflexión 19


Descripción: Ajusta las ordenadas (valores de las coordenadas Y) de los puntos de inflexión (B0 ... B19) de la línea poligonal (20 
puntos de inflexión) de la instancia PLI 1.


Índice: [0] = Punto inflexión 0
[1] = Punto inflexión 1
[2] = Punto inflexión 2
[3] = Punto inflexión 3
[4] = Punto inflexión 4
[5] = Punto inflexión 5
[6] = Punto inflexión 6
[7] = Punto inflexión 7
[8] = Punto inflexión 8
[9] = Punto inflexión 9
[10] = Punto inflexión 10
[11] = Punto inflexión 11
[12] = Punto inflexión 12
[13] = Punto inflexión 13
[14] = Punto inflexión 14
[15] = Punto inflexión 15
[16] = Punto inflexión 16
[17] = Punto inflexión 17
[18] = Punto inflexión 18
[19] = Punto inflexión 19


p20380[0...19] PLI 1 Coordenada X del punto de inflexión  A / PLI 1 Coordenada X
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 


p20381[0...19] PLI 1 Coordenada Y del punto de inflexión  B / PLI 1 Coordenada Y
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


-340.28235E36 340.28235E36 0.0000 







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 505


2 Parámetros


2.2 Lista de parámetros


Descripción: Parámetro de ajuste para el grupo de ejecución en el que debe llamarse la instancia PLI 1 de la línea poligonal.


Valor: 5: Grupo de ejecución 5
6: Grupo de ejecución 6
9999: No calcular


Descripción: Parámetro de ajuste de la secuencia de ejecución de la instancia PLI 1 dentro del grupo de ejecución ajustado en 
p20382.


Nota: Los bloques de función con menor valor de secuencia de ejecución se calculan antes que los bloques de función con 
mayor valor de secuencia de ejecución.


Descripción: Ajuste la interconexión para la regulación multizona.


Valor: 0: Regulación multizona Disolver interconexión
1: Interconectar regulación multizona


Atención: Cuando se interconecta la regulación multizona, las salidas r31024 y r31027 siempre se conectan al índice 0 de los 
parámetros p2253 y p2264. No se tienen en cuenta las modificaciones del juego de datos de mando (CDS) en p2253 
y p2264.


Nota: Relativo a p31020 = 0:


Las interconexiones BICO siguientes se disuelven automáticamente:


- p31023[0] = 0


- p31023[2] = 0


- p31026[0] = 0


- p31026[1] = 0


- p2253[0] = 0


- p2264[0] = 0


Relativo a p31020 = 1:


Las interconexiones BICO siguientes se establecen automáticamente:


- p31023[0] = r0755[0]


- p31023[2] = r0755[1]


- p31026[0] = r0755[2]


- p31026[1] = r0755[3]


- p2253[0] = r31024


- p2264[0] = r31027


p20382 PLI 1 Grupo de ejecución / PLI 1 Gr_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


5 9999 9999 


p20383 PLI 1 Secuencia de ejecución / PLI 1 Sec_ejec
Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 7226


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 32000 990 


p31020 Regulación multizona Interconexión / Reg_zona Interc
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 1 0 
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Descripción: Ajusta la configuración de la regulación multizona.


Valor: 0: Consigna 1/varios valores reales
1: Dos zonas/ajuste del valor más alto
2: Dos zonas/ajuste del valor más bajo


Nota: Relativo a p31021 = 0:


La consigna 1 y la salida del acondicionamiento de valor real se envían al regulador tecnológico.


Relativo a p31021 = 1:


ajustando el valor más alto se garantiza que los valores reales de las dos zonas están por debajo de sus respectivas 
consignas.


Relativo a p31021 = 2:


ajustando el valor más bajo se garantiza que los valores reales de las dos zonas están por encima de sus 
respectivas consignas.


Descripción: Ajusta los métodos para procesar el valor real de la regulación multizonas (r31027).


Valor: 0: Sólo valor real 1
1: Sólo valor real 2
2: Sólo valor real 3
3: Diferencia (valores reales 1, 2)
4: Suma (valores reales 1, 2)
5: Suma (valores reales 1, 2 y 3)
6: Media (valores reales 1, 2)
7: Media (valores reales 1, 2 y 3)
8: Mínimo (valores reales 1, 2)
9: Mínimo (valores reales 1, 2 y 3)
10: Máximo (valores reales 1, 2)
11: Máximo (valores reales 1, 2 y 3)


Nota: Relativo a p31022 = 0, 1, 2:


sólo el valor real 1, 2 ó 3 se utiliza como r31027.


Relativo a p31022 = 3:


la diferencia entre los valores reales 1 y 2 se utiliza como r31027.


Relativo a p31022 = 4:


la suma de los valores reales 1 y 2 se utiliza como r31027.


Relativo a p31022 = 5:


la suma de los valores reales 1, 2 y 3 se utiliza como r31027.


Relativo a p31022 = 6:


la media de los valores reales 1 y 2 se utiliza como r31027.


Relativo a p31022 = 7:


la media de los valores reales 1, 2 y 3 se utiliza como r31027.


Relativo a p31022 = 8:


el valor más bajo entre los valores reales 1 y 2 se utiliza como r31027.


Relativo a p31022 = 9:


el valor más bajo entre los valores reales 1, 2 y 3 se utiliza como r31027.


Relativo a p31022 = 10:


el valor más alto entre los valores reales 1 y 2 se utiliza como r31027.


p31021 Regulación multizona Configuración / Reg_zon Config
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 2 0 


p31022 Regulación multizonas Procesamiento del valor real / Reg_zon Proc_Vrea
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: Integer16


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


0 11 0 
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Relativo a p31022 = 11:


el valor más alto entre los valores reales 1, 2 y 3 se utiliza como r31027.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para las consignas de la regulación multizonas.


Descripción: Visualiza la consigna aplicada en la salida de la regulación multizonas.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para la conmutación día/noche de la regulación multizonas.


Descripción: Ajusta la fuente de señal para los valores reales de la regulación multizonas.


Descripción: Visualiza el valor real relativo en la salida de la regulación multizonas.


Descripción: Visualiza el nombre de la estación PROFINET.


Atención: Una tabla de código ASCII (extractos) figura, p.ej., en el anexo del manual de listas.


p31023[0...3] CI: Regulación multizonas Entrada de consigna / Reg_zona E consig
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r31024 CO: Regulación multizonas Salida de consigna / Reg_zona S consig
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


p31025 BI: Regulación multizonas Conmutación día/noche / Reg_zon Día_noche
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / Binary


Modificable: T Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


p31026[0...2] CI: Regulación multizonas Entrada de valor real / Reg_zona E Vreal
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: U32 / FloatingPoint32


Modificable: T Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - 0 


r31027 CO: Regulación multizonas Salida de valor real / Reg_zona S Vreal
Nivel de acceso: 2 Calculado: - Tipo de datos: FloatingPoint32


Modificable: - Escalado: PERCENT Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: -


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- [%] - [%] - [%]


r61000[0...239] PROFINET Name of Station / PN Name of Station
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2410


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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Descripción: Visualiza la IP de la estación PROFINET.


r61001[0...3] PROFINET IP of Station / PN IP of Station
CU230P-2_PN Nivel de acceso: 3 Calculado: - Tipo de datos: Unsigned8


Modificable: - Escalado: - Índice din.: -


Grupo de unidades: - Selección de unidad: - Esq. funcion.: 2410


Mín. Máx. Ajuste de fábrica 


- - - 
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2.3 Parámetros para juegos de datos


2.3.1 Juego de datos de mando (Command Data Set, CDS)
Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp, Type: CDS


p0641[0...n] CI: Límite de intensidad variable / Límite intens. var


p0820[0...n] BI: Selección juego de datos de accto. DDS Bit 0 / Selec. DDS Bit 0


p0821[0...n] BI: Selección juego de datos de accto. DDS Bit 1 / Selec. DDS Bit 1


p0840[0...n] BI: CON / DES (DES1) / CON / DES (DES1)


p0844[0...n] BI: No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 1 / DES2 F_s 1


p0845[0...n] BI: No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 2 / DES2 F_s 2


p0848[0...n] BI: Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 1 / DES3 F_s 1


p0849[0...n] BI: Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 2 / DES3 F_s 2


p0852[0...n] BI: Habilitar servicio/Bloquear servicio / Habilitar servicio


p0854[0...n] BI: Mando por PLC/Sin mando por PLC / Mando por PLC


p1000[0...n] Selección de la consigna de velocidad / selec n_con


p1020[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 0 / n_cons_pref Bit 0


p1021[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 1 / n_cons_pref Bit 1


p1022[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 2 / n_cons_pref Bit 2


p1023[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 3 / n_cons_pref Bit 3


p1035[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Subir consigna / PMot Subir


p1036[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Bajar consigna / PMot Bajar


p1039[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Inversión / PMot Inv


p1041[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Manual/Automático / PMot Manual/Auto


p1042[0...n] CI: Potenciómetro motorizado Automático Consigna / PMot Cons Auto


p1043[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Aplicar valor definido / PMot Adoptar valor


p1044[0...n] CI: Potenciómetro motorizado Valor definido / PMot Vdef


p1051[0...n] CI: Límite de velocidad GdR sentido de giro positivo / n_lím GdR pos


p1052[0...n] CI: Límite de velocidad GdR sentido de giro negativo / n_lím GdR neg


p1055[0...n] BI: Jog bit 0 / Jog bit 0


p1056[0...n] BI: Jog bit 1 / Jog bit 1


p1070[0...n] CI: Consigna principal / Consigna principal


p1071[0...n] CI: Consigna principal Escalado / Consig. pral Escal


p1075[0...n] CI: Consigna adicional / Consigna ad.


p1076[0...n] CI: Consigna adicional Escalado / Consigna ad. Escal


p1085[0...n] CI: Límite de velocidad en sentido de giro positivo / n_lim pos


p1088[0...n] CI: Límite de velocidad en sentido de giro negativo / n_lim neg


p1098[0...n] CI: Velocidad de giro inhibida Escalado / n_inhibida escal


p1106[0...n] CI: Velocidad de giro mínima Fuente de señal / n_mín F_s


p1108[0...n] BI: Selección de la consigna total / Selec consig total


p1109[0...n] CI: Consigna total / Consig total


p1110[0...n] BI: Bloquear sentido negativo / Bloq sent negat


p1111[0...n] BI: Bloquear sentido positivo / Bloq sent posit


p1113[0...n] BI: Inversión de consigna / Inv cons


p1122[0...n] BI: Puentear generador de rampa / Puentear GdR


p1138[0...n] CI: Generador de rampa Tiempo de aceleración Escalado / GdR t_acel Escal


p1139[0...n] CI: Generador de rampa Tiempo de deceleración Escalado / GdR t_decel Escal


p1140[0...n] BI: Habilitar generador de rampa/Bloquear generador de rampa / Habilitar GdR


p1141[0...n] BI: Continuar generador de rampa/Congelar generador de rampa / Continuar GdR


p1142[0...n] BI: Habilitar consigna/Bloquear consigna / Habilitar cons


p1143[0...n] BI: Generador de rampa Aplicar valor definido / GdR Adoptar valor


p1144[0...n] CI: Generador de rampa Valor definido / GdR vdef


p1201[0...n] BI: Rearranque al vuelo Habilitación fuente de señal / RVuelo Habil F_s
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p1230[0...n] BI: Frenado por corrient cont. Activación / Frenado CC act


p2103[0...n] BI: 1. Confirmar fallos / 1. Confirmar


p2104[0...n] BI: 2. Confirmar fallos / 2. Confirmar


p2105[0...n] BI: 3. Confirmar fallos / 3. Confirmar


p2106[0...n] BI: Fallo externo 1 / Fallo externo 1


p2107[0...n] BI: Fallo externo 2 / Fallo externo 2


p2108[0...n] BI: Fallo externo 3 / Fallo externo 3


p2112[0...n] BI: Alarma externa 1 / Alarma externa 1


p2116[0...n] BI: Alarma externa 2 / Alarma externa 2


p2117[0...n] BI: Alarma externa 3 / Alarma externa 3


p2144[0...n] BI: Habilitación vigilancia de bloqueo motor (negada) / Hab Bloq mot neg


p2148[0...n] BI: Generador de rampa activo / GdR activo


p2151[0...n] CI: Consigna de velocidad para señalizaciones / n_cons señaliz


p2200[0...n] BI: Regulador tecnológico Habilitación / R_tec Habilitac


p2220[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 0 / R_tec Sel. Bit 0


p2221[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 1 / R_tec Sel. Bit 1


p2222[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 2 / R_tec Sel. Bit 2


p2223[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 3 / R_tec Sel. Bit 3


p2235[0...n] BI: Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Subir consigna / R_tec Subir PMot


p2236[0...n] BI: Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Bajar consigna / R_tec Bajar PMot


p2253[0...n] CI: Regulador tecnológico Consigna 1 / R_tec Consig. 1


p2254[0...n] CI: Regulador tecnológico Consigna 2 / R_tec Consig. 2


p2264[0...n] CI: Regulador tecnológico Valor real / R_tec Vreal


p2286[0...n] BI: Regulador tecnológico Parar el integrador / Reg_tec Par integr


p2289[0...n] CI: Regulador tecnológico Señal control anticipativo / Reg_tec Señ_CA


p2290[0...n] BI: Regulador tecnológico Limitación Habilitación / Reg_tec Lim Habil


p2296[0...n] CI: Regulador tecnológico Salida Escalado / R_tec Escala sal


p2297[0...n] CI: Regulador tecnológico Limitación máxima Fuente de señal / Reg_tec Li_max F_s


p2298[0...n] CI: Regulador tecnológico Limitación mínima Fuente de señal / Reg_tec Li_min F_s


p2299[0...n] CI: Regulador tecnológico Límite de offset / Reg_tec lím offset


p3111[0...n] BI: Fallo externo 3 Habilitación / Fallo ext 3 Hab


p3112[0...n] BI: Fallo externo 3 Habilitación negada / Fallo ext 3 Hab ne


p3230[0...n] CI: Vigilancia de carga de la velocidad real / Vig carga n_real


p3232[0...n] BI: Vigilancia de carga Detección de pérdida / Vig_carga Det_pérd


p3330[0...n] BI: Control por 2/3 hilos Orden 1 / 2/3 hilos Ord 1


p3331[0...n] BI: Control por 2/3 hilos Orden 2 / 2/3 hilos Ord 2


p3332[0...n] BI: Control por 2/3 hilos Orden 3 / 2/3 hilos Ord 3
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2.3.2 Juegos de datos de accionamiento (Drive Data Set, DDS)
Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp, Type: DDS


p0340[0...n] Cálculo automático Parámetros del motor/regulación / Cálculo Auto Par


p0640[0...n] Límite intensidad / Límite intensidad


p0644[0...n] Límite de intensidad excitación motor asíncrono / Imáx excit ASM


p1001[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 1 / n_cons_pref 1


p1002[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 2 / n_cons_pref 2


p1003[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 3 / n_cons_pref 3


p1004[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 4 / n_cons_pref 4


p1005[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 5 / n_cons_pref 5


p1006[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 6 / n_cons_pref 6


p1007[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 7 / n_cons_pref 7


p1008[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 8 / n_cons_pref 8


p1009[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 9 / n_cons_pref 9


p1010[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 10 / n_cons_pref 10


p1011[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 11 / n_cons_pref 11


p1012[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 12 / n_cons_pref 12


p1013[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 13 / n_cons_pref 13


p1014[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 14 / n_cons_pref 14


p1015[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 15 / n_cons_pref 15


p1030[0...n] Potenciómetro motorizado Configuración / PMot Configuración


p1037[0...n] Potenciómetro motorizado Velocidad máxima / PMot n_máx


p1038[0...n] Potenciómetro motorizado Velocidad mínima / PMot n_mín


p1040[0...n] Potenciómetro motorizado Valor inicial / PMot Valor inicial


p1047[0...n] Potenciómetro motorizado Tiempo de aceleración / PMot T aceler.


p1048[0...n] Potenciómetro motorizado Tiempo de deceleración / PMot T deceler.


p1058[0...n] Jog 1 Consigna de velocidad / Jog 1 n_cons


p1059[0...n] Jog 2 Consigna de velocidad / Jog 2 n_cons


p1063[0...n] Límite velocidad giro canal consigna / Lim_n Cons


p1080[0...n] Veloc. giro mín. / n_mín


p1082[0...n] Velocidad máx. / n_máx


p1083[0...n] CO: Límite de velocidad en sentido de giro positivo / n_lim pos


p1086[0...n] CO: Límite de velocidad en sentido de giro negativo / n_lim neg


p1091[0...n] Velocidad inhib. 1 / n_inhibida 1


p1092[0...n] Velocidad inhib. 2 / n_inhibida 2


p1093[0...n] Velocidad inhib. 3 / n_inhibida 3


p1094[0...n] Velocidad inhib. 4 / n_inhibida 4


p1101[0...n] Velocidad inhibida Ancho de banda / n_inhib Anch banda


p1120[0...n] Generador de rampa Tiempo de aceleración / GdR T aceler.


p1121[0...n] Generador de rampa Tiempo de deceleración / GdR T deceler.


p1123[0...n] Generador de rampa Tiempo de aceleración mínimo / GdR t_acel mín


p1127[0...n] Generador de rampa Tiempo de deceleración mínimo / GdR t_decel mín


p1130[0...n] Generador de rampa Tiempo redondeo inicial / GdR t_red_in


p1131[0...n] Generador de rampa Tiempo redondeo final / GdR t_red_fin


p1134[0...n] Generador de rampa Tipo de redondeado de rampa / GdR Tipo redondeo


p1135[0...n] DES3 Tiempo de deceleración / DES3 t_decel


p1136[0...n] DES3 Tiempo redondeo inicial / GdR DES3 t_red_in


p1137[0...n] DES3 Tiempo redondeo final / GdR DES3 t_red_fin


p1145[0...n] Generador de rampa Corrección activa / GdR Correc Int


p1148[0...n] Generador de rampa Tolerancia para aceleración y deceler. activa / GdR Tol Ac/Dec act


p1200[0...n] Rea.vuelo Modo op. / RVuelo MO


p1202[0...n] Rea.vuelo Int. bq. / R. vuelo I_bús


p1203[0...n] Rearranque al vuelo Velocidad de búsqueda Factor / R. vuelo v_bus Fac


p1226[0...n] Detección de parada Umbral de velocidad giro / n_parada umbral_n


p1240[0...n] Configuración del regulador de Vdc (regulación vectorial) / Reg Vdc Config Vec







2 Parámetros


2.3 Parámetros para juegos de datos


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


512 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


p1243[0...n] Regulador de Vdc_máx Factor de dinámica / Vdc_máx factor_din


p1245[0...n] Reg. de Vdc_min Umbral de conexión (respaldo cinético) / Vdc_min nivel_con


p1247[0...n] Reg. de Vdc_mín Factor de dinámica (respaldo cinético) / Vdc_mín factor_din


p1249[0...n] Regulador de Vdc_máx Umbral de velocidad de giro / Vdc_máx umbral_n


p1250[0...n] Regulador de Vdc Ganancia proporcional / Reg_Vdc Kp


p1251[0...n] Reg. Vdc Tiempo acción integral / Reg_Vdc Tn


p1252[0...n] Reg. Vdc Tiempo acción derivada / Reg_Vdc t_a_deriv


p1255[0...n] Umbral de tiempo del regulador de Vdc_mín / Vdc_min umbral_t


p1256[0...n] Reg. de Vdc_mín Reacción (respaldo cinético) / Vdc_min Reacción


p1257[0...n] Umbral de velocidad de giro del regulador de Vdc_mín / Vdc_mín umbral_n


p1262[0...n] Bypass t muerto / Bypass t_mue


p1270[0...n] Rearranque al vuelo Configuración / Rearranq Config


p1271[0...n] Rearranque al vuelo Frecuencia máxima en sentido bloqueado / RVuelo f_máx Sent


p1280[0...n] Regulador de Vdc Configuración (U/f) / Reg_Vdc Config U/f


p1281[0...n] Configuración del regulador de Vdc / Reg Vdc Config


p1283[0...n] Regulador de Vdc Factor dinámico (U/f) / Vdc_máx factor_din


p1284[0...n] Regulador de Vdc_máx Umbral de tiempo (U/f) / Vdc_máx umbral_t


p1285[0...n] Regulador de Vdc_min Nivel de conexión (respaldo cinético) (U/f) / Vdc_min nivel_con


p1287[0...n] Regulador de Vdc_min Factor dinámico (respaldo cinético) (U/f) / Vdc_mín factor_din


p1290[0...n] Regulador de Vdc Ganancia proporcional (U/f) / Reg_Vdc Kp


p1291[0...n] Regulador de Vdc Tiempo acción integral (U/f) / Reg_Vdc Tn


p1292[0...n] Regulador de Vdc Tiempo de acción derivada (U/f) / Reg_Vdc t_a_deriv


p1295[0...n] Regulador de Vdc_min Umbral de tiempo (U/f) / Vdc_min umbral_t


p1296[0...n] Regulador de Vdc_min Reacción (respaldo cinético) (U/f) / Vdc_min Reacción


p1297[0...n] Regulador de Vdc_min Factor dinámico (U/f) / Vdc_mín umbral_n


p1300[0...n] Modo de operación Lazo abierto/cerrado / Modo Lazo ab/cerr


p1302[0...n] Control por U/f Configuración / U/f Config


p1310[0...n] Intensidad en el arranque (elevación de tensión) permanente / I_Arranq (Ua) perm


p1311[0...n] Intensidad en el arranque (elevación de tensión) al acelerar / I_arranq aceler


p1312[0...n] Intensidad en el arranque (elevación de tensión) al arrancar / I_Arranq arranc


p1331[0...n] Limitación de tensión / Lim_U


p1333[0...n] Control por U/f Frecuencia de inicio FCC / U/f FCC frec inic


p1334[0...n] Control por U/f Frecuencia de inicio compensac. de deslizamiento / Inicio comp. desl.


p1335[0...n] Compensación de deslizamiento Escalado / Comp. desl. Esc


p1336[0...n] Compensación de deslizamiento Valor límite / Comp. desl. Vlim


p1338[0...n] Modo U/f Atenuación de resonancias Ganancia / Uf Gan Amort_reso


p1339[0...n] Modo U/f Atenuación de resonancias Constante de tiempo de filtro / Uf Amort_reso T


p1340[0...n] Regulador de frecuencia de I_max Ganancia proporcional / Reg_I_max Kp


p1341[0...n] Regulador de frecuencia para I_max Tiempo acción integral / Reg_I_max Tn


p1345[0...n] Regulador de tensión de I_max Ganancia proporcional / Reg_U_I_max Kp


p1346[0...n] Regulador de tensión para I_max Tiempo acción integral / Reg_U_I_max Tn


p1349[0...n] Modo U/f Atenuación de resonancias Frecuencia máxima / Uf Aten_reso f_máx


p1400[0...n] Regulador de velocidad Configuración / Reg_n Config


p1401[0...n] Regulador de flujo Configuración / Reg_fluj Config


p1402[0...n] Regulación de intensidad y modelo de motor Configuración / Reg_I Config


p1416[0...n] Filtro de consigna de velocidad 1 Constante de tiempo / n_cons_filt 1 T


p1452[0...n] Regulador velocidad giro Vel. real Tiempo filtro (sin encóder) / n_R n_rea T_g SL


p1461[0...n] Regul. de veloc. Kp Velocidad para adapt. sup. Escala / Reg_n Kp n sup Esc


p1463[0...n] Regulador de velocidad Tn Velocidad para adapt. sup. Escala / Reg_n Tn n sup Esc


p1464[0...n] Regulador de velocidad Velocidad para adaptación inferior / Reg_n n inf


p1465[0...n] Regulador de velocidad Velocidad para adaptación superior / Reg_n n sup


p1470[0...n] Regulador de velocidad Modo sin encóder Ganancia P / Reg_n s/ enc Kp


p1472[0...n] Regulad. de velocidad Modo sin encóder Tiempo de acción integral / Reg_n s/ enc Tn


p1496[0...n] Control anticipativo de aceleración Escalado / CA_a Escal


p1517[0...n] Par acelerador Constante de tiempo de filtro / M_aceler T_filtr
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p1520[0...n] CO: Límite de par superior / M_máx sup


p1521[0...n] CO: Límite de par inferior / M_máx inf


p1530[0...n] Límite de potencia en modo motor / P_máx mot


p1531[0...n] Límite de potencia en modo generador / P_máx gen


p1553[0...n] Límite de vuelco Escalado / Lím vuelco Escal


r1566[0...n] Reducción de flujo Par Valor indicativo / Red fluj M V ind.


p1567[0...n] Magnetización Tiempo de acción derivada Escalado / Magnet Tv esc


p1570[0...n] CO: Consigna de flujo / Cons flujo


p1574[0...n] Reserva dinámica de tensión / U_reserva dinámica


p1575[0...n] Valor objetivo de tensión Limitación / Val obj U Lim


p1578[0...n] Reducción de flujo Debilitación de flujo Constante de tiempo / Red_fluj Debil T


p1579[0...n] Reducción de flujo Establecimiento de flujo Constante de tiempo / Red_fluj Estab. T


p1580[0...n] Optimización de rendimiento / Opt. rendimiento


p1581[0...n] Reducción de flujo Factor / Red_fluj Factor


p1582[0...n] Consigna de flujo Tiempo de filtro / Cons flujo t_filtr


p1584[0...n] Debilitamiento de campo Consigna de flujo Tiempo de filtro / Deb campo T_filt


p1586[0...n] Característica debilitamiento de campo Escala / DebilCamp Esc


p1590[0...n] Regulador de flujo Ganancia P / Reg_flujo Kp


p1592[0...n] Regulador de flujo Tiempo de acción integral / Reg_flujo Tn


p1595[0...n] Regulador de debilitamiento de campo Consigna adicional / Reg_Camp Cons_adic


p1596[0...n] Regulador de debilitamiento de campo Tiempo acción integral / Reg_DebilCamp Tn


p1601[0...n] Corriente impuesta Tiempo de aceleración / I_imp t_acel


p1610[0...n] Consigna de par estática (sin encóder) / M_cons estático


p1611[0...n] Par acelerador adicional (sin encóder) / M_ad_aceler


p1616[0...n] Consigna de intensidad Tiempo de filtro / I_cons T_filtro


p1654[0...n] Cons. intensidad formadora par Tiempo filt. Debilitamiento campo / Isq_s T_filt DebC


p1703[0...n] Control anticipativo de regulador de intensidad Isq Escalado / CA_Reg_Isq Esc


p1715[0...n] Regulador de intensidad Ganancia P / Reg_I Kp


p1717[0...n] Regulador de intensidad Tiempo de acción integral / Reg_I Tn


p1720[0...n] Regulador de intensidad Eje d Ganancia P / Reg_Id Kp


p1722[0...n] Regulador de intensidad Eje d Tiempo de acción integral / Reg_I Eje d Tn


p1730[0...n] Regulador Isd Acción integral Umbral de desconexión / Reg Isd Tn Descon


p1731[0...n] Regulador Isd Corriente combinada Constante de tiempo / Reg Isd I_Combi T1


p1740[0...n] Ganancia Amortiguación de resonancia en regulación sin encóder / Ganancia amort_res


p1745[0...n] Modelo de motor Umbral de fallo Detección de vuelco motor / MM Umbral vuelco


p1749[0...n] Modelo motor Elevación velocidad conmut. a modo sin encóder / Eleva. n_conm sEnc


p1750[0...n] Modelo de motor Configuración / MM Configuración


p1755[0...n] Modelo motor Velocidad conmut. a modo sin encóder / MM n_conm s/enc


p1758[0...n] Modelo de motor Espera hasta conmutación lazo cerrado-abierto / MM t lazo ab/cerr


p1759[0...n] Modelo de motor Espera hasta conmutación lazo abierto-cerrado / MM t lazo cerr/ab


p1764[0...n] Modelo de motor sin encóder Adaptación de velocidad Kp / MM s/Enc. n_ada Kp


p1767[0...n] Modelo de motor sin encóder Adaptación de velocidad Tn / MM s/Enc. n_ada Tn


p1774[0...n] Modelo de motor Compensación tensión offset Alpha / ModMot Offs Comp A


p1775[0...n] Modelo de motor Compensación tensión offset Beta / ModMot Offs Comp B


p1780[0...n] Modelo de motor Adaptaciones Configuración / ModMot Adapt Conf


p1784[0...n] Modelo de motor Realimentación Escalado / MM Realim Escal


p1785[0...n] Modelo de motor Adaptación de Lh Kp / MM Lh Kp


p1786[0...n] Modelo de motor Adaptación de Lh Tiempo de acción integral / MM Lh Tn


r1787[0...n] Modelo de motor Adaptación de Lh Valor de corrección / MM Corr Lh


p1795[0...n] Modelo de motor Adaptación kT Tiempo acción integral / MotMod kT Tn


r1797[0...n] Modelo de motor Adaptación kT Valor de corrección / MotMod kT Corr


p1800[0...n] Consigna de frecuencia de pulsación / Cons frec puls


p1802[0...n] Modulador Modo / Modulador Modo


p1803[0...n] Índice máx. de modulación / Índic máx modulac


p1806[0...n] Constante de tiempo filtro corrección Vdc / T_filt Vdc_corr
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p1820[0...n] Invertir secuencia de fases de salida / Inv Sec_fase_sal


p1959[0...n] Medida en giro Configuración / Med en giro Config


p1998[0...n] IDPol Centro círculo / IDPol Cent círc


p2140[0...n] Velocidad de giro Histéresis 2 / n_histéresis 2


p2141[0...n] Umbral de velocidad de giro 1 / n_umbral 1


p2142[0...n] Velocidad de giro Histéresis 1 / n_histéresis 1


p2149[0...n] Vigilancias Configuración / Vigilanc Config


p2150[0...n] Velocidad de giro Histéresis 3 / n_histéresis 3


p2153[0...n] Filtro de velocidad real Constante de tiempo / n_real_filt T


p2155[0...n] Umbral de velocidad de giro 2 / n_umbral 2


p2156[0...n] Retardo de conexión Umbral de comparación alcanzado / t_con Cmp_w exc


p2161[0...n] Umbral de velocidad de giro 3 / n_umbral 3


p2162[0...n] Velocidad de histéresis n_real > n_máx / Hist n_real>n_max


p2163[0...n] Umbral de velocidad de giro 4 / n_umbral 4


p2164[0...n] Velocidad de giro Histéresis 4 / n_histéresis 4


p2165[0...n] Vigilancia de carga Vigilancia bloqueo Umbral superior / Vigil_bloq Umbr s


p2166[0...n] Retardo de desconexión n_real = n_cons / t_ret_des n_r=n_co


p2167[0...n] Retardo de conexión n_real = n_cons / t_Con n_rea=n_con


p2168[0...n] Vigilancia de carga Vigilancia de bloqueo Umbral de par / Vigil_bloq Umbr_M


p2170[0...n] Umbral de intensidad / I_umbr


p2171[0...n] Umbral de intensidad alcanzado Retardo / Umbr_I alc t_ret


p2172[0...n] Tensión del circuito intermedio Umbral / Vdc umbral


p2173[0...n] Tensión del circuito intermedio Comparación Retardo / ret Vdc


p2175[0...n] Motor bloqueado Umbral de velocidad / n_umbral Mot bloq.


p2177[0...n] Motor bloqueado Retardo / Mot blocq t_ret


p2178[0...n] Motor volcado Retardo / Ret. Mot volcado


p2179[0...n] Detección de carga en salida Límite de corriente / Det_cargaSal Lim_I


p2180[0...n] Detección de carga en salida Retardo / Det_carga_sal Ret


p2181[0...n] Vigilancia de carga Reacción / Vig.carga Reacción


p2182[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 1 / n_umbral 1


p2183[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 2 / n_umbral 2


p2184[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 3 / n_umbral 3


p2185[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 1 superior / M_umbral 1 sup


p2186[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 1 inferior / M_umbral 1 inf


p2187[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 2 superior / M_umbral 2 sup


p2188[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 2 inferior / M_umbral 2 inf


p2189[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 3 superior / M_umbral 3 sup


p2190[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 3 inferior / M_umbral 3 inf


p2191[0...n] Vigilancia de carga Umbral de par sin carga / Umbr_M s carga


p2192[0...n] Vigilancia de carga Retardo / Vig. carga t_ret


p2193[0...n] Vigilancia de carga Configuración / Config. vig_carga


p2201[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 1 / Reg_tec V fijo 1


p2202[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 2 / Reg_tec V fijo 2


p2203[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 3 / Reg_tec V fijo 3


p2204[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 4 / Reg_tec V fijo 4


p2205[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 5 / Reg_tec V fijo 5


p2206[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 6 / Reg_tec V fijo 6


p2207[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 7 / Reg_tec V fijo 7


p2208[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 8 / Reg_tec V fijo 8


p2209[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 9 / Reg_tec V fijo 9


p2210[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 10 / Reg_tec V fijo 10


p2211[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 11 / Reg_tec V fijo 11


p2212[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 12 / Reg_tec V fijo 12


p2213[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 13 / Reg_tec V fijo 13


p2214[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 14 / Reg_tec V fijo 14
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p2215[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 15 / Reg_tec V fijo 15


p2216[0...n] Regulador tecnológico Método de selección del valor fijo / Reg_tec sel val_fi


p2230[0...n] Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Configuración / R_tec Config PMot


p2237[0...n] Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Valor máximo / R_tec PMot Máx


p2238[0...n] Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Valor mínimo / R_tec PMot Mín


p2240[0...n] Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Valor de partida / R_tec Start PMot


p2247[0...n] Regulador tecnológico Potenc. motorizado Tiempo de aceleración / R_tec PMot t_aclr


p2248[0...n] Regulador tecnológico Potenc. motorizado Tiempo de deceleración / R_tec PMot t_decl


p2370[0...n] Regulación en cascada Habilitación / Reg_casc Habil


p2390[0...n] Modo de hibernación Velocidad giro inicial / MHibern n_inic


p2391[0...n] Modo hibernación retardo / MHibern t_retardo


p2393[0...n] Hibernación Velocidad rearr. relat. sin regulador tecnológico / MHiber Rarr s tec


p2394[0...n] Modo de hibernación intervalo Boost / MHiber t_Boost


p2395[0...n] Modo de hibernación velocidad Boost / MHiber n_Boost


p2396[0...n] Modo hibernación Tiempo de desconexión máximo / MHiber t_Des máx


p2900[0...n] CO: Val fijo 1 [%] / Val fijo 1 [%]


p2901[0...n] CO: Val fijo 2 [%] / Val fijo 2 [%]


p2930[0...n] CO: Val fijo M [Nm] / Val fijo M [Nm]


p3231[0...n] Vigilancia de carga Desviación de velocidad de giro / Vig_carga Desv_n


p3233[0...n] Filtro de par real Constante de tiempo / P_real_filt T


p3320[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 1 / Turbomáq P1


p3321[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 1 / Turbomáq n1


p3322[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 2 / Turbomáq P2


p3323[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 2 / Turbomáq n2


p3324[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 3 / Turbomáq P3


p3325[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 3 / Turbomáq n3


p3326[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 4 / Turbomáq P4


p3327[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 4 / Turbomáq n4


p3328[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 5 / Turbomáq P5


p3329[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 5 / Turbomáq n5


p3855[0...n] Regulador de magnitud continua Configuración / Reg_mag_cont conf


p3856[0...n] Intensidad de freno combinado / I_freno_comb


p3857[0...n] Regulador de magnitud continua Ganancia P / Reg_DC Kp


p3858[0...n] Regulador de magnitud continua Tiempo de acción integral / Reg_DC Tn


r3925[0...n] Identificaciones indicador de finalización / Ident ident_final


r3927[0...n] Identificación de datos de motor Palabra de mando / IDMot STW


r3928[0...n] Medida en giro Configuración / Med en giro Config


r3929[0...n] Identificación de datos de motor Generación de tensión modulada / IDMot Gen_U mod
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2.3.3 Juegos de datos de motor (Motor Data Set, MDS)
Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp, Type: MDS


p0133[0...n] Configuración del motor / Config motor


p0300[0...n] Tipo motor Selec. / Sel. tipo motor


p0301[0...n] Código del motor Selección / Sel. código motor


p0304[0...n] Tensión asignada del motor / Mot U_asignada


p0305[0...n] Intensidad asignada del motor / Mot I_asignada


p0306[0...n] Número de motores conectados en paralelo / Nº motores


p0307[0...n] Potencia asignada del motor / Mot P_asignada


p0308[0...n] Factor de potencia asignado del motor / Cos phi asign mot


p0309[0...n] Rendimiento asignado del motor / Mot eta_asignada


p0310[0...n] Frecuencia asignada del motor / Mot f_asignada


p0311[0...n] Velocidad de giro asignada del motor / Mot n_asignada


r0313[0...n] Número de pares de polos motor actual (o calculado) / Mot p. polos act


p0314[0...n] Nº de pares de polos del motor / Mot Nº pares polos


p0316[0...n] Constante de par del motor / Mot kT


p0320[0...n] Corriente magnetizante/de cortocircuito asignada del motor / Mot I_mag_asignada


p0322[0...n] Velocidad de giro máxima del motor / Mot n_máx


p0323[0...n] Intensidad máxima del motor / Mot I_máx


p0325[0...n] Identificación de posición polar Motor 1ª fase / Mot IDPol I 1ªfase


p0327[0...n] Ángulo de carga óptimo del motor / Mot Áng_carga opt


p0328[0...n] Constante de par de reluctancia del motor / Mot kT_reluctancia


p0329[0...n] Identificación de posición polar del motor Intensidad / Mot IDPol Intens


r0330[0...n] Deslizamiento asignado del motor / Mot desliz_asign.


r0331[0...n] Corriente magnetizante/de cortocircuito del motor actual / Mot I_mag_nom act


r0332[0...n] Factor de potencia asignado del motor / Cos phi asign mot


r0333[0...n] Par asignado del motor / Mot M_asignado


p0335[0...n] Tipo de refrigeración del motor / Tipo refrig mot


r0337[0...n] FEM asignada del motor / Mot FEM_asignada


p0341[0...n] Momento de inercia del motor / Mot M_inercia


p0342[0...n] Momento de inercia Relación entre total y del motor / Mot Comp inercia


r0343[0...n] Intensidad asignada del motor identificada / Mot I_asign ident


p0344[0...n] Masa del motor (para modelo de motor térmico) / Masa mot mod térm


r0345[0...n] Tiempo de arranque asignado del motor / Mot t_arrq_asign.


p0346[0...n] Tiempo de excitación del motor / Mot t_excitación


p0347[0...n] Tiempo de desexcitación del motor / Mot t_desexcitac.


p0350[0...n] Resistencia estatórica en frío del motor / Mot R_estátor fría


p0352[0...n] Resistencia del cable / R_cable


p0354[0...n] Resistencia rotórica en frío del motor / Mot R_E fría


p0356[0...n] Inductancia dispersa del estátor del motor / Mot L_disp estátor


p0357[0...n] Inductancia dispersa del estátor del motor eje d / Mot L_estát_d


p0358[0...n] Inductancia dispersa del rotor del motor / Mot L_Rdisp


p0360[0...n] Inductancia magnetizante del motor / Mot Lh


p0362[0...n] Característica de saturación del motor Flujo 1 / Mot Sat Flujo 1


p0363[0...n] Característica de saturación del motor Flujo 2 / Mot Sat Flujo 2


p0364[0...n] Característica de saturación del motor Flujo 3 / Mot Sat Flujo 3


p0365[0...n] Característica de saturación del motor Flujo 4 / Mot Sat Flujo 4


p0366[0...n] Característica de saturación del motor I_mag 1 / Mot Sat I_mag 1


p0367[0...n] Característica de saturación del motor I_mag 2 / Mot Sat I_mag 2


p0368[0...n] Característica de saturación del motor I_mag 3 / Mot Sat I_mag 3


p0369[0...n] Característica de saturación del motor I_mag 4 / Mot Sat I_mag 4


r0370[0...n] Resistencia estatórica en frío del motor / Mot R_estát fría


r0372[0...n] Resistencia del cable / Mot R_cable


r0373[0...n] Resistencia estatórica nominal del motor / Mot R_estát nom


r0374[0...n] Resistencia rotórica en frío del motor / Mot R_E fría
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r0376[0...n] Resistencia rotórica nominal del motor / Mot R_rotor nom


r0377[0...n] Inductancia dispersa total del motor / Mot L_disp total


r0378[0...n] Inductancia dispersa del estátor del motor eje d / Mot L_estátor d


r0382[0...n] Inductancia magnetizante del motor transformada / Mot L_m trans


r0384[0...n] Const. tiempo rotor del motor/const. tiempo amortiguadora Eje d / Mot T_rotor/T_Ad


r0386[0...n] Constante de tiempo dispersa estátor del motor / Mot T_estátor disp


r0394[0...n] Potencia asignada del motor / Mot P_asignada


r0395[0...n] Resistencia estatórica actual / R_estátor actual


r0396[0...n] Resistencia rotórica actual / R_rotor actual


p0530[0...n] Selección de versión de cojinete / Sel vers cojin


p0531[0...n] Selección de código de cojinete / Sel cód cojin


p0532[0...n] Velocidad de giro máxima del cojinete / Coj n_máx


p0601[0...n] Sensor de temperatura en motor Tipo de sensor / Tip Sens_temp_mot


p0604[0...n] Mod_temp_mot 2/KTY Umbral de alarma / Mod 2/KTY Umb alar


p0605[0...n] Mod_temp_mot 1/2 Umbral / Umbr mod 1/2


p0610[0...n] Sobretemperatura en motor Reacción / Mot Reac Temp


p0611[0...n] Constante de tiempo térmica del modelo de motor l2t / T mod_mot l2t


p0612[0...n] Mod_temp_mot Activación / Mod_temp_mot Act


p0614[0...n] Adaptación de resistencia térmica Factor de reducción / R_adapt_térm red


p0615[0...n] Mod_temp_mot 1 (I2t) Umbral de fallo / I2t Umbr fallo


p0620[0...n] Adaptación térmica Resistencia estatórica y rotórica / Mot adapt_térm R


p0621[0...n] Identificación de resistencia del estátor tras reconexión / Ident_Rst Rearr


p0622[0...n] Tiempo de excitación del motor para Ident_Rs rearranque / t_exc Id_Rs


p0625[0...n] Temperatura ambiente del motor durante la puesta en marcha / Mot T_ambiente


p0626[0...n] Motor Sobretemperatura en devanado rotórico / Mot sobre_T hierro


p0627[0...n] Motor Sobretemperatura en devanado estatórico / Mot sobr_T estátor


p0628[0...n] Motor Sobretemperatura Rotor / Mot sobre_T rotor


p0629[0...n] Resistencia estatórica Referencia / R_estatór Ref


r0630[0...n] Mod_temp_mot Temperatura ambiente / Mod T_ambiente


r0631[0...n] Mod_temp_mot Temperatura del hierro del estátor / Mod T_estátor


r0632[0...n] Mod_temp_mot Temperatura del devanado del estátor / Mod T_devanado


r0633[0...n] Mod_temp_mot Temperatura del rotor / Mod temp rotor


p0650[0...n] Horas de funcionamiento actuales del motor / t_func mot actual


p0651[0...n] Intervalo de mantenimiento en horas de funcionamiento del motor / Manten. t_fun. mot


p0826[0...n] Conmutación motor Nº de motor / Conm_mot Nº motor


p1231[0...n] Frenado por corriente cont. Configuración / DCBRK Config


p1232[0...n] Frenado por corriente continua Intensidad freno / DCBRK I_freno


p1233[0...n] Frenado por corriente continua Duración / DCBRK Duración


p1234[0...n] Frenado por corriente continua Velocidad de giro inicial / DCBRK n_inic


p1909[0...n] Identificación de datos de motor Palabra de mando / IDMot STW


p1980[0...n] IDPol Método / IDPol Método


r3926[0...n] Generación de tensión alternante Amplitud de tensión base / Gen_U alt Base


2.3.4 Juegos de datos de etapa de potencia (Power unit Data Set, PDS)
Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp, Type: PDS


p0124[0...n] Reconocimiento de CU vía LED / CU Detección LED


r0200[0...n] Etapa de potencia Código actual / EP Cód. act.


p0201[0...n] Etapa de potencia Código / EP Código


r0203[0...n] Etapa de potencia Tipo actual / EP Tipo actual


r0204[0...n] Etapa de potencia Propiedades hardware / EP Propiedad HW
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2.4 Parámetros BICO (conectores/binectores)


2.4.1 Entradas de binector (Binector Input, BI)
Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp, Type: BI


p0043 BI: Consumo de energía Habilitar indicador / Habil Cons ener


p0730 BI: CU Fuente de señal para borne DO 0 / CU F_s DO 0


p0731 BI: CU Fuente de señal para borne DO 1 / CU F_s DO 1


p0732 BI: CU Fuente de señal para borne DO 2 / CU F_s DO 2


p0782[0...1] BI: CU Salidas analógicas Inversión Fuente de señal / CU AO Inv F_s


p0806 BI: Bloquear mando / Bloq. ManPC


p0810 BI: Selección juego de datos de mando CDS Bit 0 / Selec. CDS Bit 0


p0811 BI: Selección juego de datos de mando CDS Bit 1 / Selec. CDS Bit 1


p0820[0...n] BI: Selección juego de datos de accto. DDS Bit 0 / Selec. DDS Bit 0


p0821[0...n] BI: Selección juego de datos de accto. DDS Bit 1 / Selec. DDS Bit 1


p0840[0...n] BI: CON / DES (DES1) / CON / DES (DES1)


p0844[0...n] BI: No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 1 / DES2 F_s 1


p0845[0...n] BI: No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 2 / DES2 F_s 2


p0848[0...n] BI: Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 1 / DES3 F_s 1


p0849[0...n] BI: Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 2 / DES3 F_s 2


p0852[0...n] BI: Habilitar servicio/Bloquear servicio / Habilitar servicio


p0854[0...n] BI: Mando por PLC/Sin mando por PLC / Mando por PLC


p0860 BI: Contc.red Señal respuesta / Contac. red Resp.


p1020[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 0 / n_cons_pref Bit 0


p1021[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 1 / n_cons_pref Bit 1


p1022[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 2 / n_cons_pref Bit 2


p1023[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 3 / n_cons_pref Bit 3


p1035[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Subir consigna / PMot Subir


p1036[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Bajar consigna / PMot Bajar


p1039[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Inversión / PMot Inv


p1041[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Manual/Automático / PMot Manual/Auto


p1043[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Aplicar valor definido / PMot Adoptar valor


p1055[0...n] BI: Jog bit 0 / Jog bit 0


p1056[0...n] BI: Jog bit 1 / Jog bit 1


p1108[0...n] BI: Selección de la consigna total / Selec consig total


p1110[0...n] BI: Bloquear sentido negativo / Bloq sent negat


p1111[0...n] BI: Bloquear sentido positivo / Bloq sent posit


p1113[0...n] BI: Inversión de consigna / Inv cons


p1122[0...n] BI: Puentear generador de rampa / Puentear GdR


p1140[0...n] BI: Habilitar generador de rampa/Bloquear generador de rampa / Habilitar GdR


p1141[0...n] BI: Continuar generador de rampa/Congelar generador de rampa / Continuar GdR


p1142[0...n] BI: Habilitar consigna/Bloquear consigna / Habilitar cons


p1143[0...n] BI: Generador de rampa Aplicar valor definido / GdR Adoptar valor


p1201[0...n] BI: Rearranque al vuelo Habilitación fuente de señal / RVuelo Habil F_s


p1230[0...n] BI: Frenado por corrient cont. Activación / Frenado CC act


p1266 BI: Bypass Orden de mando / Bypass Orden


p1269[0...1] BI: Bypass Interruptor Respuesta / Bypass Resp


p2080[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 1 / Bin/Con ZSW1


p2081[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 2 / Bin/Con ZSW2


p2082[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 3 / Bin/Con ZSW3


p2083[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 4 / Bin/Con ZSW4


p2084[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 5 / Bin/Con ZSW5


p2103[0...n] BI: 1. Confirmar fallos / 1. Confirmar
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p2104[0...n] BI: 2. Confirmar fallos / 2. Confirmar


p2105[0...n] BI: 3. Confirmar fallos / 3. Confirmar


p2106[0...n] BI: Fallo externo 1 / Fallo externo 1


p2107[0...n] BI: Fallo externo 2 / Fallo externo 2


p2108[0...n] BI: Fallo externo 3 / Fallo externo 3


p2112[0...n] BI: Alarma externa 1 / Alarma externa 1


p2116[0...n] BI: Alarma externa 2 / Alarma externa 2


p2117[0...n] BI: Alarma externa 3 / Alarma externa 3


p2144[0...n] BI: Habilitación vigilancia de bloqueo motor (negada) / Hab Bloq mot neg


p2148[0...n] BI: Generador de rampa activo / GdR activo


p2200[0...n] BI: Regulador tecnológico Habilitación / R_tec Habilitac


p2220[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 0 / R_tec Sel. Bit 0


p2221[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 1 / R_tec Sel. Bit 1


p2222[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 2 / R_tec Sel. Bit 2


p2223[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 3 / R_tec Sel. Bit 3


p2235[0...n] BI: Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Subir consigna / R_tec Subir PMot


p2236[0...n] BI: Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Bajar consigna / R_tec Bajar PMot


p2286[0...n] BI: Regulador tecnológico Parar el integrador / Reg_tec Par integr


p2290[0...n] BI: Regulador tecnológico Limitación Habilitación / Reg_tec Lim Habil


p3111[0...n] BI: Fallo externo 3 Habilitación / Fallo ext 3 Hab


p3112[0...n] BI: Fallo externo 3 Habilitación negada / Fallo ext 3 Hab ne


p3232[0...n] BI: Vigilancia de carga Detección de pérdida / Vig_carga Det_pérd


p3330[0...n] BI: Control por 2/3 hilos Orden 1 / 2/3 hilos Ord 1


p3331[0...n] BI: Control por 2/3 hilos Orden 2 / 2/3 hilos Ord 2


p3332[0...n] BI: Control por 2/3 hilos Orden 3 / 2/3 hilos Ord 3


p3880 BI: ESM Activación Fuente de señal / ESM Act F_s


p3883 BI: ESM Sentido de giro Fuente de señal / ESM Sent gir F_s


p5614 BI: Pe Activar bloqueo de conexión Fuente de señal / Pe Bloq conex F_s


p8542[0...15] BI: STW1 efectiva en BOP/IOP modo manual / STW1 efec OP


p8558 BI: Selección Modo manual IOP / Sel Mod manual IOP


p8785 BI: Palabra de estado 8 bits CAN / Pal. estado bit 8


p8786 BI: Palabra de estado 14 bits CAN / Pal. estado bit 14


p8787 BI: Palabra de estado 15 bits CAN / Pal. estado bit 15


p11000 BI: Reg_tec libre 0 Habilitación / TecL0  Habil


p11100 BI: Reg_tec libre 1 Habilitación / TecL1 Habil


p11200 BI: Reg_tec libre 2 Habilitación / TecL2 Habil


p20030[0...3] BI: AND 0 Entradas / AND 0 Entradas


p20034[0...3] BI: AND 1 Entradas / AND 1 Entradas


p20038[0...3] BI: AND 2 Entradas / AND 2 Entradas


p20042[0...3] BI: AND 3 Entradas / AND 3 Entradas


p20046[0...3] BI: OR 0 Entradas / OR 0 Entradas


p20050[0...3] BI: OR 1 Entradas / OR 1 Entradas


p20054[0...3] BI: OR 2 Entradas / OR 2 Entradas


p20058[0...3] BI: OR 3 Entradas / OR 3 Entradas


p20062[0...3] BI: XOR 0 Entradas / XOR 0 Entradas


p20066[0...3] BI: XOR 1 Entradas / XOR 1 Entradas


p20070[0...3] BI: XOR 2 Entradas / XOR 2 Entradas


p20074[0...3] BI: XOR 3 Entradas / XOR 3 Entradas


p20078 BI: NOT 0 Entrada I / NOT 0 Entrada I


p20082 BI: NOT 1 Entrada I / NOT 1 Entrada I


p20086 BI: NOT 2 Entrada I / NOT 2 Entrada I


p20090 BI: NOT 3 Entrada I / NOT 3 Entrada I


p20138 BI: MFP 0 Entrada impulsos I / MFP 0 Ent_impul I


p20143 BI: MFP 1 Entrada impulsos I / MFP 1 Ent_impul I


p20148 BI: PCL 0 Entrada impulsos I / PCL 0 Ent_impul I
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p20153 BI: PCL 1 Entrada impulsos I / PCL 1 Ent_impul I


p20158 BI: PDE 0 Entrada impulsos I / PDE 0 Ent_impul I


p20163 BI: PDE 1 Entrada impulsos I / PDE 1 Ent_impul I


p20168 BI: PDF 0 Entrada impulsos I / PDF 0 Ent_impul I


p20173 BI: PDF 1 Entrada impulsos I / PDF 1 Ent_impul I


p20178[0...1] BI: PST 0 Entradas / PST 0 Entradas


p20183[0...1] BI: PST 1 Entradas / PST 1 Entradas


p20188[0...1] BI: RSR 0 Entradas / RSR 0 Entradas


p20193[0...1] BI: RSR 1 Entradas / RSR 1 Entradas


p20198[0...3] BI: DFR 0 Entradas / DFR 0 Entradas


p20203[0...3] BI: DFR 1 Entradas / DFR 1 Entradas


p20208[0...1] BI: BSW 0 Entradas / BSW 0 Entradas


p20209 BI: BSW 0 Posición de interruptores I / BSW 0 Pos_interr


p20213[0...1] BI: BSW 1 Entradas / BSW 1 Entradas


p20214 BI: BSW 1 Posición de interruptores I / BSW 1 Pos_interr


p20219 BI: NSW 0 Posición interruptores I / NSW 0 Pos_interr


p20224 BI: NSW 1 Posición interruptores I / NSW 1 Pos_interr


p20245 BI: PT1 0 Adoptar valor de seteo S / PT1 0 Adop Vset


p20251 BI: PT1 1 Adoptar valor de seteo S / PT1 1 Adop Vset


p20260 BI: INT 0 Adoptar valor de seteo S / INT 0 Adop Vset


p20300 BI: NOT 4 Entrada I / NOT 4 Entrada I


p20304 BI: NOT 5 Entrada I / NOT 5 Entrada I


p20324[0...1] BI: RSR 2 Entradas / RSR 2 Entradas


p20329[0...3] BI: DFR 2 Entradas / DFR 2 Entradas


p20334 BI: PDE 2 Entrada impulsos I / PDE 2 Ent_impul I


p20339 BI: PDE 3 Entrada impulsos I / PDE 3 Ent_impul I


p20344 BI: PDF 2 Entrada impulsos I / PDF 2 Ent_impul I


p20349 BI: PDF 3 Entrada impulsos I / PDF 3 Ent_impul I


p20354 BI: MFP 2 Entrada impulsos I / MFP 2 Ent_impul I


p20359 BI: MFP 3 Entrada impulsos I / MFP 3 Ent_impul I


p31025 BI: Regulación multizonas Conmutación día/noche / Reg_zon Día_noche


2.4.2 Entradas de conector (Connector Input, CI)
Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp, Type: CI


p0641[0...n] CI: Límite de intensidad variable / Límite intens. var


p0771[0...1] CI: CU Salidas analógicas Fuente de señal / CU AO F_s


p1042[0...n] CI: Potenciómetro motorizado Automático Consigna / PMot Cons Auto


p1044[0...n] CI: Potenciómetro motorizado Valor definido / PMot Vdef


p1051[0...n] CI: Límite de velocidad GdR sentido de giro positivo / n_lím GdR pos


p1052[0...n] CI: Límite de velocidad GdR sentido de giro negativo / n_lím GdR neg


p1070[0...n] CI: Consigna principal / Consigna principal


p1071[0...n] CI: Consigna principal Escalado / Consig. pral Escal


p1075[0...n] CI: Consigna adicional / Consigna ad.


p1076[0...n] CI: Consigna adicional Escalado / Consigna ad. Escal


p1085[0...n] CI: Límite de velocidad en sentido de giro positivo / n_lim pos


p1088[0...n] CI: Límite de velocidad en sentido de giro negativo / n_lim neg


p1098[0...n] CI: Velocidad de giro inhibida Escalado / n_inhibida escal


p1106[0...n] CI: Velocidad de giro mínima Fuente de señal / n_mín F_s


p1109[0...n] CI: Consigna total / Consig total


p1138[0...n] CI: Generador de rampa Tiempo de aceleración Escalado / GdR t_acel Escal


p1139[0...n] CI: Generador de rampa Tiempo de deceleración Escalado / GdR t_decel Escal


p1144[0...n] CI: Generador de rampa Valor definido / GdR vdef


p2016[0...3] CI: Int. PeM USS Enviar palabra / PeM USS Env pal
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p2051[0...16] CI: PROFIdrive Enviar PZD palabra / Env PZD palab


p2061[0...15] CI: PROFIdrive Enviar PZD palabra doble / PZD Env DW


p2099[0...1] CI: Convertidor conector-binector Fuente de señal / Con/Bin S_q


p2151[0...n] CI: Consigna de velocidad para señalizaciones / n_cons señaliz


p2253[0...n] CI: Regulador tecnológico Consigna 1 / R_tec Consig. 1


p2254[0...n] CI: Regulador tecnológico Consigna 2 / R_tec Consig. 2


p2264[0...n] CI: Regulador tecnológico Valor real / R_tec Vreal


p2289[0...n] CI: Regulador tecnológico Señal control anticipativo / Reg_tec Señ_CA


p2296[0...n] CI: Regulador tecnológico Salida Escalado / R_tec Escala sal


p2297[0...n] CI: Regulador tecnológico Limitación máxima Fuente de señal / Reg_tec Li_max F_s


p2298[0...n] CI: Regulador tecnológico Limitación mínima Fuente de señal / Reg_tec Li_min F_s


p2299[0...n] CI: Regulador tecnológico Límite de offset / Reg_tec lím offset


p3230[0...n] CI: Vigilancia de carga de la velocidad real / Vig carga n_real


p3884 CI: ESM Consigna Regulador tecnológico / ESM Cons Reg_tec


p8543 CI: Consigna de velocidad efectiva en BOP/IOP modo manual / N_real efec OP


p8746[0...15] CI: CAN Objetos de emisión PZD libres de 16 bits / Emis PZD libres 16


p8748[0...7] CI: CAN Objetos de emisión PZD libres de 32 bits / Emis PZD libres 32


p11053 CI: Reg_tec libre 0 Consigna Fuente de señal / TecL0 Cons F_s


p11064 CI: Reg_tec libre 0 Valor real Fuente de señal / TecL0 Vreal F_s


p11097 CI: Reg_tec libre 0 Limitación máxima Fuente de señal / TecL0 Lim máx F_s


p11098 CI: Reg_tec libre 0 Limitación mínima Fuente de señal / TecL0 Lim mín F_s


p11099 CI: Reg_tec libre 0 Limitación Offset Fuente de señal / TecL0 Lim Offs


p11153 CI: Reg_tec libre 1 Consigna Fuente de señal / TecL1 Cons F_s


p11164 CI: Reg_tec libre 1 Valor real Fuente de señal / TecL1 Vreal F_s


p11197 CI: Reg_tec libre 1 Limitación máxima Fuente de señal / TecL1 Lim máx F_s


p11198 CI: Reg_tec libre 1 Limitación mínima Fuente de señal / TecL1 Lim mín F_s


p11199 CI: Reg_tec libre 1 Limitación Offset Fuente de señal / TecL1 Lim Offs


p11253 CI: Reg_tec libre 2 Consigna Fuente de señal / TecL2 Cons F_s


p11264 CI: Reg_tec libre 2 Valor real Fuente de señal / TecL2 Vreal F_s


p11297 CI: Reg_tec libre 2 Limitación máxima Fuente de señal / TecL2 Lim máx F_s


p11298 CI: Reg_tec libre 2 Limitación mínima Fuente de señal / TecL2 Lim mín F_s


p11299 CI: Reg_tec libre 2 Limitación Offset Fuente de señal / TecL2 Lim Offs


p20094[0...3] CI: ADD 0 Entradas / ADD 0 Entradas


p20098[0...3] CI: ADD 1 Entradas / ADD 1 Entradas


p20102[0...1] CI: SUB 0 Entradas / SUB 0 Entradas


p20106[0...1] CI: SUB 1 Entradas / SUB 1 Entradas


p20110[0...3] CI: MUL 0 Entradas / MUL 0 Entradas


p20114[0...3] CI: MUL 1 Entradas / MUL 1 Entradas


p20118[0...1] CI: DIV 0 Entradas / DIV 0 Entradas


p20123[0...1] CI: DIV 1 Entradas / DIV 1 Entradas


p20128 CI: AVA 0 Entrada X / AVA 0 Entrada X


p20133 CI: AVA 1 Entrada X / AVA 1 Entrada X


p20218[0...1] CI: NSW 0 Entradas / NSW 0 Entradas


p20223[0...1] CI: NSW 1 Entradas / NSW 1 Entradas


p20228 CI: LIM 0 Entrada X / LIM 0 Entrada X


p20236 CI: LIM 1 Entrada X / LIM 1 Entrada X


p20244[0...1] CI: PT1 0 Entradas / PT1 0 Entradas


p20250[0...1] CI: PT1 1 Entradas / PT1 1 Entradas


p20256[0...1] CI: INT 0 Entradas / INT 0 Entradas


p20266 CI: LVM 0 Entrada X / LVM 0 Entrada X


p20275 CI: LVM 1 Entrada X / LVM 1 Entrada X


p20284 CI: DIF 0 Entrada X / DIF 0 Entrada X


p20308[0...3] CI: ADD 2 Entradas / ADD 2 Entradas


p20312[0...1] CI: NCM 0 Entradas / NCM 0 Entradas


p20318[0...1] CI: NCM 1 Entradas / NCM 1 Entradas
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p20372 CI: PLI 0 Entrada X / PLI 0 Entrada X


p20378 CI: PLI 1 Entrada X / PLI 1 Entrada X


p31023[0...3] CI: Regulación multizonas Entrada de consigna / Reg_zona E consig


p31026[0...2] CI: Regulación multizonas Entrada de valor real / Reg_zona E Vreal


2.4.3 Salidas de binector (Binector Output, BO)
Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp, Type: BO


r0751.0...10 BO: CU Entradas analógicas Palabra estado / CU AI Palabra_est


r0785.0...1 BO: CU Salidas analógicas Palabra de estado / CU AO ZSW


r0807.0 BO: Punto de mando activo / Mando PC act


r1025.0 BO: Consigna de velocidad de giro prefijada Estado / cons_n_pref Estado


r2043.0...2 BO: PROFIdrive PZD Estado / PD PZD Estado


r2090.0...15 BO: Recepción bit a bit PROFIdrive PZD1 / Recep bit PZD1


r2091.0...15 BO: Recepción bit a bit PROFIdrive PZD2 / Recep bit PZD2


r2092.0...15 BO: Recepción bit a bit PROFIdrive PZD3 / Recep bit PZD3


r2093.0...15 BO: Recepción bit a bit PROFIdrive PZD4 / Recep bit PZD4


r2094.0...15 BO: Convertidor conector-binector Salida de binector / Con/Bin Salida


r2095.0...15 BO: Convertidor conector-binector Salida de binector / Con/Bin Salida


r8413.0...1 BO: RTC DTC1 Salida / RTC DTC1 Sal


r8423.0...1 BO: RTC DTC2 Salida / RTC DTC2 Sal


r8433.0...1 BO: RTC DTC3 Salida / RTC DTC3 Sal


r8540.0...15 BO: STW1 de BOP/IOP en modo manual / STW1 OP


r9935.0 BO: POWER ON Señal de retardo / POWER ON t_ret


r20031 BO: AND 0 Salida Q / AND 0 Salida Q


r20035 BO: AND 1 Salida Q / AND 1 Salida Q


r20039 BO: AND 2 Salida Q / AND 2 Salida Q


r20043 BO: AND 3 Salida Q / AND 3 Salida Q


r20047 BO: OR 0 Salida Q / OR 0 Salida Q


r20051 BO: OR 1 Salida Q / OR 1 Salida Q


r20055 BO: OR 2 Salida Q / OR 2 Salida Q


r20059 BO: OR 3 Salida Q / OR 3 Salida Q


r20063 BO: XOR 0 Salida Q / XOR 0 Salida Q


r20067 BO: XOR 1 Salida Q / XOR 1 Salida Q


r20071 BO: XOR 2 Salida Q / XOR 2 Salida Q


r20075 BO: XOR 3 Salida Q / XOR 3 Salida Q


r20079 BO: NOT 0 Salida invertida / NOT 0 Salida inv


r20083 BO: NOT 1 Salida invertida / NOT 1 Salida inv


r20087 BO: NOT 2 Salida invertida / NOT 2 Salida inv


r20091 BO: NOT 3 Salida invertida / NOT 3 Salida inv


r20120 BO: DIV 0 Divisor es cero QF / DIV 0 Divisor=0 QF


r20125 BO: DIV 1 Divisor es cero QF / DIV 1 Divisor=0 QF


r20130 BO: AVA 0 Entrada negativa SN / AVA 0 Ent. neg. SN


r20135 BO: AVA 1 Entrada negativa SN / AVA 1 Ent. neg. SN


r20140 BO: MFP 0 Salida Q / MFP 0 Salida Q


r20145 BO: MFP 1 Salida Q / MFP 1 Salida Q


r20150 BO: PCL 0 Salida Q / PCL 0 Salida Q


r20155 BO: PCL 1 Salida Q / PCL 1 Salida Q


r20160 BO: PDE 0 Salida Q / PDE 0 Salida Q


r20165 BO: PDE 1 Salida Q / PDE 1 Salida Q


r20170 BO: PDF 0 Salida Q / PDF 0 Salida Q


r20175 BO: PDF 1 Salida Q / PDF 1 Salida Q


r20180 BO: PST 0 Salida Q / PST 0 Salida Q


r20185 BO: PST 1 Salida Q / PST 1 Salida Q
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r20189 BO: RSR 0 Salida Q / RSR 0 Salida Q


r20190 BO: RSR 0 Salida invertida QN / RSR 0 Sal. inv QN


r20194 BO: RSR 1 Salida Q / RSR 1 Salida Q


r20195 BO: RSR 1 Salida invertida QN / RSR 1 Sal. inv QN


r20199 BO: DFR 0 Salida Q / DFR 0 Salida Q


r20200 BO: DFR 0 Salida invertida QN / DFR 0 Sal. inv QN


r20204 BO: DFR 1 Salida Q / DFR 1 Salida Q


r20205 BO: DFR 1 Salida invertida QN / DFR 1 Sal. inv QN


r20210 BO: BSW 0 Salida Q / BSW 0 Salida Q


r20215 BO: BSW 1 Salida Q / BSW 1 Salida Q


r20232 BO: LIM 0 Magnitud de entrada en límite superior QU / LIM 0 QU


r20233 BO: LIM 0 Magnitud de entrada en límite inferior QL / LIM 0 QL


r20240 BO: LIM 1 Magnitud de entrada en límite superior QU / LIM 1 QU


r20241 BO: LIM 1 Magnitud de entrada en límite inferior QL / LIM 1 QL


r20262 BO: INT 0 Integrador en límite superior QU / INT 0 QU


r20263 BO: INT 0 Integrador en límite inferior QL / INT 0 QL


r20270 BO: LVM 0 Magnitud entrada por encima de intervalo QU / LVM 0 X encim QU


r20271 BO: LVM 0 Magnitud entrada dentro del intervalo QM / LVM 0 X dent QM


r20272 BO: LVM 0 Magnitud entrada por debajo de intervalo QL / LVM 0 X debaj QL


r20279 BO: LVM 1 Magnitud entrada por encima de intervalo QU / LVM 1 X encim QU


r20280 BO: LVM 1 Magnitud entrada dentro del intervalo QM / LVM 1 X dent QM


r20281 BO: LVM 1 Magnitud entrada por debajo de intervalo QL / LVM 1 X debaj QL


r20301 BO: NOT 4 Salida invertida / NOT 4 Salida inv


r20305 BO: NOT 5 Salida invertida / NOT 5 Salida inv


r20313 BO: NCM 0 Salida QU / NCM 0 Salida QU


r20314 BO: NCM 0 Salida QE / NCM 0 Salida QE


r20315 BO: NCM 0 Salida QL / NCM 0 Salida QL


r20319 BO: NCM 1 Salida QU / NCM 1 Salida QU


r20320 BO: NCM 1 Salida QE / NCM 1 Salida QE


r20321 BO: NCM 1 Salida QL / NCM 1 Salida QL


r20325 BO: RSR 2 Salida Q / RSR 2 Salida Q


r20326 BO: RSR 2 Salida invertida QN / RSR 2 Sal. inv QN


r20330 BO: DFR 2 Salida Q / DFR 2 Salida Q


r20331 BO: DFR 2 Salida invertida QN / DFR 2 Sal. inv QN


r20336 BO: PDE 2 Salida Q / PDE 2 Salida Q


r20341 BO: PDE 3 Salida Q / PDE 3 Salida Q


r20346 BO: PDF 2 Salida Q / PDF 2 Salida Q


r20351 BO: PDF 3 Salida Q / PDF 3 Salida Q


r20356 BO: MFP 2 Salida Q / MFP 2 Salida Q


r20361 BO: MFP 3 Salida Q / MFP 3 Salida Q


2.4.4 Salidas de conector (Connector Output, CO)
Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp, Type: CO


r0021 CO: Velocidad real filtrada / n_real filtrada


r0025 CO: Tensión de salida filtrada / U_sal filtrada


r0026 CO: Tensión del circuito intermedio filtrada / Vdc filtrada


r0027 CO: Intensidad real Valor absoluto filtrado / I_real abs. filt.


r0032 CO: Potencia activa real filtrada / P_act_real filt


r0034 CO: Tasa de carga del motor térmica / Carga_Mot térm


r0035 CO: Temperatura en motor / Temp_motor


r0036 CO: Etapa de potencia Sobrecarga I2T / EP Sobrecarga I2T


r0037[0...19] CO: Etapa de potencia Temperaturas / EP Temperaturas


r0039[0...2] CO: Indicador de energía / Indic energ







2 Parámetros


2.4 Parámetros BICO (conectores/binectores)


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


524 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


r0042[0...2] CO: Indicador de energía del proceso / Energía proceso


r0060 CO: Consigna de velocidad antes de filtro / n_cons antes fltro


r0062 CO: Consigna de velocidad tras filtro / n_cons tras filtro


r0063[0...2] CO: Velocidad real / n_real


r0064 CO: Regulador de velocidad Error de regulación / Reg_n Error reg.


r0066 CO: Frecuencia de salida / f_sal


r0067 CO: Intensidad de salida máxima / I_sal máx


r0068[0...1] CO: Intensidad real Valor absoluto / I_real abs.


r0069[0...8] CO: Intensidad de fase Valor real / I_fase Vreal


r0070 CO: Tensión en circuito intermedio Valor real / Vdc real


r0072 CO: Tensión de salida / U_salida


r0074 CO: Tasa modulación / Tasa_mod


r0075 CO: Intensidad de consigna formadora de campo / Id_cons


r0076 CO: Intensidad real formadora de campo / Id_real


r0077 CO: Consigna de intensidad formadora de par / Iq_cons


r0078 CO: Intensidad real formadora de par / Iq_real


r0079 CO: Consigna de par / M_cons


r0080[0...1] CO: Par real / M_ist


r0082[0...2] CO: Potencia activa real / P_real


r0083 CO: Consigna de flujo / Cons flujo


r0084[0...1] CO: Flujo real / Flujo real


r0087 CO: Factor de potencia real / Cos phi real


r0289 CO: Etapa de potencia Intensidad de salida máxima / EP I_sal máx


r0752[0...3] CO: CU Tensión/intensidad de entrada actual de entradas analógicas / CU U/I_ent actu AI


r0755[0...3] CO: CU Entradas analógicas valor actual en porcentaje / CU AI Valor en %


p0791[0...1] CO: Salidas analógicas bus de campo / AO bus campo


r0944 CO: Cambios en memoria de fallos Contador / Camb mem. f


p1001[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 1 / n_cons_pref 1


p1002[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 2 / n_cons_pref 2


p1003[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 3 / n_cons_pref 3


p1004[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 4 / n_cons_pref 4


p1005[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 5 / n_cons_pref 5


p1006[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 6 / n_cons_pref 6


p1007[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 7 / n_cons_pref 7


p1008[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 8 / n_cons_pref 8


p1009[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 9 / n_cons_pref 9


p1010[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 10 / n_cons_pref 10


p1011[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 11 / n_cons_pref 11


p1012[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 12 / n_cons_pref 12


p1013[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 13 / n_cons_pref 13


p1014[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 14 / n_cons_pref 14


p1015[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 15 / n_cons_pref 15


r1024 CO: Consigna de velocidad de giro prefijada activa / n_cons_pref activa


r1045 CO: Potenciómetro mot Consigna de velocidad antes de generador rampa / PMot n_cons an GdR


r1050 CO: Potenciómetro motorizado Consigna tras generador de rampa / PMot n_cons tr GdR


r1073 CO: Consigna principal efectiva / Consig. ppal activ


r1077 CO: Consigna adicional activada / Consigna ad. activ


r1078 CO: Consigna total activada / Consigna tot activ


p1083[0...n] CO: Límite de velocidad en sentido de giro positivo / n_lim pos


r1084 CO: Límite de velocidad positivo activado / n_lim pos activa


p1086[0...n] CO: Límite de velocidad en sentido de giro negativo / n_lim neg


r1087 CO: Límite de velocidad negativo activado / n_lim neg activa


r1112 CO: Consigna de velocidad tras limitación mínima / n_cons tr. lim_min


r1114 CO: Consigna tras limitación de sentido / Cons tras límit.


r1119 CO: Generador de rampa Consigna a la entrada / GdT Cons en entr
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r1149 CO: Generador de rampa Aceleración / GdR Aceleración


r1170 CO: Regulador de velocidad Consigna Suma / Reg_n Cons suma


r1258 CO: Reg. Vdc Salida / Reg_Vdc Salida


r1298 CO: Regulador de Vdc Salida (U/f) / Reg_Vdc Salida


r1337 CO: Compensación de deslizamiento Valor real / Comp. desl. Vreal


r1343 CO: Regulador de I_max Salida de frecuencia / Reg_I_max f_sal


r1348 CO: Control por U/f Valor real del factor Eco / U/f Real fact Eco


r1438 CO: Regulador de velocidad de giro Consigna de velocidad / Reg_n n_cons


r1445 CO: Velocidad real filtrada / n_real filtrada


r1468 CO: Regulador de velocidad Ganancia activa / Reg_n Kp activ


r1482 CO: Regulador de velocidad Salida de par I / Reg_n salida_I-M


r1493 CO: Momento de inercia total escalado / M_inerc tot esc


r1508 CO: Consigna de par antes de par adicional / M_cons antes M_ad


r1518[0...1] CO: Par acelerador / M_aceler


p1520[0...n] CO: Límite de par superior / M_máx sup


p1521[0...n] CO: Límite de par inferior / M_máx inf


r1538 CO: Límite de par superior activo / M_máx sup activ


r1539 CO: Límite de par inferior activo / M_máx inf activ


r1548[0...1] CO: Límite de intensidad de vuelco formadora de par máxima / Isq_max vuelco


r1568[0...5] CO: Motor síncrono de reluctancia Canal de flujo / RESM Canal flujo


p1570[0...n] CO: Consigna de flujo / Cons flujo


r1593[0...1] CO: Regulador debilitamiento de campo/regulador de flujo Salida / Reg_camp/fl Sal


r1597 CO: Regulador de debilitamiento de campo Salida / Reg_Camp Sal


r1598 CO: Consigna de flujo total / Consigna flujo tot


r1732[0...1] CO: Consigna de tensión de eje directo / U_long_cons


r1733[0...1] CO: Consigna de tensión de eje en cuadratura / U_cuad_cons


r1770 CO: Modelo de motor Adaptación de velocidad Acción P / MM n_adapt Kp


r1771 CO: Modelo de motor Adaptación de velocidad Acción I / MM n_adapt Tn


r1801[0...1] CO: Frec. de pulsación / Frec. de pulsación


r1809 CO: Modulador Modo actual / Modulador Modo act


r2050[0...11] CO: PROFIdrive Recibir PZD palabra / Recib PZD pal


r2060[0...10] CO: PROFIdrive Recepción PZD palabra doble / PZD Recib DW


r2089[0...4] CO: Convertidor binector-conector Enviar palabra de estado / Bin/Con Env ZSW


r2120 CO: Suma cambios en memorias de fallos y alarmas / Suma camb mem.


r2121 CO: Cambios en memoria de alarmas Contador / Camb mem alm


r2131 CO: Código de fallo actual / Cód fallo act


r2132 CO: Cód. alarma actual / Cód. alarma actual


r2169 CO: Velocidad real filtrada Avisos / n_real filt. Aviso


p2201[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 1 / Reg_tec V fijo 1


p2202[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 2 / Reg_tec V fijo 2


p2203[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 3 / Reg_tec V fijo 3


p2204[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 4 / Reg_tec V fijo 4


p2205[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 5 / Reg_tec V fijo 5


p2206[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 6 / Reg_tec V fijo 6


p2207[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 7 / Reg_tec V fijo 7


p2208[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 8 / Reg_tec V fijo 8


p2209[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 9 / Reg_tec V fijo 9


p2210[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 10 / Reg_tec V fijo 10


p2211[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 11 / Reg_tec V fijo 11


p2212[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 12 / Reg_tec V fijo 12


p2213[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 13 / Reg_tec V fijo 13


p2214[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 14 / Reg_tec V fijo 14


p2215[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 15 / Reg_tec V fijo 15


r2224 CO: Regulador tecnológico Valor fijo activo / Reg_tec Vfijo act


r2245 CO: Regulador tecnológico Potenc. motorizado consigna antes de GdR / R_tec Mop a GdR
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r2250 CO: Regulador tecnológico Potenc. motorizado consigna tras de GdR / R_tec Mop t GdR


r2260 CO: Regulador tecnológico Consigna tras generador de rampa / R_tec cons t GdR


r2262 CO: Regulador tecnológico Consigna tras filtro / R_tec n cons filt


r2266 CO: Regulador tecnológico Valor real tras filtro / R_tec n real filt


r2272 CO: Regulador tecnológico Valor real escalado / R_tec Vreal escal


r2273 CO: Regulador tecnológico Error de regulación / Reg_tec Err_reg


p2291 CO: Regulador tecnológico Limitación máxima / R_tec lim_máx


p2292 CO: Regulador tecnológico Limitación mínima / R_tec lim_mín


r2294 CO: Regulador tecnológico Señal de salida / R_tec Señal_sal


p2295 CO: Regulador tecnológico Salida Escalado / R_tec Escala sal


r2344 CO: Regulador tecnológico Última consigna de velocidad (filtrada) / Reg_tec Cons_n_fi


r2397[0...1] CO: Modo de hibernación Velocidad de salida actual / MHiber n_sal act


p2900[0...n] CO: Val fijo 1 [%] / Val fijo 1 [%]


p2901[0...n] CO: Val fijo 2 [%] / Val fijo 2 [%]


r2902[0...14] CO: Valores fijos [%] / Valores fijos [%]


p2930[0...n] CO: Val fijo M [Nm] / Val fijo M [Nm]


r3131 CO: Valor de fallo actual / Val fallo act


r3132 CO: Número de componente actual / Nº_comp act


r8541 CO: Consigna de velocidad de BOP/IOP en modo manual / N_cons OP


r8745[0...15] CO: CAN Objetos de recepción PZD libres de 16 bits / Recep PZD libre 16


r8747[0...7] CO: CAN Objetos de recepción PZD libres de 32 bits / Recep PZD libre 32


r8762 CO: CAN Modo Visualización / Visual modo


r8784 CO: Palabra de estado CAN / Palabra de estado


r8792[0] CO: CAN Velocity Mode Consigna I16 / Vel Mod Cons I16


r8796[0] CO: CAN Profile Velocity Mode Consignas I32 / Pr Vel Mo Cons I32


r8797[0] CO: CAN Profile Torque Mode Consigna I16 / Pr Tq Mod Cons I16


r11060 CO: Reg_tec libre 0 Consigna tras generador de rampa / TecL0 Cons trs GdR


r11072 CO: Reg_tec libre 0 Valor real tras limitador / TecL0 Vreal tr lim


r11073 CO: Reg_tec libre 0 Error de regulación / TecL0 Err reg


p11091 CO: Reg_tec libre 0 Limitación máxima / TecL0 Lim máx


p11092 CO: Reg_tec libre 0 Limitación mínima / TecL0 Lim mín


r11094 CO: Reg_tec libre 0 Señal de salida / TecL0 Sen_sal


r11160 CO: Reg_tec libre 1 Consigna tras generador de rampa / TecL1 Cons trs GdR


r11172 CO: Reg_tec libre 1 Valor real tras limitador / TecL1 Vreal tr lim


r11173 CO: Reg_tec libre 1 Error de regulación / TecL1 Err reg


p11191 CO: Reg_tec libre 1 Limitación máxima / TecL1 Lim máx


p11192 CO: Reg_tec libre 1 Limitación mínima / TecL1 Lim mín


r11194 CO: Reg_tec libre 1 Señal de salida / TecL1 Sen_sal


r11260 CO: Reg_tec libre 2 Consigna tras generador de rampa / TecL2 Cons trs GdR


r11272 CO: Reg_tec libre 2 Valor real tras limitador / TecL2 Vreal tr lim


r11273 CO: Reg_tec libre 2 Error de regulación / TecL2 Err reg


p11291 CO: Reg_tec libre 2 Limitación máxima / TecL2 Lim máx


p11292 CO: Reg_tec libre 2 Limitación mínima / TecL2 Lim mín


r11294 CO: Reg_tec libre 2 Señal de salida / TecL2 Sen_sal


r20095 CO: ADD 0 Salida Y / ADD 0 Salida Y


r20099 CO: ADD 1 Salida Y / ADD 1 Salida Y


r20103 CO: SUB 0 Diferencia Y / SUB 0 Diferencia Y


r20107 CO: SUB 1 Diferencia Y / SUB 1 Diferencia Y


r20111 CO: MUL 0 Producto Y / MUL 0 Producto Y


r20115 CO: MUL 1 Producto Y / MUL 1 Producto Y


r20119[0...2] CO: DIV 0 Cociente / DIV 0 Cociente


r20124[0...2] CO: DIV 1 Cociente / DIV 1 Cociente


r20129 CO: AVA 0 Salida Y / AVA 0 Salida Y


r20134 CO: AVA 1 Salida Y / AVA 1 Salida Y


r20220 CO: NSW 0 Salida Y / NSW 0 Salida Y
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r20225 CO: NSW 1 Salida Y / NSW 1 Salida Y


r20231 CO: LIM 0 Salida Y / LIM 0 Salida Y


r20239 CO: LIM 1 Salida Y / LIM 1 Salida Y


r20247 CO: PT1 0 Salida Y / PT1 0 Salida Y


r20253 CO: PT1 1 Salida Y / PT1 1 Salida Y


r20261 CO: INT 0 Salida Y / INT 0 Salida Y


r20286 CO: DIF 0 Salida Y / DIF 0 Salida Y


r20309 CO: ADD 2 Salida Y / ADD 2 Salida Y


r20373 CO: PLI 0 Salida Y / PLI 0 Salida Y


r20379 CO: PLI 1 Salida Y / PLI 1 Salida Y


r31024 CO: Regulación multizonas Salida de consigna / Reg_zona S consig


r31027 CO: Regulación multizonas Salida de valor real / Reg_zona S Vreal


2.4.5 Salidas de conector/binector (Connector/Binector Output, CO/BO)
Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp, Type: CO/BO


r0046.0...31 CO/BO: Habilit. faltantes / Habilit. faltantes


r0050.0...1 CO/BO: Actúa juego de datos CDS / CDS activo


r0051.0...1 CO/BO: Juego de datos de accto. DDS activo / DDS activo


r0052.0...15 CO/BO: Palabra de estado 1 / ZSW 1


r0053.0...11 CO/BO: Palabra de estado 2 / ZSW 2


r0054.0...15 CO/BO: Palabra de mando 1 / STW 1


r0055.0...15 CO/BO: Palabra de mando adicional / STW adic


r0056.0...15 CO/BO: Palabra de estado Regulación / ZSW Regulación


r0056.0...13 CO/BO: Palabra de estado Regulación / ZSW Regulación


r0722.0...12 CO/BO: CU Entradas digitales Estado / CU DI Estado


r0723.0...12 CO/BO: CU Entradas digitales Estado invertido / CU DI Estado inv


r0835.2...8 CO/BO: Conmutación de juego de datos Palabra de estado / DDS_ZSW


r0836.0...1 CO/BO: Juego de datos CDS seleccionado / CDS elegido


r0837.0...1 CO/BO: Juego de datos de accto. DDS seleccionado / DDS elegido


r0863.0...1 CO/BO: Acoplamiento de accionamientos Palabra de estado/mando / Acopl. ZSW/STW


r0898.0...10 CO/BO: Palabra de mando Secuenciador / STW Secuenc


r0899.0...11 CO/BO: Palabra de estado Secuenciador / ZSW Secuenc


r1099.0 CO/BO: Banda inhibida Palabra de estado / Banda inhibida ZSW


r1198.0...15 CO/BO: Palabra de mando Canal de consigna / STW Canal consigna


r1199.0...8 CO/BO: Generador de rampa Palabra de estado / GdR ZSW


r1204.0...13 CO/BO: Rearranque al vuelo Modo U/f Estado / R. vuelo Uf Est


r1204.0...15 CO/BO: Rearranque al vuelo Modo U/f Estado / R. vuelo Uf Est


r1205.0...21 CO/BO: Rearranque al vuelo Regulación vectorial Estado / R. vlo Vector Est


r1205.0...20 CO/BO: Rearranque al vuelo Regulación vectorial Estado / R. vlo Vector Est


r1214.0...15 CO/BO: Rearranque automático Estado / WEA Estado


r1239.8...13 CO/BO: Frenado por corriente continua Palabra estado / DCBRK ZSW


r1261.0...11 CO/BO: Bypass Palabra de mando/estado / Bypass STW / ZSW


r1407.0...23 CO/BO: Palabra de estado regulador de velocidad / ZSW n_reg


r1408.0...14 CO/BO: Palabra de estado Regulador de intensidad / ZSW Reg_I


r1838.0...15 CO/BO: Etapa mando Palabra de estado 1 / Etapa mando ZSW1


r2129.0...15 CO/BO: Fallos/alarmas Palabra de disparo / F/A Palabra disp


r2135.12...15 CO/BO: Palabra de estado fallos/alarmas 2 / ZSW Fallo/alarma 2


r2138.7...15 CO/BO: Palabra de mando fallos/alarmas / STW Fallo/alarma


r2139.0...15 CO/BO: Palabra de estado fallos/alarmas 1 / ZSW Fallo/alarma 1


r2197.0...13 CO/BO: Palabra de estado Vigilancias 1 / ZSW Vigilanc 1


r2198.4...12 CO/BO: Palabra de estado Vigilancias 2 / ZSW Vigilancia 2


r2199.0...5 CO/BO: Palabra de estado Vigilancias 3 / ZSW Vigilanc 3


r2225.0 CO/BO: Regulador tecnológico Selección de valor fijo Palabra de estado / R_tec Val fijo ZSW
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r2349.0...13 CO/BO: Regulador tecnológico Palabra de estado / Reg_tec Estado


r2379.0...7 CO/BO: Regulación en cascada Palabra de estado / Reg_casc ZSW


r2399.0...8 CO/BO: Modo hibernación palabra de estado / MHiber ZSW


r3113.0...15 CO/BO: Bits señaliz. NAMUR / Bits NAMUR


r3333.0...3 CO/BO: Control por 2/3 hilos Palabra de mando / 2/3 hilos STW


r3859.1 CO/BO: Regulación de magnitud continua Palabra de estado / Reg_DC ZSW


r3859.0...1 CO/BO: Frenado combinado/Regulación magnitud continua Palabra de estado / Fr_comb/Reg_DC 
ZSW


r3889.0...10 CO/BO: ESM Palabra estado / ESM ZSW


r4022.0...3 CO/BO: PM330 Entradas digitales Estado / PM330 DI Estado


r4023.0...3 CO/BO: PM330 Entradas digitales Estado invertido / PM330 DI Estad inv


r5613.0...1 CO/BO: Ahorro de energía Pe activo/inactivo / Pe Ahorr act/inact


r8795.0...15 CO/BO: Palabra de mando CAN / Palabra de mando


r11049.0...11 CO/BO: Reg_tec libre 0 Palabra de estado / TecL0 Pal_mando


r11149.0...11 CO/BO: Reg_tec libre 1 Palabra de estado / TecL1 Pal_mando


r11249.0...11 CO/BO: Reg_tec libre 2 Palabra de estado / TecL2 Pal_mando







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 529


2 Parámetros


2.5 Parámetros para protección contra escritura y protección de know-how


2.5 Parámetros para protección contra escritura y protección de 
know-how


2.5.1 Parámetros con "WRITE_NO_LOCK"


La siguiente lista contiene los parámetros que tienen el atributo "WRITE_NO_LOCK".


Estos parámetros no se ven afectados por la protección contra escritura.


Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp, Type: WRITE_NO_LOCK


p0003 Nivel de acceso / Nivel_acc


p0010 Accto Puesta en marcha Filtro de parámetros / PeM accto filt_par


p0124[0...n] Reconocimiento de CU vía LED / CU Detección LED


p0791[0...1] CO: Salidas analógicas bus de campo / AO bus campo


p0970 Accto Resetear todos los parámetros / Accto Reset parám


p0971 Guardar parámetros / Guardar parámetros


p0972 Unidad de accionamiento Reset / Ud accto reset


p2111 Cont. de alarmas / Cont. de alarmas


p3950 Parámetros de servicio técnico / Parm. servicio


p3981 Confirmar fallos objeto de accionamiento / Fallos conf DO


p3985 Punto de mando Modo Selección / ManPC Sel. Modo


p7761 Protección escrit / Protección escrit


p8805 Identification and Maintenance 4 Configuración / I&M 4 config


p8806[0...53] Identification and Maintenance 1 / I&M 1


p8807[0...15] Identification and Maintenance 2 / I&M 2


p8808[0...53] Identification and Maintenance 3 / I&M 3


p8809[0...53] Identification and Maintenance 4 / I&M 4


p9400 Sacar seguramente tarjeta de memoria / Sac tarj mem


p9484 Interconexiones BICO Buscar fuente señal / BICO D_s bus


2.5.2 Parámetros con "KHP_WRITE_NO_LOCK"


La siguiente lista contiene los parámetros que tienen el atributo "KHP_WRITE_NO_LOCK".


Estos parámetros no se ven afectados por la protección de know-how.


Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp, Type: KHP_WRITE_NO_LOCK


p0003 Nivel de acceso / Nivel_acc


p0010 Accto Puesta en marcha Filtro de parámetros / PeM accto filt_par


p0124[0...n] Reconocimiento de CU vía LED / CU Detección LED


p0791[0...1] CO: Salidas analógicas bus de campo / AO bus campo


p0970 Accto Resetear todos los parámetros / Accto Reset parám


p0971 Guardar parámetros / Guardar parámetros


p0972 Unidad de accionamiento Reset / Ud accto reset


p2040 Int. bus de campo Tiempo vigilancia / Bus campo t_vig


p2111 Cont. de alarmas / Cont. de alarmas


p3950 Parámetros de servicio técnico / Parm. servicio


p3981 Confirmar fallos objeto de accionamiento / Fallos conf DO


p3985 Punto de mando Modo Selección / ManPC Sel. Modo


p7761 Protección escrit / Protección escrit


p8402[0...8] RTC Horario de verano Ajuste / RTC Horario verano


p8805 Identification and Maintenance 4 Configuración / I&M 4 config


p8806[0...53] Identification and Maintenance 1 / I&M 1
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p8807[0...15] Identification and Maintenance 2 / I&M 2


p8808[0...53] Identification and Maintenance 3 / I&M 3


p8809[0...53] Identification and Maintenance 4 / I&M 4


p8980 Perfil Ethernet/IP / Perfil Eth/IP


p8981 Ethernet/IP ODVA STOP Mode / Eth/IP ODVA STOP


p8982 Ethernet/IP ODVA Velocidad Escalado / Eth/IP ODVA n Esc


p8983 Ethernet/IP ODVA Par Escalado / Eth/IP ODVA M Esc


p9400 Sacar seguramente tarjeta de memoria / Sac tarj mem


p9484 Interconexiones BICO Buscar fuente señal / BICO D_s bus


2.5.3 Parámetros con "KHP_ACTIVE_READ"


La siguiente lista contiene los parámetros que tienen el atributo "KHP_ACTIVE_READ".


Estos parámetros pueden leerse aunque la protección de know-how esté activada.


Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp, Type: KHP_ACTIVE_READ


p0015 Macro unidad de accto. / Macro equipo


p0100 Motor IEC/NEMA / Motor IEC/NEMA


p0170 Juegos de datos de mando (CDS) Cantidad / CDS Cantidad


p0180 Juegos de datos de accionamientos (DDS) Cantidad / DDS Cantidad


p0300[0...n] Tipo motor Selec. / Sel. tipo motor


p0304[0...n] Tensión asignada del motor / Mot U_asignada


p0305[0...n] Intensidad asignada del motor / Mot I_asignada


p0505 Sistema de unidades Selección / Selecc Sist unidad


p0595 Selección de unidad tecnológica / Sel unid tecnol


p0730 BI: CU Fuente de señal para borne DO 0 / CU F_s DO 0


p0731 BI: CU Fuente de señal para borne DO 1 / CU F_s DO 1


p0732 BI: CU Fuente de señal para borne DO 2 / CU F_s DO 2


p0806 BI: Bloquear mando / Bloq. ManPC


p0922 PROFIdrive PZD Selección de telegrama / PZD Selec_telegr


p1080[0...n] Veloc. giro mín. / n_mín


p1082[0...n] Velocidad máx. / n_máx


p1520[0...n] CO: Límite de par superior / M_máx sup


p2000 Velocidad de giro de referencia Frecuencia de referencia / n_ref f_ref


p2001 Tensión de ref. / Tensión de ref.


p2002 Intensidad de ref. / I_ref


p2003 Par de referencia / M_ref


p2006 Temp. referencia / Temp ref


p2030 Int. bus de campo Selección de protocolo / B_campo protoc


p2038 PROFIdrive STW/ZSW Interface Mode / PD STW/ZSW IF Mode


p2079 PROFIdrive PZD Selección de telegrama ampl / PZD Tel ampl


p7763 KHP Lista de excepciones del OEM Cantidad de índices para p7764 / KHP OEM Ctd p7764


p7764[0...n] KHP Lista de excepciones del OEM / KHP list_exc OEM


p11026 Reg_tec libre 0 Unidad Selección / TecL0 Unid Sel


p11126 Reg_tec libre 1 Unidad Selección / TecL1 Unid Sel


p11226 Reg_tec libre 2 Unidad Selección / TecL2 Unid Selec
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2.6 Puesta en marcha rápida (p0010 = 1)
Los parámetros necesarios para la puesta en marcha rápida (p0010 = 1) se representan en la 
tabla Tabla 2-10:


.


Tabla 2-10 Puesta en marcha rápida (p0010 = 1)


Nº par. Nombre Nivel de acceso Modificable


p0010 Accto Puesta en marcha Filtro de parámetros 1 C(1)T


p0015 Macro Unidad de accionamiento 1 C(1)


p0096 Clase de aplicación 1 C(1)


p0100 Norma motor IEC/NEMA 1 C(1)


p0205 Aplicación etapa de potencia 1 C(1,2)


p0230 Accionamiento Tipo de filtro por lado del motor 1 C(1,2)


p0300 Tipo de motor Selección 2 C(1,3)


p0301 Código del motor Selección 2 C(1,3)


p0304 Tensión asignada del motor 1 C(1,3)


p0305 Intensidad asignada del motor 1 C(1,3)


p0306 Número de motores conectados en paralelo 1 C(1,3)


p0307 Potencia asignada del motor 1 C(1,3)


p0308 Factor de potencia asignado del motor 1 C(1,3)


p0309 Rendimiento asignado del motor 1 C(1,3)


p0310 Frecuencia asignada del motor 1 C(1,3)


p0311 Velocidad de giro asignada del motor 1 C(1,3)


p0314 N.º de pares de polos del motor 4 C(1,3)


p0316 Constante de par del motor 3 C(1,3)UT


p0322 Velocidad máxima del motor 1 C(1,3)


p0323 Intensidad máxima del motor 1 C(1,3)


p0335 Tipo de refrigeración del motor 2 C(1,3)T


p0500 Aplicación tecnológica (aplicación) 4 PM230
PM330


C(1,5)T


p0500 Aplicación tecnológica (aplicación) 2 PM240
PM250
PM260, PM330


C(1,5)T


p0640 Límite de intensidad 2 C(1,3)UT


p0922 Selección de telegrama PROFIdrive 1 C(1)T


p0970 Accto Resetear todos los parámetros 1 C(1,30)


p1080 Velocidad mínima 1 C(1)T


p1082 Velocidad máxima 1 C(1)T


p1120 Generador de rampa Tiempo de aceleración 1 C(1)UT


p1121 Generador de rampa Tiempo de deceleración 1 C(1)UT


p1135 DES3 Tiempo de deceleración 2 C(1)UT
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Cuando se selecciona p0010 = 1, el p0003 (nivel de acceso de usuario) se puede usar para 
seleccionar parámetros a los que se debe acceder.


Al final de la puesta en marcha rápida, ajuste el p3900 = 1 para llevar a cabo los cálculos del 
motor y poner todos los demás parámetros (no los incluidos en el p0010 = 1) a sus valores por 
defecto.


p1300 Modo de operación Lazo abierto/cerrado 2 C(1)T


p1500 Selección de la consigna de par 2 C(1)T


p1900 Identificación de datos del motor y medición en giro 2 C(1)T


p3900 Finalización puesta en marcha rápida 1 C(1)


Nota


Solo aplicable a la puesta en marcha rápida.


Tabla 2-10 Puesta en marcha rápida (p0010 = 1), continuación


Nº par. Nombre Nivel de acceso Modificable
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Explanation of the symbols (part 1)


(Def)
pxxxx[y..z]


rxxxx[y..z]


(Def.y)
pxxxx[y..z]


rxxxx


rxxxx
rxxxx


[aaaa.b]


[cccc.d]


[aaaa.b]
pxxxx


[aaaa.b]


pxxxx[D] 


pxxxx[C] Monitoring parameter with 
unit [Unit] and index range 
[y..z] or data set [C/D]


Setting parameter with 
min/max value and unit 
[Unit] data set [C/D] and 
factory setting (Def) *)


Connector input CI with 
index range [y..z] 
or data set [C/D] 
and factory setting (Def) *)


Connector output CO with 
unit [Unit] and with index 
range [y..z]


Binector input BI with with index 
range [y..z] or data set [C/D] and 
factory setting.bit number (Def)


Binector output BO


Connector/binector output 
CO/BO


The function diagrams are sub-divided into signal paths 1 … 8 
in order to facilitate orientation.
Text = Unique signal designation 
aaaa = Signal to target diagram aaa 
b = Signal  to signal path b


Text = Unique signal designation 
cccc = Signal from source diagram cccc 
d = Signal from signal path d


pxxxx= Original parameter of signal 
aaaa = Signal from source diagram aaaa 
b = Signal from signal path b


Parameter belongs to the 
Command Data Set (CDS).


Parameter belongs to the 
Drive Data Set (DDS).


Parameter name


[Unit]


rxxxx[y] or 
rxxxx[y..z] or 
rxxxx[y].ww or 
rxxxx.ww 


pxxxx[y] or 
pxxxx[..z] or 
pxxxx[y].ww or 
pxxxx.ww


from ... to


(xxxx[y].ww)


(Def)


(Def.w)


Parameter name (up to 18 characters)


[dimension unit]


"r" = monitoring parameter. These parameters are read-only
"xxxx" stands for the parameter number
"[y]" specifies the applicable index, "[y..z]" specifies the index range 
".ww" specifies the bit number (e.g. 0..15).


"p" = setting parameter. These parameters can be changed. 
"xxxx" stands for the parameter number, 
"[y]" specifies the applicable index, "[y..z]" specifies the index range ".ww" specifies 
the bit number (e.g. 0..15).


Value range.


Parameter number (xxxx) with Index number [y] and bit number .ww.


Factory setting.


Factory setting with bit number as prefix.


Diagram references for setting parameters that occur a multiple number of times. 
[Function diagram number, signal path]


Parameters
Symbol Symbol


Symbol


Symbol


Symbol


Meaning Meaning


Meaning


Meaning


Meaning


Connectors Binectors


Connectors/binectors


Cross references between diagrams


Cross references for control bits


Information on parameters, binectors, connectors


Data sets


Parameter name


Parameter name [Unit]


Parameter name


Parameter name


Parameter name


Signal path


To "function diagram name" [aaaa.b] = binectors.


Text


Text


Parameter name [Unit]
rxxxx[y..z]


Parameter name
from ... to [Unit]
pxxxx[C/D] (Def)


Pre-assigned connectors and binectors


Parameter name
from ... to [Unit]


pxxxx[D] (Def)


Setting parameter with min/max 
value and unit [Unit] data set [D] 
and factory setting (Def)


Symbol Meaning


For some parameters the value for the factory setting is calculated during commissioning for they are dependent on Power Module and motor (see Section 2.1.1 "Calculated").*)


Symbol Meaning Symbol Meaning


Symbol Meaning


pxxxx[E] Parameter belongs to the 
Encoder Data Set (EDS).


pxxxx[M] Parameter belongs to the 
Motor Data Set (MDS).


pxxxx[P] Parameter belongs to the 
Power unit Data Set (PDS).
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y = -x


y = |x|


y = 


1


&


x y


x y>0


-1x y


x2


x1 y


S Q


R Q


S


yx 1


0


0


1


y


x


S


y =


LU


LL MLL


MLU


x y


SET


S & Hx yx y


0


1


S


H


y


x


0


1


H


S


yx


Symbols for logic functions


Logical inversion


AND element


R/S flip-flop
S = setting input
R = reset input 
Q = non-inverted output
Q = inverted output


Symbols for computational and closed-loop control 
functions


Threshold value switch 1/0
Outputs at y a logical "1" if x < S.


Threshold value switch 0/1
Outputs at y a logical "1" if x > S.


Threshold value 1/0 with hysteresis
Outputs a logical "1" at y if x < S. 
If x >= S + H then y returns to 0.


Threshold value 0/1 with hysteresis
Outputs a logical "1" at y if x > S. 
If x <= S - H then y returns to 0.


Limiter
x is limited to the upper limit LU and the lower limit LL 
and output at y.
The digital signals MLU and MLL have the value "1", if 
the upper or lower limit is active.


Sample & Hold element
Sample and hold element.
y = x if SET = 1
(not retentively saved at POWER OFF)


Symbols for computational and closed-
loop control functions


Sign reversal


Absolute value generator


Divider


Comparator greater than 0
y = 1, if the analog signal x > 0, i.e. is 
positive.


Differentiator


Symbol for monitoring


Monitoring
Monitoring


Axxxxx
or


Fxxxxx


OR element


Exclusiv-OR/XOR
y = 1 when x1 � x2 is.


or


x1
x2


1


=1
x1 y


x2


dx
dt


p2900[D]


p2901[D]


-10 000.00...10 000.00 [%]
p2900[D] (0.00)


-10 000.00...10 000.00 [%]
p2901[D] (0.00)


-210 000.000...210 000.000 [1/min]
p1001[D] (0.000) p1001[D]


-210 000.000...210 000.000 [1/min]
p1015[D] (0.000) p1015[D]


-100 000.00...100 000.00 [Nm]
p2930[D] (0.00) p2930[D]


r2902[0...14]
[%]


p2902[0...14] (0.00)


p2902[0] = +0 %
p2902[1] = +5 %
p2902[2] = +10 %
p2902[3] = +20 %
p2902[4] = +50 %


p2902[5] = +100 %
p2902[6] = +150 %
p2902[7] = +200 %
p2902[8] = -5 %
p2902[9] = -10 %


p2902[10] = -20 %
p2902[11] = -50 %
p2902[12] = -100 %
p2902[13] = -150 %
p2902[14] = -200 %


d
dt


Pre-assigned connectors and binectors


Fixed speed values


Fixed torque value


n_set_fixed 1
-210000.000 ... 210000.000 [rpm]


p1001 [D] (0.000)


Fixed value 1 [%]
-10000.00 ... 10000.00 [%]


p2900 [D] (0.00)


Fixed value M [Nm]
-100000.00 ... 100000.00 [Nm]


p2930 [D] (0.00)


or


or


Fixed percentage values


or


Fixed value 2 [%]


Fixed value 1 [%]


n_set_fixed 1


n_set_fixed 15


Fixed value M [Nm]


y = x1 • x2x2


x1 y Multiplier


Comparator
=


x1 y


x2
y = 1 when x1 = x2 is.


with logical inversion of an input signal


Fixed values


In the bottom right-hand 
corner of the diagram.
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Explanation of the symbols (part 3)


T 0x y


pxxxx


yx


H(s) =


s


2 2
• s + 1+


+
s


2 2


2 • 2


2


f
2nd Order Filter


|y| fs


f_B


t


y


pxxxx


H(s) =
+


s
2 2


• s + 1
2 •2


1


yx


f


|y|


fn


D


0 Tx y


pxxxx


T1 T2


T 0


pxxxx


0 T


pxxxx


x y


x y


x y
T1 T2


x ypxxxx pxxxx


pxxxx pxxxx


x


T


y


x


y


x


T


y


T1 T1 T2 T2 y
x1


I


x2


f_B


Switch-on delay


The digital signal x must have the value "1" without any interruption 
during the time T before output y changes to "1".


Switch-off delay


The digital signal x must have the value "0" without interruption 
during the time T before output y changes to "0".


Delay (switch-on and switch-off)


PT1 element


Delay element, first order. 


pxxxx = time constant


PT2 low pass
Damping, denominator 


D_d 
pxxxx


Natural frequency, denominator 
fn_d 
pxxxx


Damping, denominator 
D_d 
pxxxx


Natural frequency, denominator 
fn_d 
pxxxx


Transfer function


2nd-order filter (bandstop/general filter)


Natural frequency, numerator 
fn_n 
pxxxx


Damping, numerator 
D_n 
pxxxx


Used as bandstop filter
- center frequency fs: fn_n = fs


fn_d = fs


- bandwidth f_B: D_n = 0


D_d =


Transfer function when used as general filter


Analog adder can be activated


The following applies to I = 1 signal: y = x1 + x2


The following applies to I = 0 signal: y = x1


The digital signal x must have the value "1" without interruption 
during time T1 or must have the value "0" during time T2 before 
output y changes its signal state.


2 • 
• s + 1


2 • fs 


T T T


T T T


1


0


pxxxx


Switch symbol


Simple changeover switch
The switch position is shown according 
to the factory setting
(in this case, switch position 1 in the 
default state on delivery).


fn_n


D_n


fn_d
D_d


fn_d


fn_d


fn_n


fn_d


D_d
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r0723.15


r0723


r0722.0


1


2


722.0
p1055[C]


Kl. 5


r0967.8


[2220] [2501]


[3020]


r1050


[3030]


2


1 p1055[0] = 722.0


p1070[0] = 1050


Main setpoint


(755[0])
p1070[C]


Handling BICO technology


Binector:


Connector:


Raise


Connectors are "analog signals" that can be freely interconnected (e.g. percentage variables, speeds or torques).
Connectors are also "CO:" display parameters (CO = Connector Output).


Parameterization:
At the signal destination, the required binector or connector is selected using appropriate parameters: 
"BI:" parameter for binectors (BI = Binector Input)
or
"CI:" parameter for connectors (CI = Connector Input)


Example:
The main setpoint for the speed controller (CI: p1070) should be received from the output of the motorized potentiometer 
(CO: r1050) and the "jog" command (BI: p1055) from Digital Input DI 0 (BO: r0722.0, Terminal 5 (Kl. 5)) on the CU230.


Control bit 8Digital Input DI 0 Setpoint
channel


Motorized potentiometer


Jog setpoint 1


Speed controller


Parameterizing steps:


Terminal 5 (Kl. 5) acts as "Jog bit 0".


The output of the motorized potentiometer acts as main setpoint for the speed controller.


Lower
(1050)


Binectors are binary signals that can be freely interconnected (BO = Binector Output).
They represent a bit of a "BO:" display parameter (e.g. bit 15 from r0723).







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 545


3 Esquemas de funciones


3.3 Bornes de entrada y salida


3.3 Bornes de entrada y salida


Esquemas de funciones


2201 – Vista general de conexiones 546


2221 – Entradas digitales con aislamiento galvánico (DI 0 ... DI 5) 547


2242 – Salidas digitales (DO 0 ... DO 2) 548


2251 – Entradas analógicas 0 ... 1 (AI 0 ... AI 1) 549


2252 – Entrada analógica 2 (AI 2) 550


2256 – Entradas analógicas como entradas digitales (DI 11 ... DI 12) 551


2261 – Salidas analógicas 0 ... 1 (AO 0 ... AO 1) 552


2270 – Evaluación de temperatura LG-Ni1000/PT1000 (AI 3) 553


2272 – Control por dos hilos 554


2273 – Control por tres hilos 555


2275 – PM330 - Entradas digitales (DI 0 ... DI 4), salidas digitales (DO 0 ... DO 1) 556
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Connection overview


Simulation for DI 0 ... DI 5


Kl. 5


Kl. 6


DI 0


DI 1 CU DI status


r0722
r0722


1


0
1r0721


p0796


CU DI status inv


r0723
r0723


CU DI status


r0722
r0722


CU DI simulation
p0795


1 = Simulation on


T 0


3 Digital outputs[2221]


DO 1
(52.7)


CU S_src DO 1
p0731


(52.3)


CU S_src DO 0
p0730


6 Digital inputs [2242]


Kl. 7


Kl. 8 DI 3


DI 2


Kl. 16


Kl. 17 DI 5


DI 4


CU DI status inv


r0723
r0723


1


CU DI status


r0722
r0722


CU DI status inv


r0723
r0723


1


...


.0
.0


.5
.5


2 Analog outputs


(52.2)


CU S_src DO 2
p0732


[2261]


D


A


D


A
CU AO S_src


(27[0])
p0771


CU AO S_src


(21[0])
p0771


AO 0


AO 1


NO


COM


NC


Kl. 20


Kl. 19


Kl. 18


DO 0


Kl. 21


Kl. 22


NO


COM


DO 2NO


COM


NC


Kl. 25


Kl. 24


Kl. 23


Kl. 12


Kl. 26


&


+24 V OUTKl. 9


Kl. 28


Kl. 69


GND


DI COM


24 V


5 V


CU DI t_debounce
p0724


.0...12


.0...12


.0...12


.0...12


.0...12


[0]


[1]


...


Kl. 4 (Kl. 11)


Kl. 3 (Kl. 10)


2 Analog inputs[2251]


A


D
r0755 


CU AI value in % [%]
AI 0+ (AI 1+)


AI 0- (AI 1-)


+10 V OUTKl. 1


Kl. 2 GND


Kl. 51


Kl. 50


1 Analog input[2252]


A


D
r0755 


CU AI value in % [%]AI 2+


GND


[2256] Analog inputs as Digital inputs


0


1


1.6 V 4.0 V
CU DI status


r0722
r0722


.11...12


LG
-N


i1
00


0
P


T1
00


0


Ttemperature evaluation (AI 3)[2270]


A


D
r0755 


CU AI value in % [%]


Kl. 53


Kl. 52 AI 3+


GND


LG
-N


i1
00


0
P


T1
00


0


[2]


[3]


[0...1]


CU DO inv
p0748


Kl. = Terminal


Kl. 14


Kl. 15


T1 MOTOR


T2 MOTOR


A


D


A


D
r0035 


Mot temp [°C]
[2]


[8016] Thermal monitoring, motor


1


0


1


1


0


1


1


0


1
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Digital inputs, electrically isolated (DI 0 … DI 5)


p0795.1 


p0795.2 


p0795.5 


24 V


5 V


1


0


1


0


1


0


1


0
1


1


1


1r0721.0


r0721.1


r0721.2


r0721.5


p0796.5 


p0796.2 


p0796.1 


p0796.0 


Kl. = Terminal


CU DI status inv


r0723
r0723


CU DI status


r0722
r0722


p0795.3 


1


0


1r0721.3


p0796.3 


p0795.4 


1


0


1r0721.4


p0796.4 


CU DI simulation
p0795


1 = Simulation on


CU DI status inv


r0723
r0723


CU DI status


r0722
r0722


CU DI status inv


r0723
r0723


CU DI status


r0722
r0722


CU DI status inv


r0723
r0723


CU DI status


r0722
r0722


CU DI status inv


r0723
r0723


CU DI status


r0722
r0722


CU DI status inv


r0723
r0723


CU DI status


r0722
r0722


T 0


T 0


CU DI t_debounce
p0724


T 0


T 0


T 0


T 0


CU DI t_debounce
p0724


CU DI t_debounce
p0724


CU DI t_debounce
p0724


CU DI t_debounce
p0724


CU DI t_debounce
p0724


External power supply
24 V DC


or


Sampling time of the DI: 2 ms


NPN PNP


.0


.0


.0


.5


.5


.4


.4


.3


.3


.2


.2


.1


.1


Kl. 69


Kl. 5


Kl. 6


Kl. 7 Kl. 7


Kl. 6


Kl. 5 Kl. 5


Kl. 6


Kl. 7


Kl. 8 Kl. 8 Kl. 8


Kl. 16 Kl. 16Kl. 16


Kl. 17 Kl. 17 Kl. 17


Kl. 9


Kl. 28


Kl. 9


Kl. 28


Kl. 69 Kl. 69DI COM


DI 0


DI 1


DI 2


DI 3


DI 4


DI 5 DI 5


DI 4


DI 3


DI 2


DI 1


DI 0


DI COM


GND


+24 V OUT +24 V OUT


GND


DI COM


DI 0


DI 1


DI 2


DI 4


DI 5
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Digital outputs (DO 0 … DO 2)


(52.3)


CU S_src DO 0
p0730


(52.7)


CU S_src DO 1
p0731


(52.2)


CU S_src DO 2
p0732


CU DO inv
p0748


CU DO inv
p0748


CU DO inv
p0748


Kl. = TerminalSampling time of the DO: 2 ms


CU DO status
r0747


CU DO status
r0747


CU DO status
r0747


.0


NO


COM


NC


Kl. 20


Kl. 19


Kl. 18


DO 0


Kl. 22


Kl. 21


DO 1
NO


COM


NO


COM


NC


Kl. 25


Kl. 24


Kl. 23


DO 2


.1


.2


1


0


1


1


0


1


1


0


1
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Analog inputs 0 ... 1 (AI 0 ... AI 1)


3


�3
T 0


<2>


0 … 20 mA
-10 … +10 V


x y


<2> <2>


A


D
<1>


x1


y2


x2


y1


y


x


[%]


y


x2


x1


<2> <3>


1


0


1


0


Voltage


Current


Hardware smoothing
100 µs


Scaling


Differential Input!
For an input signal referred to ground, terminal 4 (11) must be connected to reference potential M.
Caution:
The voltage between an input (Kl. 3 (Kl. 10) or Kl. 4 (Kl. 11)) and the ground point must not exceed 35 V.
When the load resistor is switched in (DIP switch in position �I), the voltage between the input terminals 
must not exceed 10 V or the impressed current 80 mA.
For p0756 = 2, 3 the units are mA.
For p0756 = 0, 1, 4 the units are V.


Possible settings p0756[0] and p0756[1]:
= 0:  0 V ... +10 V
= 1:  +2 V ... +10 V with monitoring
= 2:  0 mA ... +20 mA
= 3:  4 mA ... +20 mA with monitoring
= 4:  -10 V ... +10 V (Default for AI 0 and AI 1)


F03505  
"Wire 
breakage"


r0752 
CU AI U/I_inp act 


Wire breakage sensing only activated when p0756 = 1, 3.


<5>


Kl. = Terminal Sampling time of the AI: 4 ms


r0755 
CU AI value in % [%]


<2>


<4>


Values in brackets --> AI 1


<2>


Type switching
Analog input


U   I
U


AI 0/1


U   I
AI 0/1


CU AI status word
r0751


CU AI type
0 ... 10


p0756[0..3] (4)


CU AI sim_mode
0 ... 1


p0797[0..3] (0)


CU WireBrkThresh
0.00 ... 20.00


p0761[0..3] (2.00)
CU wire brk t_del
0 ... 1000 [ms]


p0762[0..3] (100)


CU AI sim_mode
0 ... 1


p0797[0..3] (0)


CU AI sim setp
-50.000 ... 2000.000
p0798[0..3] (0.000)


CU AI char y1
-1000.00 ... 1000.00 [%]


p0758[0..3] (0.00)


CU AI char y2
-1000.00 ... 1000.00 [%]


p0760[0..3] (100.00)


CU AI char x1
-50.000 ... 160.000
p0757[0..3] (0.000)


CU AI char x2
-50.000 ... 160.000


p0759[0..3] (10.000) CU AI T_smooth
0.0 ... 1000.0 [ms]
p0753[0..3] (0.0)


100 %
xx 21 •


x
Reference 
quantities
p2000 … r2004


Kl. 3
(Kl. 10)


Kl. 4
(Kl. 11)


U


I I


–


+


20 mA
20 mA


[0..1]


<1> <3>


<4>
<5>


[%]
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Analog input 2 (AI 2)


3


�320 mA T 0


0 … 20 mA
°C


Kl. 50


[%]x y


<2> <2>


A


D


+


-


<1> 


<1>


x1


y2


x2


y1


y


x


[%]


y


x2


x1


<2>


AI 2  TEMP �� I


1


0


20 mA 1


0


C
ur


re
nt


Hardware smoothing
100 µs


Scaling


Caution:
The voltage between an input (Kl. 50) and the ground point (Kl. 51) must not exceed 35 V. 
When the load resistor is switched in (DIP switch in position �I), the voltage between the input terminals 
must not exceed 10 V or the impressed current 80 mA.
For p0756 = 2, 3 the units are mA.
For p0756 = 6, 7, 10 the units are °C.


F03505  
"Wire breakage"


CU wire brk t_del
0 ... 1000 [ms]


p0762 (100)
CU AI sim_mode


0 ... 1
p0797 (0)


CU AI type
0 ... 10


p0756 (4)
CU WireBrkThresh


0.00 ... 20.00
p0761 (2.00)


CU AI T_smooth
0.0 ... 1000.0 [ms]


p0753 (0.0)


CU AI sim setp
-50.000 ... 2000.000
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CU AI char y1
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CU AI char y2
-1000.00 ... 1000.00 [%]


p0760 (100.00)


CU AI char x1
-50.000 ... 160.000


p0757 (0.000)


CU AI char x2
-50.000 ... 160.000


p0759 (10.000)CU AI sim_mode
0 ... 1


p0797 (0)


Kl. 51


Kl. = Terminal Sampling time of the AI: 4 ms


r0755 
CU AI value in % [%]
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LG
-N


i1
00


0
P


T1
00


0


°C


LG
-N


i1
00


0/
P


T1
00


0/
D


IN
 N


i 1
k 


(6
18


0 
pp


m
 / 


K
)


<3> Wire breakage sensing only activated when p0756 = 3.


<2>


<3>


<2>


Type switching
Analog input


I


GND


[2] (0)


[2] (2)


[2] (0.00) [2] (100)


[2] (0)


[2] (0.00)


[2] (0.00)


[2] (0.00)


[2] (0.00) [2] (0.00)


[2] (0.00)


CU AI status word
r0751


r0752 
CU AI U/I_inp act 


[2]


Reference 
quantities
p2000 … r2004


<2> 


[7033.5]


[7033.4]


100 %
xx 21 •


x
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Analog inputs as Digital inputs (DI 11 … DI 12)


1


0
1


r0721.11


p0796.11 


CU DI status inv


r0723
r0723


CU DI status


r0722
r0722


CU DI simulation
p0795


1 = Simulation on


T 0


CU DI t_debounce
p0724


0


1


1.6 V 4.0 V


Kl. = Terminal


For Example:


Sampling time of the DI: 4 ms


&


1


0
1


r0721.12


p0796.12 


CU DI status inv


r0723
r0723


CU DI status


r0722
r0722


T 0


CU DI t_debounce
p0724


0


1


1.6 V 4.0 V


&


.11


.11


.12


.12


.12


.11


Kl. 1


Kl. 2


Kl. 3


Kl. 4


Kl. 10


Kl. 11


GND


+10 V OUT


AI 0+ (DI 11)


AI 0-


AI 1-


AI 1+ (DI 12)


1 = Simulation on
CU DI simulation


p0795
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Analog outputs 0 … 1 (AO 0 … AO 1)


For p0776 = 0, 2 the units are mA.
For p0776 = 1 the units are V.
The input signals are referred to the reference quantities p2000 ... r2004 (100 % = p200x).


D


A


x y
y


<1>


x1


y2


x2


y1


y


x
[%]


0


1


2


0, 1


4 mA


0


CU AO absVal act
0 ... 1


p0775 (0)


CU AO S_src


(21[0])
p0771


CU AO T_smooth
0.0 ... 1000.0 [ms]


p0773 (0.0)


CU AO char x1
-1000.00 ... 1000.00 [%]


p0777 (0.00)


CU AO char x2
-1000.00 ... 1000.00 [%]


p0779 (100.00)
CU AO type


0 ... 2
p0776 (0)


CU AO U/I_outp
r0774


Sampling time of the AO: 4 ms Kl. = Terminal


CU AO outp act ref [%]
r0772


[1] (0) [1] (0)


[1]


[1] (100) [1] (0)


[1]
[1]


[1] (0)


<1>


<1>


CU AO char y1
-20.000 ... 20.000 [V]


p0778[0..1] (0.000)[1] (0.000)


CU AO char y2
-20.000 ... 20.000 [V]


p0780[0..1] (20.000)[1] (20.000)
(27[0])


Possible settings p0776[0] and p0776[1]:
= 0:  0 mA  ... +20 mA
= 1:  0 V ... +10 V
= 2:  4 mA ... +20 mA
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x y
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p2000 … r2004


CU AO absVal act
0 ... 1


p0775 (0)


CU AO S_src


(21[0])
p0771


CU AO T_smooth
0.0 ... 1000.0 [ms]


p0773 (0.0)


CU AO char x1
-1000.00 ... 1000.00 [%]


p0777 (0.00)


CU AO char x2
-1000.00 ... 1000.00 [%]


p0779 (100.00)
CU AO type


0 ... 2
p0776 (0)


CU AO U/I_outp
r0774


CU AO outp act ref [%]
r0772


[0]


[0] (0) [0] (0)


[0]


[0] (0) [0] (100)
[0] (0)


[0]


CU AO char y1
-20.000 ... 20.000 [V]


p0778[0..1] (0.000)[0] (0.000)


CU AO char y2
-20.000 ... 20.000 [V]


p0780[0..1] (20.000)[0] (20.000)


<2>


<1>


<1>


<3>


GND


AO 0+ Kl. 12


Kl. 13
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m
A


0 
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 1
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GND


AO 1+ Kl. 26


Kl. 27
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…
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0 
…


 1
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V


<3>
<2>


<1>


<3>


<4> For p2030 = 2, 5, the analog outputs are internally interconnected with the fieldbus analog outputs:
p0771[0] = 791[0] 
p0771[1] = 791[1] 


<4>


<4>
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Temperature evaluation LG-Ni1000/PT1000 (AI 3)


[%]x y


<2> <2>


A


D


+


- x1


y2


x2


y1


y


x


[%]


y


x2


x1 x


1


0


Hardware smoothing
100 µs


Scaling


Caution:
The voltage between an input (Kl. 52) and the ground point (Kl. 53) must not exceed 35 V.


For p0756 = 6, 7 the units are °C.


Possible settings p0756[3]:
= 6:  LG-Ni1000
= 7:  PT1000
= 8:  No sensor
= 10: DIN Ni 1k (6180 ppm/K)


CU AI type
0 ... 10


p0756 (4) CU AI T_smooth
0.0 ... 1000.0 [ms]


p0753 (0.0)


CU AI sim setp
-50.000 ... 2000.000


p0798 (0.000)


CU AI char y1
-1000.00 ... 1000.00 [%]


p0758 (0.00)


CU AI char y2
-1000.00 ... 1000.00 [%]


p0760 (100.00)


CU AI char x1
-50.000 ... 160.000


p0757 (0.000)


CU AI char x2
-50.000 ... 160.000


p0759 (10.000)CU AI sim_mode
0 ... 1


p0797 (0)


Kl. = Terminal Sampling time of the AI: 4 ms


r0755 
CU AI value in % [%]


LG-Ni1000
PT1000


Type switching
Analog input


[3] (8)
[3] (0)


[3] (0.00)


[3] (0.00)


[3] (0.00) [3] (0.00)


[3] (0.00)


r0752 
CU AI U/I_inp act 


[3] (0.00)


Reference quantities
p2000 … r2004


°C


GND


GND


<1>


AI 3+/LG-NI1000Kl. 52
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<2>


[3]


<2>


<3>


[3]


<1>
<2>
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x1 • x2
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Two-wire control


(0)


2/3 wire cmd 1
p3330[C]


0 ... 4
p3334 (0)


CU DI status


r0722
r0722


.x


CU DI status
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p3334 (0)
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Motor speed


Clockwise
Counterclockwise


Motor speed
OFF1


OFF1


Command ignored


OFF1


OFF1


Counterclockwise
ON / OFF1


Clockwise
ON / OFF1


Counterclockwise
ON / OFF1


Clockwise
ON / OFF1


Ongoing interconnection is either possible from r3333.0/r3333.1 or from the inverted signals r3333.2/r3333.3.


Two-wire control (p0015 = 17 or p3334 = 1)
clockwise/counterclockwise 1


Two-wire control (p0015 = 18 or p3334 = 2)
clockwise/counterclockwise 2


(0)


2/3 wire cmd 2
p3331[C]


(0)


2/3 wire cmd 1
p3330[C]


(0)


2/3 wire cmd 2
p3331[C]


2/3 wire STW


r3333
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r3333
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.0


.1 (722.1)


Setp inv
p1113[C]


(722.0)


ON / OFF (OFF1)
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2/3 wire STW


r3333
r3333
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2/3 wire STW


r3333
r3333


.3


2/3 wire STW


r3333
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2/3 wire STW


r3333
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Setp inv
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Three-wire control


(0)


2/3 wire cmd 1
p3330[C]


0 ... 4
p3334 (0)


(0)


2/3 wire cmd 2
p3331[C]


(0)


2/3 wire cmd 3
p3332[C]


(0)


2/3 wire cmd 1
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p3334 (0)
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2/3 wire STW


r3333
r3333


2/3 wire STW


r3333
r3333


.0


.1 (722.1)


Setp inv
p1113[C]
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Motor speed
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Reversing


Enable / 
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Ongoing interconnection is either possible from r3333.0/r3333.1 or from the inverted signals r3333.2/r3333.3.


Three-wire control (p0015 = 19 or p3334 = 3)
enable clockwise/counterclockwise


Three-wire control (p0015 = 20 or p3334 = 4)
enable ON/reversing


CU DI Status


r0722
r0722


.x


CU DI status


r0722
r0722


.x


CU DI Status
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r0722
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3PM330 - Digital inputs (DI 0 … DI 4), Digital outputs (DO 0 … DO 1)


1


0


1 = Simulation on
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.0


X9.3


X9.4


DI 0


DI 1


X9.5


X9.6 DI 3


DI 2


+24 V OUT
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DO 1


DO 0


PM330 DI sim_mode
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PM330 DI stat inv


r4023
r4023


1 .3


PM330 DI stat inv
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1 .0T 0
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PM330 DO status
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.1


DI 0


DI 1


DI 2


DI 3


Kl. 28


Kl. 69


GND


DI COM


Kl. 9


Kl. = Terminal


X9.3


X9.4


X9.5


X9.6


ext. 24 VX9.2


X9.124 V


M


GND


X9.7


GND Kl. 28


Kl. 69


GND


DI COM


X9.8


X9.11


X9.12 DO 1


DO 0


NO


COM


r4022.0
r4022


(1)


External alarm 3
p2117[C]


r4022.1
r4022


r4022.2
r4022


r4022.3
r4022


(1)


External fault 3
p2108[C]


(1)


OFF3 S_src 2
p0849[C]


(1)


OFF2 S_src 2
p0845[C]


Enable signal UDC link 
charged


Main contactor control


[2546.3]


[2546.1]


[2501.1]
[2503.1]
[2512.1]


[2501.1]
[2503.1]
[2512.1]
[7033.5]
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Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 557


3 Esquemas de funciones


3.4 PROFIenergy


3.4 PROFIenergy


Esquemas de funciones


2381 – Órdenes de mando y órdenes de consulta 558


2382 – Estados 559
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G120 CU230P-2 PN11.03.2015 V4.7.3Control commands and interrogation commands


PROFINET


Port 1
Port 2


PROFIenergy 
interrogation commands


[2382]


PROFIenergy 
control commands


"Start_Pause_with_time_response"


"End_Pause"


"List_Energy_Saving_Modes“


"Get_Mode“


"PEM_Status“


"PE_Identify“


"Query_Version“


"Get_Measurement_List“


"Get_Measurement_Values“


"Get_Measurement_Values_with_object_number“


"Get_Measurement_List_with_object_number“


"PEM_Status_with_CTTO“


Pe mod t_pause min
p5602


p5611.0


Ready for operation
r5600 = 255


r5600 = 2
Energy-saving mode 2


1 = Inhibit 
PROFIenergy


Pause_Time


&


Time_to_pause Time_to_operate


1


0
min max


p5606
+ Time_to_pause
+ Time_to_operate


p5602


"Start_Pause"







S
IN


A
M


IC
S


G
1


20 C
ontrolU


nits C
U


230P
-2


M
anual de listas (LH


9), 04/2015
, A


5
E


3
3838102 


55
9


3
E


squ
em


a
s d


e
 fu


n
cion


e
s


3.4
P


R
O


F
Ien


e
rg


y


F
igura


3
-1


7
23


82 – E
stad


os


- 2382 -
Function diagram


87654321
fp_2382_97_61.vsdPROFIenergy


G120 CU230P-2 PN11.03.2015 V4.7.3States


PROFIdrive State


(0)


Pe sw on_inh s_src
p5614


&


&


p5611


1 = Inhibit PROFIenergy


.0


p5611
1 = Drive initiates OFF1


.1


1 = Trans into energy-saving 
mode from PROFIdrive


state S4 possible


PROFIenergy Ready for 
operation


r5613.0


1


A08800


PROFIenergy State


r5613.1


1 = PE active


1 = PE inactive


PROFIenergy Energy-
saving mode active


PROFIenergy POWER OFF


Pe mode ID
r5600


PROFIenergy Energy-saving mode 2


POWER ON 


S1: Switching on inhibited


S2: Ready for switching on


S3:Ready for operation


S4: Operation


<1>


Excerpt from: Basic state machine of a PROFIdrive drive axis (source: PROFIBUS Nutzerorganisation (PNO))<1>


Operation


OFF1


�1


&


p5611.2


p5611.0


Start_Pause


Drive at standstill


1


Start_Pause


1 = Inhibit PROFIenergy


1 End_Pause
CPU STOP


&


Diagnostic alarms to the CPU inhibited


Connection termination


<2>


<2>







3 Esquemas de funciones


3.5 Comunicación PROFIdrive (PROFIBUS/PROFINET)


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


560 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


3.5 Comunicación PROFIdrive (PROFIBUS/PROFINET)


Esquemas de funciones


2401 – Vista general 561


2410 – PROFIBUS (PB)/PROFINET (PN), direcciones y diagnóstico 562


2420 – Telegramas y datos de proceso (PZD) 563


2440 – Interconexión señales de recepción PZD 564


2441 – Interconexión palabra de mando STW1 (p2038 = 2) 565


2442 – Interconexión palabra de mando STW1 (p2038 = 0) 566


2446 – Interconexión palabra de mando STW3 567


2450 – Interconexión señales de emisión PZD 568


2451 – Interconexión palabra de estado ZSW1 (p2038 = 2) 569


2452 – Interconexión palabra de estado ZSW1 (p2038 = 0) 570


2456 – Interconexión palabra de estado ZSW3 571


2468 – Telegrama de recepción Interconexión libre vía BICO (p0922 = 999) 572


2470 – Telegrama de emisión Interconexión libre vía BICO (p0922 = 999) 573


2472 – Palabras de estado Interconexión libre 574
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G120 CU230P-2_DP11.03.2015 V4.7.3Overview


Axxxxx
Fxxxxx


rxxxx


LED


[2468]


[2440] ... [2446]


[2450] ... [2456]


PROFIdrive


.........


... ... ...


.........


... ... ...


PZD3


PZD2


PZD1


...


PZD3


PZD1


PZD2


PZD1


PZD8


Monitoring


Diagnostics


[2410] PROFIBUS address, diagnostics


Permanently assigned 
telegrams


Signal assignment


Signal x


[2420] Telegrams and process data


Free telegrams


Interconnecting the permanently assigned receive telegrams.


Signal


Signal


Description


Description


Interconnection


Interconnection


Interconnecting the permanently assigned send telegrams


Interconnecting the free receive telegram


Interconnecting the free send telegram


Receive telegram


Send telegram


PB address
1 ... 126


p0918 (126)


PZD telegr_sel
p0922


p0922 = 999
Header


Data


Trailer


Header


Netto data


Trailer


PZD8


PZD7


PZD7


PZD8


...


[2470], [2472]
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CU230P-2 DP/PN11.03.2015 V4.7.3PROFIBUS (PB) / PROFINET (PN), addresses and diagnostics


t


S Q


R Q


T 0


ON


1    2     4     8    16    32   64  


1..126


T 0


CU-specific functions


Setting the PROFIBUS address


DIP switch on the control unit


Significance


All DIP switches to ON or OFF  
==> set the address using p0918


POWER ON


Actual 
PROFIBUS 
addressMemory


SET


Drive-specific functions


Monitoring functions


Cyclic telegrams from 
the master


Alarms


A01920 "PROFIBUS: Cyclic connection interrupted"
t > t_response    <1>
No cyclic telegrams from the 
master


Faults


F01910 "PROFIBUS setpoint timeout"
No telegrams from the master


A01900 "PROFIBUS: Configuration telegram incorrect"


The response monitoring time t_An is automatically defined by 
the configuration tool (e.g. HW Config made by Siemens) within 
the framework of PROFIBUS configuration.


Diagnostic parameters


PD PZD state
r2043.0


PB address
1 ... 126


p0918 (126)


PB status
r2054


PD fault delay
0 ... 100 [s]
p2044 (0)


PB suppl t_monit
0 ... 20000 [ms]


p2047 (0)


p0918


BUS ADDRESS


PB diag standard
r2055[0..2]


PN Name of Station
r61000


PN IP of Station
r61001


PROFINET address


Diag offs recv
r2075


Diag offs send
r2076


PB addr_sw diag
r2057


<1>
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CU230P-2 DP/PN11.03.2015 V4.7.3Telegrams and Process Data (PZD)


<2>


If p0922 = 999 is changed to another value, the telegram is automatically assigned.
If p0922 unequal 999 is changed to p0922 = 999, the "old" telegram assignment is maintained!
Freely interconnectable (pre-setting: MELD_NAMUR).


<1>


1 20


PZD6


PZD5


PZD4


PZD1


PZD2


PZD3


STW1 ZSW1


NSOLL_A NIST_A


STW1 ZSW1


MIST_GL


PIST_GL


<2>


NIST_A_GL


IAIST_GL


NSOLL_A


PZD telegr_sel
1 ... 999 [ms]


p0922 (1)


Interconnec-
tion is made 
according to


Telegram


[2440], [2450] automatically


PZD8


PZD7


350


STW1 ZSW1


ZSW3


NIST_A_GL


IAIST_GL


NSOLL_A


STW3


M_LIM


<3> Can be freely connected.


999


STW1 <4> ZSW1 <4>


<4> In order to comply with the PROFIdrive profile, PZD1 must be used as control word 1 (STW1) or status word 1 (ZSW1).
p2037 = 2 should be set if STW1 is not transferred with PZD1 as specified in the PROFIdrive profile.


352


STW1 ZSW1


MIST_GL


WARN_CODE


FAULT_CODE


NIST_A_GL


IAIST_GL


NSOLL_A


<3>


<3>


<3>


<3>


353


STW1 ZSW1


NIST_A_GLNSOLL_A


354


STW1 ZSW1


MIST_GL


WARN_CODE


FAULT_CODE


NIST_A_GL


IAIST_GL


NSOLL_A


<3>


<3>


<3>


<3>


Standard telegrams Manufacturer-specific telegrams Free telegram


PZD10


PZD9


PZD12


PZD11
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P
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CU230P-2 DP/PN11.03.2015 V4.7.3PZD receive signals interconnection


r2090...r2095 Bit
r2050[0...11] WORD


...


PROFIBUS
PROFINET


STW1


NSOLL_A


<2>
<3>


1


5 p1070


<1>


[2442]


[3030.2]


U16


I16


-


4000 hex    p2000


PROFIdrive 
receive telegram


Header


Netto data


Trailer Telegram 
assignment 
according to p0922 
[2420]


Signal receivers for PZD receive signals


Signal Meaning PROFIdrive 
Signal No.


Interconnection 
parameter


Function 
diagram Data type Scaling


Control word 1


Speed setpoint A (16-bit)


(bit serial)


When selecting a standard telegram or a manufacturer-specific telegram via p0922, these
interconnection parameters of the command data set CDS are automatically set to 0.
Data type according to to the PROFIdrive profile: I16 = Integer16, U16 = Unsigned16.
Display parameters for receive data according to [2468].


M_LIM


STW3


310


304


p1552, p1554 [6060.1]


[2446]


U16


U16


4000 hex    100 %Torque limit


Control word 3 (bit serial) -


Only SIEMENS telegram 350


<4>


<4>


<1>


<2>


<4>
<3>
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CU230P-2 DP/PN11.03.2015 V4.7.3STW1 control word interconnection (p2038 = 2)


STW1.0


STW1.1


STW1.2


STW1.3


STW1.4


STW1.5


STW1.6


STW1.8


STW1.9


STW1.11


STW1.12


STW1.13


STW1.14


STW1.15


STW1.7


STW1.10


p0848[0] = r2090.2


p0852[0] = r2090.3


p2103[0] = r2090.7


-


-


p0854[0] = r2090.10


p1113[0] = r2090.11


-


-


-


p0810[0] = 2090.15
<3>


p0840[0] = r2090.0


p0844[0] = r2090.1


[2501.3]


[2501.3]


[2501.3]


[2501.3]


[2501.3]


[2546.1]


-


-


[2501.3]


[2505.3]


-


-


-


-


[2501.3]


[2501.3]


[8060]


-


-


[2501]


[3040]


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


<2>


Signal targets for STW1 in Interface Mode VIK-NAMUR (p2038 = 2)


Signal Meaning Interconnection 
parameters


[Function diagram] 
internal control word


[Function diagram] 
signal target Inverted


= ON (pulses can be enabled)
0 = OFF1 (braking with ramp-function generator, then pulse suppression & ready for switching on)


1 = No OFF2 (enable is possible)
0 = OFF2 (immediate pulse suppression and switching on inhibited)


1 = No OFF3 (enable is possible)
0 = OFF3 (braking with the OFF3 ramp p1135, then pulse suppression and switching on inhibited)


1 = Enable operation (pulses can be enabled)
0 = Inhibit operation (suppress pulses)


1 = Ramp-function generator enable
0 = Inhibit ramp-function generator (set the ramp-function generator output to zero)


1 = Continue ramp-function generator
0 = Freezes the ramp-function generator


1 = Setpoint enable
0 = Inhibits the setpoint (the ramp-function generator input is set to zero)


= Acknowledge faults


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


1 = Control via PLC


1 = Dir of rot reversal


1 = CDS selection


Used in telegram 20.
Bit 10 in STW1 must be set to ensure that the drive accepts the process data.


Sequence control


Sequence control


Sequence control


Sequence control


Interconnection is not disabled.


[3070], [3080]


[3070]


[3070], [3080]


[8560]


p1140[0] = r2090.4


p1141[0] = r2090.5


p1142[0] = r2090.6


<4>


The direction reversal can be locked. See p1110 and p1111.


-


-


-


-


<1>


<1>
<2>
<3>


<4>
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CU230P-2 DP/PN11.03.2015 V4.7.3STW1 control word interconnection (p2038 = 0)


STW1.0


STW1.1


STW1.2


STW1.3


STW1.4


STW1.5


STW1.6


STW1.8


STW1.9


STW1.11


STW1.12


STW1.13


STW1.14


STW1.15


STW1.7


STW1.10


p0848[0] = r2090.2


p0852[0] = r2090.3


p2103[0] = r2090.7


-


-


p0854[0] = r2090.10


p1113[0] = r2090.11


-


p1035[0] = r2090.13


p1036[0] = r2090.14


-


p0840[0] = r2090.0


p0844[0] = r2090.1


[2501.3]


[2501.3]


[2501.3]


[2501.3]


[2501.3]


[2546.1]


-


-


[2501.3]


[2505.3]


-


[2505.3]


[2505.3]


-


[2501.3]


[2501.3]


[8060]


-


-


[2501]


[3040]


-


[3020]


[3020]


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


<1>


<1>


Signal targets for STW1 in Interface Mode SINAMICS (p2038 = 0)


Signal Meaning Interconnection 
parameters


[Function diagram] 
internal control word


[Function diagram] 
signal target Inverted


0 = OFF1 (braking with ramp-function generator, then pulse suppression & ready for switching on)
= ON (pulses can be enabled)


1 = No OFF2 (enable is possible)
0 = OFF2 (immediate pulse suppression and switching on inhibited)


1 = No OFF3 (enable is possible)
0 = OFF3 (braking with the OFF3 ramp p1135, then pulse suppression and switching on inhibited)


1 = Enable operation (pulses can be enabled)
0 = Inhibit operation (suppress pulses)


1 = Ramp-function generator enable
0 = Inhibit ramp-function generator (set the ramp-function generator output to zero)


1 = Continue ramp-function generator
0 = Freezes the ramp-function generator


1 = Setpoint enable
0 = Inhibits the setpoint (the ramp-function generator input is set to zero)


= Acknowledge faults


Reserved


Reserved


1 = Control via PLC


1 = Dir of rot reversal


Reserved


1 = Motorized potentiometer, setpoint, raise


1 = Motorized potentiometer, setpoint, lower


Reserved


Bit 10 in STW1 must be set to ensure that the drive accepts the process data.


Sequence control


Sequence control


Sequence control


Sequence control


[3070], [3080]


[3070]


[3070], [3080]


p1140[0] = r2090.4


p1141[0] = r2090.5


p1142[0] = r2090.6


-


-


-


-


<2>


<2> The direction reversal can be locked. See p1110 and p1111.
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CU230P-2 DP/PN11.03.2015 V4.7.3STW3 control word interconnection


STW3.0


STW3.1


STW3.2


STW3.3


STW3.4


STW3.5


STW3.6


STW3.8


STW3.9


STW3.11


STW3.12


STW3.13


STW3.14


STW3.15


STW3.7


STW3.10


p1022[0] = r2093.2


p1023[0] = r2093.3


p0820 = r2093.4


p0821 = r2093.5


-


-


p2200[0] = r2093.8


p1230[0] = r2093.9


-


p1492[0] = r2093.11


p1501[0] = r2093.12


p2106[0] = r2093.13


-


p0811[0] = r2093.15


p1020[0] = r2093.0


p1021[0] = r2093.1


[2513.2]


[2513.2]


[2513.2]


[2513.2]


-


-


[2513.2]


[2513.2]


-


[2513.2]


[2513.2]


[2513.2]


-


[2513.2]


[3010.2]


[2513.2]


[3010.2]


[3010.2]


[8565.2]


[8565.2]


-


-


[7958.4]


[7017.1]


-


[6030.1]


[6060.1]


[8060.1]


-


[8560.3]


[3010.2]


[3010.2]


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


Signal targets for STW3 in Interface Mode SINAMICS


Signal Meaning Interconnection 
parameters


[Function diagram] 
internal control word


[Function diagram] 
signal target Inverted


Used in telegram 350.


1 = Fixed setp bit 0


1 = Fixed setp bit 1


1 = Fixed setp bit 2


1 = Fixed setp bit 3


1 = DDS select. bit 0


1 = DDS select. bit 1


Reserved


Reserved


1 = Technology controller enable


1 = DC braking active


Reserved


1 = Droop enable


1 = Torque control


0 = External fault 1 (F07860)


Reserved


1 = CDS bit 1


<1>


<1>
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CU230P-2 DP/PN11.03.2015 V4.7.3PZD send signals interconnection


PZD send word 1...8
p2051[0...16] WORD
r2053[0...16] WORD


...U16 -r2089[0]2 [2452]ZSW1


I16 4000 hex     p2000r0063[0]6 -NIST_A


FAULT_CODE


U16


r2131301 [8060] U16


r2132303 [8065]WARN_CODE


U16r311358MELD_NAMUR -


4000 hex     p2004I16r0082[1]54 [6799]PIST_GLATT


4000 hex     p2003I16r0080[1]53 [6799]MIST_GLATT


4000 hex     p2002I16r0068[1]51 [6799]IAIST_GLATT


4000 hex     p2000I16r0063[1]57 -NIST_A_GLATT


PROFIBUS
PROFINET


Signal sources for PZD send signals
Signal PROFIdrive 


Signal No.
Interconnection 


parameter Function diagram Data type Scaling


Status word 1


Actual speed A (16 bit)


Absolute actual current, smoothed


Actual torque smoothed


Power factor, smoothed


Actual speed, smoothed


VIK-NAMUR message bit bar


Fault code


Alarm code


PROFIdrive send 
telegram


Header


Data


Telegram 
assignment 
according to p0922 
[2420]


Trailer


Data type according to the PROFIdrive profile: I16 = Integer16, U16 = Unsigned16.


Description


U16r0053305 [2456]ZSW3 Status word 3


<1>


<1>
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CU230P-2 DP/PN11.03.2015 V4.7.3ZSW1 status word interconnection (p2038 = 2)


ZSW1.0


ZSW1.1


ZSW1.2


ZSW1.3


ZSW1.4


ZSW1.5
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Signal sources for ZSW1 in Interface Mode VIK-NAMUR (p2038 = 2)


Signal Meaning Interconnection 
parameters


[Function diagram] 
internal control word


[Function diagram] 
signal target Inverted


1 = Ready for switching on


1 = Ready for operation (DC link loaded, pulses inhibited)


1 = Operation enabled (drive follows n_set)


1 = Fault present


1 = No coast down active (OFF2 inactive)


1 = No Quick stop active (OFF3 inactive)


1 = Switching on inhibited active


1 = Alarm present


1 = Speed setpoint - actual value deviation within tolerance t_off


1 = Control requested


1 = f or n comparison value reached/exceeded


1 = I, M, or P limit not reached


1 = No motor overtemperature alarm


1 = Motor rotates forwards (n_act � 0)
0 = Motor rotates backwards (n_act < 0)


1 = Display CDS


Reserved


The ZSW1 is generated using the binector-connector converter (BI: p2080[0..15], inversion: p2088[0].0 … p2088[0].15).


Sequence control


Sequence control


Sequence control


Sequence control


Sequence control


Sequence control


Interconnection is not disabled.
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CU230P-2 DP/PN11.03.2015 V4.7.3ZSW1 status word interconnection (p2038 = 0)
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Signal sources for ZSW1 im Interface Mode SINAMICS (p2038 = 0)


Signal Meaning Interconnection 
parameters


[Function diagram] 
internal control word


[Function diagram] 
signal target Inverted


1 = Ready for switching on


1 = Ready for operation (DC link loaded, pulses inhibited)


1 = Operation enabled (drive follows n_set)


1 = Fault present


1 = No coast down active (OFF2 inactive)


1 = No Quick stop active (OFF3 inactive)


1 = Switching on inhibited active


1 = Alarm present


1 = Speed setpoint - actual value deviation within tolerance t_off


1 = Control requested


1 = f or n comparison value reached/exceeded


1 = I, M, or P limit not reached


Reserved


1 = No motor overtemperature alarm


1 = Motor rotates forwards (n_act � 0)
0 = Motor rotates backwards (n_act < 0)


1 = No alarm, thermal overload, power unit


The ZSW1 is generated using the binector-connector converter (BI: p2080[0..15], inversion: p2088[0].0 … p2088[0].15).
The drive is ready to accept data.


Sequence control


Sequence control


Sequence control


[2701][2503.7]p2080[12] = r0899.12


Sequence control


Sequence control


Sequence control
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CU230P-2 DP/PN11.03.2015 V4.7.3ZSW3 status word interconnection
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Signal sources for ZSW3 im Interface Mode SINAMICS


Signal Meaning Interconnection 
parameters


[Function diagram] 
internal status word


[Function diagram] 
signal source Inverted


Used in telegram 350.


1 = DC braking active


1 = |n_act| > p1226 (n_standstill)


1 = |n_act| > p1080 (n_min)


1 = I_act >= p2170


1 = |n_act| > p2155


1 = |n_act| <= p2155


1 = |n_act| >= r1119 (n_set)


1 = Vdc <= p2172


1 = Vdc > p2172


1 = Ramping finished


1 = Technology controller output at the lower limit


1 = Technology controller output at the upper limit


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved
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CU230P-2 DP/PN11.03.2015 V4.7.3Receive telegram, free interconnection via BICO (p0922 = 999)
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PROFINET
PROFIBUS


PROFIdrive 
receive telegram


Header


Data


Trailer


PZD receive word 1


PZD receive word 2


PZD receive word 3


PZD receive word 4


PZD receive word 5


PZD receive word 6


In order to maintain the PROFIdrive profile, receive word 1 must be used as control word (STW1) 
(due to bit 10 "control requested").
Using the connector-binector converters, the bits can be extracted from two of the PZD receive words 3 to 8 and used as binectors.
The following representation applies for words: 4000 hex = 100 %.
The reference variables p200x apply for the ongoing interconnection (100 % -> p200x).
The following applies for temperature values:   100 °C -> 100 % = 4000 hex, 0 °C -> 0 %.


Reference quantities for further 
interconnection


p200x


2 connector-binector converter


Con/bin outp
r2094


Con/bin outp inv
p2098 [0].0


Con/bin outp inv
p2098 [0].15


Con/bin outp inv
p2098 [1].0


Con/bin outp inv
p2098 [1].15


Con/bin S_src


(0)
p2099[1]


Con/bin S_src


(0)
p2099[0]


r2050 PZD recv word [0]


r2050 PZD recv word [1]


r2050 PZD recv word [2]


r2050 PZD recv word [3]


r2050 
PZD recv word 


[4]
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PZD recv word 


[5]


Con/bin outp
r2094.15


Con/bin outp
r2095.0


Con/bin outp
r2095.15


.0


PZD1 recv bitwr2090.0


PZD1 recv bitwr2090.15


PZD2 recv bitwr2091.0


PZD2 recv bitwr2091.15


PZD receive word 7


PZD receive word 8


r2050 
PZD recv word 


[6]


r2050 
PZD recv word 


[7]


...PZD3 recv bitwr2092.0


PZD3 recv bitwr2092.15


...PZD4 recv bitwr2093.0


PZD4 recv bitwr2093.15


PZD receive word 9


PZD receive word 10


PZD receive word 11


PZD receive word 12


r2050 
PZD recv word 


[8]


r2050 
PZD recv word 
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r2050 
PZD recv word 
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PZD recv word 
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r2060 PZD recv DW [2]


r2060 PZD recv DW [3]
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r2060 PZD recv DW [6]
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r2060 PZD recv DW [8]


r2060 PZD recv DW [9]


r2060 PZD recv DW [10]


r2060 PZD recv DW [0]


r2060 PZD recv DW [1]


Every PZD word can be assigned a word or a double word. Only one of the 2 interconnection parameters r2050 or r2060 can have a value <> 0 for a PZD word.
When interconnecting a connector output multiple times all the connector inputs must have either Integer or FloatingPoint data type.
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CU230P-2 DP/PN11.03.2015 V4.7.3Send telegram, free interconnection via BICO (p0922 = 999)


<1>
<2>


...


<2>


<1>


PROFIBUS
PROFINET


<1>


Reference quantities for  
further interconnection  


p200x


To comply with the PROFIdrive profile, send word 1 must be used as status word 1 (ZSW1).
Physical word values are inserted in the telegram as referenced variables. p200x apply as reference variables (telegram contents = 4000 hex, if the input variable has the value p200x).
The following applies for temperature values: 100° C -> 100 % = 4000 hex; 0° C -> 0%.


PZD send word 1


PZD send word 2


PZD send word 3


PZD send word 4


PZD send word 5


PZD send word 6


PZD send word 7


PZD send word 8


PROFIdrive send 
telegram
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PZD send DW
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<3>


A PZD send word can either be supplied via connector input p2051[x] (WORD) or via p2061[x] (DWORD).
The two corresponding connector inputs cannot be interconnected.


<3>
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PZD 1+2


PZD 2+3


PZD 3+4
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CU230P-2 DP/PN11.03.2015 V4.7.3Status words, free interconnection
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5 binector-connector converter
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Bin/con ZSW inv
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r2089 
Bin/con ZSW send 


[1]
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Bin/con ZSW send 


r2089 
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SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 575


3 Esquemas de funciones


3.6 Comunicación CANopen


3.6 Comunicación CANopen


Esquemas de funciones


9204 – Telegrama de recepción Mapping PDO libre (p8744 = 2) 576


9206 – Telegrama de recepción Predefined Connection Set (p8744 = 1) 577


9208 – Telegrama de emisión Mapping PDO libre (p8744 = 2) 578


9210 – Telegrama de emisión Predefined Connection Set (p8744 = 1) 579


9220 – Palabra de mando CANopen 580


9226 – Palabra de estado CANopen 581
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Function diagram
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G120 CU230P-2 CAN11.03.2015 V4.7.3Receive telegram, free PDO mapping (p8744 = 2)


Bit 15r2090.15


Bit 0...


COB-ID


<1>
<2>


RPDO 2


RPDO 8


Object


Object


Object


Object


Receive PDO 2
p8701


Mapping RPDO 2
p8711


Object


Object


Sub-D socket
CAN bus


CANopen
receive telegram


Automatic assignment of the 
RPDOs to the receive buffer.


The assignment is made 
from RPDO 1, RPDO 2 ... 
RPDO 8 and from receiver 


buffer word.


Objects available a multiple 
number of times are 


marshalled to the same 
position in the receive buffer.


Evaluation
of the


COB-ID


Receive PDO 8
p8707


Mapping RPDO 8
p8717


PZD receive word


Receive buffer


PZD receive word


PZD receive word


PZD receive word


PZD receive word


PZD receive word


PZD receive word


PZD receive word


To use automatic BICO interconnection (p8790 = 1),  one of the receive words 1 - 4 must be used as control word 1 (STW1).
Telegram: up to 4 words or 64 bits. The sum of the various objects must not exceed 8 words.


RPDO: Receive Process Data Object
COB-ID: CAN object identification


PZD1 recv bitw
r2090


Bit 15r2091.15


PZD2 recv bitw
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Bit 15r2092.15


PZD3 recv bitw
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Bit 15r2093.15


PZD4 recv bitw
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PZD recv word 
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PZD recv word 
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PZD recv word 


r2050 


PZD recv word 


r2050 


PZD recv word 


r2050 


PZD recv word 


r2050 


PZD recv word 


r2050 


PZD recv word 


Receive PDO 1
0000 hex ... 8000 06DF hex


p8700[0..1] (8000 06DF hex)


Mapping RPDO 1
0000 hex ... FFFF FFFF hex
p8710[0..3] (0000 hex)
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G120 CU230P-2 CAN11.03.2015 V4.7.3Receive telegram, Predefined Connection Set (p8744 = 1)


<2>
Automatic assignment of the 
RPDOs to the receive buffer.


The assignment is 
made from RPDO 1, 
RPDO 2 ... RPDO 8 
and from receiver 


buffer word.


Objects available a 
multiple number of 


times are 
marshalled to the 


same position in the 
receive buffer.


Evaluation
of the


COB-ID


Telegram: up to 4 words or 64 bits. The sum of the various objects must not exceed 8 words.


RPDO: Receive Process Data Object
COB-ID: CAN object identification


60400010


RPDO 1


Receive PDO 2
p8701


Mapping RPDO 2
p8711


Receive PDO 3
p8702


Mapping RPDO 3
p8712


Receive PDO 4
p8703


Mapping RPDO 4
p8713


To use automatic BICO interconnection (p8790 = 1),  one of the receive words 1 - 4 must be used as control word 1 (STW1).


Bit 15r2090.15


PZD1 recv bitw
r2090


Bit 15r2091.15


PZD2 recv bitw
r2091


Bit 15r2092.15


PZD3 recv bitw
r2092


Bit 15r2093.15


PZD4 recv bitw
r2093


r2050 


PZD recv word 


r2050 


PZD recv word 


r2050 


PZD recv word 


r2050 


PZD recv word 


r2050 


PZD recv word 


r2050 


PZD recv word 


r2050 


PZD recv word 


r2050 


PZD recv word 


<1>


Receive PDO 1
0000 hex ... 8000 06DF hex


p8700[0..1] (8000 06DF hex)


Mapping RPDO 1
0000 hex ... FFFF FFFF hex
p8710[0..3] (0000 hex)


COB-ID


Object


Object


Sub-D socket
CAN bus


CANopen
receive telegram


1


4


RPDO 3


RPDO 4


60400010


RPDO 2


60420010


PZD receive word


Receive buffer


PZD receive word


PZD receive word


PZD receive word


PZD receive word


PZD receive word


PZD receive word


PZD receive word


1


2


3


4


5


6


7


8


.0


.0


.0


.0


[0]


[1]


[2]


[3]


[4]


[5]


[6]


[7]


Bit 0...


Bit 0...


Bit 0...


Bit 0...


<1>
<2>
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G120 CU230P-2 CAN11.03.2015 V4.7.3Send telegram, free PDO mapping (p8744 = 2)


...


...


COB-ID


<1>


TPDO 1


CANopen send words 1 ... 7


Send buffer


PZD send word


Automatic assignment of the 
send buffer to the TPDOs


The assignment is made 
from send buffer 1 and from 


TPDO 1.


Objects that occur a 
multiple number of times 


are updated from the same 
send buffer.


Object


Object


Object


Object


Transmit PDO 2
p8721


Mapping TPDO 2
p8731


Transmit PDO 8
p8727


Mapping TPDO 8
p8737


Object


Object


Sub-D socket
CAN bus


TPDO: Transmit Process Data Object
COB-ID: CAN object identificationTelegram: up to 4 words or 64 bits. The sum of the various objects must not exceed 8 words.


Evaluation of 
the COB-ID 


and data 
transfer type


CANopen send telegram


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


Transmit PDO 1
0000 hex ... C000 06DF hex


p8720[0..4] (C000 06DF hex)


Mapping TPDO 1
0000 hex ... FFFF FFFF hex
p8730[0..3] (0000 hex)


Diag send word
r2053[0..16]


[0]


[1]


[2]


[3]


[4]


[5]


[6]


[7]


1


PZD send word 2


PZD send word 3


PZD send word 4


PZD send word 5


PZD send word 6


PZD send word 7


PZD send word 8


1


2


3


4


TPDO 2


Object


Object


Object


Object


1


2


3


4


TPDO 8


Object


Object


Object


Object


1


2


3


4


1


4


<1>
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G120 CU230P-2 CAN11.03.2015 V4.7.3Send telegram, Predefined Connection Set (p8744 = 1)


<1>


60410010


60410010


60440010


TPDO 1


TPDO 2


TPDO 3


TPDO 4


CANopen send words 1 ... 7


Automatic assignment of the 
send buffer to the TPDOs


Transmit PDO 2
p8721


Mapping TPDO 2
p8731


Transmit PDO 4
p8723


Mapping TPDO 4
p8733


Mapping TPDO 3
p8732


Transmit PDO 3
p8722


Evaluation of 
the COB-ID 


and data 
transfer type


TPDO: Transmit Process Data Object
COB-ID: CAN object identificationTelegram: up to 4 words or 64 bits. The sum of the various objects must not exceed 8 words.


Objects that 
occur a multiple 
number of times 
are updated from 
the same send 


buffer.


The assignment is 
made from send 
buffer 1 and from 


TPDO 1.


Transmit PDO 1
0000 hex ... C000 06DF hex


p8720[0..4] (C000 06DF hex)


Mapping TPDO 1
0000 hex ... FFFF FFFF hex
p8730[0..3] (0000 hex)


...
Send buffer


PZD send word


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


PZD send word


(0)
p2051


Diag send word
r2053[0..16]


[0]


[1]


[2]


[3]


[4]


[5]


[6]


[7]


1


PZD send word 2


PZD send word 3


PZD send word 4


PZD send word 5


PZD send word 6


PZD send word 7


PZD send word 8


...


COB-ID


Object


Object


Sub-D socket
CAN bus


CANopen send telegram


1


4


<1>
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G120 CU230P-2 CAN11.03.2015 V4.7.3Control word, CANopen


STW.0


STW.1


STW.2


STW.3


STW.4


STW.5


STW.6


STW.8


STW.9


STW.11


STW.12


STW.13


STW.14


STW.15


STW.7


STW.10


p0848[0] = r2090.2


p0852[0] = r2090.3


p1140[0] = r2090.4


p1141[0] = r2090.5


p1142[0] = r2090.6


p2103[0] = r2090.7


<2>
<3>


-


-


pxxxx[y] = r2090.11


pxxxx[y] = r2090.12


pxxxx[y] = r2090.13


pxxxx[y] = r2090.14


pxxxx[y] = r2090.15


p0840[0] = r2090.0


p0844[0] = r2090.1


[2501.3]


[2501.3]


[2501.3]


[2501.3]


[2501.3]


[2546.1]


-


-


-


-


-


-


-


-


[2501.3]


[2501.3]


[8060]


-


-


-


-


-


-


<1>


-


Signal targets for control word CANopen (r8795)


Signal


= ON (pulses can be enabled)


Interconnection 
parameters


[Function diagram]
internal control word


[Function diagram]
signal target


0 = OFF1 (braking with RFG, then pulse suppression and ready for switching on)


1 = No coast-down activated (enable possible) 
0 = Activate coast-down (immediate pulse suppression and switching on inhibited)


1 = No Quick stop activated (enable possible)
0 = Activate Quick stop (OFF3 ramp p1135, then pulse suppression and switching on inhibited)


1 = Enable operation (pulses can be enabled)
0 = Inhibit operation (suppress pulses)


1 = Enable ramp-function generator
0 = Inhibit ramp-function generator


1 = Continue ramp-function generator
0 = Freeze ramp-function generator


1 = Enable setpoint
0 = Inhibit setpoint (set the ramp-function generator input to zero)


= Acknowledge fault


1 = Stop


Reserved


Reserved


Can be freely connected


Can be freely connected


Can be freely connected


Can be freely connected


Can be freely connected


Depending on the position of the CANopen control word in p8750, the number of the binector to be connected changes.


Meaning


Sequence control


Sequence control


Sequence control


Sequence control


Not taken into account for the automatic control word interconnection (p8790).
Interconnection via p8791.


<2>


<2>


<2>


<1>
<2>
<3>


[3070]


[3070]


[3070]


[3070]
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G120 CU230P-2 CAN11.03.2015 V4.7.3Status word, CANopen


11


12


13


14


15


10


9


8


7


6


5


4


3


0


1


2


(0)
Status word bit 8 p8785


(0)
Status word bit 14 p8786


(0)
Status word bit 15 p8787


r8784 
Status word 


Bit No. Status word CANopen


1 = Ready for switching on


From fault buffer


From sequence control


From alarm buffer


Bit 9 = 1 --> Ready to exchange process data


CANopen control word bit 8 = 0: from speed signals [8011.8] (r2197.7)
CANopen control word bit 8 = 1: from speed signals [8010.8] (r2199.0)


From status word speed controller


1 = Ready for operation (DC link loaded, pulses inhibited)


1 = Operation enabled (drive follows n_set)


1 = Fault present


1 = No coast down active


1 = No Quick stop active


1 = Switching on inhibited active


1 = Alarm present


Freely interconnectable (BI: p8785)


1 = Control requested


1 = Target reached


1 = Torque limit reached


1 = Velocity equal to zero


Reserved


Freely interconnectable (BI: p8786)


Freely interconnectable (BI: p8787)


With setpoint channel: connect p2151 with r1119 [8011.3].


[8060]


[8065]


[2522]


<1>


From sequence control


From sequence control


From sequence control


From sequence control


From sequence control


<1>


From speed signals [8010.8] (r2199.0)


<2> Only if p8791 = 1 or 3.


<2>







3 Esquemas de funciones


3.7 Comunicación, interfaz de bus de campo (USS, MODBUS, BACnet)


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


582 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


3.7 Comunicación, interfaz de bus de campo (USS, MODBUS, 
BACnet)


Esquemas de funciones


9310 – Configuración, direcciones y diagnóstico 583


9342 – Interconexión palabra de mando STW1 584


9352 – Interconexión palabra de estado ZSW1 585


9360 – Telegrama de recepción Interconexión libre vía BICO (p0922 = 999) 586


9370 – Telegrama de emisión Interconexión libre vía BICO (p0922 = 999) 587


9372 – Palabras de estado Interconexión libre 588
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87654321
fp_9310_97_01.vsdFieldbus Interface (USS, MODBUS, BACnet)


CU230P-2 BT/HVAC11.03.2015 V4.7.3Configuration, addresses and diagnostics


t


T 0


Fieldbus configuration Monitoring functions


Cyclic telegrams from 
the master


F01910 "Fieldbus IF: 
setpoint timeout"


No telegrams from the master


Fieldbus t_monit
0 ... 1999999 [ms]


p2040 (100)


USS
configuration


MODBUS
configuration


BACnet
configuration


0


1


2


5


BACnet setting
p2025


BACnet COV incr
p2026


Fieldbus times
p2024


Field bus USS PKW
p2023


Field bus USS PZD
p2022


Field bus baud
p2020


Field bus baud
p2020


Field bus baud
p2020


Fieldbus times
p2024


Field bus protocol
p2030


8


No
protocol


Field bus error
r2029


P1


ON


1    2     4     8    16   32   64  


>0


Significance


POWER ON


Actual addressMemory


SET


Field bus address
0 ... 255


p2021 (0) p2021


BUS ADDRESS


0 ... 30


>0


POWER ON


Memory


SET


Field bus address
0 ... 255


p2021 (0)
1 ... 247


(1) p2021


>0


POWER ON


Memory


SET


Field bus address
0 ... 255


p2021 (0)
1 ... 147


(1) p2021


1


All DIP switches to OFF
==> set the address using p2021


Diagnostic parameters


BACnet language
p2027


Modbus parity
p2031


BACnet device name
p7610
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fp_9342_97_62.vsdFieldbus Interface (USS, MODBUS, BACnet)


CU230P-2 BT/HVAC11.03.2015 V4.7.3STW1 control word interconnection


STW1.0


STW1.1


STW1.2


STW1.3


STW1.4


STW1.5


STW1.6


STW1.8


STW1.9


STW1.11


STW1.12


STW1.13


STW1.14


STW1.15


STW1.7


STW1.10


p0848[0] = r2090.2


p0852[0] = r2090.3


p2103[0] = r2090.7


-


-


p0854[0] = r2090.10


p1113[0] = r2090.11


-


p1035[0] = r2090.13


p1036[0] = r2090.14


-


p0840[0] = r2090.0


p0844[0] = r2090.1


[2501.3]


[2501.3]


[2501.3]


[2501.3]


[2501.3]


[2546.1]


-


-


[2501.3]


[2505.3]


-


[2505.3]


[2505.3]


-


[2501.3]


[2501.3]


[8060]


-


-


[2501]


[3040]


-


[3020]


[3020]


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


<1>


Signal targets for fieldbus STW1


Signal Meaning Interconnection 
parameters


[Function diagram] 
internal control word


[Function diagram] 
signal target Inverted


0 = OFF1 (braking with ramp-function generator, then pulse suppression & ready for switching on)
= ON (pulses can be enabled)


1 = No OFF2 (enable is possible)
0 = OFF2 (immediate pulse suppression and switching on inhibited)


1 = No OFF3 (enable is possible)
0 = OFF3 (braking with the OFF3 ramp p1135, then pulse suppression and switching on inhibited)


1 = Enable operation (pulses can be enabled)
0 = Inhibit operation (suppress pulses)


1 = Ramp-function generator enable
0 = Inhibit ramp-function generator (set the ramp-function generator output to zero)


1 = Continue ramp-function generator
0 = Freezes the ramp-function generator


1 = Setpoint enable
0 = Inhibits the setpoint (the ramp-function generator input is set to zero)


= Acknowledge faults


Reserved


1 = Control via PLC


1 = Dir of rot reversal


1 = Motorized potentiometer, setpoint, raise


1 = Motorized potentiometer, setpoint, lower


Bit 10 in STW1 must be set to ensure that the drive accepts the process data.


Sequence control


Sequence control


Sequence control


Sequence control


[3070], [3080]


[3070]


[3070], [3080]


p1140[0] = r2090.4


p1141[0] = r2090.5


p1142[0] = r2090.6


<2> -


-


-


-


-


The direction reversal can be locked. See p1110 and p1111.


Reserved


Reserved


Reserved


<1>
<2>
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87654321
fp_9352_97_62.vsdFieldbus Interface (USS, MODBUS, BACnet)


CU230P-2 BT/HVAC11.03.2015 V4.7.3ZSW1 status word interconnection


ZSW1.0


ZSW1.1


ZSW1.2


ZSW1.3


ZSW1.4


ZSW1.5


ZSW1.6


ZSW1.8


ZSW1.9


ZSW1.11


ZSW1.12


ZSW1.13


ZSW1.14


ZSW1.15


ZSW1.7


ZSW1.10


p2080[2] = r0899.2


p2080[3] = r2139.3


p2080[4] = r0899.4


p2080[5] = r0899.5


p2080[6] = r0899.6


p2080[7] = r2139.7


p2080[8] = r2197.7


p2080[9] = r0899.9


p2080[10] = r2199.1


p2080[11] = r1407.7


p2080[13] = r2135.14


p2080[15] = r2135.15


p2080[0] = r0899.0


p2080[1] = r0899.1


p2080[14] = r2197.3


[2503.7]


[2548.7]


[2503.7]


[2503.7]


[2503.7]


[2548.7]


[2534.7]


[2503.7]


[2536.7]


[2522.7]


[2548.7]


[2548.7]


[2503.7]


[2503.7]


[2534.7]


[8060]


[8065]


[8011]


[2503]


[8010]


[6060]


[8016]


[8019]


[8011]


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


-


Signal sources for fieldbus ZSW1


Signal Meaning Interconnection 
parameters


[Function diagram] 
internal control word


[Function diagram] 
signal target Inverted


1 = Ready for switching on


1 = Ready for operation (DC link loaded, pulses inhibited)


1 = Operation enabled (drive follows n_set)


1 = Fault present


1 = No coast down active (OFF2 inactive)


1 = No Quick stop active (OFF3 inactive)


1 = Switching on inhibited active


1 = Alarm present


1 = Speed setpoint - actual value deviation within tolerance t_off


1 = Control requested


1 = f or n comparison value reached/exceeded


1 = I, M, or P limit not reached


Reserved


1 = No motor overtemperature alarm


1 = Motor rotates forwards (n_act � 0)
0 = Motor rotates backwards (n_act < 0)


1 = No alarm, thermal overload, power unit


The ZSW1 is generated using the binector-connector converter (BI: p2080[0..15], inversion: p2088[0].0 … p2088[0].15).
The drive is ready to accept data.


Sequence control


p2080[12] = r0899.12 [2503.7] [2701]


<1>


Sequence control


Sequence control


Sequence control


Sequence control


Sequence control


<2>


<1>
<2>
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fp_9360_97_52.vsdFieldbus Interface (USS, MODBUS, BACnet)


CU230P-2 BT/HVAC11.03.2015 V4.7.3Receive telegram, free interconnection via BICO (p0922 = 999)


1


0


1


1


0


1


1


0


1


1


0


1


Receive telegram


PZD receive word 1


PZD receive word 2


PZD receive word 3


PZD receive word 4


PZD receive word 5


PZD receive word 6


Using the connector-binector converters, the bits can be extracted from two of the PZD receive words 3 to 8 and used as binectors.
The following representation applies for words: 4000 hex = 100 %.
The reference variables p200x apply for the ongoing interconnection (100 % -> p200x).
The following applies for temperature values:   100 °C -> 100 % = 4000 hex, 0 °C -> 0 %.


Reference quantities for further interconnection
p200x


2 connector-binector converter


Con/bin outp
r2094


Con/bin outp inv
p2098[0].0


Con/bin outp inv
p2098


Con/bin outp inv
p2098


Con/bin outp inv
p2098


Con/bin S_src


(0)
p2099


Con/bin S_src


(0)
p2099


r2050 
PZD recv word 


r2050 
PZD recv word 


Con/bin outp
r2094.15


Con/bin outp
r2095.0


Con/bin outp
r2095.15


.0
PZD receive word 7


PZD receive word 8


r2050 
PZD recv word 


r2050 
PZD recv word 


Fieldbus


The receive word 1 must be used as control word (STW1) (due to bit 10 "control requested").
The preconfiguration with the speed setpoint is set automatically via p1000 = 6.


[0].15


[1].15


[1].0


...


...
r2050 PZD recv word 


r2050 PZD recv word 


r2050 PZD recv word 


r2050 PZD recv word 


PZD1 recv bitwr2090.0


PZD1 recv bitwr2090.15


PZD2 recv bitwr2091.0


PZD2 recv bitwr2091.15


...PZD3 recv bitwr2092.0


PZD3 recv bitwr2092.15


...PZD4 recv bitwr2093.0


PZD4 recv bitwr2093.15


PZD receive word 9


PZD receive word 10


PZD receive word 11


PZD receive word 12


r2050 
PZD recv word 


r2050 
PZD recv word 


r2050 
PZD recv word 


r2050 
PZD recv word 


<1>


<2>


[0]


[1]


[2]


[3]


[4]


[5]


[6]


[7]


[8]


[9]


[10]


[11]
<4>


[1]


<3>


[0]


<3>


<1>
<2>
<3>
<4>
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fp_9370_97_62.vsdFieldbus Interface (USS, MODBUS, BACnet)


CU230P-2 BT/HVAC11.03.2015 V4.7.3Send telegram, free interconnection via BICO (p0922 = 999)


...


Reference quantities for  
further interconnection  


p200x


The send word 1 must be used as status word (ZSW1).


Physical word values are inserted in the telegram as referenced variables. p200x apply as reference variables (telegram contents = 4000 hex, 
if the input variable has the value p200x).
The following applies for temperature values: 100° C -> 100 % = 4000 hex; 0° C -> 0%.


PZD send word 1


PZD send word 2


PZD send word 3


PZD send word 4


PZD send word 5


PZD send word 6


PZD send word 7


PZD send word 8


Send telegram


Diag send word
r2053[0 … 7]


PZD send word
(0)


p2051[0]


PZD send word
(0)


p2051[1]


PZD send word
(0)


p2051[2]


PZD send word
(0)


p2051[3]


PZD send word
(0)


p2051[4]


PZD send word
(0)


p2051[5]


PZD send word
(0)


p2051[6]


PZD send word
(0)


p2051[7]


Fieldbus


The preconfiguration with the speed setpoint is set automatically via p1000 = 6.
<1>
<2>
<3>


<3>


<1>
<1>


<2>







3
E


sq
ue


m
as de


 fun
cio


ne
s


3.7
C


om
u


nicació
n


, in
te


rfaz de
 b


u
s d


e ca
m


p
o


 (U
S


S
, M


O
D


B
U


S
, B


A
C


ne
t)


S
IN


A
M


IC
S


G
120


 C
o


ntrolU
nits C


U
230P


-2


58
8


 
M


anual de listas (LH
9), 04/2


015, A
5E


3383810
2


F
igura


3
-4


3
93


72 – P
alab


ras d
e esta


do Interconexión lib
re


- 9372 -
Function diagram


87654321
fp_9372_97_52.vsdFieldbus Interface (USS, MODBUS, BACnet)


CU230P-2 BT/HVAC11.03.2015 V4.7.3Status words, free interconnection


(0.0) 1


0


1


1


0


1


(0.0)


(0.0)


1


0


1


1


0


1


(0.0)


(0.0)


1


0


1


1


0


1


(0.0)


(0.0)


1


0


1


1


0


1


(0.0)


5 binector-connector converter


(0)


Bin/con ZSW1
p2080[0…15]


(0)


Bin/con ZSW2
p2081[0…15]


Bin/con ZSW inv
p2088 [0].0


Bin/con ZSW inv
p2088 [0].15


Bin/con ZSW inv
p2088 [1].0


Bin/con ZSW inv
p2088 [1].15


r2089 
Bin/con ZSW send 


[0]


r2089 
Bin/con ZSW send 


[1]


(0)


Bin/con ZSW3
p2082[0…15]


(0)


Bin/con ZSW4
p2083[0…15]


Bin/con ZSW inv
p2088 [2].0


Bin/con ZSW inv
p2088 [2].15


Bin/con ZSW inv
p2088 [3].0


Bin/con ZSW inv
p2088 [3].15


r2089 
Bin/con ZSW send 


[2]


r2089 
Bin/con ZSW send 


[3]


(0.0)


(0.0)


1


0


1


1


0


1


(0)


Bin/con ZSW5
p2084[0…15]


Bin/con ZSW inv
p2088 [4].0


Bin/con ZSW inv
p2088 [4].15


r2089 
Bin/con ZSW send 


[4]


[0]
[1]


[15]


[0]
[1]


[15] [0]
[1]


[15]


[0]
[1]


[15]


[0]
[1]


[15]
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3 Esquemas de funciones


3.8 Palabras de mando/estado internas


3.8 Palabras de mando/estado internas


Esquemas de funciones


2501 – Palabra de mando Secuenciador 590


2503 – Palabra de estado Secuenciador 591


2505 – Palabra de mando Canal de consigna 592


2510 – Palabra de estado 1 (r0052) 593


2511 – Palabra de estado 2 (r0053) 594


2512 – Palabra de mando 1 (r0054) 595


2513 – Palabra de mando 2 (r0055) 596


2522 – Palabra de estado Regulador de velocidad 597


2526 – Palabra de estado Regulación 598


2530 – Palabra de estado Regulación de intensidad 599


2534 – Palabra de estado Vigilancias 1 600


2536 – Palabra de estado Vigilancias 2 601


2537 – Palabra de estado Vigilancias 3 602


2546 – Palabra de mando Fallos/alarmas 603


2548 – Palabra de estado Fallos/alarmas 1 y 2 604


2610 – Secuenciador - Unidad de control 605


2634 – Secuenciador - Habilitaciones faltantes 606
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fp_2501_97_01.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Control word, sequence control


...


PROFIdrive-Bit


10


7


6


5


4


3


2


1


0 r0898.0


r0898.1


r0898.2


r0898.3


r0898.4


r0898.5


r0898.6


r0898.10


9


8 r0898.8


r0898.9


<1>


(1)


OFF2 S_src 1
p0844 [C]


(1)


OFF2 S_src 2
p0845 [C]


(1)


OFF3 S_src 1
p0848 [C]


(1)


OFF3 S_src 2
p0849 [C]


(1)
Setpoint enable p1142 [C]


Bit 10 in STW1 must be set to ensure that the 
drive accepts the process data.
PROFIdrive interconnection:
For PROFIdrive standard telegrams, the upper inputs are connected with 
PROFIdrive-STW1 [2420].
Only relevant for CDS0.
When the master control is retrieved, predefined by STARTER or IOP.
With active Extended Service Mode (ESM) predefined by ESM.


Control word sequence control (r0898)


= ON
0 = OFF1 active


1 = Operating condition, no coast down active (OFF2 inactive)
0 = OFF2 active


1 = Enable operation


1 = Operating condition, no Quick stop active (OFF3 inactive)
0 = OFF3 active


1 = Enable ramp-function generator


1 = Continue ramp-function generator
0 = freeze ramp-function generator


1 = Enable speed setpoint


1 = Jog 1


1 = Jog 2


1 = Control via PLC


Reserved


To the control unit


To the control unit


To the control unit


To the control unit


To the setpoint channel [3070.7], 
[3080.5]


To the setpoint channel [3070.1]


To the setpoint channel [3070.1], 
[3080.4]


To jog [3030.6]


To jog [3030.6]


STW seq_ctrl


r0898
r0898Bit No.


(722.0)
ON / OFF (OFF1) p0840 [C]


(1)
Operation enable p0852 [C]


(1)
RFG enable p1140 [C]


(1)
Continue RFG p1141 [C]


(1)
Master ctrl by PLC p0854 [C]


(0)
Jog bit 0 p1055 [C]


(0)
Jog bit 1 p1056 [C]


Reserved


<2>
<3>


<2>
<3>


<3>


<3>


<3>


<3>


<3>


<3>


<3>


<3>


<1>


<3>


<2>
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fp_2503_97_01.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Status word, sequence control


11


12


13


14


15


PROFIdrive-Bit


10


9


8


7


6


5


4


3


0


1


2


r0899.0


r0899.1


r0899.4


r0899.5


r0899.11


r0899.2


r0899.6


r0899.9


r0899.3


r0899.7


r0899.8
1


&


(1)


OFF2 S_src 2
p0845 [C]


(1)


OFF3 S_src 2
p0849 [C]


OFF1


OFF2


OFF3


Enable internal 
missing or 
fault with 
this reaction


From the control unit


From the control unit


From the control unit


From the control unit


From the control unit


From the control unit


From the control unit


From the control unit


Bit 9 = 1 --> Ready to exchange process data


From the control unit


The drive is ready to accept data.


Status word sequence control  (r0899)


1 = Ready for switch on


1 = Ready (DC link loaded, pulses inhibited)


1 = Operation enabled (drive follows n_set)


1 = Jog active


1 = No coast down active (OFF2 inactive)


1 = No Quick stop active (OFF3 inactive)


1 = Switching on inhibited active


1 = Drive ready


1 = Controller enable


1 = Control requested


Reserved


1 = Pulses enabled


Reserved


Reserved


ZSW seq_ctrl


r0899
r0899Bit No.


Reserved


Reserved


<1>


<1>
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Control word, setpoint channel


11


12


13


14


15


9


10


8


7


6


5


4


3


2


1


0


r1198.3


r1198.5


r1198.6


r1198.11


r1198.13


r1198.14


r1198.2


r1198.1


r1198.0


r1198.15


(0)
n_set_fixed Bit 0 p1020 [C]


(0)
n_set_fixed Bit 1 p1021 [C]


(0)
n_set_fixed Bit 2 p1022 [C]


(0)
n_set_fixed Bit 3 p1023 [C]


(0)
Mop raise p1035 [C]


(0)
Mop lower p1036 [C]


(0)
Bypass RFG p1122 [C]


Control word setpoint channel (r1198)


1 = Fixed setpoint, bit 0


1 = Fixed setpoint, bit 1


1 = Fixed setpoint, bit 2


1 = Fixed setpoint, bit 3


Reserved


1 = Inhibit negative direction of rotation


1 = Inhibit positive direction of rotation


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


1 = Setpoint inversion


Reserved


1 = Motorized potentiometer, raise


1 = Motorized potentiometer, lower


1 = Bypass ramp-function generator


To fixed speed setpoints [3010.2], [3011.2]
To control word 2 [2513.2]


To fixed speed setpoints [3010.2], [3011.2]
To control word 2 [2513.2]


To fixed speed setpoints [3010.2], [3011.2]
To control word 2 [2513.2]


To fixed speed setpoints [3010.2], [3011.2]
To control word 2 [2513.2]


To direction of rotation limiting and  
direction of rotation reversal [3040.3]


To direction of rotation limiting and  
direction of rotation reversal [3040.5]


To direction of rotation limiting and  
direction of rotation reversal [3040.2]


To the motorized potentiometer [3020.1]


To the motorized potentiometer [3020.1]


To the ramp-function generator [3070.3]


STW setpoint chan


r1198
r1198Bit No.


(1)
Inhib neg dir p1110 [C]


(0)
Inhib pos dir p1111 [C]


(722.1)
Setp inv p1113 [C]


To control word 1 [2512.4]


To control word 1 [2512.4]
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fp_2510_97_01.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Status word 1 (r0052)


1


2


3


4


5


6


7


8


9


10


11


12


13


14


15


0


ZSW 1


r0052
r0052


1 = Ready for switch on


1 = Ready (DC link loaded, pulses inhibited)


1 = Operation enabled


1 = Fault present (pulses inhibited)


1 = No coast down active (OFF2 inactive)


1 = No Quick stop active (OFF3 inactive)


1 = Switching on inhibited active


1 = Alarm present


1 = No deviation setpoint/actual speed


1 = Control request


1 = Maximum speed reached (f_act >= p1082 (f_max))
0 = f_act < p1082 (f_max)


0 = I,M,P limit reached


0 = Alarm motor overtemperature


1 = Motor rotates forwards


0 = Alarm drive converter overload


Signal is inverted if connected to a Digital 
Output.


Bit No. Status word 1 (r0052)


ZSW seq_ctrlr0899
r0899


.0


ZSW fault/alarm 1r2139
r2139


ZSW seq_ctrlr0899
r0899


ZSW seq_ctrlr0899
r0899


ZSW seq_ctrlr0899
r0899


ZSW seq_ctrlr0899
r0899


ZSW seq_ctrlr0899
r0899


ZSW fault/alarm 1r2139
r2139


ZSW monitor 1r2197
r2197


ZSW seq_ctrlr0899
r0899


ZSW monitor 1r2197
r2197


ZSW cl-loop ctrlr0056
r0056


ZSW fault/alarm 2r2135
r2135


ZSW monitor 1r2197
r2197


ZSW fault/alarm 2r2135
r2135


.1


.2


.3


.4


.5


.6


.7


.7


.7


.6


.13


.14


.3


.15


r0052.0


r0052.1


r0052.4


r0052.5


r0052.11


r0052.2


r0052.6


r0052.9


r0052.13


r0052.14


r0052.15


r0052.3


r0052.7


r0052.8


r0052.10


[2503.7]


[2503.7]


[2503.7]


[2548.7]


[2503.7]


[2503.7]


[2548.7]


[2534.7]


[2503.7]


[2534.7]


[2526.7]


[2548.7]


[2534.7]


[2548.7]


Reserved


<1>


When p1210 > 0, the source is r1214.10.


[2503.7]


<1>
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Status word 2 (r0053)


1


2


3


4


5


6


7


8


9


10


11


12


13


14


15


0


ZSW 2


r0053
r0053


1 = DC braking active


Bit No. Status word 2 (r0053)


1 = |n_act| > p1226 (n_standstill)


1 = |n_act| > p1080 (n_min)


1 = I_act >= p2170


1 = |n_act| > p2155


1 = |n_act| <= p2155


1 = |n_act| >= r1119 (n_set)


1 = Vdc <= p2172


1 = Vdc > p2172


1 = Ramping finished


1 = Technology controller output at the lower limit


1 = Technology controller output at the upper limit


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


r0053.0


r0053.1


r0053.4


r0053.5


r0053.11


r0053.2


r0053.6


r0053.9


r0053.3


r0053.7


r0053.8


r0053.10


[7017.5]


[2534.7]


[2534.7]


[2534.7]


[2534.7]


[2534.7]


[2534.7]


[2534.7]


[2534.7]


[3080.7]


[7958.7]


[7958.7]


ZSW monitor 1r2197
r2197


.5


DCBRK ZSWr1239
r1239


.8


ZSW monitor 1r2197
r2197


.0


ZSW monitor 1r2197
r2197


.8


ZSW monitor 1r2197
r2197


.2


ZSW monitor 1r2197
r2197


.1


ZSW monitor 1r2197
r2197


.4


ZSW monitor 1r2197
r2197


.9


ZSW monitor 1r2197
r2197


.10


RFG ZSWr1199
r1199


.2


Tec_ctrl statusr2349
r2349


.10


Tec_ctrl statusr2349
r2349


.11
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fp_2512_97_51.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Control word 1 (r0054)


1


2


3


4


5


6


7


8


9


10


11


12


13


14


15


0


Sequence control


Setpoint channel


Setpoint channel


Setpoint channel


Setpoint channel
Sequence control


Setpoint channel
Sequence control


Sequence control


Setpoint channel


Setpoint channel


Setpoint channel


Sequence control


Sequence control
Setpoint channel


Sequence control


Sequence control
Setpoint channel


Bit 10 in STW1 must be set to ensure 
that the drive accepts the process 
data.


Bit No. Control word 1 (r0054)


0 = OFF1, Shutdown via ramp, followed by pulse inhibit 
1 = ON, operating condition (edge-controlled)


1 = OFF2: Electrical stop, pulse inhibit, motor coasts down
0 = Operating condition


1 = OFF3: Quick stop
0 = Operating condition


1 = Operation enable


1 = Ramp-function generator enable


1 = Continue ramp-function generator


1 = Speed setpoint enable


1 = Acknowledge fault


1 = Jog bit 0


1 = Jog bit 1


1 = Master ctrl by PLC


1 = Directions reversal (setpoint)


Reserved


1 = Motorized potentiometer raise


1 = Motorized potentiometer lower


1 = CDS bit 0


STW 1


r0054
r0054


STW seq_ctrl


r0898
r0898


.0
[2501.7]


[2501.7]


[2501.7]


[2501.7]


[2501.7]


[2501.7]


[2501.7]


[2546.7]


[2501.7]


[2501.7]


[2501.7]


[2505.7]


[2505.7]


[2505.7]


[8560.7]


(1)


OFF2 S_src 1
p0844 [C]


(1)


OFF2 S_src 2
p0845 [C]


(1)


OFF3 S_src 1
p0848 [C]


(1)


OFF3 S_src 2
p0849 [C]


(1)
Setpoint enable p1142 [C]


(722.0)
ON / OFF (OFF1) p0840 [C]


(1)
Operation enable p0852 [C]


(1)
RFG enable p1140 [C]


(1)
Continue RFG p1141 [C]


(1)
Master ctrl by PLC p0854 [C]


(0)
Jog bit 0 p1055 [C]


(0)
Jog bit 1 p1056 [C]


r0898.1
r0898


r0898.2
r0898


r0898.3
r0898


r0898.4
r0898


r0898.5
r0898


r0898.6
r0898


r2138.7
r2138


r0898.8
r0898


r0898.9
r0898


r0898.10
r0898


r1198.11
r1198


r1198.13
r1198


r1198.14
r1198


r0836.0
r0836


(0)
Mop raise p1035 [C]


(0)
Mop lower p1036 [C]


(722.1)
Setp inv p1113 [C]


Pulse generator


(722.2)


1. Acknowledge
p2103 [C]


(0)


2. Acknowledge
p2104 [C]


(0)


3. Acknowledge
p2105 [C]
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fp_2513_97_01.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Control word 2 (r0055)


1


2


3


4


5


6


7


8


9


10


11


12


13


14


15


0


Bit No. Control word 2 (r0055)


1 = Fixed setp bit 0


1 = Fixed setp bit 1


1 = Fixed setp bit 2


1 = Fixed setp bit 3


1 = DDS select. bit 0


1 = DDS select. bit 1


Reserved


Reserved


1 = Technology controller enable


1 = DC brake enable


Reserved


1 = Droop enable


1 = Torque control active


0 = External fault 1 (F07860)


Reserved


1 = CDS bit 1


Suppl STW


r0055
r0055


Sequence control


Sequence control


DC braking control


Technology controller


Sequence control


Fixed frequencies


Fixed frequencies


Fixed frequencies


Fixed frequencies


Sequence control


STW setpoint chanr1198
r1198


.0[2505.7]


STW setpoint chanr1198
r1198


.1[2505.7]


STW setpoint chanr1198
r1198


.2[2505.7]


STW setpoint chanr1198
r1198


.3[2505.7]


DDS selectedr0837
r0837


.0[8565.7]


DDS selectedr0837
r0837


.1[8565.7]


Tec_ctrl statusr2349
r2349


.0[7958.6]


DCBRK ZSWr1239
r1239


.11[7017.7]


STW fault/alarmr2138
r2138


.13[2546.7]


CDS selectedr0836
r0836


.0[8560.7]


Speed control


Speed/torque control
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87654321
fp_2522_97_01.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Status word, speed controller (r1407)


From the changeover, closed-loop control types


From the control unit


Status word speed controller (r1407)Bit No.


Ramp-function generator tracking [3080.1]
Speed controller [6040.4] 
Motor locked/stalled [8012.2]


From the torque setpoint [6060.5], [6060.7]


From the torque setpoint [6060.5], [6060.7]


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


From the torque setpoint [6060.8]


From the speed limiting [6640.8]


From the speed setpoint, droop [6030.4], [6030.5]


From the speed controller [6040.7]


From the speed controller [6040.7]


From the torque setpoint [6060.5]


From the speed controller [6040.7]


1


2


3


...


5


6


7


8


9


10


11


0


12


13


14


15


r1407.8


r1407.9


r1407.17


r1407.1


r1407.7


r1407.10


r1407.11


r1407.5


r1407.6


r1407.2


r1407.3


r1407.12


r1407.13


r1407.01 = U/f control active


1 = Sensorless operation active


1 = Torque control active


1 = Speed control active


1 = Speed controller, I component held


1 = Speed controller, I component set


1 = Torque limit reached


1 = Torque limiting, upper, active


1 = Torque limiting, lower, active


1 = Droop enabled


1 = Speed setpoint limited


1 = Ramp-function generator set


1 = Sensorless operation due to a fault


1 = I/f control active


1 = Speed limiting control active


Reserved


...


17


Reserved


1 = Speed limiting control active


r1407.14


r1407.15


r1407.2323 1 = Acceleration model activated


... Reserved







3
E


sq
ue


m
as de


 fun
cio


ne
s


3.8
P


ala
bras d


e m
a


n
do


/e
sta


do
 in


te
rn


as


S
IN


A
M


IC
S


G
120


 C
o


ntrolU
nits C


U
230P


-2


59
8


 
M


anual de listas (LH
9), 04/2


015, A
5E


3383810
2


F
igura


3
-5


2
25


26 – P
alab


ra de estado R
e


gula
ción


- 2526 -
Function diagram


87654321
fp_2526_97_01.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Status word, closed-loop control


1


2


4


0


7


8


9


11


14


15


[6722.3]
[6837.3]


[6714.8]
[6833.8]


3


5


6


12


13


10


<4>


<4>


<4>


<4>[6060.7]
[6826.8]


[6710.1]


[8012.5]


Only for U/f control.


Status word closed-loop control (r0056)Bit No.


1 = Initialization completed


1 = De-magnetization completed


1 = Pulse enable available


Reserved


1 = Magnetization completed


1 = Acceleration voltage active


1 = Frequency, negative


1 = Field weakening active


1 = Voltage limit active


1 = Slip limiting active


1 = Frequency limit active


1 = Current limiting controller, voltage output active


1 = Current/torque limiting active


1 = Vdc_max controller active


1 = Vdc_min controller active


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


1 = Starting boost active


r0056.0


r0056.1


r0056.4


r0056.5


r0056.11


r0056.12


r0056.2


r0056.6


r0056.9


r0056.13


r0056.14


r0056.15


r0056.7


r0056.8


r0056.10


Only for Power Modules PM230/PM240/PM330.<5>


<5> [6031.6], [6710.2]


[6730.4], [6731.4], [6792.4]
[6841.4], [6842.4], [6843.4]
[6856.4]


[6730.4], [6731.4], [6792.4]
[6841.4], [6842.4], [6843.4]
[6856.4]


[6710.1]


<4>


[8012.5]


<5>


[6301.2]
[6851.2]


<1>
<2>
<3>


<1>
<2>
<3>


<1>
<3>


[6301.4]
[6851.5]


<1>
<3>


[6310.8]
[6853.8]


<1>
<3>


<1>
<2>
<3>


p0096 = 0: Expert
p0096 = 2: Dynamic Drive Control
p0096 = 1: Standard Drive Control


<1> [6220.8], [6320.8]
<2> [6827.8]
<3> [6854.8]


[6722.6]
[6837.6]


<1>
<3>


<1>
<3>


<1> [6220.8], [6320.8]
<2> [6827.8]
<3> [6854.8]


<1>
<2>


<1>
<2>
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87654321
fp_2530_97_64.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Status word, closed-loop current control


1


2


0


[6714.5]


[6714.8] 3


4


5


6


7


8


9


10


11


12


13


14


15


[6730.3]


Status word current control (r1408)Bit No.


1 = Closed-loop current control active


1 = Id controller I comp.  limitation


Reserved


1 = Voltage limitation


1 = Speed adaptation limitation


1 = Motor stalled


Reserved


ZSW I_ctrl


r1408
r1408


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


r1408.0


r1408.1


r1408.12


r1408.3


r1408.10


ZSW monitor 2r2198
r2198


.7[2536.7]


1 = Separately-excited synchronous motor is excited


1 = Current model FEM: Magnetizing excitation current set to 0 r1408.14


r1408.13


Reserved
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fp_2534_97_01.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Status word, monitoring functions 1


9


10


8


7


6


5


4


3


2


1


0


<1>


1


ZSW monitor 1


r2197
r2197


From speed signals


From speed signals


From speed signals


From speed signals


Status word, monitoring functions 1 (r2197)Bit No.


1 = |n_act| <= n_min p1080


1 = |n_act| >= n_set


1 = |n_act| <= n_standstill p1226


1 = I_act >= I_threshold p2170


1 = Vdc_act <= Vdc_threshold p2172


1 = Vdc_act > Vdc_threshold p2172


1 = |n_act| <= speed threshold value 2 (p2155)


1 = |n_act| > speed threshold value 2 (p2155)


1 = n_act >= 0


1 = |n_act| > n_max


1 = Speed setpoint - actual value deviation within tolerance t_off


n_act = smoothed speed actual value r2169 [8010.2].


11


12


1 = Load missing


From extended signals


From extended signals


From extended signals


From extended signals


From extended signals


From extended signals


From extended signals


13


14


15


Reserved


Reserved


r2197.0


r2197.1


r2197.4


r2197.5


r2197.11


r2197.2


r2197.6


r2197.9


r2197.3


r2197.7


r2197.8


r2197.10


[8020.8]


[8010.8]


[8011.8]


[8020.8]


[8020.8]


[8010.8]


[8011.8]


[8020.8]


[8020.8]


[8020.8]


[8020.8]


1 = |n_act| > n_max


Reserved


(F07901)


<1>


<1>


r2197.13
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87654321
fp_2536_97_01.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Status word, monitoring functions 2


11


12


13


14


15


9


10


8


6


5


4


3


2


1


0


7


From speed signals


From speed signals


From torque messages, motor locked/stalled


From torque messages, motor locked/stalled


From load monitoring


From load monitoring


Status word, monitoring functions 2 (r2198)Bit No.


1 = |I_act| < I_threshold p2170


Reserved


Reserved


1 = |n_set| < p2161


1 = n_set > 0


1 = Motor blocked


1 = Motor stalled


1 = Load monitoring signals an alarm


1 = Load monitoring signals a fault


ZSW monitor 2


r2198
r2198


From extended signals


r2198.4


r2198.5


r2198.11


r2198.12


r2198.6


r2198.7


r2198.8


[8011.8]


[8011.8]


[8012.7]


[8012.8]


[8013.8]


[8013.8]


[8020.8]


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


[2530.2]
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87654321
fp_2537_97_01.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Status word, monitoring functions 3


11


12


13


14


15


PROFIdrive-Bit


9


10


8


7


6


5


4


3


2


1


0


r2199.5


r2199.1


r2199.0


[8012.1]


r2199.4


From speed signals


<1>   n_act = smoothed speed actual value r2169 [8010.2].


Status word, monitoring functions 3 (r2199)Bit No.


1 = |n_act| < speed threshold value 3 (p2161)


1 = f or n comparison value reached or exceeded (p2141)


1 = Speed setpoint - actual value deviation within tolerance t_on


1 = Ramp-up/ramp-down completed
0 = Ramp-function generator active


ZSW monitor 3


r2199
r2199


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


[8010.8]


From speed signals [8011.8]


From speed signals [8011.8]


From speed signals [8010.8]


Reserved


Reserved


<1>
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87654321
fp_2546_97_51.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Control word, faults/alarms


11


12


13


14


15


PROFIdrive-Bit


9


10


8


7


6


5


4


3


2


1


0


r2138.11


r2138.13


r2138.14


r2138.15


r2138.12


r2138.10


r2138.7


T 0


Pulse generator


Control word, faults/alarmsBit No.


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


1 = External alarm 1 (A07850) effective


1 = Acknowledge fault


1 = External alarm 2 (A07851) effective


1 = External alarm 3 (A07852) effective


1 = External fault 1 (F07860) effective


1 = External fault 2 (F07861) effective


1 = External fault 3 (F07862) effective


STW fault/alarm


r2138
r2138


(722.2)


1. Acknowledge
p2103 [C]


(0)


2. Acknowledge
p2104 [C]


(0)


3. Acknowledge
p2105 [C]


Ext fault 3 t_on
0 ... 1000 [ms]


p3110 (0)


(1)


Ext fault 3 enab
p3111 [C]


(0)


Ext flt 3 enab neg
p3112 [C]


(1)


External fault 3
p2108 [C]


(1)
External alarm 1 p2112 [C]


(1)
External alarm 2 p2116 [C]


(1)
External alarm 3 p2117 [C]


(1)
External fault 1 p2106 [C]


(1)
External fault 2 p2107 [C]


1


1


1


1


1


1


[8060.1]


[8060.1]


[2513.2], [8060.1]


[8065.1]


[8065.1]


[8065.1]


[2512.4], [8060.1]
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fp_2548_97_61.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Status word, faults/alarms 1 and 2


0
...
11


0


r2139.3


r2139.7


r2135.14


r2135.15


r2135.13


r2135.12


1


r2139.0


r2139.6


r2139.8


...


6


7


8


12


13


14


15


...


3From the fault buffer [8060.6]


From the alarm buffer [8065.4]


From the thermal monitoring, motor [8016.8]


From the thermal monitoring, power module [8019.8]


From the thermal monitoring, motor [8016.8]


From the thermal monitoring, power module [8019.8]


Status word, faults/alarms 1Bit No.


1 = Acknowledgement running


1 = Fault present


1 = Internal signal 1 present


1 = Alarm present


1 = Internal signal 2 present


1 = Acknowledgement required


Reserved


Reserved


Status word, faults/alarms 2Bit No.


1 = Fault motor overtemperature


1 = Fault, thermal overload, power module


1 = Alarm motor overtemperature


1 = Alarm, thermal overload, power module


ZSW fault/alarm 1


r2139
r2139


ZSW fault/alarm 2


r2135
r2135


Reserved


r2139.1111 1 = Alarm class bit 0


r2139.1212


1 = Maintenance required13


... Reserved


r2139.1


1 = Alarm class bit 1


14


15


r2139.13


r2139.14


r2139.15


1 = Maintenance urgently required


1 = Fault gone/can be acknowledged


From the alarm buffer [8065.4]


From the alarm buffer [8065.4]


From the alarm buffer [8065.4]


From the alarm buffer [8065.4]


From the fault buffer [8060.6]


[2510.2]


[2510.2]


[2510.2]


[2510.2]
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87654321
fp_2610_97_01.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Sequence control - Sequencer


ZSWA.00/01/02 = 1 
ZSWA.11 = 1
ZSWA.06 = 0


POWER ON 


ZSWA.06 = 1, ZSWA.11 = 0
ZSWA.00/01/02 = 0


ZSWA.00 = 1, ZSWA.11 = 0


<2>


ZSWA.00/01 = 1 
ZSWA.11 = 1


ZSWA.02/06 = 0


ZSWA.00/01 = 1
ZSWA.11 = 1


ZSWA.02/06 = 0


ZSWA.00/01 = 1, ZSWA.11 = 0
ZSWA.02/06 = 0


&


(STWA.03)
(STWA.03)


& &


1


p0857 … p0861
2000.00 µs


[2634]F07300...F07802
F6000


1


<4>


1&


(r0046.27 = 0)


&


. . .


1


<3>


<4>


<4>


<4>


<4>


<1>


<4>


<4>


ZSWA.00/01 = 1 
ZSWA.11 = 1


ZSWA.02/06 = 0


1


1


&


r0863.1


r0899.81
[2503.3]


<5>


<5>


<5>


<4>


Jogging


No jogging


"0 = OFF"


Pulse enable HW


De-magnetization completed


Drive at standstill


Enable operationEnable operation


(STWA.00)


"0 = Coast Stop"


"0 = Quick Stop"


Closed-loop control 
operation


Pulses inhibited


S1: Switching on inhibited


(has priority over jogging)OFF2


OFF3


S2: Ready for switching on


Main contactor is OPEN
Wait for power-up or jog


Wait for "Enable operation"


S3:Ready for operation


S4: Operation


Pulses enabled
Controller enabled


No jog operation: Setpoints enabled


Ramp stop


Bring the drive to n <= 0 along
the ramp-function generator, 


then inhibit the pulses


Bring the drive to n <= 0 along
the ramp-function generator, 


then inhibit the pulses


S5c: Jogging -
down ramp


Quick Stop


Bring the drive to n <= 0 along
the ramp-function generator, 


then inhibit the pulses


Missing enable 
signals (r0046)


1 = Controller 
enable


Faults


The parameters p1226, p1227 and p1228 influence this status.
STWA.xx = control word, sequence control, bit xx (r0898) [2501]; ZSWA.xx = status word, sequence control bit xx (r0899) [2503].
These control commands can also be triggered by a fault response.
The sequence control is implemented according to the PROFIdrive profile.
POWER ON = 24 V electronics supply OFF --> ON or RESET button.<1>


1 = Energize contactor


<2>
<3>
<4>
<5>


<4><3>


<4><3>


r0863.0


1


1


1Pulse enable HW


<4><3>


1


1


1


Fault with OFF1- or 
OFF3 response


From all states


Jog 1
Jog 2


Jog 1
Jog 2


Jog 1


Jog 2


Jog 1
Jog 2


(STWA.01)


(STWA.02)


(STWA.02)"0 = Quick Stop"


(STWA.01)"0 = Coast Stop"


"0 = OFF"


"0 = OFF"


"0 = OFF"


"0 = Quick Stop"
(STWA.02)


"Commissioning completed" (p0010 = 0)


(has priority over jogging)


No PM_fault


VDC charged
S5a:


S5b:


Drive at standstill


Drive at 
standstill


Pulse enable HW
1


r0046.8 safety enable 
missing


<6>
[2634]


<6> STO via terminal on Power Module


�1
<4>
<3>


<6>
[2634]


r0046.8 safety enable 
missing


"0 = Coast Stop"
(STWA.01)


<6>
[2634] r0046.8 safety enable missing 1<4>


<3>


r0046.8 safety enable missing<6>
[2634]


(STWA.02)"0 = Quick Stop"


"0 = Coast Stop" (STWA.01)
�1


"0 = Coast Stop"
<4><3>


<6>
[2634]


r0046.8 safety enable missing


(STWA.01)
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fp_2634_97_01.vsdInternal control/status words


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Sequence control - Missing enable signals, line contactor control


1


0


2


3


4


...


10


11


12


...


16


17


18


19


20


21


...


...


30


31


r0046.0


r0046.1


r0046.2


r0046.3


r0046.4


r0046.10


r0046.11


r0046.12


r0046.16


r0046.17


r0046.18


r0046.19


r0046.20


r0046.30


r0046.31


Missing enable signals (r0046)Bit No.


Missing enable sig


r0046
r0046


1 = OFF1 enable missing


1 = OFF2 enable missing


1 = OFF3 enable missing


1 = Operation enable missing


1 = DC current brake, enable missing


1 = Ramp-function generator enable missing


Reserved


1 = Ramp-function generator start missing


1 = Setpoint enable missing


Reserved


1 = OFF1 enable internal missing


1 = OFF2 enable internal missing


1 = OFF3 enable internal missing


1 = Pulse enable internal missing


1 = DC current brake, internal enable missing


1 = PU enable missing


1 = Function Bypass active


1 = Drive inactive or not operational


1 = Demagnetizing not completed


1 = Speed controller inhibited


1 = Jog setpoint active


Reserved


Reserved


r0046.21


25


26


27


[3070.1] 
[3070.4]


[3070.1]


r0046.25


r0046.26


r0046.27


1


1


[3020.5]


0 = Internal quick stop


1 = Internal RFG enable


Fault with OFF3 response


+24 V 


Control Unit


T


&


[2221]


DI


DO


[2242]


1


&


1 0


2000.00 µs


<1>


[2610.4] <1>


LineContact t_mon
p0861


ON/OFF monitoring


Time monitoring


Operating monitoring


F07300 "Line 
contactor
feedback signal
missing"


Line contactor control 
from sequence control


Energize line contactor
r0863.1


From the line 
supply


Line contact feedb
p0860


(863.1)


8 r0046.81 = Safety enable missing


... Reserved
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3 Esquemas de funciones


3.9 Canal de consigna


3.9 Canal de consigna


Esquemas de funciones


3001 – Vista general 608


3010 – Consignas fijas de velocidad, selección binaria (p1016 = 2) 609


3011 – Consignas fijas de velocidad, selección directa (p1016 = 1) 610


3020 – Potenciómetro motorizado 611


3030 – Consigna principal/adicional, escalado de consignas, JOG 612


3040 – Limitación de sentido e inversión de sentido 613


3050 – Bandas inhibidas y límites de velocidad 614


3070 – Generador de rampa avanzado 615


3080 – Selección, palabra de estado y corrección del generador de rampa 616
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fp_3001_97_01.vsdSetpoint channel


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Overview


+ / -


ZSW


p1076


p1071


pos
neg


(-1)


[6020.1]
[6820.1]
[8005.5]


0  0


0  1


1  0


1  1


Main setpoint


(755[0])
p1070 [C]


Suppl setp


(0)
p1075 [C]


r1024 
n_set_fixed eff [rpm]


Jog 1 n_set
-210000.000 ... 210000.000 [rpm]


p1058 [D] (150.000)
Jog 2 n_set


-210000.000 ... 210000.000 [rpm]
p1059 [D] (-150.000)


raise


Main/supplementary setpoint, setpoint 
scaling, jogging


r1050 
Mop setp after RFG [rpm]


Motorized potentiometer


Fixed speed setpoints


Extended ramp-function 
generator


n_set_1


n_set_5


Simulate ramp-function generator


Ramp-function generator selection, 
status word, tracking


Direction of rotating limiting/
changeover


Skip (suppression) bandwidth 
and speed limiting


Ramp-function 
generator 
tracking


RFG setpoint 
at the input


STW seq_ctrl


r0898
r0898


STW seq_ctrl


r0898
r0898


n_act


M_limit


RFG ZSW


r1199
r1199


r1438 
n_ctrl n_set [rpm]


lower


r1119 


RFG setp at inp [rpm]


r1114 


Setp after limit 
[rpm]


r1170 


n_ctrl setp sum 
[rpm]


[3010], [3011]


[3020]


+
+


.8


.9


[3030] [3040] [3050]


[3070]


–
+


[3080]


[6300.1]
[6850.1]
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fp_3010_97_51.vsdSetpoint channel


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Fixed speed setpoints, binary selection (p1016 = 2)


0  0  1  1


0  1  0  1


0  1  1  0


0  1  1  1


1  0  0  1


1  0  1  0


1  0  1  1


1  1  0  0


1  1  0  1


1  1  1  0


1  1  1  1


0  0  0  1


0  0  1  0


0.000 0  0  0  0


0  1  0  0


1  0  0  0
r1024 


n_set_fixed eff [rpm]


n_set_fixed No act
r1197


n_set_fix select
1 ... 2


p1016 (1)


[3011]1


1


1


1


2


2


2


2


[3011]


[3011]


[3011]


[2505.6]
p1020


[2505.6]
p1021


[2505.6]
p1022


[2505.6]
p1023


1 = Fixed setpoint, bit 0


1 = Fixed setpoint, bit 1


1 = Fixed setpoint, bit 2


1 = Fixed setpoint, bit 3


r1198.3
r1198


r1198.1
r1198


r1198.2
r1198


r1198.0
r1198


n_set_fixed 1 [rpm]
p1001 [D] (0.000)


n_set_fixed 2 [rpm]
p1002 [D] (0.000)


n_set_fixed 3 [rpm]
p1003 [D] (0.000)


n_set_fixed 4 [rpm]
p1004 [D] (0.000)


n_set_fixed 5 [rpm]
p1005 [D] (0.000)


n_set_fixed 6 [rpm]
p1006 [D] (0.000)


n_set_fixed 7 [rpm]
p1007 [D] (0.000)


n_set_fixed 8 [rpm]
p1008 [D] (0.000)


n_set_fixed 9 [rpm]
p1009 [D] (0.000)


n_set_fixed 10 [rpm]
p1010 [D] (0.000)


n_set_fixed 11 [rpm]
p1011 [D] (0.000)


n_set_fixed 12 [rpm]
p1012 [D] (0.000)


n_set_fixed 13 [rpm]
p1013 [D] (0.000)


n_set_fixed 14 [rpm]
p1014 [D] (0.000)


n_set_fixed 15 [rpm]
p1015 [D] (0.000)
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fp_3011_97_51.vsdSetpoint channel


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Fixed speed setpoints, direct selection (p1016 = 1)


0 0 0 1


0 0 1 0


1 0 0 0


0 1 0 0


r1024 
n_set_fixed eff [rpm]


n_setp_fix status
r1025


[2505.6]
p1020


[2505.6]
p1021


[2505.6]
p1022


[2505.6]
p1023


1 = Fixed setpoint, bit 0


1 = Fixed setpoint, bit 1


1 = Fixed setpoint, bit 2


1 = Fixed setpoint, bit 3


r1198.3
r1198


r1198.1
r1198


r1198.2
r1198


r1198.0
r1198


+


+


+


+


+


+


n_set_fixed 1 [rpm]
p1001 [D] (0.000)


n_set_fixed 2 [rpm]
p1002 [D] (0.000)


n_set_fixed 3 [rpm]
p1003 [D] (0.000)


n_set_fixed 4 [rpm]
p1004 [D] (0.000)


1


2


2


2


2


n_set_fix select
1 ... 2


p1016 (1)


1


1


1


[3010]


[3010]


[3010]


[3010]
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fp_3020_97_51.vsdSetpoint channel


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Motorized potentiometer


-1


0


1


<1>


<1>
1


0


0 0


0 1


1 0


1 1


<1>


<3>


<3>


-1


0


1


[3050.8]


x y


y
p1082


-p1082


x


y = 0


<2>


<2> <2>
[2505.7]


&
p1030.1


0


1


Mop configuration
- ... -


p1030 [D] (0000 0110 bin)


Old value is kept


For automatic commissioning, p1037 and p1038 are set to the maximum motor frequency or to the 
rated motor frequency, provided that f_max_mot has not been specified.
If initial rounding-off is active (p1030.2 = 1), the selected ramp-up/down times are exceeded 
accordingly.
Only effective if p1030.0 = 0.


STW setpoint chan


r1198
r1198


.13


STW setpoint chan


r1198
r1198


(0)


MotP inv
p1039 [C]


Mop auto setpoint


(0)
p1042 [C]


(0)


Mop manual/auto
p1041 [C]


r1045 
Mop n_set bef RFG [rpm]


Mop set val


(0)
p1044 [C]


(0)


MotP acc set val
p1043 [C]


Mop ramp-down time
0.000 ... 1000.000 [s]
p1048 [D] (10.000)


Mop ramp-up time
0.000 ... 1000.000 [s]


p1047 [D] (10.000)


e.g. to [3030.1]
r1050 


Mop setp after 
RFG [rpm]


0
1
0
1
0
1
0
1


0


1


2


3


Data save active


Automatic mode Ramp-function generator active


Initial rounding-off active


Save in NVRAM active


The setpoint for the motorized potentiometer is not saved and after ON is entered using p1040.
The setpoint for the motorized potentiometer is saved in a ashion after OFF and after ON set to the saved value.
Without ramp-function generator in automatic mode (ramp-up/ramp-down time = 0).
With ramp-function generator in automatic mode.
Without initial rounding.
With initial rounding. The ramp-up/down time set is exceeded accordingly.
Not saved in the NVRAM (NVRAM = Non Volatile Random Access Memory).
Save in NVRAM active.


4 0
1


[2634.8] 1: OFF1 enable missing (r0046.0) 0


1


p1030.4


0:


Ramp-function generator is always active Ramp-up encoder inactive with pulse inhibit.
The ramp-up encoder is calculated independently of the pulse enable.


.14
p1036


[2505.7]
p1035


1 = Motorized potentiometer, 
setpoint, raise


1 = Motorized potentiometer, 
setpoint, lower


MotP n_min
p1038 [D] (0.000)


MotP n_max
p1037 [D] (0.000)


Mop start value
-210000.000 ... 210000.000 [rpm]


p1040 [D] (0.000)


Reference value for the ramp-
function generator
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fp_3030_97_59.vsdSetpoint channel


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Main/supplementary setpoint, setpoint scaling, jogging


+
+


[2501.7]
p1055


[2501.7]
p1056


0


1


<1>


0  0


0  1


1  0


1  1


[3040.1]


<1> Jogging can only be activated in the operating state “Ready for operation (S2)“.


Keep old setpoint


n_set_1


Main setpoint


(755[0])
p1070 [C]


Main setp scal


(1)
p1071 [C]


Suppl setp scal


(1)
p1076 [C]


Suppl setp


(0)
p1075 [C]


r1077 
Suppl setpoint eff [rpm]


STW seq_ctrl


r0898
r0898


.8


STW seq_ctrl


r0898
r0898


r1073 
Main setpoint eff [rpm]


r1078 


Total setpoint eff [rpm]


1


0


Total setp


(0)
p1109 [C]


(0)


Total setp sel
p1108 [C]


Setpoint from external OP or operating tool


<3>


<2>


<2> If technology controller is activated (p2200 > 0, p2251 = 0) connected with r2349.4.
<3> If technology controller is activated (p2200 > 0, p2251 = 0) connected with r2294.
<4> The connection to the source for the main and additional setpoint is estabished automatically via the setting in p1000.


<4>


<4>


PcCtrl active
r0807.0


Jog 2 n_set
p1059 [D] (-150.000)


Jog 1 n_set
p1058 [D] (150.000)


.9
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fp_3040_97_01.vsdSetpoint channel


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Direction limitation and direction reversal


[3030.8]
[3050.1]-1


0


1


[2505.2]
p1110


[2505.2]
p1111


[2505.2]
p1113


0


10


0


1
0


n_set_1


STW setpoint chan


r1198
r1198


.11
1 = Setpoint inversion


STW setpoint chan


r1198
r1198


1 = Inhibit negative 
direction of rotation


STW setpoint chan


r1198
r1198


1 = Inhibit positive 
direction of rotation


n_limit setp
0.000 ... 210000.000 [rpm]


p1063 [D] (210000.000)


r1114 
Setp after limit [rpm]


[7033.8]


Speed setpoint in Extended Service Mode


1


0


ESM ZSW


r3889
r3889


[7033.2]
p3880


1 = Extended service 
mode (ESM) activated


.5 .6 .0
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fp_3050_97_51.vsdSetpoint channel


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Skip frequency bands and speed limitations


[3040.8]


y


Max


-1


Min


<2>


1


0


0


Reference value for the ramp-
function generator


Limiting to negative 
values


Maximum
limiting 
active 
[3080.4]


A skip speed of "0" deactivates the skip band.


r1114 
Setp after limit [rpm]


n_limit neg


(1086[0])
p1088 [C]


n_limit pos


(1083[0])
p1085 [C]


r1112 
n_set aft min_lim [rpm]


r1084 
n_limit pos eff [rpm]


r1087 
n_limit neg eff [rpm]


<1> <1><1>


-1 -1 -1 -1


y


x


-1


<1>
The setting range of p1082 is limited to n_max_mot.
If the drive is not stopped via the input setpoint, but via controlled intervention, the lower hysteresis branch is 
relevant after a subsequent run-up.


n_limit RFG pos


(1083[0])
p1051 [C]


n_limit RFG neg


(1086[0])
p1052 [C] 0


0


r1119 


RFG setp at inp 
[rpm]


[6030.1], [6640.5],
[6822.1], [6828.5],
[7958.6], [8010.2]


[3020.6]
[3070.4]


[3070.1]
[8020.1]


n_min s_src


(0)
p1106 [C]


Max


n_min [rpm]
p1080 [D] (0.000)


n_skip 2 [rpm]
p1092 [D] (0.000)


n_skip 4 [rpm]
p1094 [D] (0.000)


n_skip 3 [rpm]
p1093 [D] (0.000)


n_max [rpm]
p1082 [D] (1500.000)


n_limit neg [rpm]
p1086 [D] (-210000.000)


n_skip scal


(1)
p1098 [C]


n_skip 1 [rpm]
p1091 [D] (0.000)


<1>


w = p1101[D] <3>


w


w


w


w


w


w


w


w
1


0
r1170 
n_ctrl setp sum [rpm]


n_limit pos [rpm]
p1083 [D] (210000.000)


r1099.0


<2>
<3>


[3080.8]


effective 
minimum speed


Skip speed 
bandwidth


1 = r1170 within the 
skip band [6030.1], [6640.5],


[6822.1], [6828.5],
[7958.6], [8010.2]
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Extended ramp-function generator


0


Tup


FRIRFRIRFRIRFRIR


Tdn


Tup_eff <2> Tdn_eff <2>


-p1082


IR FR


[3050.8]


[3080.5]


0


p1082


x


y


[3050.8]


t


y


dy/dt


0 1 0 1 0 1


1


0


1


0


0


1


0


1
x


y


10 10


[3080.1]


[2501.7]
p1140


[2501.7]
p1141


[3080.8]


0


p1142


[2505.7]
p1122


[2501.7]


1


0


1


0 0


tnsoll
t


t


1 = Bypass ramp-function generator


STW setpoint chan


r1198
r1198


r0898
r0898


1 = Enable frequency setpoint


r1119 
RFG setp at inp [rpm]


STW seq_ctrl


r0898
r0898


0 = Freeze ramp-
function generator


1 = Internal RFG enable


0 = Internal Quick stop


(0)


RFG accept set v
p1143 [C]


RFG round-off type
0 ... 1


p1134 [D] (0)


RFG setting value


(0)
p1144 [C]


Freeze ramp-function generator


Ramp flattening-off


0 = Internal Quick stop


RFG OFF3 t_end_del
0.000 ... 30.000 [s]
p1137 [D] (0.000)


n_set_5


STW seq_ctrl


r0898
r0898


1 = Enable ramp-function generator


r1149 
RFG acceleration [rev/s²]


Other status bits


Ramp-up active


Ramp-down active


Ramp-function generator, 
status bits


RFG tol HL/RL act
0.000 ... 1000.000 [rpm]


p1148 [D] (19.800)


Effective ramp-up time: Tup_eff = Tup + (IR/2 + FR/2)
Effective ramp-down time: Tdn_eff = Tdn + (IR/2 + FR/2)


Rounding-off is always active.
Overshoots can occur.
Final rounding-off is not effective
when the setpoint is suddenly
reduced during ramp-up.


Extended ramp-function
generator


With activated Technology controller (p2200 > 0, p2251 = 0) the ramp-function generator is bypassed (r2349.5).


<5>


[2634.8]


Value range and/or factory setting depend on Power Module.


Inhibited during jogging.


RFG ramp-up time
0.000 ... 999999.000 [s]


p1120 [D] (10.000)


RFG t_RU scal


(1)
p1138 [C]


RFG t_RD scal


(1)
p1139 [C]


OFF3 t_RD
0.000 ... 5400.000 [s]


p1135 [D] (30.000)


RFG t_start_round
0.000 ... 30.000 [s]
p1130 [D] (2.000)


RFG t_end_delay
0.000 ... 30.000 [s]
p1131 [D] (2.000)


p1134 = 0:


p1134 = 1:


0.000 ... 999999.000 [s]
p1121 [D] (10.000) 0.000 ... 30.000 [s]


p1136 [D] (0.000)


.15


.6


.5<1>


[2634.8]


[2634.8]


<1>
<2>


<3>


<4>
<5>


<3>


.4


x


y


<4><4><4><4>
<4>


–
+


p1082


Reference value for the ramp-
function generator







3
E


sq
ue


m
as de


 fun
cio


ne
s


3.9
C


an
a


l de
 con


sig
na


S
IN


A
M


IC
S


G
120


 C
o


ntrolU
nits C


U
230P


-2


61
6


 
M


anual de listas (LH
9), 04/2


015, A
5E


3383810
2


F
igura


3
-6


9
30


80 – S
elecció


n, p
alab


ra de estado y corrección
 de


l gene
rado


r de
 ram


pa


- 3080 -
Function diagram


87654321
fp_3080_97_01.vsdSetpoint channel


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Ramp-function generator selection, status word, tracking


[3070.8]


1


Hochlaufgeber-Zustandswort


2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15


Bit
0


1


x y


[3080.8]
[3050.8]


[2522.7]
[3070.3]


<1> 


<2> 


(p2148)


t


x,y x
yT1


[3070.8]


From the extended ramp-function generator
n_set_5


Interpolator


Ramp-function generator tracking Ramp flattening-off


Ramp-function generator status word


Ramp-up active
Ramp-down active
Ramp-function generator active
Ramp-function generator set
Ramp-function generator held
Ramp-function generator tracking active
Maximum limiting active


Reserved
Reserved
Reserved
Reserved
Reserved
Reserved
Reserved


Behavior of the response ramp of the torque limiting: 
p1145 = 0.0: No ramp-function generator tracking. The ramp-function generator ramp is no longer in the range of the 
frequency actual value. 
p1145 = 1.0: The ramp-function generator ramp remains as close as possible to the speed actual value. 
p1145 > 1.0: The ramp-function generator ramp is steeper than for p1145 = 1.0 (higher "speed following error").
For p1145 > 0, ramp-function generator tracking is activated when the torque limiting
responds. This means that the speed controller output only exceeds the torque limit by a
deviation that can be set via p1145.


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


RFG track intens
0.0 ... 50.0


p1145 [D] (0.0)


r1170 
n_ctrl setp sum [rpm]


RFG ZSW


r1199
r1199


RFG ZSW


r1199
r1199


Ramp-function generator selection


[3070.8]


.5


<1>


<2>


.7


[3050.1]
[6030.1]
[6822.1]
[8011.1]


Ramp-function generator acceleration negative
Ramp-function generator acceleration positive


r1199.2
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3 Esquemas de funciones


3.10 Regulación vectorial


3.10 Regulación vectorial


Esquemas de funciones


6019 – Clases de aplicación (p0096), vista general 619


6020 – Regulación de velocidad y formación de los límites de par, vista general 620


6030 – Consigna de velocidad 621


6031 – Simetrización de control anticipativo, modelo de aceleración 622


6040 – Regulador de velocidad 623


6050 – Adaptación Kp_n-/Tn_n 624


6060 – Consigna de par 625


6220 – Regulador de Vdc_max y regulador de Vdc_min (regulación vectorial, PM230/PM240/PM330) 626


6300 – Control por U/f, vista general 627


6301 – Característica U/f y elevación de tensión 628


6310 – Amortiguación de resonancias y compensación del deslizamiento (U/f) 629


6320 – Regulador de Vdc_max y regulador de Vdc_min (PM230/PM240/PM330), (U/f) 630


6490 – Regulador de velocidad Configuración 631


6491 – Regulación de flujo Configuración 632


6630 – Límite de par superior/inferior 633


6640 – Límites de intensidad/de potencia/de par 634


6700 – Regulación de intensidad, vista general 635


6710 – Filtro de consigna de intensidad 636


6714 – Regulador Iq y regulador Id 637


6721 – Consigna Id (PMSM, p0300 = 2xx) 638


6722 – Característica de debilitamiento de campo, consigna de flujo (ASM, p0300 = 1) 639


6723 – Regulador de debilitamiento de campo, regulador de flujo, consigna Id (ASM, p0300 = 1) 640


6724 – Regulador de debilitamiento de campo (PMSM, p0300 = 2xx) 641


6730 – Interfaz con el Power Module (ASM, p0300 = 1) 642


6731 – Interfaz con el Power Module (PMSM, p0300 = 2xx) 643


6790 – Regulador de debilitamiento de campo (RESM, p0300 = 6xx) 644


6791 – Consigna Id (RESM, p0300 = 6xx) 645


6792 – Interfaz con el Power Module (RESM, p0300 = 6xx) 646







3 Esquemas de funciones


3.10 Regulación vectorial


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


618 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


6797 – Regulación de magnitud 647


6799 – Señales de indicación 648
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Application classes (p0096), overview


PM330


(p0300 = 1xx) (p0300 = 2xx) (p0300 = 6xx)
For induction motors For synchronous motors


p0096 = 0


p0096 = 1


p0096 = 2


p0096 = 0


p0096 = 2


p0096 = 0


p0096 = 2


For reluctance motors


<1>


<1> p0096 = 0: Expert
p0096 = 1: Standard Drive Control
p0096 = 2: Dynamic Drive Control


p0096 = 0


p0096 = 2


p0096 = 0


p0096 = 2


+ [6799]


Applicable function diagrams:


Possible application classes (p0096)


other PM


Chapter "Vector control, Standard Drive Control (p0096 = 1)"


Chapter "Vector control"


Chapter "Vector control, Dynamic Drive Control (p0096 = 2)"
+ [6490], [6491], [6799]


Chapter "Vector control"


Chapter "Vector control"


Chapter "Vector control, Dynamic Drive Control (p0096 = 2)"
+ [6490], [6491], [6799]


PM240
PM240-2
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Speed control and generation of the torque limits, overview


p1400 p1401 r0056 r1408


r0067
I_Ausg max


n_modell


[6700.1]


[3001.8] 


[6700.1] 


Symmetrizing


Acceleration model


Kp_n-/Tn_n adaptation


Integrator control


Speed controller


Torque setpoint


Generating the 
torque limits


[6630] Upper/lower torque limit
[6640] Current/power/torque limits


[6490] Closed-loop speed control configuration 
[6491] Closed-loop flux control configuration 
[2526] Status word closed-loop control 
[2530] Status word closed-loop current control


Speed setpoint filter


r0062 
n_set after filter [rpm]


n_C n_act T_s SL
p1452


r1438 
n_ctrl n_set [rpm]


Mot M_mom of inert
p0341


Mot MomInert Ratio
p0342


n_ctrl SL Kp
p1470


n_ctrl SL Tn
p1472


r1518 
M_accel [Nm]


r1508 


M_set bef. M_suppl [Nm]


r0079 
M_set [Nm]


r1538 
M_max upper eff [Nm]


r1539 
M_max lower eff [Nm]


Current limit
p0640


M_max upper
p1520 [D] (0.00)


M_max lower
p1521 [D] (0.00)


a_prectrl scal
p1496


n_set_filt 1 T
p1416


[6030] [6031]


[6040]


[6060]


[6050]


r1170 
n_ctrl setp sum [rpm]


r0063[0..2]
n_act [rpm]


Kp Tn


n_pre-control


[0]


P_max mot
p1530


P_max gen
p1531


Kp adaptation Tn adaptation


–
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Speed setpoint


0


1
[6060.8]


[3050.8]


[3050.8]


[3080.8]


[6730.1]
[6731.1]
[6792.1]


[2522.3]


[2522.3]


[6031.1]


1 0


[6799.1]
r0060 


n_set before filt. [rpm]


r1170 
n_ctrl setp sum [rpm]


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


.11


n_set_filt 1 T
0.00 ... 5000.00 [ms]


p1416 [D] (0.00)


r0062 
n_set after filter [rpm]


Mot MomInert Ratio
1.000 ... 10000.000


p0342 [M] (1.000)


Mot M_mom of inert
0.000000 ... 100000.000000 [kgm²]


p0341 [M] (0.000000)


r0079 
M_set [Nm]


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


n_ctrl config
p1400


1 = Sensorless vector control, 
speed pre-control active


Pre-control speed


r1084 
n_limit pos eff [rpm]


r1087 
n_limit neg eff [rpm]


.11


0


.15
[6490.6]
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Pre-control balancing, acceleration model


[6060.1]
0


0


1


[2526.6]


[6040.1]
0


>0


Mot MomInert Ratio
1.000 ... 10000.000


p0342 [M] (1.000)


Mot M_mom of inert
0.000000 ... 100000.000000 [kgm²]


p0341 [M] (0.000000)


a_prectrl scal
0.0 ... 10000.0 [%]


p1496 [D] (0.0)


Acceleration calculation


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


.14


Calculated accelerating torque


r1438 
n_ctrl n_set [rpm]


Pre-control balancing


n_C n_act T_s SL
0.00 ... 32000.00 [ms]


p1452 [D] (10.00)


r0062 
n_set after filter [rpm]


a_prectrl scal
0.0 ... 10000.0 [%]


p1496 [D] (0.0)


[6030.8]


Acceleration model


0


1


.20


<1>


n_ctrl config
p1400


n_set I_comp
[6040.1]


<1> Only active, if p1496 > 0
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Speed controller


[6031.8] [6060.1]
Kp


Kp_n_basic 


Tn_n_basic Tn_n_adapt


1 01 0


Kp_n_adapt


[6490.6]


Hold Set
Set 
Val


[2522.7]


[2522.3]


[2522.3]


Kp


<1>


Tn


Kp


Kp


[6031.8]


[6640.8]


[6640.8]


[2522.3]


<1>


[6490.6]


From Kp/Tn adaptation 
[6050.7]


n_ctrl config
p1400.5


1 = Kp/Tn adaptation active


n_ctrl config
p1400


1 = Automatic Kp/Tn adaptation active


Dynamic reduction, field weakening


r0064 
n_ctrl system dev [rpm]


r1438 
n_ctrl n_set [rpm]


r1445 
n_act smooth [rpm]


r0063 
n_act [rpm]


n_C n_act T_s SL
0.00 ... 32000.00 [ms]


p1452 [D] (10.00)


n_set I_comp


r1538 
M_max upper eff [Nm]


r1539 
M_max lower eff [Nm]


Enable speed controller


from sequence control S4: Operation


.7For p1472 = 0.0 s or 100.0 s, the I component is 
disabled (integral action time = infinite).


1 = Torque limit reached


Integrator control


Speed controller


To Kp/Tn adaptation


n_ctrl SL Kp
0.000 ... 999999.000


p1470 [D] (0.300)


n_ctr Tn eff [ms]
r1469


M_set from speed controller


1 = Speed controller active


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


.5


1 = Speed controller, I component set


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


.6


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


.3


r1482 
n_ctrl I-M_outp [Nm]


r1468 
n_ctr Kp eff 


n_ctrl SL Tn
0.0 ... 100000.0 [ms]


p1472 [D] (20.0)


Torque setting value, speed controller


[6050.3]


1 = Speed controller, I component held


–
+


–


+


Tn


+
+


[6721.8]
[6790.8]


.0
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Kp_n/Tn_n adaptation


[6040.8]


Tn_n_adapt


[6040.8]


Kp


n


Kp_n_adaptn


n


Tn


n


Kp_n_basic 


Tn_n_basic 


<1>


<1>


Speed-dependent Kp_n/Tn_n adaptation


If the lower transition point exceeds the upper transition point, the Kp-adaptation also changes over.


To the speed controller [6040.4]r0063 
n_act [rpm]


n_ctr Kp n up scal
0.0 ... 200000.0 [%]


p1461 [D] (100.0)


n_ctr Tn n up scal
0.0 ... 200000.0 [%]


p1463 [D] (100.0)


n_ctrl n upper
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p1465 [D] (210000.00)


n_ctrl n lower
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p1464 [D] (0.00)


To the speed controller [6040.4]


[0]
Kp


Tn


<1>
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Torque setpoint


[6640.8]


[6030.1]
[6710.1]
[6790.1]


[6640.8]


[6722.1]


[6031.8]


[6040.8]


[2522.3]


[2522.3]


[2522.3]
[2522.3]


[2522.3]


<1><1> <2><2>


1


[2526.2]


<3>


Calculated accelerating torque


r1538 
M_max upper eff [Nm]


r1539 
M_max lower eff [Nm]


The signal is only effective after magnetization has been completed (r0056.4 = 1).
No pre-control if the Vdc controller is active [6220.8].
Acceleration control is inhibited for p1517 = 100 ms.


r1518 
M_accel [Nm]


M_accel T_smooth
0.00 ... 100.00 [ms]


p1517 [D] (4.00)


r1518 
M_accel [Nm]


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


r1508 
M_set bef. M_suppl [Nm]


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


r0079 
M_set [Nm]


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


Torque limiting


<4>


M_set is also influenced by the speed limit controller.


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


M_set from the speed controller


.9


.8


.7


.13


[1][0]


.9


.15


.8


+


+


<1>
<2>
<3>
<4>


[2522.3]
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Vdc_max controller and Vdc_min controller (PM230/PM240/PM330)


0


11,3


0,2


0


1


0


Iq_max


[6710.2]


Iq_min


[6710.1]


[6710.1]


1


0


0
2,3


0,1


[2526.2]


[2526.2]


0


0


0


0


Calculate on_level


r0070 
Vdc act val [V]


Vdc_max on_level [V]
r1242


V_connect
1 ... 63000 [V]


p0210 (400)


Vdc_min on_level [V]
r1246


r0070 
Vdc act val [V]


r1258 
Vdc_ctrl output [Arms]


Operating point 
selection


Vdc controller active


r0056
r0056


.14


r0056
r0056


Calculate on_level


Vdc_max (Vector control)


Vdc_min (Vector control)


–
+


–


+
.15


Vdc_max SenseOnLev
p1254


Vdc_ctrl t_rate
p1252 [D]


Vdc_ctrl Kp
p1250 [D]


Vdc_ctrl Tn
p1251 [D]


Vdc_ctrl t_rate
p1252 [D]


Vdc_ctrl Kp
p1250 [D]


Vdc_ctrl Tn
p1251 [D]


Vdc_max dyn_factor
p1243 [D]


Vdc_min dyn_factor
p1247 [D]


Vdc ctr config vec
p1240 [D]


Vdc_min on_level
p1245 [D]


1 = Vdc_max controller active


1 = Vdc_min controller active
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3U/f control, overview


Imax closed-loop 
frequency control  
p1340 ... p1341 


Imax closed-loop 
voltage control 
p1345 ... P1346


[6310]


[6320]


[6310]


[3001.4]


[8016.8]


[6730.4]


[6714.8]


[6730.1]


60


100 ms


100 ms


MIN


r0056
.
.
.


Ramp-function 
generator


I_max reduction


I_max PM


f_set


r1119 
RFG setp at inp [rpm]


r1170 
n_ctrl setp sum [rpm]


I_max_ctrl U_outp [Vrms]
r1344


r0066 
f_outp [Hz]


f_outp smooth [Hz]
r0024


r0025 
U_outp smooth [Vrms]


r0072 
U_output [Vrms]


Vdc_ctrl config 
p1280


Flying restart 
mode 
p1200


Speed actual 
value calculation


Slip 
compensation 
p1334, p1335


Uf Res_damp 
gain 
p1338


Control mode  
p1300 


V_boost perm 
p1310


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


.13


PU P_rated [kW]
r0206[2]


<1> PM250, PM260: The current limit is calculated out of  r0206 [2] in generative operation.


r1348 
U/f Eco fac act v [%]


r1343 
I_max_ctrl f_outp [rpm]


r0067 
I_outp max [Arms]


r0082 
P_act [kW]


[0]


r0068 
I_act abs val [Arms]


[0]


V_boost accelerate 
p1311


V_boost starting
p1312


Eco mode


[6799.8] –
+


<1>


[2526]


[6301]


+


+


+


+ +


+


V_set


+


+


Mot PolePairNo act
r0313 [M]


[6310.8] [6310.4]


U_angle
[6730.1]


Transformation 
angle


r0077 
Iq_set [Arms]
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3U/f characteristic and voltage boost


[6300.4]


0


1


00


[6300.2]


1
2


7


1


00


0


4


Linear


Flux current control (FCC)


ECO Mode


Parabolic


f_set


p1312 is only active at the first acceleration after pulse enable.


U_output max [Vrms]
r0071


U_output max [Vrms]
r0071


Op/cl-lp ctrl_mode
0 ... 20


p1300 [D] (2)


RFG ZSW


r1199
r1199


.0


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


.6
Mot I_rated


p0305


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


.5


R_stator act
r0395


U_output max r0071
Mot U_rated p0304


Mot U_rated p0304


Mot U_rated p0304


3


r1348 


U/f Eco fac act v [%]


r0067 
I_outp max [Arms]


Mot f_rated
p0310 [M]


U/f FCC f_start
p1333 [D]


Mot f_rated
p0310 [M]


<1>


+
+


+


+


U_boost total [Vrms]
r1315


<1>


U_output max r0071


U_output max r0071


I_start accel
p1311 [D]


I_start start
p1312 [D]


I_start (Ua) perm
p1310 [D]


Mot f_rated
p0310


r0077 


Iq_set [Arms]


Dependent on the 
load current
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Resonance damping and slip compensation (U/f)


–
+


[6730.4]


[6714.8]


-1


0


1


[6300.7]


[6730.1]
250 ms


6 % 10 % 95 %


1


[2526.2]


<1>


<1>


0


p1334 f/f Mot N


1


p1334 + 4 %


f/f Mot N


U/f resonance damping U/f slip compensation


If p1349 = 0: the limit is 0,95 x f Mot N <= 45 Hz.


r0078 
Iq_act [Arms]


Uf Res_damp T
1.00 ... 1000.00 [ms]


p1339 [D] (20.00)


Uf Res_damp gain
0.00 ... 100.00


p1338 [D] (0.00)


r0066 
f_outp [Hz]


Slip comp scal
0.0 ... 600.0 [%]
p1335 [D] (0.0)


Slip comp lim val
0.00 ... 600.00 [%]
p1336 [D] (250.00)


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


.10


Uf res_damp f_max
0.00 ... 3000.00 [Hz]


p1349 [D] (0.00)


r1337 
Slip comp act val [%]


Mot slip_rated [Hz]
r0330 [M]


[6300.6]


Mot slip_rated [Hz]
r0330 [M]


100 %


f_Slip [Hz]
r0065
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Vdc_max controller and Vdc_min controller (PM230/PM240/PM330), (U/f)


0


11,3


0,2


0


1


0


0


0
2,3


0,1


0


0


0


0


Calculate on_level


r0070 
Vdc act val [V]


Vdc_max on_level [V]
r1282


Vdc_min on_level [V]
r1286


r0070 
Vdc act val [V]


r1298 
Vdc_ctrl output [rpm]


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


Calculate on_level


Vdc_ctr config U/f
0 ... 3


p1280 [D] (1)


Vdc_max (U/f control)


Vdc_min (U/f control)
(only for PM240, PM330)


0


[6300.4]


Vdc_max SenseOnLev
p1294


–
+


Vdc_ctrl Kp
p1290 [D]


Vdc_ctrl t_rate
p1292 [D]


Vdc_ctrl Tn
p1291 [D]


Vdc_max dyn_factor
p1283 [D]


Vdc_ctrl Kp
p1290 [D]


Vdc_ctrl t_rate
p1292 [D]


Vdc_ctrl Tn
p1291 [D]


Vdc_min dyn_factor
p1287 [D]


V_connect
p0210


Vdc_min on_level
p1285 [D]


–


+
0


[2526.2]
.15


[2526.2]
.14


[6730.1]


[6730.1]
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Speed control configuration


...


00


[6040.3]
[6824.3]


[6040.3]
[6824.3]


n_reg Konfig
p1400[D]


[6030.6]
[6822.6]


...


05


...


15


19


20


21


Speed control configuration


Bit No. Meaning


1 = Automatic Kp/Tn adaptation active


Reserved


1 = Kp/Tn adaptation active


Reserved


1 = Acceleration model


1 = Sensorless vector control, speed pre-control active


Reserved


1 = Anti-windup for integral component


1 = Free Tn reduction active


[6031.4]
[6822.5]


<2>


<1>


<1> Only with Power Module PM330.


<2>


Value range and/or factory setting depend on Power Module.


16 1 = I component for limiting enabled
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Flux control configuration


01


02


00


[6722.5], [6723.6]
[6837.5], [6838.6]1


03 1


04


05


06


07


08


009


10 0


11


12


13


14


15


Flux control, configuration


Bit No. Meaning


Factory setting


Reserved


1 = Flux setpoint, differentiation active


1 = Quick magnetizing active


1 = Flux characteristic load-dependent


1 = Flux build-up control active


Flux ctrl config
p1401 [D]


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


Reserved


1


0


1 = dynamic flux boost, load dependent


1 = flux boost, low speed


[6722.5], [6723.5]
[6837.5], [6838.5]


[6790.5]
[6834.5]


[6790.3]
[6834.3]


[6790.3]
[6834.3]


<1>
<2>


p0096 = 0
p0096 = 2


<1>
<2>


<1>
<2>


<1>
<2>


<1>
<2>


<1>
<2>
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Upper/lower torque limit


M


n
43


M


n
2 1


[6640.1]


[6640.1]


<1>


<1>
!


Upper torque limit


Lower torque limit


Danger: Negative values at <1>
positive values at <2>


represent a minimum torque for the other torque direction and can cause the motor to accelerate uncontrollably.
<2>


<2>
!


!
M_max upper [Nm]


p1520 [D] (0.00)


M_max lower [Nm]
p1521 [D] (0.00)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Current/power/torque limits


<1>


Iq
M


22 yx


-1


Min


Max Min


Min


Min


Max


+


–


[6721.8]
[6730.1]
[6791.8]


[6710.1]


[3050.8][6722.1], [6724.1]


x


y


<2>


<1>


Max
[6710.1]


[3050.8]


n


Iq


Current limiting


I_max reduction


I_max PM


Power limiting


Iq stall 
calculation


Intervention by the Vdc controller.
Intervention when the speed limit is exceeded + 2 % n_rated.


Speed limiting
Kp from speed controller [6040.5]


Tn from speed controller [6040.6]


Speed limiting 
controller


U_output max [Vrms]
r0071


Mot L_leak total [mH]
r0377 [M]


Iq_max total [Arms]
r1533


P_max gen
-100000.00 ... -0.01 [kW]


p1531 [D] (-0.01)


P_max mot
0.00 ... 100000.00 [kW]


p1530 [D] (0.00)


r1538 
M_max upper eff [Nm]


r1539 
M_max lower eff [Nm]


Isq_max [Arms]
r1536


r1084 
n_limit pos eff [rpm]


r1087 


n_limit neg eff [rpm]


r0067 
I_outp max [Arms]


r0063 
n_act [rpm]


[0]


r1548 
Isq_max stall [Arms]


[0]


r1548 
Isq_max stall [Arms]


[1]
Lower limit


Upper limit


Sign
+ or -


r1407.17
[2522.3]


1 = Speed limiting control 
active


[6723.3]
[6724.4]
[6791.4]


[8016.8]


[6730.4]
[6731.4]
[6792.4]


Id_setp total [Arms]
r1624


[6721.8]
[6723.8]
[6791.8]


Current limit
p0640 [D]


[6630.8]


[6630.8]


–
+


+


+


+


+


[6040.4], [6060.1]


[6040.4], [6060.1]


Isq_min [Arms]
r1537


<1>
<2>


Stall limit scal
80.0 ... 130.0 [%]
p1553 [D] (100.0)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Current control


Iq
M


–
+


+
–


+
+


–


Iq
M


–


K


P


p1764 p1767+
+


+
+


+
[6020.3]


[6020.8] 


Current setpoint filter


Field weakening 
controller


Field weakening 
characteristic


Current calculation


Field weakening characteristic, Id setpoint Field 
weakening control, flux controller for induction motors 
(p0300 = 1)


n_pre-control


n_model


Iq controller


Id controller


Iq and Id controllers


Transformation


Current 
model


Motor model


Interface to the Power Module (ASM, p0300 = 1)


I_phase actual 
value


V_phase actual 
value


r0079 
M_set [Nm]


U_output max [Vrms]
r0071 r0075 


Id_set [Arms]


r0078 
Iq_act [Arms]


r0076 
Id_act [Arms]


r0072 
U_output [Vrms]


r0070 
Vdc act val [V]


r0074 
Mod_depth [%]


r0066 
f_outp [Hz]


r0077 
Iq_set [Arms]


M_set static
-200.0 ... 200.0 [%]


p1610 [D] (50.0)
M_suppl_accel


0.0 ... 200.0 [%]
p1611 [D] (30.0)


I_ctrl Kp
p1715


I_ctrl Tn
p1717


f_Slip [Hz]
r0065


Flex setp
50.0 ... 200.0 [%]
p1570 [D] (100.0)


V_set


Value range and/or factory setting depend on Power Module.<1>


<1>


U_angle


U_set


Efficiency opt.
0 ... 100 [%]


p1580 [D] (80)


[6710]


[6723]
[6722]


[6730]


[6714]


I_ctrl Kp
p1715


I_ctrl Tn
p1717
p1722p1720 <2>


Only for controlled reluctance motor (p0300 = 6xx)<2>
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Current setpoint filter


Iq
M


Iq_max 


Iq_min


[6060.8]


[6640.8]


[6220.8]


[6220.8]


[2526.7]
[6220.8]


[6640.8] 0


1


0


1


[2526.7]
[6220.8]


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


.14


Isq_max [Arms]
r1536


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


Isq_min [Arms]
r1537


r0079 
M_set [Nm]


r0077 
Iq_set [Arms]Interpolator and 


smoothing for
voltage limits


0


1


1


0


[2526.7]


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


.15


.7
1 = Vdc_max controller active


1 = Vdc_min controller active


1 = Frequency, negative


Isq_s T_smth FW
p1654 [D]


[6714.1]
[6721.1]
[6790.5]
[6791.6]
[6797.1]


[6721.8]
[6730.1]
[6791.8]







S
IN


A
M


IC
S


G
1


20 C
ontrolU


nits C
U


230P
-2


M
anual de listas (LH


9), 04/2015
, A


5
E


3
3838102 


63
7


3
E


squ
em


a
s d


e
 fu


n
cion


e
s


3.10
R


egulación vectorial


F
igura


3
-8


8
67


14 – R
egu


lad
or Iq y re


gula
dor Id


- 6714 -
Function diagram


87654321
fp_6714_97_01.vsdVector control


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Iq and Id controllers


[6730.1]
[6731.1]
[6792.1]


[6723.1]
[6724.1]


[6723.3]
[6724.1]
[6791.2]


[6710.8]


[6723.5]
[6724.8]
[6791.8]


[6310.1]
[6799.6]


[2526.2] 


Kp_I Tn_I


–


22 yx


Kp_I Tn_I


–


Ia


Ib


VD -


U_max 1


U_soll 1


2


3


+


+


p


K


[6799.6]


Pre-control, de-coupling and
limiting


Symmetrizing


Id current controller


Phase U


Phase V


Phase W


Iq current controller


U_set


U_angle
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Id setpoint (PMSM, p0300 = 2xx)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Field weakening characteristic, flux setpoint (ASM, p0300 = 1)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Field weakening controller, flux controller, Id setpoint  (ASM, p0300 = 1)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Field weakening controller (PMSM, p0300 = 2xx)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Interface to the Power Module (ASM, p0300 = 1)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Interface to the Power Module (PMSM, p0300 = 2xx)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Flux setpoint (RESM, p0300 = 6xx)


r0079 
M_set [Nm]


r0063 
n_act [rpm]


0


+20%


Flux red factor
p1581 [D]


Flux red M trans [%]
r1566 [D]


r1568 
RESM flux channel [%]


[3]


r1568 
RESM flux channel [%]


[0]


0


1


Flux ctrl config
p1401 [D].3


100 %


Flex setp
50.0 ... 200.0 [%]
p1570 [D] (100.0)


0


Flux red factor
p1581 [D] (100)


100 %


30 % 50 %


[6791.1]


M_suppl_accel
p1611 [D]


M_set static
p1610 [D] K


P


r0077 
Iq_set [Arms]


I_inject t_ramp-up
p1601 [D]


I_set T_smooth
p1616 [D]


M


PSI


Ramp-function generator operating


+


+ 0.9 • r0067


MotMod status
r1751


Flux ctrl config
p1401 [D]


Flux ctrl config
p1401 [D].9


r1568 
RESM flux channel [%]


[2]


Flux setpoint


Flux setting value


Torque setting value 
speed controller


[6791.1]


[6040.3]


Current angle
[6792.1]


I_abs calculation


[6792.3]


Dynamic boost, load 
dependent


Setpoint before the filter


Minimum value at low speed


1 = Flux characteristic load-dependent


1 = dynamic flux boost, load dependent


1 = flux boost, low speed


[6710.8]


[6060.8]


.0


Mag Tv scale
p1567 [D] (100)


.10


Open-loop 
speed 


controlled 
operation


Closed-loop 
speed 


controlled 
operation


Open-loop 
speed 


controlled 
operation







S
IN


A
M


IC
S


G
1


20 C
ontrolU


nits C
U


230P
-2


M
anual de listas (LH


9), 04/2015
, A


5
E


3
3838102 


64
5


3
E


squ
em


a
s d


e
 fu


n
cion


e
s


3.10
R


egulación vectorial


F
igura


3
-9


6
67


91 – C
onsigna Id (R


E
S


M
, p030


0 =
 6xx)


- 6791 -
Function diagram


87654321
fp_6791_97_01.vsdVector control


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Id setpoint (RESM, p0300 = 6xx)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Interface to the Power Module (RESM, p0300 = 6xx)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Closed-loop DC quantity control (ASM, p0300=1; PM230/PM240)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Display signals


100 ms


[6730.1]


[6714.8]


[6714.8]


[6799.8]


300 ms100 ms


100 ms


100 ms


100 ms


300 ms


100 ms


300 ms


100 ms


[6730.4]


[6730.4]
[7017.8]


[6730.1]


[6730.4]r0060 
n_set before filt. [rpm]


r0066 
f_outp [Hz]


r0072 
U_output [Vrms]


r0070 
Vdc act val [V]


r0074 
Mod_depth [%]


r0076 
Id_act [Arms]


r0078 
Iq_act [Arms]


n_set smth [rpm]
r0020


r0021 
n_act smooth [rpm]


f_outp smooth [Hz]
r0024


r0025 
U_outp smooth [Vrms]


r0026 
Vdc smooth [V]


r0027 
I_act abs val smth [Arms]


Mod_depth smth [%]
r0028


Id_act smooth [Arms]
r0029


Iq_act smooth [Arms]
r0030


M_act smooth [Nm]
r0031


Disp_val T_smooth
p0045


r0063[1]
n_act [rpm]


300 ms[6730.1] r0087 
Cos phi act 


Cos phi smooth
r0038


[6799.8] 100 ms r0032 
P_actv_act smth [kW]


r0063 
n_act [rpm]


[0]


r0068 
I_act abs val [Arms]


r0080 
M_act [Nm]


r0082 
P_act [kW]


Disp_val T_smooth
p0045


r0068 
I_act abs val [Arms]


3
[6730.4] 
r0072 


U_output [Vrms][6730.1] r0087 
Cos phi act 


r0082 
P_act [kW]


Iq
M[6721.8]


[6730.1]
[6791.8]


r0080 
M_act [Nm]


r0080 
M_act [Nm]


Disp_val T_smooth
p0045


r0082 
P_act [kW]


[0]


r0082 
P_act [kW]


Disp_val T_smooth
p0045


r0063 
n_act [rpm]


[6714.8]


[6799.6]


[6799.6]


n_act rpm smooth [rpm]
r0022


[0]


[1]


[2]


[0]


[0]


[0]


[1]


[1]


[0]


[6730.1]







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 649


3 Esquemas de funciones


3.11 Regulación vectorial, Standard Drive Control (p0096 = 1)


3.11 Regulación vectorial, Standard Drive Control (p0096 = 1)


Esquemas de funciones


6850 – Control por U/f, vista general (p0096 = 1) 650


6851 – Característica U/f y elevación de tensión (p0096 = 1) 651


6853 – Amortiguación de resonancias y compensación del deslizamiento (U/f) (p0096 = 1) 652


6854 – Regulador de Vdc_max y regulador de Vdc_min (p0096 = 1) 653


6855 – Regulación de magnitud (ASM, p0300 = 1, p0096 = 1) 654


6856 – Interfaz con Power Module (p0096 = 1) 655
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3U/f control, overview (p0096 = 1)
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fp_6851_97_52.vsdVector control, Standard Drive Control


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3U/f characteristic and voltage boost (p0096 = 1)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Resonance damping and slip compensation (U/f) (p0096 = 1)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Vdc_max controller and Vdc_min controller (p0096 = 1)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Closed-loop DC quantity control (ASM, p0300=1, p0096 = 1)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Interface to the Power Module (p0096 = 1)
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3 Esquemas de funciones


3.12 Regulación vectorial, Dynamic Drive Control (p0096 = 2)


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2
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3.12 Regulación vectorial, Dynamic Drive Control (p0096 = 2)


Esquemas de funciones


6820 – Regulación de velocidad y formación de los límites de par, vista general (p0096 = 2) 657


6821 – Regulación de intensidad, vista general (p0096 = 2) 658


6822 – Consigna de velocidad, simetrización de control anticipativo, modelo de aceleración (p0096 = 2) 659


6824 – Adaptación del regulador de velocidad con Kp_n-/Tn_n (p0096 = 2) 660


6826 – Consigna de par (p0096 = 2) 661


6827 – Regulador de Vdc_max y regulador de Vdc_min (p0096 = 2) 662


6828 – Límites de intensidad/de potencia/de par (p0096 = 2) 663


6832 – Filtro de consigna de intensidad (p0096 = 2) 664


6833 – Regulador Iq y regulador Id (p0096 = 2) 665


6834 – Consigna de flujo (RESM, p0300 = 6xx, p0096 = 2) 666


6835 – Consigna Id (RESM, p0300 = 6xx, p0096 = 2) 667


6836 – Consigna Id (PMSM, p0300 = 2xx, p0096 = 2) 668


6837 – Característica de debilitamiento de campo, consigna de flujo (ASM, p0300 = 1, p0096 = 2) 669


6838 – Reg. de debilitamiento de campo, regulador de flujo, consigna Id (ASM, p0300 = 1, p0096 = 2) 670


6839 – Regulador de debilitamiento de campo (PMSM, p0300 = 2xx, p0096 = 2) 671


6841 – Interfaz con Power Module (ASM, p0300 = 1, p0096 = 2) 672


6842 – Interfaz con Power Module (PMSM, p0300 = 2xx, p0096 = 2) 673


6843 – Interfaz con Power Module (RESM, p0300 = 6xx, p0096 = 2) 674


6844 – Regulación de magnitud (ASM, p0300 = 1; PM240, p0096 = 2) 675
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Speed control and generation of the torque limits, overview (p0096 = 2)


p1400 p1401 r0056 r1408


r0067
I_Ausg max


n_modell


[6821.1]


[3001.8] 


[6821.1] 


Symmetrizing


Generating the 
torque limits


[6490] Closed-loop speed control configuration 
[6491] Closed-loop flux control configuration 
[2526] Status word closed-loop control 
[2530] Status word closed-loop current control


r0062 
n_set after filter [rpm]


n_C n_act T_s SL
p1452


r1438 
n_ctrl n_set [rpm]


Mot M_mom of inert
p0341


Mot MomInert Ratio
p0342


n_ctrl SL Kp
p1470


n_ctrl SL Tn
p1472


r1518 
M_accel [Nm]


r1508 


M_set bef. M_suppl [Nm]


r0079 
M_set [Nm]


r1538 
M_max upper eff [Nm]


r1539 
M_max lower eff [Nm]


Current limit
p0640


M_max upper
p1520 [D] (0.00)


M_max lower
p1521 [D] (0.00)


a_prectrl scal
p1496


n_set_filt 1 T
p1416


[6822]


[6824]


[6826]


r1170 
n_ctrl setp sum [rpm]


r0063[0..2]
n_act [rpm]


Kp Tn


n_pre-control


[0]


P_max mot
p1530


P_max gen
p1531


Kp adaptation Tn adaptation


–


Speed setpoint, Pre-control balancing, acceleration model (p0096 = 2)


Speed controller with Kp_n/Tn_n 
adaptation (p0096 = 2)


Torque setpoint (p0096 = 2)


[6828] Current/power/torque limits (p0096 = 2)







3
E


sq
ue


m
as de


 fun
cio


ne
s


3.1
2


R
e


g
ula


ció
n vecto


ria
l, D


yn
am


ic D
rive C


on
trol (p


00
9


6 =
 2


)


S
IN


A
M


IC
S


G
120


 C
o


ntrolU
nits C


U
230P


-2


65
8


 
M


anual de listas (LH
9), 04/2


015, A
5E


3383810
2


F
igura


3
-1


07
68


21 – R
egu


lació
n de inten


sidad
, vista gene


ral (p009
6 =


 2)


I_ctrl Kp
p1715


- 6821 -
Function diagram


87654321
fp_6821_97_01.vsdVector control, Dynamic Drive Control


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Current control (p0096 = 2)


Iq
M


–
+


+
–


+
+


–


Iq
M


–


K


P


p1764 p1767+
+


+
+


+
[6820.3]


[6820.8] 


Current setpoint filter


Field weakening 
controller


Field weakening 
characteristic


Current calculation


Field weakening characteristic, Id setpoint Field 
weakening control, flux controller for induction motors 
(p0300 = 1)


n_pre-control


n_model


Iq controller


Id controller


Iq and Id controllers


Transformation


Current 
model


Motor model


Interface to the Power Module (ASM, p0300 = 1)


I_phase actual 
value


V_phase actual 
value


r0079 
M_set [Nm]


U_output max [Vrms]
r0071 r0075 


Id_set [Arms]


r0078 
Iq_act [Arms]


r0076 
Id_act [Arms]


r0072 
U_output [Vrms]


r0070 
Vdc act val [V]


r0074 
Mod_depth [%]


r0066 
f_outp [Hz]


r0077 
Iq_set [Arms]


M_set static
-200.0 ... 200.0 [%]


p1610 [D] (50.0)
M_suppl_accel


0.0 ... 200.0 [%]
p1611 [D] (30.0)


I_ctrl Kp
p1715


I_ctrl Tn
p1717


f_Slip [Hz]
r0065


Flex setp
50.0 ... 200.0 [%]
p1570 [D] (100.0)


V_set


Value range and/or factory setting depend on Power Module.<1>


<1>


U_angle


U_set


Efficiency opt.
0 ... 100 [%]


p1580 [D] (80)


[6832]


[6833]


[6841]


[6837]
[6838]


Only for controlled reluctance motor (p0300 = 6xx)<2>


I_ctrl Tn
p1717
p1722p1720 <2>
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Speed setpoint, Pre-control balancing, acceleration model (p0096 = 2)


0


1


[3050.8]


[3050.8]


[3080.8]


[6841.1]
[6842.1]


[2522.3][6799.1]
r0060 


n_set before filt. [rpm]


r1170 
n_ctrl setp sum [rpm]


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


.11


n_set_filt 1 T
0.00 ... 5000.00 [ms]


p1416 [D] (0.00)


r0062 
n_set after filter [rpm]


n_ctrl config
p1400


1 = Sensorless vector control, speed pre-control active


Pre-control speed


r1084 
n_limit pos eff [rpm]


r1087 
n_limit neg eff [rpm]


0


.15


[6826.1]
0


0


1


[2526.6]


[6824.1]
0


>0


Mot MomInert Ratio
1.000 ... 10000.000


p0342 [M] (1.000)


Mot M_mom of inert
0.000000 ... 100000.000000 [kgm²]


p0341 [M] (0.000000)


a_prectrl scal
0.0 ... 10000.0 [%]


p1496 [D] (0.0)


Acceleration calculation


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


.14


Calculated accelerating torque


r1438 
n_ctrl n_set [rpm]Pre-control balancing


n_C n_act T_s SL
0.00 ... 32000.00 [ms]


p1452 [D] (10.00)


a_prectrl scal
0.0 ... 10000.0 [%]


p1496 [D] (0.0)


Acceleration model
0


1


<1>


n_ctrl config
p1400.20


<1> Only active, if p1496 > 0
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Speed controller with Kp_n/Tn_n adaptation (p0096 = 2)


[6822.8] [6826.1]


Kp_n_basic 


Tn_n_basic Tn_n_adapt


1 01 0


Kp_n_adapt


[6490.6]


Hold Set
Set 
Val


[2522.7]


[2522.3]


[2522.3]


Kp


<1>


Tn


Kp


Kp


[6828.8]


[6828.8]


[2522.3]


<1>


[6490.6]


n_ctrl config
p1400.5


1 = Kp/Tn adaptation active


n_ctrl config
p1400


1 = Automatic Kp/Tn adaptation active


Dynamic reduction, field 
weakening


r0064 
n_ctrl system dev [rpm]


r1438 
n_ctrl n_set [rpm]


r1445 
n_act smooth [rpm]


r0063 
n_act [rpm]


n_C n_act T_s SL
0.00 ... 32000.00 [ms]


p1452 [D] (10.00)


r1538 
M_max upper eff [Nm]


r1539 
M_max lower eff [Nm]


Enable speed controller


from sequence control S4: Operation


.7


For p1472 = 0.0 s or 100.0 s, the I component is 
disabled (integral action time = infinite).


1 = Torque limit reached


Integrator control


Speed controller


To Kp/Tn adaptation


n_ctrl SL Kp
0.000 ... 999999.000


p1470 [D] (0.300)


n_ctr Tn eff [ms]
r1469


M_set from speed controller


1 = Speed controller active


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


.5


1 = Speed controller, I component set


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


.6


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


.3


r1482 
n_ctrl I-M_outp [Nm]


r1468 
n_ctr Kp eff 


n_ctrl SL Tn
0.0 ... 100000.0 [ms]


p1472 [D] (20.0)


Torque setting value, speed controller


[6824.1] 


1 = Speed controller, I component held


–
+


Tn


++


[6824.8]


[6824.8]


Kp


n


nn


Tn


n


Kp_n_basic 


Tn_n_basic 


<2>


<2>


r0063 
n_act [rpm]


n_ctr Kp n up scal
0.0 ... 200000.0 [%]


p1461 [D] (100.0)


n_ctr Tn n up scal
0.0 ... 200000.0 [%]


p1463 [D] (100.0)


n_ctrl n upper
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p1465 [D] (210000.00)
n_ctrl n lower


0.00 ... 210000.00 [rpm]
p1464 [D] (0.00)


[0]


Kp


Tn


Kp


If the lower transition point exceeds the upper transition 
point, the Kp-adaptation also changes over.


<2>


[6834.8]
[6836.8]


.0
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Torque setpoint (p0096 = 2)


[6828.8]


[6834.1]
[6832.1]


[2522.3]


[2522.3]


[6828.8]


[2522.3]
[2522.3]


[2522.3]


[6837.1]


<1><1> <2><2>


[6822.8]


1


[2526.2]


<3>


Calculated accelerating torque


r1538 
M_max upper eff [Nm]


r1539 
M_max lower eff [Nm]


The signal is only effective after magnetization has been completed (r0056.4 = 1).
No pre-control if the Vdc controller is active [6220.8].
Acceleration control is inhibited for p1517 = 100 ms.


r1518 
M_accel [Nm]


M_accel T_smooth
0.00 ... 100.00 [ms]


p1517 [D] (4.00)


r1518 
M_accel [Nm]


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


r1508 
M_set bef. M_suppl [Nm]


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


r0079 
M_set [Nm]


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


Torque limiting


<4>


M_set is also influenced by the speed limit controller.


ZSW n_ctrl


r1407
r1407


[6824.8]
M_set from the speed controller


.9


.8


.7


.13


[1][0]


.9


.15


.8


+


+


<1>
<2>
<3>
<4>


[2522.3]
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Vdc_max controller and Vdc_min controller (p0096 = 2)


0


11,3


0,2


0


1


0


Iq_max


[6832.1]


Iq_min


[6832.1]


[6832.1]


1


0


0
2,3


0,1


[2526.2]


[2526.2]


0


0


0


0


Calculate on_level


r0070 
Vdc act val [V]


Vdc_max on_level [V]
r1242


V_connect
1 ... 63000 [V]


p0210 (400)


Vdc_min on_level [V]
r1246


r0070 
Vdc act val [V]


r1258 
Vdc_ctrl output [Arms]


Operating point 
selection


Vdc controller active


r0056
r0056


.14


r0056
r0056


Calculate on_level


Vdc_max (Vector control)


Vdc_min (Vector control)


–
+


–


+
.15


Vdc_max SenseOnLev
p1254


Vdc_ctrl t_rate
p1252 [D]


Vdc_ctrl Kp
p1250 [D]


Vdc_ctrl Tn
p1251 [D]


Vdc_ctrl t_rate
p1252 [D]


Vdc_ctrl Kp
p1250 [D]


Vdc_ctrl Tn
p1251 [D]


Vdc_max dyn_factor
p1243 [D]


Vdc_min dyn_factor
p1247 [D]


Vdc ctr config vec
p1240 [D]


Vdc_min on_level
p1245 [D]


1 = Vdc_max controller active


1 = Vdc_min controller active
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Current/power/torque limits (p0096 = 2)


<3>


Iq
M


22 yx


-1


Min


Max Min


Min


Min


Max


+


–


[6835.8]
[6836.8]
[6841.1]


[6832.1]


[3050.8][6837.1], [6839.1]


x


y


<4>


<3>


Max
[6832.1]


[3050.8]


n


Iq


Current limiting


I_max reduction


I_max PM


Power limiting


Iq stall 
calculation


Intervention by the Vdc controller.
Intervention when the speed limit is exceeded + 2 % n_rated.


Speed limiting
Kp from speed controller [6824.5]


Tn from speed controller [6824.6]


Speed limiting 
controller


U_output max [Vrms]
r0071


Mot L_leak total [mH]
r0377 [M]


Iq_max total [Arms]
r1533


P_max gen
-100000.00 ... -0.01 [kW]


p1531 [D] (-0.01)


P_max mot
0.00 ... 100000.00 [kW]


p1530 [D] (0.00)


r1538 
M_max upper eff [Nm]


r1539 
M_max lower eff [Nm]


Isq_max [Arms]
r1536


r1084 
n_limit pos eff [rpm]


r1087 


n_limit neg eff [rpm]


r0067 
I_outp max [Arms]


r0063 
n_act [rpm]


[0]


r1548 
Isq_max stall [Arms]


[0]


r1548 
Isq_max stall [Arms]


[1]
Lower limit


Upper limit


Sign
+ or -


r1407.17
[2522.3]


1 = Speed limiting control 
active


[6835.3]
[6838.3]
[6839.4]


[8016.8]


[6841.4]
[6842.4]
[6843.4]


Id_setp total [Arms]
r1624


[6835.8]
[6836.8]
[6838.8]


Current limit
p0640 [D]


–
+


+


+


+


+


[6824.4], [6826.1]


[6824.4], [6826.1]


Isq_min [Arms]
r1537


<3>
<4>


M


n
43


M


n
2 1 <1>


Upper torque limit


Lower torque limit <2>
!


!
M_max upper [Nm]


p1520 [D] (0.00)


M_max lower [Nm]
p1521 [D] (0.00)


<1> ! Danger: Negative values at <1>
positive values at <2>


represent a minimum torque for the other torque direction and can cause the motor to accelerate uncontrollably.
<2>
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Current setpoint filter (p0096 = 2)


Iq
M


Iq_max 


Iq_min


[6826.8]


[6828.8]


[6827.8]


[6827.8]


[2526.7]
[6827.8]


[6828.8] 0


1


0


1


[2526.7]
[6827.8]


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


.14


Isq_max [Arms]
r1536


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


Isq_min [Arms]
r1537


r0079 
M_set [Nm]


r0077 
Iq_set [Arms]Interpolator and 


smoothing for
voltage limits


0


1


1


0


[2526.7]


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


.15


.7
1 = Vdc_max controller active


1 = Vdc_min controller active


1 = Frequency, negative


[6835.8]
[6836.8]
[6841.1]


[6833.1]
[6835.6]
[6836.1]
[6842.3]
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Flux setpoint (RESM, p0300 = 6xx, p0096 = 2)


Kp_I Tn_I


–


22 yx


Kp_I Tn_I


–


Ia


Ib


VD -


U_max 1


U_soll 1


2


3


[6841.1]
[6842.1]
[6843.1]


[6835.3]
[6838.1]
[6839.1]
[6835.3]
[6838.3]
[6839.3]


[6832.8]


[6835.8]
[6838.5]
[6839.8]


+


+


[6835.8]
[6836.8]
[6838.8]


[6841.4]
[6842.4]
[6843.4]


[6799.6]


p


K


[6799.6]


[2526.2] 


Pre-control, de-coupling and
limiting


Symmetrizing


Id current controller


Phase U


Phase V


Phase W


Iq current controller


U_set


U_angle


Coordinate converter


r1598 
Flux setp total [%]


Mot L_leak total [mH]
r0377 [M]


Isq_ctr_prectrScal
0.0 ... 200.0 [%]
p1703 [D] (60.0)


ZSW I_ctrl


r1408
r1408


.1


r0075 
Id_set [Arms]


r0077 
Iq_set [Arms]


I_ctrl Tn
0.00 ... 1000.00 [ms]
p1717 [D] (2.00)


r0076 
Id_act [Arms]


r0078 
Iq_act [Arms]


ZSW I_ctrl


r1408
r1408


.3


ZSW cl-loop ctrl


r0056
r0056


.9


r0068 
I_act abs val [Arms]


Symmetrizing


[0]


r1733[0..1]
Quad U set [Vrms]


r1732[0..1]
Direct U set [Vrms]


[6799.1]
[8020.1]


[2530.2] 


I_ctrl Kp
0.000 ... 100000.000


p1715 [D] (0.000)


Id_setp total [Arms]
r1624


+


+


+


+


Id_ctrl Kp
0.000 ... 100000.000


p1720 [D] (0.000)


I_ctrl Kp
0.000 ... 100000.000


p1715 [D] (0.000)
I_ctrl d-axis Tn
0.00 ... 1000.00 [ms]
p1722 [D] (2.00)


I_ctrl Tn
0.00 ... 1000.00 [ms]
p1717 [D] (2.00)


<1>


<1> Only for controlled reluctance motor (p0300 = 6xx)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Closed-loop DC quantity control (ASM, p0300=1; PM240, p0096 = 2)
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Brake control
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DC link voltage


Power ModuleControl Unit
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DC quantity control
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f_Slip [Hz]
r0065


U_angle
[6833.8]


Rect_ctrl config
p3855 [D]


Modulator mode
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Modulat depth max
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I_ctrl Kp
p1715 [D]


I_ctrl Tn
p1717 [D]


DC_ctrl Kp
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DC_ctrl Tn
p3858 [D]


DC_ctrl ZSW
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I_phase act val [A]


DC_ctrl ZSW
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r3859


.15


Absolute value


Angle


.0
1 = Compound 
braking active


[0..2]


A07353:
Drive: DC quantity control 
deactivated


Only active, if:
r0204.15 = 0
p1802 = 0,2
p1803 >= 103%


[6841.1]


[6841.4]


[6841.4]







3 Esquemas de funciones


3.13 Funciones tecnológicas


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


676 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


3.13 Funciones tecnológicas


Esquemas de funciones


7017 – Frenado por corriente continua (p0300 = 1) 677


7030 – Regulador tecnológico libre 0, 1, 2 678


7032 – Regulación multizona 679


7033 – Servicio de emergencia (ESM, Essential Service Mode) 680


7035 – Bypass 681


7036 – Regulación en cascada 682


7038 – Modo de hibernación 683
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3DC brake (ASM, p0300 = 1)
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[6714]


Kp Tn


p0347


p1234


p1233
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<1> <2>
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p1231 = 5 (OFF1/OFF3)


Pulse suppression


Pulse suppression


n_act
n_set


|I_set|


n_act


n_set


Braking response


|I_set|


The DC braking current is determined during automatic calculation (p0340 = 1).
The de-magnetization time is determined during automatic calculation (p0340 = 1, 3).


To pulse inhibit
To sequence control


From I²t control [8019]


|I_set|


Current actual values


The parameters of the 
I_max current controller are also used.


To display signals [6799]


(0)


DCBRK Akt
p1230 [C]


DCBRK config
0 ... 14


p1231 [M] (0)


DCBRK I_brake
0.00 ... 10000.00 [Arms]


p1232 [M] (0.00)


DCBRK time
0.0 ... 3600.0 [s]
p1233 [M] (1.0)


DCBRK n_start
0.00 ... 210000.00 [rpm]
p1234 [M] (210000.00)


DCBRK ZSW


r1239
r1239


.10


DCBRK ZSW


r1239
r1239


.8


I_max_U_ctrl Kp
0.000 ... 100000.000


p1345 [D] (0.000)


I_max_U_ctrl Tn
0.000 ... 50.000 [s]
p1346 [D] (0.030)


r0072 
U_output [Vrms]


r0068[0..1]
I_act abs val [Arms]


I_ctrl Kp
0.000 ... 100000.000


p1715 [D] (0.000)


I_ctrl Tn
0.00 ... 1000.00 [ms]
p1717 [D] (2.00)


Mot t_de-excitat
0.000 ... 20.000 [s]
p0347 [M] (0.000)


14


To pulse inhibit
To sequence control


To pulse inhibit
To sequence control


p1233


p1232


p0347


t


t


Pulse suppressionn_act
n_set


|I_set|


|I_act|


DC brake fault response


p1231 = 4 (control command)


DC braking when starting speed for DC braking (p1234) is fallen below.


DCBRK ZSW


r1239
r1239


DCBRK ZSW


r1239
r1239


DCBRK ZSW


r1239
r1239


<3>


p1234


–


1 = DC braking active


1 = DC braking ready


[2511.1]


|I_act|


|I_act|
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Free Technology controller 0, 1, 2


d
dt


Ftec0 D comp T
0.000 ... 60.000 [s]


p11074 (0.000)


Ftec0 act v T
0.00 ... 60.00 [s]


p11065 (0.00)


Ftec0 act v s_s


(0)
p11064


x


y


Ftec0 act v up lim
-200.00 ... 200.00 [%]


p11067 (100.00)


Ftec0 act v inv
0 ... 1


p11071 (0)


r11072 
Ftec0 act v af lim [%]


-1


Ftec0 stat_word


r11049
r11049


Ftec0 stat_word


r11049
r11049


r11094 


Ftec0 out_sig 
[%]


Ftec0 setp s_s


(0)
p11053


Ftec0 setp t_r-up
0.00 ... 650.00 [s]


p11057 (1.00)


Ftec0 setp t_r-dn
0.00 ... 650.00 [s]


p11058 (1.00)


r11073 
Ftec0 sys dev [%]


(0)


Ftec0 enab
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Ftec0 lim max s_s


(11091[0])
p11097


Ftec0 lim min s_s


(11092[0])
p11098


Ftec0 lim r-u/r-dn
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p11093 (1.00)


Ftec0 lim max
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p11091 (100.00)


Ftec0 lim min
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p11092 (0.00)


Ftec0 lim offs


(0)
p11099


1


Ftec0 stat_word


r11049
r11049


<1>


The P, I and D components can be disabled by entering a zero.


Ftec0 Tn
0.000 ... 10000.000 [s]


p11085 (30.000)


Ftec0 Kp
0.000 ... 1000.000
p11080 (1.000)


r11060 


Ftec0 setp aft 
RFG [%]


Free Technology Controller


F07436


0 :
Free Technology Controller
Free Technology Controller


Ftec0 act v lo lim
-200.00 ... 200.00 [%]


p11068 (-100.00)


p11000 to p11099 (pictured in this FP)
p11100 to p11199
p11200 to p11299


<2>


<2>


Free Technology Controller 1: F07437
Free Technology Controller 2: F07438


<1>


1 :
2 :


+
+


+
+


.11


.10


.0


–


–


p11028[2] (256 ms)


<2> <2>
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1
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0
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Ftec0 sys_dev inv
0 ... 1


p11063 (0)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Multi Zone Control
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Essential Service Mode (ESM)


F03505 caused by wire breakage in 
signal source of p2264


10 sr1078 
Total setpoint eff [rpm]


0


1


ESM setp_src alt
0 ... 2


p3882 (0)


0


1


2


Tec_ctrl status


r2349
r2349


.8
r2349.9


0


1
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1


r0755 
CU AI value in % [%]


[0]
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1


r2050 
PZD recv word 
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4


3
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1


ESM setp_src
0 ... 7


p3881 (0)


-1
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known 


setpoint F03505 caused by wire breakage in AI 0


[3040.6]100 %
xx 21


x
x1


x2


p2000
4000 hex


[2468.4]


[2252.5]


[3040.5]
[7958.3]


[2252.8]


[3010.5]
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[3050.5]


[3030.6]


(0)


ESM act s s
p3880


(0)


ESM rot dir s s
p3883


Speed setpoint 
in Extended 
Service Mode


0


1-1


0


1-1


0


1-1


0


1-1


r3889.0
1 = Extended service mode (ESM) activated


r3889.1
1 = Direction of rotation inverted


r3889.2
1 = Setpoint signal lost


r3889.6


r3889.3


1 = Technology controller 
actual value lost (p2264)


1 = Technology controller during 
essential service mode active


1 = Setpoint failure
r2043.0


&


&


& &


1
&


1
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7


6


n_set_fixed 15
p1015 [D] (0.000)


n_set_fixed 15
p1015 [D] (0.000)


n_max
p1082


n_ref f_ref
p2000


(1)


OFF2 S_src 1
p0844 [C]


(1)


OFF2 S_src 2
p0845 [C]


(722.0)


ON / OFF (OFF1)
p0840 [C]r3889.9


1 = Response OFF1/OFF2 activated


1 = ON/OFF1
r0898.0


r0898.1
1 = OC/OFF2


>4
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Bypass


SINAMICS
G120


CU230P-2


Interlock against 
simultaneous closing


Bypass 
contactors


Line


Relay outputs (digital outputs (DO))


Bypass config
0 ... 3


p1260 (0)


Chngov_src config
- ... -


p1267 (0000 bin)


Bypass 
configuration Bypass STW / ZSW


r1261
r1261


...


(0)


Bypass command
p1266


Bypass STW / ZSW


r1261
r1261


(1261.0)


Bypass FS
p1269


Bypass STW / ZSW


r1261
r1261


(1261.0)


Bypass FS
p1269


Switch t_monit
0 ... 5000 [ms]


p1274 (1000)


Inverter
operation


Switchover
phase


Line
operation


Switchover
phase


Inverter
operation


Power up
Flying
restart


Rated motor speed


Actual speed from inverter


K1 K2


Signal for contactor 
K1:


Inverter operation


Signal for contactor 
K2:


Line operation


Feedback signal from K1:
Inverter operation


Feedback signal from K2:
Line operation


Monitoring time for K1:
Inverter operation


.1


Switch t_monit
0 ... 5000 [ms]


p1274 (1000)
Monitoring time for K2:


Line operation


p1274[0] 


Example: Activation via a control signal (p1267.0 = 1)
Switch t_monit
0 ... 5000 [ms]


p1274 (1000)


...


.0


.1


[0]


[1]


p1274[1] 
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t


t


t


t


t


t


t


p1264


p1263


p1263 + 
p1274[1]


p1262 + 
p1274[0]
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p1274[1]p1274[1]







3
E


sq
ue


m
as de


 fun
cio


ne
s


3.1
3


F
un


cio
n


es te
cn


oló
gicas


S
IN


A
M


IC
S


G
120


 C
o


ntrolU
nits C


U
230P


-2


68
2


 
M


anual de listas (LH
9), 04/2


015, A
5E


3383810
2


F
igura


3
-1


30
70


36 – R
egu


lació
n en cascada


- 7036 -
Function diagram


87654321
fp_7036_97_01.vsdTechnology functions


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Staging


n
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p2385


t
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Example for 
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Line


SINAMICS
G120


CU230P-2
Motor Starters
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To 
technology controller 


input of inverterRelay outputs 
(digital outputs)
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Variable speed motor


n
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p1080
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t
p2373
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0
1
0
1
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tx
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p2376


PID


n_act


n_actCondition for 
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a


b


c


p2384


Condition for 
destaging:


p2376


p2386


a
b
c


n_act


a


b c


100
2378p1082p ⋅


100
2378p1082p ⋅


n_act


Csc_ctrl enab
0 ... 1


p2370 [D] (0)


CscCtr t_hld n_out
0.000 ... 999.000 [s]


p2387 (0.000)


Configuration


...


Csc_ctrl ZSW


r2379
r2379
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Hibernation


%


ty


Hib mode t_delay
0 ... 3599 [s]


p2391 [D] (120)


Hib mode t_boost
0 ... 3599 [s]
p2394 [D] (0)


f


t


t
PID


0


Hib ZSW


r2399
r2399


Technology system deviation


<6>


Setting p2200 = 1, p2251 = 0, p2398 = 1, p2394 > 0
(Hibernation with boost using the technology setpoint as the main setpoint)


<5>


<4>


<2>


<1>


<3>


<1>
Technology setpoint as main setpoint<2>
Hibernation boost speed p2395<3>
Hibernation restart speed = (p1080 + p2390) • 1.05<4>
Hibernation starting speed = p1080 + p2390<5>
Hibernation boost time period p2394 = 0 --> no boost<6>


Hibernation active


Technology setpoint


Hibernation restart value with technology controller p2392


Hib mode t_delay
0 ... 3599 [s]
p2391 [D] (120)


Hib t_off max
0 ... 863999 [s]


p2396 [D] (0)


Setting p2200 = 0, p2251 = 0,1, p2398 = 1, p2394 = 0
(Hibernation without boost using an external setpoint)


Hibernation restart speed = p1080+p2390+p2393<4>
Hibernation starting speed = p1080 + p2390<5>


Hibernation active


r2397[0..1]
Hib n_outp act [rpm]


Hib ZSW


r2399
r2399


r2397[0..1]
Hib n_outp act [rpm]


Hib t_off max
0 ... 863999 [s]
p2396 [D] (0)


ty =
(p1080 + p2390) • 1.05


p1082
• p1120


tx =
p2395
p1082


• p1121


Hib mode op_type
0 ... 1


p2398 (0)


Hib start w/ tec
0.000 ... 200.000 [%]


p2392 (0.000)


Hib start w/o tec
0.000 ... 21000.000 [rpm]


p2393 [D] (0.000)


Hib mode n_boost
0.000 ... 21000.000 [rpm]


p2395 [D] (0.000)


n_min
0.000 ... 19500.000 [rpm]


p1080 [D] (0.000)


tx


tx =
p1080
p1082


• p1121


Hib mode op_type
0 ... 1


p2398 (0)


t


t


External setpoint


Speed setpoint


Inverter output 
frequency


En_savResNoTec_ctr
0.000 ... 21000.000 [1/min]


p2393 [D] (0.000)


En_sav n_start
0.000 ... 21000.000 [1/min]


p2390 [D] (0.000)
n_min


0.000 ... 19500.000 [1/min]
p1080 [D] (0.000)


%


f


0


<5>


<4>


tytx


ty =
(p1080 + p2390 + 2393)


p1082
• p1120







3 Esquemas de funciones


3.14 Bloques de función libres


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


684 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


3.14 Bloques de función libres


Esquemas de funciones


7200 – Intervalos de muestreo de los grupos de ejecución 685


7210 – AND 0 ... 3 686


7212 – OR 0 ... 3 687


7214 – XOR 0 ... 3 688


7216 – NOT 0 ... 5 689


7220 – ADD 0 ... 2, SUB 0 ... 1 690


7222 – MUL 0 ... 1, DIV 0 ... 1 691


7224 – AVA 0 ... 1 692


7225 – NCM 0 ... 1 693


7226 – PLI 0 ... 1 694


7230 – MFP 0 ... 3, PCL 0 ... 1 695


7232 – PDE 0 ... 3 696


7233 – PDF 0 ... 3 697


7234 – PST 0 ... 1 698


7240 – RSR 0 ... 2, DFR 0 ... 2 699


7250 – BSW 0 ... 1, NSW 0 ... 1 700


7260 – LIM 0 ... 1 701


7262 – PT1 0 ... 1 702


7264 – INT 0, DIF 0 703


7270 – LVM 0 ... 1 704
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87654321
fp_7200_97_51.vsdFree Function Blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Sampling times of the runtime groups


Run-time group


1


r20001[1] = 8 ms RTG sampling time [ms]
r20001[0..9]


2


r20001[2] = 16 ms


3


r20001[3] = 32 ms


4


r20001[4] = 64 ms


5


r20001[5] = 128 ms


6


r20001[6] = 256 ms


Logic function blocks
AND, OR, XOR, NOT


Arithmetic function blocks
ADD, SUB, MUL, DIV, AVA, NCM, PLI


X


-


X


-


X


-


X


-


X


X


X


X


Time function blocks
MFP, PCL, PDE, PDF, PST


Memory function blocks
RSR, DSR


-


X


-


X


-


X


-


X


X


X


X


X


Switch function block
NSW


Switch function block
BSW


-


X


-


X


-


X


-


X


X


X


X


X


Control function blocks
LIM, PT1, INT, DIF


Complex function blocks
LVM


-


-


-


-


-


-


-


-


X


X


X


X







3
E


sq
ue


m
as de


 fun
cio


ne
s


3.1
4


B
lo


qu
e


s d
e fu


nción
 lib


re
s


S
IN


A
M


IC
S


G
120


 C
o


ntrolU
nits C


U
230P


-2


68
6


 
M


anual de listas (LH
9), 04/2


015, A
5E


3383810
2


F
igura


3
-1


33
72


10 – A
N


D
 0


...3


- 7210 -
Function diagram
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fp_7210_97_51.vsdFree function blocks - Logic function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3AND 0 … 3


AND 1


AND 0


AND 3


AND 2


I0
I1
I2
I3


Q
[0]


AND 0 inputs
p20030


[1]
[2]
[3]


AND 0 output Q
r20031


AND 0 RTG
1 ... 9999


p20032 (9999)


AND 0 RunSeq
0 ... 32000


p20033 (10)


I0
I1
I2
I3


Q
[0]


AND 2 inputs
p20038


[1]
[2]
[3]


AND 2 output Q
r20039


AND 2 RTG
1 ... 9999


p20040 (9999)


AND 2 RunSeq
0 ... 32000


p20041 (30)


I0
I1
I2
I3


Q
[0]


AND 1 inputs
p20034


[1]
[2]
[3]


AND 1 output Q
r20035


AND 1 RTG
1 ... 9999


p20036 (9999)


AND 1 RunSeq
0 ... 32000


p20037 (20)


I0
I1
I2
I3


Q
[0]


AND 3 inputs
p20042


[1]
[2]
[3]


AND 3 output Q
r20043


AND 3 RTG
1 ... 9999


p20044 (9999)


AND 3 RunSeq
0 ... 32000


p20045 (40)


AND (AND function blocks)
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fp_7212_97_51.vsdFree function blocks - Logic function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3OR 0 … 3


OR 1


OR 0


OR 3


OR 2


I0
I1
I2
I3


Q
[0]


OR 0 inputs
p20046


[1]
[2]
[3]


OR 0 output Q
r20047


OR 0 RTG
1 ... 9999


p20048 (9999)


OR 0 RunSeq
0 ... 32000


p20049 (60)


I0
I1
I2
I3


Q
[0]


OR 2 inputs
p20054


[1]
[2]
[3]


OR 2 output Q
r20055


OR 2 RTG
1 ... 9999


p20056 (9999)


OR 2 RunSeq
0 ... 32000


p20057 (80)


I0
I1
I2
I3


Q
[0]


OR 1 inputs
p20050


[1]
[2]
[3]


OR 1 output Q
r20051


OR 1 RTG
1 ... 9999


p20052 (9999)


OR 1 RunSeq
0 ... 32000


p20053 (70)


I0
I1
I2
I3


Q
[0]


OR 3 inputs
p20058


[1]
[2]
[3]


OR 3 output Q
r20059


OR 3 RTG
1 ... 9999


p20060 (9999)


OR 3 RunSeq
0 ... 32000


p20061 (90)


OR (OR function blocks)
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fp_7214_97_51.vsdFree function blocks - Logic function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3XOR 0 … 3


XOR 1


XOR 0


XOR 3


XOR 2


I0
I1
I2
I3


Q
[0]


XOR 0 inputs
p20062


[1]
[2]
[3]


XOR 0 output Q
r20063


XOR 0 RTG
1 ... 9999


p20064 (9999)


XOR 0 RunSeq
0 ... 32000


p20065 (110)


I0
I1
I2
I3


Q
[0]


XOR 2 inputs
p20070


[1]
[2]
[3]


XOR 2 output Q
r20071


XOR 2 RTG
1 ... 9999


p20072 (9999)


XOR 2 RunSeq
0 ... 32000


p20073 (130)


I0
I1
I2
I3


Q
[0]


XOR 3 inputs
p20074


[1]
[2]
[3]


XOR 3 output Q
r20075


XOR 3 RTG
1 ... 9999


p20076 (9999)


XOR 3 RunSeq
0 ... 32000


p20077 (140)


I0
I1
I2
I3


Q
[0]


XOR 1 inputs
p20066


[1]
[2]
[3]


XOR 1 output Q
r20067


XOR 1 RTG
1 ... 9999


p20068 (9999)


XOR 1 RunSeq
0 ... 32000


p20069 (120)


XOR (XOR function blocks)
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87654321
fp_7216_97_51.vsdFree function blocks - Logic function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3NOT 0 … 5


NOT 1


NOT 0


NOT 4


NOT 3


I Q1
NOT 0 inv output


r20079


NOT 0 RTG
1 ... 9999


p20080 (9999)


NOT 0 RunSeq
0 ... 32000


p20081 (160)


(0)


NOT 0 input I
p20078


I Q1
NOT 3 inv output


r20091


NOT 3 RTG
1 ... 9999


p20092 (9999)


NOT 3 RunSeq
0 ... 32000


p20093 (190)


(0)


NOT 3 input I
p20090


I Q1
NOT 1 inv output


r20083


NOT 1 RTG
1 ... 9999


p20084 (9999)


NOT 1 RunSeq
0 ... 32000


p20085 (170)


(0)


NOT 1 input I
p20082


I Q1
NOT 4 inv output


r20301


NOT 4 RTG
1 ... 9999


p20302 (9999)


NOT 4 RunSeq
0 ... 32000


p20303 (770)


(0)


NOT 4 input I
p20300


NOT 2 NOT 5


I Q1
NOT 2 inv output


r20087


NOT 2 RTG
1 ... 9999


p20088 (9999)


NOT 2 RunSeq
0 ... 32000


p20089 (180)


(0)


NOT 2 input I
p20086


I Q1
NOT 5 inv output


r20305


NOT 5 RTG
1 ... 9999


p20306 (9999)


NOT 5 RunSeq
0 ... 32000


p20307 (780)


(0)


NOT 5 input I
p20304


NOT (inverter)
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fp_7220_97_51.vsdFree function blocks - Arithmetic function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3ADD 0 … 2, SUB 0 … 1


ADD 0


SUB 0


SUB 1


X1
X0


Y


ADD 0 RTG
5 ... 9999


p20096 (9999)


ADD 0 RunSeq
0 ... 32000


p20097 (210)


r20095 
ADD 0 output Y 


ADD 0 inputs


[0]
p20094


[1]
[2]
[3]


X2
X3


X2
X1 Y


SUB 0 RTG
5 ... 9999


p20104 (9999)


SUB 0 RunSeq
0 ... 32000


p20105 (240)


r20103 
SUB 0 difference Y 


X1 - X2


SUB 0 inputs


[0]
p20102


[1]


X1
X0


Y


ADD 1 RTG
5 ... 9999


p20100 (9999)


ADD 1 RunSeq
0 ... 32000


p20101 (220)


r20099 
ADD 1 output Y 


ADD 1 inputs


[0]
p20098


[1]
[2]
[3]


X2
X3


X2
X1 Y


SUB 1 RTG
5 ... 9999


p20108 (9999)


SUB 1 RunSeq
0 ... 32000


p20109 (250)


r20107 
SUB 1 difference Y 


SUB 1 inputs


[0]
p20106


[1]


ADD 1


X1
X0


Y


ADD 2 RTG
5 ... 9999


p20310 (9999)


ADD 2 RunSeq
0 ... 32000


p20311 (800)


r20309 
ADD 2 output Y 


ADD 2 inputs


[0]
p20308


[1]
[2]
[3]


X2
X3


ADD 2


+


+


+


X1 - X2


ADD (adder) SUB (subtracter)
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87654321
fp_7222_97_51.vsdFree function blocks - Arithmetic function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3MUL 0 … 1, DIV 0 … 1


MUL 0


MUL 1


DIV 0


DIV 1


X1
X0


Y


MUL 0 RTG
5 ... 9999


p20112 (9999)


MUL 0 RunSeq
0 ... 32000


p20113 (270)


r20111 
MUL 0 product Y 


MUL 0 inputs


[0]
p20110


[1]
[2]
[3]


X2
X3


DIV 0 RTG
5 ... 9999


p20121 (9999)


DIV 0 RunSeq
0 ... 32000


p20122 (300)


r20119 
DIV 0 quotient DIV 0 inputs


[0]
p20118


[1]


[0]
[1]
[2]


DIV 0 divisor=0 QF


r20120


Quotient
Multiple integer quotient
Division remainder


X1
X0


Y


MUL 1 RTG
5 ... 9999


p20116 (9999)


MUL 1 RunSeq
0 ... 32000


p20117 (280)


r20115 
MUL 1 product Y 


MUL 1 inputs


[0]
p20114


[1]
[2]
[3]


X2
X3


DIV 1 RTG
5 ... 9999


p20126 (9999)


DIV 1 RunSeq
0 ... 32000


p20127 (310)


r20124 
DIV 1 quotient DIV 1 inputs


[0]
p20123


[1]


DIV 1 divisor=0 QF


r20125


Quotient
Multiple integer quotient
Division remainder


x


x


DIV 0
DIV 0
DIV 0


X2
X1


X1 / X2
YIN
Y


MOD


QF


X2
X1


X1 / X2
YIN
Y


MOD


QF


[0]
[1]
[2] DIV 0


DIV 0
DIV 0


MUL (multiplier) DIV (divider)
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87654321
fp_7224_97_51.vsdFree function blocks - Arithmetic function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3AVA 0 … 1


AVA 0


X


Y


SN


AVA 1


AVA 0 RTG
5 ... 9999


p20131 (9999)


AVA 0 RunSeq
0 ... 32000


p20132 (340)


r20129 
AVA 0 output Y 


AVA 0 input neg SN
r20130


AVA 0 input X


(0)
p20128


AVA 1 RTG
5 ... 9999


p20136 (9999)


AVA 1 RunSeq
0 ... 32000


p20137 (350)


r20134 
AVA 1 output Y 


AVA 1 input neg SN
r20135


AVA 1 input X


(0)
p20133


X


Y


SN


AVA (absolute value generator)
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87654321
fp_7225_97_51.vsdFree function blocks - Arithmetic function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3NCM 0 … 1


NCM 0


NCM 1


NCM 0 output QLr20315


NCM 0 RTG
5 ... 9999


p20316 (9999)


NCM 0 RunSeq
0 ... 32000


p20317 (820)


NCM 0 output QUr20313>
=
<


NCM 0 output QEr20314


NCM 0 inputs


[0]
p20312


[1]


NCM 1 output QLr20321


NCM 1 RunSeq
0 ... 32000


p20323 (830)


NCM 1 output QUr20319


NCM 1 output QEr20320


NCM 1 inputs


[0]
p20318


[1]


X1


X2


QU


QE


QL


X1 > X2


X1 = X2


X1 < X2


NCM 0 RTG
5 ... 9999


p20316 (9999)


>
=
<


X1


X2


QU


QE


QL


X1 > X2


X1 = X2


X1 < X2


NCM (numeric comparator)
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87654321
fp_7226_97_51.vsdFree function blocks - Arithmetic function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3PLI 0 … 1


PLI 0


PLI 1


r20379 
PLI 1 output Y 


PLI 1 RTG
5 ... 9999


p20382 (9999)


PLI 1 RunSeq
0 ... 32000


p20383 (990)


PLI 1 X-coordinate
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20380 (0.0000)


PLI 1 Y-coordinate
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20381 (0.0000)


PLI 1 input X


(0)
p20378


Yn


Xn


A18/B18


A19/B19


A1/B1


A0/B0


X


Y


r20373 
PLI 0 output Y 


PLI 0 RTG
5 ... 9999


p20376 (9999)


PLI 0 RunSeq
0 ... 32000


p20377 (980)


PLI 0 X-coordinate
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20374 (0.0000)


PLI 0 Y-coordinate
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20375 (0.0000)


PLI 0 input X


(0)
p20372


Yn


Xn


A18/B18


A19/B19


A1/B1
A0/B0


X


Y


X Y


X Y


Breakpoint 0 (A0/B0 = p20374[0]/p20375[0]) ... Breakpoint 19 (A19/B19 = p20374[19]/p20375[19])


Breakpoint 0 (A0/B0 = p20380[0]/p20381[0]) ... Breakpoint 19 (A19/B19 = p20380[19]/p20381[19])


Note:
This function block randomly adapts output variable Y to input variable X by means of up to 20 breakpoints in 4 
quadrants.
Interpolation is carried out linearly between the breakpoints. Outlying the area A0 to A19, the characteristic curve runs horizontally.
During configuration, you must ensure that the values of A0 to A19 are arranged in ascending order. Otherwise the 
values at the output will not be correct. The values B0 to B19 can be selected at random, i.e., independently of the 
previous value.


If breakpoints are not needed (e.g., A16/B16 and higher), the following values of the X- and Y-coordinates (A16/B16 to 
A19/B19) must be assigned the same values as A15/B15.


PLI (polyline scaling)
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87654321
fp_7230_97_51.vsdFree function blocks - Time function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3MFP 0 … 3, PCL 0 … 1


MFP 1


MFP 0


PCL 1


PCL 0


I Q


T


T


MFP 0 RTG
5 ... 9999


p20141 (9999)


MFP 0 pulse_dur ms
0.00 ... 5400000.00
p20139 (0.00)


MFP 0 RunSeq
0 ... 32000


p20142 (370)


(0)


MFP 0 inp_pulse I
p20138 MFP 0 output Q


r20140


PCL 0 RTG
5 ... 9999


p20151 (9999)


PCL 0 pulse_dur ms
0.00 ... 5400000.00
p20149 (0.00)


PCL 0 RunSeq
0 ... 32000


p20152 (400)


(0)


PCL 0 inp_pulse I
p20148 PCL 0 output Q


r20150


MFP 1 RTG
5 ... 9999


p20146 (9999)


MFP 1 pulse_dur ms
0.00 ... 5400000.00
p20144 (0.00)


MFP 1 RunSeq
0 ... 32000


p20147 (380)


(0)


MFP 1 inp_pulse I
p20143 MFP 1 output Q


r20145


PCL 1 RTG
5 ... 9999


p20156 (9999)


PCL 1 pulse_dur ms
0.00 ... 5400000.00
p20154 (0.00)


PCL 1 RunSeq
0 ... 32000


p20157 (410)


(0)


PCL 1 inp_pulse I
p20153 PCL 1 output Q


r20155


MFP 3


MFP 2


MFP 2 RTG
5 ... 9999


p20357 (9999)


MFP 2 pulse_dur ms
0.00 ... 5400000.00
p20355 (0.00)


MFP 2 RunSeq
0 ... 32000


p20358 (950)


(0)


MFP 2 inp_pulse I
p20354 MFP 2 output Q


r20356


MFP 3 RTG
5 ... 9999


p20362 (9999)


MFP 3 pulse_dur ms
0.00 ... 5400000.00
p20360 (0.00)


MFP 3 RunSeq
0 ... 32000


p20363 (960)


(0)


MFP 3 inp_pulse I
p20359 MFP 3 output Q


r20361I Q


T


T
I Q


T


T


I Q


T


T
I Q


T


T


I Q


T


T


MFP (pulse generator) PCL (pulse contractor)
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87654321
fp_7232_97_51.vsdFree function blocks - Time function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3PDE 0 … 3


PDE 1


PDE 0


PDE 0 RTG
5 ... 9999


p20161 (9999)


PDE 0 t_del ms
0.00 ... 5400000.00
p20159 (0.00)


PDE 0 RunSeq
0 ... 32000


p20162 (430)


(0)


PDE 0 inp_pulse I
p20158 PDE 0 output Q


r20160


PDE 1 RTG
5 ... 9999


p20166 (9999)


PDE 1 t_del ms
0.00 ... 5400000.00
p20164 (0.00)


PDE 1 RunSeq
0 ... 32000


p20167 (440)


(0)


PDE 1 inp_pulse I
p20163 PDE 1 output Q


r20165


PDE 3


PDE 2


PDE 2 RTG
5 ... 9999


p20337 (9999)


PDE 2 t_del ms
0.00 ... 5400000.00
p20335 (0.00)


PDE 2 RunSeq
0 ... 32000


p20338 (890)


(0)


PDE 2 inp_pulse I
p20334 PDE 2 output Q


r20336


PDE 3 RTG
5 ... 9999


p20342 (9999)


PDE 3 t_del ms
0.00 ... 5400000.00
p20340 (0.00)


PDE 3 RunSeq
0 ... 32000


p20343 (900)


(0)


PDE 3 inp_pulse I
p20339 PDE 3 output Q


r20341


I Q


T


T 0


I Q


T


T 0 I Q


T


T 0


I Q


T


T 0


PDE (ON delay)
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Function diagram
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fp_7233_97_51.vsdFree function blocks - Time function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3PDF 0 … 3


PDF 3


PDF 2


PDF 2 RTG
5 ... 9999


p20347 (9999)


PDF 2 t_ext ms
0.00 ... 5400000.00
p20345 (0.00)


PDF 2 RunSeq
0 ... 32000


p20348 (920)


(0)


PDF 2 inp_pulse I
p20344 PDF 2 output Q


r20346


PDF 3 RTG
5 ... 9999


p20352 (9999)


PDF 3 t_ext ms
0.00 ... 5400000.00
p20350 (0.00)


PDF 3 RunSeq
0 ... 32000


p20353 (930)


(0)


PDF 3 inp_pulse I
p20349 PDF 3 output Q


r20351


PDF 1


PDF 0


PDF 0 RTG
5 ... 9999


p20171 (9999)


PDF 0 t_ext ms
0.00 ... 5400000.00
p20169 (0.00)


PDF 0 RunSeq
0 ... 32000


p20172 (460)


(0)


PDF 0 inp_pulse I
p20168 PDF 0 output Q


r20170


PDF 1 RTG
5 ... 9999


p20176 (9999)


PDF 1 t_ext ms
0.00 ... 5400000.00
p20174 (0.00)


PDF 1 RunSeq
0 ... 32000


p20177 (470)


(0)


PDF 1 inp_pulse I
p20173 PDF 1 output Q


r20175


I Q


T


0 T


I Q


T


0 T


I Q


T


0 T


I Q


T


0 T


PDF (OFF delay)
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Function diagram


87654321
fp_7234_97_51.vsdFree function blocks - Time function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3PST 0 … 1


PST 1


PST 0


Q


T


PST 0 RTG
5 ... 9999


p20181 (9999)


PST 0 pulse_dur ms
0.00 ... 5400000.00
p20179 (0.00)


PST 0 RunSeq
0 ... 7999


p20182 (490)


PST 0 output Q
r20180


TI[0]


PST 0 inputs
p20178


[1]


Input pulse
Reset input


PST 1 RTG
5 ... 9999


p20186 (9999)


PST 1 pulse_dur ms
0.00 ... 5400000.00
p20184 (0.00)


PST 1 RunSeq
0 ... 7999


p20187 (500)


PST 1 output Q
r20185[0]


PST 1 inputs
p20183


[1]


R


Q


T


TIInput pulse
Reset input R


PST (pulse stretcher)
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Function diagram
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fp_7240_97_51.vsdFree function blocks - Flipflop function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3RSR 0 … 2, DFR 0 … 2


RSR 0


RSR 1


DFR 0


DFR 1


RSR 0 RTG
1 ... 9999


p20191 (9999)


RSR 0 RunSeq
0 ... 7999


p20192 (520)


RSR 0 output Q
r20189


[0]


RSR 0 inputs
p20188


[1] RSR 0 inv outp QN
r20190


DFR 0 RTG
1 ... 9999


p20201 (9999)


DFR 0 RunSeq
0 ... 32000


p20202 (550)


DFR 0 output Q
r20199


DFR 0 inv outp QN
r20200


[0]


DFR 0 inputs
p20198


[1]
[2]
[3]


RSR 1 RTG
1 ... 9999


p20196 (9999)


RSR 1 RunSeq
0 ... 7999


p20197 (530)


RSR 1 output Q
r20194


[0]


RSR 1 inputs
p20193


[1] RSR 1 inv outp QN
r20195


DFR 1 RTG
1 ... 9999


p20206 (9999)


DFR 1 RunSeq
0 ... 32000


p20207 (560)


DFR 1 output Q
r20204


DFR 1 inv outp QN
r20205


[0]


DFR 1 inputs
p20203


[1]
[2]
[3]


RSR 2 DFR 2RSR 2 RTG
1 ... 9999


p20327 (9999)


RSR 2 RunSeq
0 ... 7999


p20328 (850)


RSR 2 output Q
r20325


[0]


RSR 2 inputs
p20324


[1] RSR 2 inv outp QN
r20326


DFR 2 RTG
1 ... 9999


p20332 (9999)


DFR 2 RunSeq
0 ... 32000


p20333 (870)


DFR 2 output Q
r20330


DFR 2 inv outp QN
r20331


[0]


DFR 2 inputs
p20329


[1]
[2]
[3]


Q
S
R


Set
Reset


QN


Q
S
R


Set
Reset


QN


Q
S
R


Set
Reset


QN


Q


S
D


Set
D input


QNRReset


ITrigger input


Q


S
D


Set
D input


QNRReset


ITrigger input


Q


S
D


Set
D input


QNRReset


ITrigger input


RSR (RS flip-flop) DFR (D flip-flop)
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Function diagram


87654321
fp_7250_97_51.vsdFree function blocks - Switch function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3BSW 0 … 1, NSW 0 … 1


BSW 0


BSW 1


NSW 0


NSW 1


[0]


BSW 0 inputs
p20208


[1]


(0)


BSW 0 sw_setting
p20209


BSW 0 RTG
1 ... 9999


p20211 (9999)


BSW 0 RunSeq
0 ... 7999
p20212 (580)


BSW 0 output Q
r20210


(0)


NSW 0 sw_setting
p20219


NSW 0 RTG
5 ... 9999


p20221 (9999)


NSW 0 RunSeq
0 ... 32000
p20222 (610)


NSW 0 inputs


[0]
p20218


[1]
r20220 


NSW 0 output Y 


[0]


BSW 1 inputs
p20213


[1]


(0)


BSW 1 sw_setting
p20214


BSW 1 RTG
1 ... 9999


p20216 (9999)


BSW 1 RunSeq
0 ... 7999
p20217 (590)


BSW 1 output Q
r20215


(0)


NSW 1 sw_setting
p20224


NSW 1 RTG
5 ... 9999


p20226 (9999)


NSW 1 RunSeq
0 ... 32000
p20227 (620)


NSW 1 inputs


[0]
p20223


[1]
r20225 


NSW 1 output Y 


I0
Q


0


1
I1


I


I0
Q


0


1
I1


I


X0
Y


0


1
X1


I


X0
Y


0


1
X1


I


BSW (binary change-over switch) NSW (numeric change-over switch)
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Function diagram


87654321
fp_7260_97_51.vsdFree function blocks - Control function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3LIM 0 … 1


LIM 0


LIM 1


r20231 
LIM 0 output Y 


LIM 0 QL
r20233


LIM 0 RTG
5 ... 9999


p20234 (9999)


LIM 0 RunSeq
0 ... 32000


p20235 (640)


LIM 0 upper lim LU
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20229 (0.0000)


LIM 0 lower lim LL
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20230 (0.0000)


LIM 0 QU
r20232LIM 0 input X


(0)
p20228


r20239 
LIM 1 output Y 


LIM 1 QL
r20241


LIM 1 RTG
5 ... 9999


p20242 (9999)


LIM 1 RunSeq
0 ... 32000


p20243 (650)


LIM 1 upper lim LU
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20237 (0.0000)


LIM 1 lower lim LL
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20238 (0.0000)


LIM 1 QU
r20240LIM 1 input X


(0)
p20236


LU


X


LL


QU


QL


Y


LU


X


LL


QU


QL


Y


LIM (limiter)
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Function diagram


87654321
fp_7262_97_51.vsdFree function blocks - Control function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3PT1 0 … 1


PT1 0 PT1 1


r20247 
PT1 0 output Y 


PT1 0 T_smooth ms
0.00 ... 340.28235E36


p20246 (0.00)


PT1 0 inputs


[0]
p20244


[1]


(0)


PT1 0 acc set val
p20245


PT1 1 RunSeq
0 ... 32000
p20255 (680)


PT1 1 RTG
5 ... 9999


p20254 (9999)


r20253 
PT1 1 output Y 


PT1 1 T_smooth ms
0.00 ... 340.28235E36


p20252 (0.00)


PT1 1 inputs


[0]
p20250


[1]


(0)


PT1 1 acc set val
p20251


S


T


PT1 0 RunSeq
0 ... 32000
p20249 (670)


PT1 0 RTG
5 ... 9999


p20248 (9999)


Input
Set value


X
SV


Y


S


T


Input
Set value


X
SV


Y


PT1 (smoothing element)
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Function diagram


87654321
fp_7264_97_51.vsdFree function blocks -Control function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3INT 0, DIF 0


INT 0


TI


S


d
dt


TD


DIF 0


Integrating algorithm: Y(n) = Y(n-1) + (T_sample / Ti) • X(n)


Differentiating algorithm: Y(n) = (X(n) - X(n-1)) • (TD / T_sample)


r20261 
INT 0 output Y 


INT 0 QL
r20263


INT 0 RTG
5 ... 9999


p20264 (9999)


INT 0 RunSeq
0 ... 32000


p20265 (700)


INT 0 upper lim LU
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20257 (0.0000)


INT 0 lower lim LL
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20258 (0.0000)


INT 0 QU
r20262


INT 0 inputs


[0]
p20256


[1]


(0)


INT 0 acc set val
p20260


Input
Set value


INT 0 T_Integr ms
0.00 ... 340.28235E36


p20259 (0.00)


DIF 0 T_diff ms
0.00 ... 340.28235E36


p20285 (0.00)


DIF 0 RunSeq
0 ... 32000
p20288 (750)


DIF 0 RTG
5 ... 9999


p20287 (9999)


DIF 0 input X


(0)
p20284


r20286 
DIF 0 output Y 


X
SV


LU


LL


QU


Y


QL


YX


INT (integrator)


DIF (derivative-action element)
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Function diagram


87654321
fp_7270_97_51.vsdFree function blocks - Complex function blocks


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3LVM 0 … 1


LVM 1LVM 0


LVM 0 input X


(0)
p20266


LVM 0 RunSeq
0 ... 7999
p20274 (720)


LVM 0 RTG
5 ... 9999


p20273 (9999)


LVM 0 avg value M
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20267 (0.0000)


LVM 0 limit L
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20268 (0.0000)


LVM 0 hyst HY
-340.28235E36 ... 340.28235E36
p20269 (0.0000)


LVM 0 X above QU
r20270


LVM 0 X within QM
r20271


LVM 0 X below QL
r20272


LVM 1 input X


(0)
p20275


LVM 1 RunSeq
0 ... 7999
p20283 (730)


LVM 1 RTG
5 ... 9999


p20282 (9999)


LVM 1 avg value M
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20276 (0.0000)


LVM 1 limit L
-340.28235E36 ... 340.28235E36


p20277 (0.0000)


LVM 1 hyst HY
-340.28235E36 ... 340.28235E36
p20278 (0.0000)


LVM 1 X above QU
r20279


LVM 1 X within QM
r20280


LVM 1 X below QL
r20281


MM-L


HY


M+L


HY


L L


M HYL


1


0
1


0
1


0


X
QM


QU


QL


MM-L


HY


M+L


HY


L L


M HYL


1


0
1


0
1


0


X
QM


QU


QL


LVM (double-sided limit monitor with hysteresis)
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3 Esquemas de funciones


3.15 Regulador tecnológico


3.15 Regulador tecnológico


Esquemas de funciones


7950 – Valores fijos, selección binaria (p2216 = 2) 706


7951 – Valores fijos, selección directa (p2216 = 1) 707


7954 – Potenciómetro motorizado 708


7958 – Regulación 709
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Function diagram


87654321
fp_7950_97_51.vsdTechnology controller


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Fixed value selection binary (p2216 = 2)


0 1 1 0


1 0 1 0


1 1 0 0


1 1 1 0


0 0 0 1


0 0 1 0


0 0 0 0


0 1 0 0


1 0 0 0


0.00 %


0 1 1 1


1 1 1 1


1 1 0 1


1 0 1 1


0 0 1 1


0 1 0 1


1 0 0 1


0 ... 152023


(0)


Tec_ctrl sel bit 0
p2220 [C]


(0)


Tec_ctrl sel bit 1
p2221 [C]


(0)


Tec_ctrl sel bit 2
p2222 [C]


(0)


Tec_ctrl sel bit 3
p2223 [C]


Tec_ctrl No. act
r2229


r2224 
Tec_ctr FixVal eff [%]


Tec_ctr FixVal ZSW


r2225
r2225


.0


Tec_ctrl fix val1 [%]
p2201 [D] (10.00)


Tec_ctr fix val 2 [%]
p2202 [D] (20.00)


Tec_ctr fix val 3 [%]
p2203 [D] (30.00)


Tec_ctr fix val 4 [%]
p2204 [D] (40.00)


Tec_ctr fix val 5 [%]
p2205 [D] (50.00)


Tec_ctr fix val 6 [%]
p2206 [D] (60.00)


Tec_ctr fix val 7 [%]
p2207 [D] (70.00)


Tec_ctr fix val 8 [%]
p2208 [D] (80.00)


Tec_ctr fix val 9 [%]
p2209 [D] (90.00)


Tec_ctr fix val 10 [%]
p2210 [D] (100.00)


Tec_ctr fix val 11 [%]
p2211 [D] (110.00)


Tec_ctr fix val 12 [%]
p2212 [D] (120.00)


Tec_ctr fix val 13 [%]
p2213 [D] (130.00)


Tec_ctr fix val 14 [%]
p2214 [D] (140.00)


Tec_ctr fix val 15 [%]
p2215 [D] (150.00)


Tec_ctr FixVal sel
1 ... 2


p2216 [D] (1)


[7951]


1


1


1


1


2


2


2


2


[7951]


[7951]


[7951]
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Function diagram


87654321
fp_7951_97_51.vsdTechnology controller


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Fixed value selection direct (p2216 = 1)


0 0 0 1


0 0 1 0


1 0 0 0


0 1 0 0


(0)
Tec_ctrl sel bit 0 p2220 [C]


(0)
Tec_ctrl sel bit 1 p2221 [C]


(0)
Tec_ctrl sel bit 2 p2222 [C]


(0)
Tec_ctrl sel bit 3 p2223 [C]


r2224 
Tec_ctr FixVal eff [%]


Tec_ctr FixVal ZSW


r2225
r2225


+


+


+


+


+


+


.0


Tec_ctr fix val 2 [%]
p2202 [D] (20.00)


Tec_ctrl fix val1 [%]
p2201 [D] (10.00)


Tec_ctr fix val 3 [%]
p2203 [D] (30.00)


Tec_ctr fix val 4 [%]
p2204 [D] (40.00)


Tec_ctr FixVal sel
1 ... 2


p2216 [D] (1)


1


1


1


1


2


2


2


2 [7950]


[7950]


[7950]


[7950]
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Function diagram


87654321
fp_7954_97_61.vsdTechnology controller


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Motorized potentiometer


<1>


<2> <2>


0  0


0  1


1  0


1  1


y
p2237


-p2238


x


y = 0


0


1


2


3


Data save active


Initial rounding-off active


Non-volatile data save active


0 The setpoint for the motorized potentiometer is not saved and after ON is entered using p2240.
1 The setpoint for the motorized potentiometer is saved after OFF and after ON is entered using r2231.


0 Without initial rounding.
1 With initial rounding. The ramp-up/down time set is exceeded accordingly.
0 Non-volatile data save not activated
1 The setpoint for the motorized potentiometer is saved in a non-volatile fashion (for p2230.0 = 1)


Old value is kept


1 = OFF1, enable missing


For p2230.0 = 0, this setpoint is entered after ON.
If initial rounding-off is active (p2230.2 = 1), the selected ramp-up/down times are exceeded accordingly.


(0)


Tec_ctrl mop raise
p2235 [C]


(0)


Tec_ctrl mop lower
p2236 [C]


Tec_ctrl mop max
-200.00 ... 200.00 [%]


p2237 [D] (100.00)


Tec_ctrl mop min
-200.00 ... 200.00 [%]


p2238 [D] (-100.00)


r2245 
Tec_ctr mop befRFG [%]


Tec_ctr mop t_r-up
0.0 ... 1000.0 [s]
p2247 [D] (10.0)


Tec_ctrMop t_rdown
0.0 ... 1000.0 [s]
p2248 [D] (10.0)


Tec_ctrl mop start
-200.00 ... 200.00 [%]


p2240 [D] (0.00)


Tec_ctrl mop mem [%]
r2231


Missing enable sig


r0046
r0046


r2250 
Tec_ctr mop aftRFG [%]


Tec_ctr mop config
p2230 [D] (0000 0100 bin)


4 0
1


Ramp-function generator is always active Ramp-up encoder inactive with pulse inhibit.
The ramp-up encoder is calculated independently of the pulse enable.


p2237


.0


yx


<1>
<2>
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<1>


<1>


<1>


d
dt


<1>


1


p2263 = 0


x


y


F07426


-1


Depending on the setting of p2350 a different equation will be used to calculate the 
end values of p2274, p2280 and p2285.
By p2350=0 the P, I and D components can be disabled by entering a zero.


Tec_ctrl setp 1


(0)
p2253 [C]


Tec_ctrl setp 2


(0)
p2254 [C]


Tec_ctrl t_ramp-up
0.00 ... 650.00 [s]


p2257 (1.00)


Tec_ctrl t_ramp-dn
0.00 ... 650.00 [s]


p2258 (1.00)


Tec_ctrl set T
0.000 ... 60.000 [s]


p2261 (0.000)


r2260 
Tec_ctr set aftRFG [%]


r2262 
Tec_ctr set aftFlt [%]


r2273 


Tec_ctrl sys_dev [%]


Tec_ctrl outp scal


(2295[0])
p2296 [C]


Tec_ctrMaxLimS_src


(1084[0])
p2297 [C]


Tec_ctrl min_l s_s


(2292[0])
p2298 [C]


Tec_ctr t_RU/RD
0.00 ... 100.00 [s]


p2293 (1.00)


Tec_ctrl status


r2349
r2349(0)


Tec_ctrl enable
p2200 [C]


Tec_ctrl D comp T
0.000 ... 60.000 [s]


p2274 (0.000)


Tec_ctrl type
0 ... 1


p2263 (0)


Tec_ctrl l_lim act
-200.00 ... 200.00 [%]


p2268 (-100.00)


r2266 
Tec_ctr act aftFlt [%]


Tech_ctrl gain act
0.00 ... 500.00 [%]


p2269 (100.00)


Tec_ctrl act T
0.000 ... 60.000 [s]


p2265 (0.000)


Tec_ctr ActVal fct
0 ... 3
p2270 (0)


Tec_ctrl outp scal
-100.00 ... 100.00 [%]


p2295 (100.00)


Tec_ctrl status


r2349
r2349


r0052.2
[2510.6]


Tec_ctr start val
0.00 ... 200.00 [%]


p2302 (0.00)


r0056
r0056 <3>


<2> After enable of technology controller the start value is present as long as the RFG 
output reaches this value.


<3> I component stop, only when r2273 and r2294 in same direction.


Tec_ctrl u_lim act
-200.00 ... 200.00 [%]


p2267 (100.00)


Tech_ctrl lim offs
(0)


p2299 [C]


(56.13)


Tec_ctr integ hold
p2286 [C]


Tech_ctrl act inv
0 ... 1


p2271 (0)


Tec_ctrl status


r2349
r2349


r2349.8
r2349.9


Tec_ctrl act val


(0)
p2264 [C]


r2349.1


Tec_ctrl status r2349
r2349


Tec_ctr fix val 15
-200.00 ... 200.00 [%]


p2215 [D] (150.00)


10 s


<2>


r2272 


Tech_ctrl act 
scal [%]


r2294 


Tec_ctrl 
outp_sig [%]


Tec_ctrl max_lim
-200.00 ... 200.00 [%]


p2291 (100.00)


r1084 
n_limit pos eff [rpm]


Tec_ctrl min_lim
-200.00 ... 200.00 [%]


p2292 (0.00)


r1087 
n_limit neg eff [rpm]


<4> Signal = 0 --> factor = 0, when setpoint from external OP or operating tool.


<4>


ESM ZSW


r3889
r3889


ESM ZSW


r3889
r3889


0


1
ESM setp tech_ctrl


(0)
p3884


ESM ZSW


r3889
r3889


[7033.3]


<5> Change over only if p2251 = 0 (Technology controller as speed main setpoint).


<5>


<6> I component is stopped, when r2294 is below the minimum speed or within a suppression bandwidth.


<6>


1


0


1


0


-1


-1


01


p2263 = 1
r2273 


Tec_ctrl sys_dev [%]
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Tec_reg Vorsteuer


(0)
p2289[C]


Tec_ctrl status


r2349
r2349


Tech_ctrl flt resp
0 ... 2


p2345 (0)r2344 


Tec_ctrl 
n_setp_sm [%]


+


+


.5
&


.0


.12


+
+


.13


.11


+
+


+


+


.0


–


–


.12


.10


.6


[7032.8]


[7032.8]


1


0


1


2


0


1


(1)


Tec_ctrl lim enab
p2290 [C]


p2252
.
.
. Tec_ctrl thr_skip


p2339


Tec_ctrl set2 scal
p2256


Tec_ctrl set1 scal
p2255


Tec_ctr SysDev inv
p2306


Tec_ctrl Kp
p2280


Tec_ctrl Tn
p2285


Tec_ctrl status


r2349
r2349


.13







3 Esquemas de funciones


3.16 Señales y funciones de vigilancia


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


710 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


3.16 Señales y funciones de vigilancia


Esquemas de funciones


8005 – Vista general 711


8010 – Avisos de velocidad 1 712


8011 – Avisos de velocidad 2 713


8012 – Avisos de par, motor bloqueado/volcado 714


8013 – Vigilancia de carga (parte 1) 715


8014 – Vigilancia de carga (parte 2) 716


8016 – Vigilancia térmica del motor 717


8017 – Modelos térmicos de motor 718


8019 – Vigilancia térmica de la etapa de potencia 719


8020 – Funciones de vigilancia 1 720
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Overview


n_max


[8010] Speed messages 1


[8012] Motor locked/stalled


Motor locked


r0063 
n_act [rpm]


[0]


[8011] Speed messages 2


r2169 
n_act smth message [rpm]


r1438 
n_ctrl n_set [rpm]


r1170 


n_ctrl setp sum 
[rpm]


[8013] Load monitoring


r0080 
M_act [Nm]


[6730.1]


[3001.8]


[6031]


[0]
[6714]


Motor stalled
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Speed signals 1


0


1


[8011.2]
[8012.2]
[8013.1]


[6730.1]


[3050.8]


0


1


0


1


0


1


0


1


[2537.3]


T 0


[2534.3]


<1>


<1>


n


n
0


From setpoint limiting


F07901 "motor overspeed"


Smoothing


Calculated.


r0063 
n_act [rpm]


r0063 
n_act [rpm]


r2169 
n_act smth message [rpm]


Hyst n_act>n_max
0.00 ... 60000.00 [rpm]


p2162 [D] (0.00)


ZSW monitor 1


r2197
r2197


.6


ZSW monitor 3


r2199
r2199


.1


t_on cmpr val rchd
0.0 ... 10000.0 [ms]


p2156 [D] (0.0)


ZSW monitor 1


r2197
r2197


.1


ZSW monitor 1


r2197
r2197


.2


ZSW monitor 3


r2199
r2199


.0


n_thresh val 2
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2155 [D] (900.00)


n_thresh val 1
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2141 [D] (5.00)


n_hysteresis 1
0.00 ... 300.00 [rpm]


p2142 [D] (2.00)


n_act_filt T
0 ... 1000000 [ms]


p2153 [D] (0)


T 0


t_on cmpr val rchd
0.0 ... 10000.0 [ms]


p2156 [D] (0.0)


0


1


Monit config
p2149


T 0
[2534.3]


0


1


0


1


n_thresh val 2
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2155 [D] (900.00)


.3


<1>


<1>


r1084 
n_limit pos eff [rpm]


r1087 


n_limit neg eff [rpm]


n_hysteresis 2
0.00 ... 300.00 [rpm]


p2140 [D] (90.00)


n_hysteresis 2
0.00 ... 300.00 [rpm]


p2140 [D] (90.00)


0


1


n_hysteresis 3
0.00 ... 300.00 [rpm]


p2150 [D] (2.00)


n_thresh val 3
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2161 [D] (5.00)


[0]


[1]
[6799.4]


1
t_on cmpr val rchd


0.0 ... 10000.0 [ms]
p2156 [D] (0.0)


|n_act| < speed threshold value 3


f or n comparison value 
reached or exceeded


|n_act| <= speed threshold value 
2


|n_act| > speed threshold value 2


|n_act| > n_max


[2537.3]


<1>


[2534.3]
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Speed signals 2


[8010.2]


0


1


Calculated.
Evaluation only for: Pulse 
enable and operating enable 
(r0899.2)
or OFF1 
or OFF3 
or rotating measurement.


r2169 
n_act smth message [rpm]


ZSW monitor 2


r2198
r2198


ZSW monitor 2


r2198
r2198


ZSW monitor 1


r2197
r2197


ZSW monitor 1


r2197
r2197


n_thresh val 3
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2161 [D] (5.00)


n_thresh val 4
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2163 [D] (90.00)
<1>


n_hysteresis 4
0.00 ... 200.00 [rpm]


p2164 [D] (2.00)


n_hysteresis 3
0.00 ... 300.00 [rpm]


p2150 [D] (2.00)


n_act >= 0


n_set > 0


|n_set| < p2161


Speed setp - act val deviation in 
tolerance t_off


0


1


<1>
n_hysteresis 3


0.00 ... 300.00 [rpm]
p2150 [D] (2.00)


[3080.8] 


n_set for msg


(1170[0])
p2151 [C]


0


1


n_hysteresis 3
0.00 ... 300.00 [rpm]


p2150 [D] (2.00)


0 T


t_del_off n_i=n_so
0.0 ... 10000.0 [ms]
p2166 [D] (200.0)


1 0


1


A07903 is only signaled for 
p2149.0 = 1 and r2197.7 = 0.


A07903 "Motor speed deviation"


Monit config
p2149


T 0


t_on n_act=n_set
0.0 ... 10000.0 [ms]
p2167 [D] (200.0)


ZSW monitor 3


r2199
r2199


Speed setp - act val deviation in 
tolerance t_on


Priority
1 RESET
2 SET


SET
(Q=1)
RESET
(Q=0)


Q


Q(0)


RFG active
p2148 [C]


ZSW monitor 3


r2199
r2199


1 = RESET


Ramp-up/ramp-down completed


<1>


<1>


<1>


<2> 


[2536.3]


0


0


.3


–


+


.5


.4


.7


.3


.4


.5


<1>
<2>


[2536.3]


[2534.3]


[2534.3]


[2537.3]


[2537.3]


0


1
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Motor blocked/stalled


T 0


F07902


[2536.3]


[6730.3]


T 0


[8010.2]


F07900


[2522.7]


[2536.3]


Motor locked detection or motor locked monitoring function


n_
ac


t s
m


oo
th


si
gn


al
 <


 p
21


75


Stall detection or stall monitoring (not for U/f control)


(0)


Mot stall enab neg
p2144 [C]


Mot lock n_thresh
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2175 [D] (120.00)r2169 
n_act smth message [rpm]


Op/cl-lp ctrl_mode
p1300


Mot lock t_del
p2177


ZSW monitor 2


r2198
r2198


ZSW I_ctrl


r1408
r1408 ZSW monitor 2


r2198
r2198


Mot stall t_del
p2178


M
IN


Load monit n_act


(0)
p3230 [C] <1>


Only evaluated with p2193 = 2 and U/f control.


1


1


�20


5,6,
19


0..4, 7


0 .6


<1>


.12 .7


[2526.6]


[2526.6] r0056.13
r0056


r0056.12
r0056


r1407.7
r1407


1 = Current limiting controller, 
voltage output active


1 = Current/torque limiting active


1 = Torque limit reached
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Load monitoring (part1)


0 T


(0)


(1)


(2)


(3)


(4)


(5)


(6)


0


1


p2149.1


0


1


p2149.1


0


1


The response to these faults can be defined.


A07926 "Envelop characteristic, parameter not valid"


Evaluation


Load monitoring disabled


Torque/speed too low


Torque/speed too high


Torque/speed outside tolerance


Torque/speed too low


Torque/speed too high


Torque/speed outside tolerance


M_thresh 1 upper
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2185 [D] (10000000.00)
M_thresh 1 lower


0.00 ... 20000000.00 [Nm]
p2186 [D] (0.00)


r2169 
n_act smth message [rpm]


Load monit n_act


(0)
p3230 [C]


(1)


Load_moni fail_det
p3232 [C]


Load monit n_dev
p3231


n_thresh 1
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2182 [D] (150.00)


Load monit t_del
0.00 ... 65.00 [s]
p2192 [D] (10.00)


Load monit resp
0 ... 8


p2181 [D] (0)


M_thresh 2 upper
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2187 [D] (10000000.00)


M_thresh 3 upper
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2189 [D] (10000000.00)


M_thresh 2 lower
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2188 [D] (0.00)


M_thresh 3 lower
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2190 [D] (0.00)


n_thresh 2
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2183 [D] (900.00)


n_thresh 3
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2184 [D] (1500.00)


Load monit config
0 ... 5


p2193 [D] (1)


F07936 
Drive: Load loss


0 T


Load monit t_del
0.00 ... 65.00 [s]
p2192 [D] (10.00)


r2198
r2198


<2>


Fault evaluation only with p2181 > 0 and p2193 > 0.


M_act_filt T
0 ... 1000000 [ms]


p3233 [D] (100)


r0080 
M_act [Nm]


[0]


–


+


[2536.3]


F07925


F07924


F07923


A07922


A07921


A07920


<1>


1 .12
[2536.3]


[6799.8]


[8010.2]


<1>
<2>


<1>


r2198.11
r2198


1 = Load monitoring signals an 
alarm


[2536.3]
r2198.12
r2198


1 = Load monitoring signals a 
fault


<1>


1 = Load monitoring 
signals a fault


0


0


1 0


1,2,3,4,5


0


3


1
2


4
5


(7)


(8)


Pump/fan load monitoring as alarm


Pump/fan load monitoring as fault


Load characteristics: 
[8014] load monitoring (part 2)


A07891 … A07893


F07894 … F07896 <1>


Stall_mon up thr
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2165 [D] (0.00)


Stall_mon M_thresh
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2168 [D] (10000000.00)


M_thresh no load
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2191 [D] (0.00)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Load monitoring (part2)


M_thresh 1 lower
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2186 [D] (0.00)


rpm


Tolerance bandwidth


M [Nm]


n_thresh 1
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2182 [D] (150.00)


n_thresh 2
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2183 [D] (900.00)


n_thresh 3
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2184 [D] (1500.00)


M_thresh 1 upper
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2185 [D] (10000000.00)


M_thresh 2 lower
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2188 [D] (0.00)


M_thresh 2 upper
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2187 [D] (10000000.00)


M_thresh 3 upper
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2189 [D] (10000000.00)
M_thresh 3 lower


0.00 ... 20000000.00 [Nm]
p2190 [D] (0.00)


rpm


M [Nm]


n_thresh 1
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2182 [D] (150.00)


Stall_mon up thr
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2165 [D] (0.00)


n_thresh 2
0.00 ... 210000.00 [rpm]
p2183 [D] (900.00)


n_thresh 3
0.00 ... 210000.00 [rpm]


p2184 [D] (1500.00)


M_thresh no load
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2191 [D] (0.00)


Stall_mon M_thresh
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2168 [D] (10000000.00)


(p2193 = 1)


M_thresh 1 lower
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2186 [D] (0.00)


M_thresh 2 lower
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2188 [D] (0.00)


<1>


<1>


(p2193 = 4/5)


Blocked


Pump/fan characteristics


Leakage


Dry running protection/broken belt


Only for pump applications.


Monitoring torque and load drop Pump/fan monitoring


M_thresh 3 lower
0.00 ... 20000000.00 [Nm]


p2190 [D] (0.00)
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Thermal monitoring, motor


T 0


&


&


[6300.1], [6640.1], [6828.1], [6850.1]


p0
61


0 
= 


1


-140 °C 250 °C


0


1


&


1


1


T 0


0


1


<2>
1650 


For KTY and "No sensor", temperature as defined in the model.
The relevant rated response temperature in °C depends on the temperature sensor 
chosen by the motor manufacturer.


0 = No sensor


PTC alarm and time
KTY84
Bimetal NC contact alarm with 
time step


KTY sensor type
(threshold not applicable for PTC)


Sensor type


Fault response


S
up


pr
es


s 
fa


ul
t


w
ith


 p
06


10
 =


 0


F07011 
"Motor overtemperature"


A07910 
"Motor overtemperature"


F07016
"Motor temperature
sensor fault, fault"
A07015
"Motor temperature
sensor fault alarm"


r0035 
Mot temp [°C]


Mot_temp_sens type
0 ... 4


p0601 [M] (0)


1


Mod 2/KTY A thresh
p0604


Mod 1/2 threshold
p0605


Mot temp response
p0610


1 = Alarm motor 
overtemperature


1 = Fault motor 
overtemperature


via motor temperature model 2 KTY
<1>


PTC


I_max reduction


ZSW fault/alarm 2


r2135
r2135


.14
[2548.2]


ZSW fault/alarm 2


r2135
r2135


.12
[2548.2]


[8017.8]


1=
2=
4=


[8017.8]


<1>
<2>


via CU terminal (T1/T2)
[2201.1]


[8017.1]







3
E


sq
ue


m
as de


 fun
cio


ne
s


3.1
6


S
e


ña
le


s y fu
ncion


es d
e vig


ila
n


cia


S
IN


A
M


IC
S


G
120


 C
o


ntrolU
nits C


U
230P


-2


71
8


 
M


anual de listas (LH
9), 04/2


015, A
5E


3383810
2


F
igura


3
-1


63
80


17 – M
o


delos térm
icos de


 m
otor


- 8017 -
Function diagram


87654321
fp_8017_97_01.vsdSignals and monitoring functions


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Thermal motor models


0


1


0


1


[8016.4]


<1>


[8016.6]


<2>


Motor temperature model 1 (I2t)
(for synchronous and reluctance motor 


only)


A07012
"Motor temperature model 1/3 overtemperature"


Only if there is a temperature sensor (p0601 > 0).
Only if  <1> are not met.


r0035 
Mot temp [°C]


model


not smoothed
r0068 


I_act abs val [Arms]
[0]


– 40 K


p0605 – 40 K
• 100 [%]model


The lower p0611 and the lower the reference current of the thermal motor model 1 (I2t), the faster A07012 is reached.
p0605 also defines the target temperature for p0034 = 100 %. Therefore, p0605 has no influence on the time up to alarm A07012.


<4>


Mot I_rated
p0305


I2t mot_mod T
p0611


I2t F thresh
p0615


Mot T_ambient
p0625


r0034 
Mot_util therm [%]


Mod 1/2 threshold
p0605


[8016.1]


p0612.0 (0)
1 = Activate motor temperature model 1 (I2t)


p0612.1 (1)


1 = Activate motor 
temperature model 2


Mot T_ambient
p0625


Mot T_over core
p0626


Mot T_over stator
p0627


Mot T_over rotor
p0628


Mot weight th mod
p0344


Mod T_ambient [°C]
r0630 [M]


Mod T_stator [°C]
r0631 [M]


Mod T_winding [°C]
r0632 [M]


Mod rotor temp [°C]
r0633 [M]


Calculated motor temperaturesRated motor temperature rise


Motor temperature model 2
(for induction motor only)


Mot temp response
p0610


Mot temp response
p0610


<5>


<5>


If p0610 = 12.


<1>
<2>
<3>
<4>
<5>


<3>


Mod 1/2 threshold
p0605
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Thermal monitoring, power module


Max
0


1


0


1


5 °C


0


1


0


1


100 %


1


1


Power module


T_max heatsink


Temperature measurement


i²t model 
power 
module


Maximum power module temperature


Thermal monitoring for the power module


1 = Fault thermal 
overload in power module


Faults "Power unit overtemperature"
F30004 Inverter heatsink
F30024 Thermal model
F30025 Chip
F30035 Air intake


Alarms "power unit overtemperature"
A05000 Inverter heatsink
A05001 Chip
A05002 Air intake
A05006 Chip to heatsink


F30005 "Power module overload"


1 = Alarm, thermal 
overload, power module


Overload response


A07805 "Power module overload"


Pulse freq setp
0.500 ... 16.000 [kHz]


p1800 [D] (4.000)


PU I2t alrm thresh
10.0 ... 100.0 [%]


p0294 (95.0)


PM-IF


PU overld response
0 ... 13


p0290 (2)


r0036 
PU overload I2t [%]


r0068 
I_act abs val [Arms]


PU PI_rated [Arms]
r0207[0..4]


r0037 [0..19]
PU temperatures [°C]


Control Unit


[0]


–


+


ZSW fault/alarm 2


r2135
r2135


.13 [2548.2]


[2548.2]


ZSW fault/alarm 2


r2135
r2135


.15


[6714.8]
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Monitoring functions 1


T 0


0


1
[8010.2]


[3050.8]


1


0


T 01


0[6730.1], [6731.1], [6792.1]
[6841.1], [6842.1], [6843.1]
[6856.1]


1


0


[6714.8]
[6833.8]
[6856.1]


[6730.4], [6731.4], [6792.4]
[6841.4], [6842.4], [6843.4]
[6856.4]


0


T 0


1


0


0


0


1


n_min
p1080


n_hysteresis 3
p2150


r2169 
n_act smth message [rpm]


r1119 
RFG setp at inp [rpm]


r0063 
n_act [rpm]


r0070 
Vdc act val [V]


r0068 
I_act abs val [Arms]


r0072 
U_output [Vrms]


n_hysteresis 3
p2150


n_standst n_thresh
p1226 Pulse suppr t_del


p1228


Vdc thresh val
p2172 t_del Vdc


p2173


I_thresh rch t_del
p2171


I_thres
p2170


I_thres
p2170 I_thresh rch t_del


p2171


Out_load det t_del
p2180


Enable Pulses


1 = |n_act| <= n_min p1080


1 = |n_act| >= n_set


1 = |n_act| <=
n_standst p1226


1 = Vdc_act <= 
Vdc_threshold value p2172


1 = Vdc_act > 
Vdc_threshold value p2172


1 = I_act >= 
I_threshold value p2170


1 = |I_act| < 
I_threshold value p2170


1 = Output load is not 
present


Drive: No motor detected
A07929


-1


1


0


[0]


M_act_filt T
0 ... 1000000 [ms]


p3233 [D] (100)


0


1


0


1


–


+


[2534.2]


[2534.2]


[2534.2]


[2534.2]


[2534.2]


[2534.2]


[2534.2]


[2536.2]
[2511.6]


[2511.6]


[2511.6]


[2511.6]


[2511.6]


[2511.6]


1


1


r2197.0
r2197


r2197.4
r2197


r2197.5
r2197


r2197.9
r2197


r2197.10
r2197


r2197.8
r2197


r2198.8
r2198


r2197.11
r2197


r0053.6
r0053


r0053.2
r0053


r0053.1
r0053


r0053.7
r0053


r0053.8
r0053


r0053.3
r0053


0 T


0 T


Outp_ld iden I_lim
p2179


1


t_del Vdc
p2173


T 0


<1>
<2>
<3>


<1>


<2>
<3>


<1>


<2>
<3>


<1>


<2>
<3>


p0096 = 0: Expert


p0096 = 2: Dynamic Drive Control
p0096 = 1: Standard Drive Control
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3 Esquemas de funciones


3.17 Diagnóstico


3.17 Diagnóstico


Esquemas de funciones


8050 – Vista general 722


8060 – Memoria de fallos 723


8065 – Memoria de alarmas 724


8070 – Palabra de disparo para fallos/alarmas (r2129) 725


8075 – Configuración de fallos/alarmas 726
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Overview


r2109r0948r0949r0945
IIIIII


r2125r2123r2124r2122
III


[0]


[15]


p2128
r2129


p2100[0]


[19]


[1]
p2101


p2126[0]


[19]


[1]
p2127


p2118[0]


[19]


[1]
p2119


Fzzzzz
faults


Azzzzz 
alarms


[8060] Fault buffer


[8065] Alarm buffer


Code Value coming going


Code Value coming going


[8070] Faults/alarms trigger word


Changes the fault response Changes the message type


Changing the acknowledge mode


[8075] Faults/alarms configuration


t_System relative
0 ... 4294967295 [ms]


p0969 (0)


Fault cases qty
0 ... 65535
p0952 (0)


Alarm counter
0 ... 65535
p2111 (0)


Ayyyyy


Axxxxx


Fyyyyy


Fxxxxx
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Fault buffer


III


1 ms


[2546.7]
p2103 ... p2105


[2546.7]
p2106


[2546.7]
p2107


[2546.7]
p2108, p3110 ... p3112


32 bit counter, 
free running


[8065.1]
Operating time


This fault is overwritten when "more recent" faults occur.
The buffer parameters are cyclically updated in the background (refer to the status signal in r2139).


t_System relative
0 ... 4294967295 [ms]


p0969 (0)


r2138
r2138


.13


r2138
r2138.14


r2138
r2138.15


<1>
<2>


<1>


RESET
r0945 = 0
r0948 = 0
r0949 = 0
r2109 = 0
r2130 = 0
r2133 = 0
r2136 = 0
r3120 = 0
r3122 = 0


III
RESET


III
RESET


POWER ON


1


[2548.2]
r0949[63] [I32]


r2133[63] [Float]


r0945[0]


r0945[1]


r0945[7]


r0945[56]


r0945[57]


r0945[63]


r0945[8]


r0945[9]


r0945[15]


r0949[0] [I32]
r2133[0] [Float]


r0949[1] [I32]
r2133[1] [Float]


r0949[7] [I32]
r2133[7] [Float]


r0949[56] [I32]
r2133[56] [Float]


r0949[57] [I32]
r2133[57] [Float]


r0949[8] [I32]
r2133[8] [Float]


r0949[9] [I32]
r2133[9] [Float]


r0949[15] [I32]
r2133[15] [Float]


r0948[0] [ms]
r2130[0] [d]


r0948[1] [ms]
r2130[1] [d]


r0948[7] [ms]
r2130[7] [d]


r0948[56] [ms]
r2130[56] [d]


r0948[57] [ms]
r2130[57] [d]


r0948[63] [ms]
r2130[63] [d]


r0948[8] [ms]
r2130[8] [d]


r0948[9] [ms]
r2130[9] [d]


r0948[15] [ms]
r2130[15] [d]


r2109[0] [ms]
r2136[0] [d]


r2109[1] [ms]
r2136[1] [d]


r2109[7] [ms]
r2136[7] [d]


r2109[56] [ms]
r2136[56] [d]


r2109[57] [ms]
r2136[57] [d]


r2109[63] [ms]
r2136[63] [d]


r2109[8] [ms]
r2136[8] [d]


r2109[9] [ms]
r2136[9] [d]


r2109[15] [ms]
r2136[15] [d]


1


<2>


Fault times


Actual
fault case


Faults
Acknowledging


1. Acknow-
ledged


fault case


7. Acknow-
ledged


fault case
[oldest]


Fault


Fault


Fault


Fault code Fault value
Fault time 
"received"


Fault time 
"removed"


0 = "No fault present"


Fault case 
appears


Delete fault buffer


Fault disappears


Fault appears


LED "RDY" [= red for fault]


Fault case 
acknowl.


Counter
16 bit


p0952 = 0:
Fault buffer is deleted/
cleared


Automatic


16 bit counter, 
free running


Fault buffer change [8065.6]


Fault responses to the sequence control


Fault cases qty
0 ... 65535
p0952 (0)


r0944 
Fault buff change 


ZSW fault/alarm 1


r2139
r2139


.3


3120[0]


3120[1]


3120[7]


3120[56]


3120[57]


3120[63]


3120[8]


3120[9]


3120[15]


r3122[0]


r3122[1]


r3122[7]


r3122[56]


r3122[57]


r3122[63]


r3122[8]


r3122[9]


r3122[15]


Diagnostic 
attribute 


fault


2


1


8


Fault


Fault


Fault


2


1


8


Fault


Fault


Fault


2


1


8


Component 
fault


r2131 
Act fault code 


r3131 
Act fault val 


r3132 
Comp_no act 


POWER ON


Faults ackn DO
p3981


r2138.7
r2138


1 = Acknowledge fault


1 = External fault 1 
(F07860) effective


1 = External fault 2 
(F07861) effective


1 = External fault 3 
(F07862) effective


1 = Fault present
1 = Fault gone/can be acknowledgedr2139.15
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Alarm buffer


1
r2122 = 0
r2123 = 0
r2124 = 0
r2125 = 0
r2134 = 0
r2145 = 0
r2146 = 0
r3121 = 0
r3123 = 0


III
RESET


III
RESET


III
RESET


POWER ON


POWER ON


p2112


p2116


p2117


r2122[0]


r2122[1]


r2122[7]


r2124[0] [I32]
r2134[0] [Float]


r2124[1] [I32]
r2134[1] [Float]


r2124[7] [I32]
r2134[7] [Float]


r2123[0] [ms]
r2145[0] [d]


r2123[1] [ms]
r2145[1] [d]


r2123[7] [ms]
r2145[7] [d]


r2125[0] [ms]
r2146[0] [d]


r2125[1] [ms]
r2146[1] [d]


r2125[7] [ms]
r2146[7] [d]


POWER ON


r2122[8]


r2122[9]


r2122[63]


r2124[8] [I32]
r2134[8] [Float]


r2124[9] [I32]
r2134[9] [Float]


r2124[63] [I32]
r2134[63] [Float]


r2123[8] [ms]
r2145[8] [d]


r2123[9] [ms]
r2145[9] [d]


r2123[63] [ms]
r2145[63] [d]


r2125[8] [ms]
r2146[8] [d]


r2125[9] [ms]
r2146[9] [d]


r2125[63] [ms]
r2146[63] [d]


<1>


Operating time


The buffer parameters are updated cyclically in the background (see status signal in r2139).


Alarm times


Alarm 1 
(oldest)


Alarm 2


Alarm 8 
(most recent)


Alarm history


Alarm 1 
(most recent)


Alarm 2


Alarm 56 
(oldest)


Alarm code Alarm value Alarm time 
"received"


Alarm time 
"removed"


0 = "No alarm present"


Fault buffer change 
[8060.8]


Alarm 
appears


Alarm 
disappears


Delete alarm 
buffer


Alarms 
counter 
p2111


p2111 = 0: 
Alarm buffer is deleted


16 bit counter, 
free running


16 bit counter, 
free running


Alarm appears


Delete alarm buffer


Counter
16 bit


r2138
r2138


r2132 
Actual alarm code 


Alarm number
r2110


r2120 
Sum buffer changed 


r2121 
Alrm buff changed 


[8060.1]


r2138
r2138


.11


r2138
r2138


.12


RESET


[2546.7]


[2546.7]


[2546.7]


<1>


.10


1 = Alarm present


1 = External alarm 1 
(A07850) effective


1 = External alarm 2 
(A07851) effective


1 = External alarm 3 
(A07852) effective


3121[0]


3121[1]


3121[7]


3121[8]


3121[9]


3121[63]


r3123[0]


r3123[1]


r3123[7]


r3123[8]


r3123[9]


r3123[63]


Component 
alarm


Diagnostic 
attribute 


alarm


ZSW fault/alarm 1


r2139
r2139


.7


[2548.2]


1


1


1 = Alarm class bit 0
1 = Alarm class bit 1
1 = Maintenance required
1 = Maintenance urgently required


r2139.11
r2139.12
r2139.13
r2139.14
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Faults/alarms trigger word (r2129)


[0]


[1]


[15] r2129.15


r2129.1


0. Fault/alarm code


1. Fault/alarm code


15. Fault/alarm code


Setting fault/alarm trigger


1. Message/signal present


0. Message/signal present


15. Message/signal present


Fault/alarm trigger word
(e.g. as trigger condition to record traces)


F/A trigger sel
0 ... 65535
p2128 (0)


F/A trigger word


r2129
r2129
r2129.0
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G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Faults/alarms configuration


[0]


[1]


[19]


[0]


[1]


[19]


[0]


[1]


[19]


[0]


[1]


[19]


[0]


[1]


[19]


[0]


[1]


[19]


Changing the fault response for maximum 20 faults <1> Changing the message type - fault <==> alarm for maximum 20 faults/alarms <1>


Changing the acknowledge mode for maximum 20 faults <1>


0. Fault code


1. Fault code


19. Fault code


Fault response


Fault response


Fault response


0. Fault code


1. Fault code


19. Fault code


0 = NONE


1 = OFF1


2 = OFF2


3 = OFF3


5 = STOP2


6 = IASC/DCBRK


0. Fault/alarm code


1. Fault/alarm code


19. Fault/alarm code


Fault/alarm type


Fault/alarm type


Fault/alarm type


1 = Fault


2 = Alarm


3 = No message


Acknowledge mode


Acknowledge mode


Acknowledge mode


1 = Acknowledgement is only possible using POWER ON


2 = Acknowledgement IMMEDIATELY after the cause has been 
removed.


The fault response, acknowledge mode and message type for all faults and alarms are set to meaningful default values in the factory setting.
Changes are only possible in specific value ranges specified by SIEMENS. 
When the message type is changed, the supplementary information is tranferred from fault value r0949 to alarm value r2124 and vice versa.


Chng resp F_no
0 ... 65535
p2100 (0)


Chng resp resp
0 ... 6


p2101 (0)


Chng type msg_no
0 ... 65535
p2118 (0)


Change type type
1 ... 3


p2119 (1)


Chng ackn F_no
0 ... 65535
p2126 (0)


Chng ackn mode
1 ... 2


p2127 (1)


<1>
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3 Esquemas de funciones


3.18 Juegos de datos


3.18 Juegos de datos


Esquemas de funciones


8560 – Juegos de datos de mando (Command Data Set, CDS) 728


8565 – Juegos de datos de accionamiento (Drive Data Set, DDS) 729
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Function diagram


87654321
fp_8560_97_51.vsdData sets


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Command Data Sets (CDS)


r0836.1


r0050.1


CDS3


CDS2


CDS1


CDS0


Example: 
Change over command data set 
CDS0 --> CDS1


BI: p0810 = "0" 
CDS0 selected 


r0836.0 = 0


BI: p0810 = "1" 
CDS1 selected 


r0836.0 = 1


CDS0 effective 
r0050.0 = 0


CDS1 effective 
r0050.0 = 1


(0)


CDS select., bit 1
p0811


(0)


CDS select., bit 0
p0810


CDS selected


r0836
r0836


CDS effective


r0050
r0050


CDS count
2 ... 4


p0170 (2)


Source CDS
p0809[0] (0)


Start copy process
p0809[2] (0)


Target CDS
p0809[1] (1)


Note
Data sets can only be applied and cleared when p0010 = 15 
is set.


t


t


t


.0


.0 [2513.2]
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fp_8565_97_54.vsdData sets


G120 CU230P-211.03.2015 V4.7.3Drive Data Sets (DDS)


DDS3


DDS2


DDS1


DDS0


r0837.1


r0051.1


<1>


A07530 "Drive data set does not exist"


A BICO interconnection to a parameter which is part of a drive data set always influences the currently effective data set.


(0)


DDS select., bit 0
p0820 [C]


(0)


DDS select., bit 1
p0821 [C]


DDS count
1 ... 4


p0180 (1)


DDS selected


r0837
r0837


DDS effective


r0051
r0051


Copy DDS, source 
p0819[0] (0)


Copy DDS, start 
p0819[2] (0)


Copy DDS, target 
p0819[1] (1)


Note
Data sets can only be applied and cleared when p0010 = 15 is set.


<1>


.0


.0


[2513.2]
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4.1 Vista general de los fallos y alarmas


4.1.1 Generalidades


Señalización de fallos y alarmas (avisos)


El accionamiento señaliza una anomalía mediante la indicación de los correspondientes fallos 
o alarmas.


Existen, por ejemplo, las siguientes posibilidades de indicación de fallos/alarmas:


• Indicación a través de las memorias de fallos y alarmas, en caso de 
PROFIBUS/PROFINET


• Indicación a través del software de puesta en marcha en modo online


• Panel de mando y visualización (p. ej. BOP, AOP)


Diferencias entre fallos y alarmas


Los fallos y las alarmas se diferencian en lo siguiente:


Tabla 4-1 Diferencias entre fallos y alarmas


Clase Descripción


anomalías ¿Qué ocurre al aparecer un fallo?


• Se inicia la correspondiente reacción al fallo.


• Se activa el bit de estado ZSW1.3.


• El fallo se introduce en la memoria de fallos.


¿Cómo se solucionan los fallos?


• Eliminación de la causa del fallo.


• Confirmación del fallo.


Alarmas ¿Qué ocurre al aparecer una alarma?


• Se activa el bit de estado ZSW1.7.


• La alarma se introduce en la memoria de alarmas.


¿Cómo se solucionan las alarmas?


• Las alarmas se suprimen automáticamente. 
Cuando desaparece su causa, se anulan por sí mismas.
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4 Fallos y alarmas


4.1 Vista general de los fallos y alarmas


Reacciones a fallos


Se han definido las siguientes reacciones a fallos:


Tabla 4-2 Reacciones a fallos


Lista PROFIdrive Reacción Descripción


NINGUNA - Ninguna Ninguna reacción al aparecer el fallo.


Nota


Con el "Posicionador simple" (r0108.4 = 1), se aplica:


Cuando aparece un fallo con la reacción a fallo "NINGUNA", se 
interrumpe una petición de desplazamiento activa y se cambia al 
modo Seguimiento hasta que se subsana y confirma el fallo.


DES1 ON/
OFF


Frenado por rampa 
de deceleración y, a 
continuación, 
bloqueo de 
impulsos


Regulación de velocidad (p1300 = 20, 21)


• El accionamiento se frena a través de la especificación inmediata 
de n_cons = 0 en la rampa de deceleración del generador de rampa 
(p1121).


• Al detectar la parada se cierra un posible freno de mantenimiento 
del motor parametrizado (p1215). Al finalizar el tiempo de cierre 
(p1217) se suprimen los impulsos.


Se detecta estado parado cuando la velocidad real cae por debajo 
del umbral (p1226) o cuando expira el tiempo de vigilancia (p1227) 
iniciado con consigna de velocidad < = umbral de velocidad 
(p1226).


Regulación de par (p1300 = 22, 23)


• Con la regulación de par se aplica:


Reacción como DES2.


• Si se conmuta a la regulación de par mediante p1501, se aplica: 


No existe reacción de freno propia.


Cuando la velocidad real cae por debajo del umbral (p1226) o 
termina la temporización (p1227), el freno de motor, si lo hay, se 
cierra. Al finalizar el tiempo de cierre (p1217) se suprimen los 
impulsos.


DES1_
RETARDO


- Como DES1, pero 
con retardo


Los fallos con esta reacción son efectivos una vez que ha transcurrido 
el tiempo de retardo de p3136.


El tiempo que falta hasta DES1 se muestra en r3137.


DES2 PARADA 
NATURAL


Bloqueo de 
impulsos 
interno/externo


Regulación de velocidad y de par


• Supresión inmediata de impulsos; el accionamiento se para de 
forma natural.


• El freno de mantenimiento de motor, si lo hay, se cierra 
inmediatamente.


• Se activa el bloqueo de conexión.
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DES3 PARADA 
RÁPIDA


Frenado en la 
rampa de 
deceleración DES3 
y, a continuación, 
bloqueo de 
impulsos


Regulación de velocidad (p1300 = 20, 21)


• El accionamiento se frena a través de la especificación inmediata 
de n_cons = 0 en la rampa de deceleración DES3 (p1135).


• Al detectar la parada se cierra el freno de mantenimiento del motor, 
en caso de haberse parametrizado. Al finalizar el tiempo de cierre 
del freno de mantenimiento (p1217), se suprimen los impulsos.


Se detecta estado parado cuando la velocidad real cae por debajo 
del umbral (p1226) o cuando expira el tiempo de vigilancia (p1227) 
iniciado con consigna de velocidad < = umbral de velocidad 
(p1226).


• Se activa el bloqueo de conexión.


Regulación de par (p1300 = 22, 23)


• Conmutación al modo con regulación de velocidad y otras 
reacciones según la descripción en el modo con regulación de 
velocidad.


PARADA2 - n_cons = 0 • El accionamiento se frena a través de la especificación inmediata 
de n_cons = 0 en la rampa de deceleración DES3 (p1135). 


• El accionamiento permanece en el modo con regulación de 
velocidad.


IASC/DCBRk - - • En motores síncronos se aplica:


Si se produce un fallo con esta reacción, se desencadena un 
cortocircuitado interno del inducido.


Deben cumplirse las condiciones para p1231 = 4.


• En motores asíncronos se aplica:


Si se produce un fallo con esta reacción, se desencadena un 
frenado por corriente continua.


Es necesario que esté puesto en marcha el frenado por corriente 
continua (p1230 hasta p1239).


ENCÓDER - Bloqueo de 
impulsos 
interno/externo 
(p0491)


La reacción a fallo ENCÓDER actúa independientemente del ajuste 
en p0491.


Ajuste de fábrica:
p0491 = 0 --> el error de encóder produce DES2


Atención


Si se modifica p0491, es imprescindible tener en cuenta la 
información incluida en la descripción de dicho parámetro.


Tabla 4-2 Reacciones a fallos, continuación


Lista PROFIdrive Reacción Descripción
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4 Fallos y alarmas


4.1 Vista general de los fallos y alarmas


Confirmación de fallos


En la lista de fallos y alarmas se indica junto a cada fallo cómo se debe confirmar tras la 
eliminación de su causa.


Tabla 4-3 Confirmación de fallos


Confirmación Descripción


POWER ON El fallo se confirma con POWER ON (desconexión/conexión de la Control Unit).


Nota


Si la causa del fallo no está eliminada todavía, el fallo vuelve a aparecer inmediatamente después del 
arranque.


INMEDIATAMENT
E


La confirmación de fallos se puede realizar mediante las siguientes opciones:


1 Confirmación mediante parámetro:


p3981 = 0 --> 1


2 Confirmación mediante entradas de binector:


p2103


p2104


p2105


BI: 1. Confirmación de fallos


BI: 2. Confirmación de fallos


BI: 3. Confirmación de fallos


3 Confirmación a través de señal de mando PROFIBUS:


STW1.7 = 0 --> 1 (flanco)


Nota


• Estos fallos también se pueden confirmar con POWER ON.


• Si la causa del fallo no se ha eliminado todavía, el fallo no se borra después de la confirmación.


• Fallos de Safety Integrated
Antes de confirmar estos fallos, hay que desactivar la función "STO: Safe Torque Off (desconexión 
segura del par).


BLOQUEO DE 
IMPULSOS


El fallo solo se puede confirmar si se bloquean los impulsos (r0899.11 = 0).


Existen las mismas posibilidades que para la confirmación INMEDIATAMENTE.
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4.1.2 Explicaciones sobre la lista de fallos y alarmas


Los datos del ejemplo siguiente se han elegido libremente. Una descripción se compone, 
como máximo, de la información relacionada a continuación. Algunos datos se representan 
opcionalmente.


La "Lista de fallos y alarmas" (página 743) tiene el siguiente formato:


 - - - - - - - - - - - - Inicio del ejemplo - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -


Axxxxx (F, N) Ubicación de la anomalía (opcional): Nombre
Clase de aviso: Texto de la clase de aviso (número según PROFIdrive)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: NINGUNA


Causa: Descripción de las causas posibles.


Valor de fallo (r0949, interpretar formato): o valor de alarma (r2124, interpretar formato): (opcional)


Datos sobre los valores de fallo o de alarma (opcional).


Ayuda: Descripción de los posibles remedios.


 - - - - - - - - - - - - Final del ejemplo  - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -


Axxxxx Alarma xxxxx
Axxxxx (F, N) Alarma xxxxx (se puede cambiar al tipo de aviso F o N)
Fxxxxx Fallo xxxxx
Fxxxxx (A, N) Fallo xxxxx (se puede cambiar al tipo de aviso A o N)
Nxxxxx Sin notificar
Nxxxxx (A) Sin notificar (se puede cambiar al tipo de aviso A)


Un aviso consta de una letra seguida del número correspondiente.


Las letras significan lo siguiente:


• A significa "Alarma" (en inglés "Alarm")


• F significa "Fallo" (en inglés "Fault")


• N significa "Sin notificar" o "Aviso interno" (en inglés "No Report")


El paréntesis opcional indica en cada caso si es posible cambiar el tipo de aviso y qué tipos 
de aviso se pueden ajustar mediante parámetros (p2118, p2119).


Cuando es posible cambiar el tipo de aviso, se indica automáticamente información sobre la 
reacción y la confirmación (p. ej., reacción con F, confirmación con F).


Nota


Las características predeterminadas de un fallo o de una alarma se pueden modificar 
mediante parametrización.


Bibliografía: /BA5/ SINAMICS G120 Instrucciones de servicio
Convertidor de frecuencia con las Control Units CU230P-2,
Capítulo "Alarmas, fallos y avisos del sistema"


La "Lista de fallos y alarmas" (página 743) proporciona información relativa a las 
características predeterminadas de un aviso. Si se modifican las características de un 
determinado aviso, tal vez sea necesario adaptar los datos correspondientes en esta lista.
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4 Fallos y alarmas


4.1 Vista general de los fallos y alarmas


Ubicación de la anomalía (opcional): Nombre


La ubicación de la anomalía (opcional) y el nombre del fallo o alarma sirven, junto con el 
número de aviso, para identificar el aviso (por ejemplo, con el software de puesta en marcha).


Valor de aviso:


La información indicada en el valor de aviso proporciona datos sobre la composición del valor 
de fallo/alarma.


Ejemplo:


Valor de aviso: Nº de componente: %1, causa del fallo: %2


Este valor de aviso contiene información sobre el número de componente y la causa del fallo. 
Las indicaciones %1 y %2 son comodines que, en el modo online, se completan según 
corresponda (p. ej., con el software de puesta en marcha).


Clase de aviso:


Para cada aviso se indica la clase de aviso correspondiente con la siguiente estructura:


Texto de la clase de aviso (número según PROFIdrive)


Las clases de aviso se transfieren en distintas interfaces al controlador superior y sus 
unidades de visualización y mando.


Las clases de aviso disponibles se muestran en la tabla "Clases de aviso y códigos de distintas 
interfaces de diagnóstico" (página 738). Además del texto de la clase de aviso y su número 
según PROFIdrive, y un breve texto de ayuda sobre la causa y el remedio, contiene 
información sobre diversas interfaces de diagnóstico:


• PN (hex)


Indicación del "Channel Error Type" del diagnóstico de canal PROFINET.


Al activar el diagnóstico de canal se pueden visualizar los textos de la tabla con ayuda del 
archivo GSDML.


• DS1 (dec)


Indicación del número de bit en el juego de datos DS1 de la alarma de diagnóstico de 
SIMATIC S7.


Al activar las alarmas de diagnóstico se pueden visualizar los textos de la tabla.


• DP (dec)


Indicación del "Error Type" del diagnóstico de canal en PROFIBUS.


Al activar el diagnóstico de canal se pueden visualizar los textos de la norma y del archivo 
GSD.


• ET 200 (dec)


Indicación del "Error Type" del diagnóstico de canal para el equipo 
SIMATIC ET 200pro FC-2.


Al activar el diagnóstico de canal se pueden visualizar los textos de la norma y del archivo 
GSD de ET 200pro.


• NAMUR (r3113.x)


Indicación del número de bit en el parámetro r3113.
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En las interfaces DP, ET 200, y NAMUR se agrupan parcialmente las clases de aviso.


Tabla 4-4 Clases de aviso y códigos de distintas interfaces de diagnóstico


Texto de la clase de aviso (número según PROFIdrive)


Causa y remedio.


Interfaz de diagnóstico


PN
(hex)


DS1
(dec)


DP
(dec)


ET 200
(dec)


NAMUR 
(r3113.x)


Fallo de hardware/software (1)


Se ha detectado un mal funcionamiento del hardware o del software. 
Realizar un POWER ON de los componentes afectados. Si continua 
apareciendo, contactar con la Hotline.


9000 0 16 9 0


Fallo de red (2)


Se ha producido un fallo en la alimentación de red (pérdida de fase, 
nivel de tensión ...). Comprobar red/fusibles. Comprobar tensión de 
conexión. Comprobar el cableado.


9001 1 17 24 1


Fallo de la tensión de alimentación (3)


Se ha detectado un fallo en la alimentación de la electrónica (48 V, 
24 V, 5 V …). Comprobar el cableado. Comprobar el nivel de tensión.


9002 2 2 1


3 2


2 1


3 2


15


Sobretensión en circuito intermedio (4)


La tensión de circuito intermedio ha adquirido un valor 
inadmisiblemente alto. Comprobar dimensionado de la instalación 
(red, bobina, tensiones). Comprobar los ajustes de la unidad de 
alimentación.


9003 3 18 24 2


Electrónica de potencia averiada (5)


Se ha detectado un estado operativo no permitido (sobrecorriente, 
sobretemperatura, fallo de IGBT ...) en la electrónica de potencia. 
Comprobar si es posible respetar los ciclos de carga permitidos. 
Comprobar las temperaturas ambiente (ventiladores).


9004 4 19 24 3


Sobretemperatura en componente electrónico (6)


La temperatura del componente ha superado el límite superior 
permitido. Comprobar la temperatura ambiente/la ventilación del 
armario.


9005 5 20 5 4


Defecto a tierra/entre fases detectado (7)


Se ha detectado un defecto a tierra/entre fases en las etapas de 
potencia o en los devanados del motor. Comprobar los cables de 
potencia (conexiones). Comprobar el motor.


9006 6 21 20 5


Sobrecarga del motor (8)


El motor se ha manejado fuera de los límites admisibles (temperatura, 
intensidad, par ...). Comprobar los ciclos de carga y los límites 
ajustados. Comprobar la temperatura ambiente/la ventilación del 
motor.


9007 7 22 24 6


Comunicación con el controlador superior averiada (9)


La comunicación con el controlador superior (acoplamiento interno, 
PROFIBUS, PROFINET ...) está averiada o interrumpida. Comprobar 
el estado del controlador superior. Comprobar la 
conexión/el-cableado de la comunicación. Comprobar configuración 
del bus/ciclos.


9008 8 23 19 7


El canal de vigilancia seguro ha detectado fallos (10)


Una vigilancia del funcionamiento seguro (Safety) ha detectado un 
fallo.


9009 9 24 25 8
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Posición/velocidad real errónea o no disponible (11)


Al evaluar las señales de encóder (señales de pista, marcas cero, 
valores absolutos ...) se detectó un estado de señal inadmisible. 
Comprobar encóder/estado de las señales de encóder. Respetar las 
frecuencias máximas permitidas.


900A 10 25 29 9


Comunicación interna (DRIVE-CLiQ) averiada (12)


La comunicación interna entre los componentes SINAMICS está 
averiada o interrumpida. Comprobar el cableado DRIVE-CLiQ. 
Procurar una instalación con compatibilidad electromagnética. 
Respetar las capacidades funcionales/velocidades máximas 
permitidas.


900B 11 26 31 10


Alimentación averiada (13)


La alimentación está averiada o interrumpida. Comprobar la 
alimentación y sus componentes asociados (red, filtros, bobinas, 
fusibles ...). Comprobar la regulación de la alimentación.


900C 12 27 24 11


Chopper de frenado/Braking Module averiado (14)


El Braking Module interno o externo está averiado o sobrecargado 
(temperatura). Comprobar conexión/estado del Braking Module. 
Respetar número y duración de los procesos de frenado.


900D 13 28 24 15


Filtro de red averiado (15)


La vigilancia del filtro de red ha detectado una temperatura excesiva u 
otro estado no permitido. Comprobar temperatura/vigilancia de 
temperatura. Comprobar si la configuración es correcta (tipo de filtro, 
alimentación, umbrales).


900E 14 17 24 15


Valor medido externo/estado de señal fuera del rango 
permitido (16)


Un valor medido/estado de señal leído a través del área de entrada 
(digital/analógica/temperatura) ha adoptado un valor/estado no 
permitido. Determinar y comprobar la señal afectada. Comprobar los 
umbrales ajustados.


900F 15 29 26 15


Aplicación/función tecnológica averiada (17)


La aplicación/función tecnológica ha sobrepasado un límite (de 
posición, velocidad, par ...) ajustado. Determinar y comprobar el límite 
afectado. Comprobar la consigna especificada por el control superior.


9010 16 30 9 15


Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en 
marcha (18)


Se ha detectado un error en la parametrización o en una secuencia 
de puesta en marcha; la parametrización no casa con la configuración 
del equipo encontrada. Determinar la causa exacta usando la 
herramienta de puesta en marcha. Adaptar la parametrización o la 
configuración del equipo.


9011 17 31 16 15


Tabla 4-4 Clases de aviso y códigos de distintas interfaces de diagnóstico, continuación


Texto de la clase de aviso (número según PROFIdrive)


Causa y remedio.


Interfaz de diagnóstico


PN
(hex)


DS1
(dec)


DP
(dec)


ET 200
(dec)


NAMUR 
(r3113.x)
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Reacción: reacción a fallo predeterminada (reacción configurable)


Indica la reacción predeterminada en caso de anomalía.


El paréntesis opcional indica si es posible cambiar la reacción predeterminada y qué 
reacciones se pueden ajustar mediante parámetros (p2100, p2101).


Confirmación: confirmación predeterminada (confirmación configurable)


Indica la confirmación predeterminada del fallo después de eliminar la causa.


El paréntesis opcional indica si es posible cambiar la confirmación predeterminada y qué 
confirmación se puede ajustar mediante parámetros (p2126, p2127).


Causa:


Describe las causas posibles del fallo o alarma. De forma opcional, se indica un valor de fallo 
o un valor de alarma.


Valor de fallo (r0949, formato):


El valor de fallo se introduce en la memoria de fallos en r0949[0...63] y proporciona 
información adicional y más precisa sobre ese fallo.


Valor de alarma (r2124, formato):


El valor de alarma proporciona información adicional y más precisa sobre una alarma.


El valor de alarma se introduce en la memoria de alarmas en r2124[0...63] y proporciona 
información adicional y más precisa sobre esa alarma.


Fallo general del accionamiento (19)


Error agrupado. Determinar la causa exacta usando la herramienta de 
puesta en marcha.


9012 18 9 9 15


Unidad auxiliar averiada (20)


La vigilancia de una unidad auxiliar (transformador de entrada, unidad 
de refrigeración ...) ha detectado un estado no permitido. Determinar 
la causa exacta y comprobar el equipo afectado.


9013 19 29 26 15


1. Subtensión de la alimentación de la electrónica


2. Sobretensión de la alimentación de la electrónica


Tabla 4-4 Clases de aviso y códigos de distintas interfaces de diagnóstico, continuación


Texto de la clase de aviso (número según PROFIdrive)


Causa y remedio.


Interfaz de diagnóstico


PN
(hex)


DS1
(dec)


DP
(dec)


ET 200
(dec)


NAMUR 
(r3113.x)


Nota


Ver tabla "Reacciones a fallos" (página 733).


Nota


Ver tabla "Confirmación de fallos" (página 735).
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4 Fallos y alarmas


4.1 Vista general de los fallos y alarmas


Remedio:


Describe los procedimientos posibles generalmente para eliminar la causa del fallo o alarma 
que se haya producido.


4.1.3 Rangos numéricos para fallos y alarmas


Los fallos y las alarmas están divididos en los siguientes rangos numéricos:


ADVERTENCIA


El personal de servicio técnico o de mantenimiento es el responsable de elegir un 
procedimiento adecuado para eliminar la causa en cada caso.


Nota


Los rangos numéricos siguientes ofrecen una sinopsis de todos los fallos y alarmas existentes 
en la familia de accionamientos SINAMICS.


Los fallos y las alarmas del producto descrito en el presente manual de listas se relacionan 
con detalle en el "Lista de fallos y alarmas" (página 743).


Tabla 4-5 Rangos numéricos para fallos y alarmas


por a Rango


1000 3999 Control Unit, regulación


4000 4999 Reservado


5000 5999 Etapa de potencia


6000 6899 Alimentación


6900 6999 Braking Module


7000 7999 Accionamiento


8000 8999 Option Board


9000 12999 Reservado


13000 13020 Concesión de licencia


13021 13099 Reservado


13100 13102 Protección de know-how


13103 19999 Reservado


20000 29999 OEM


30000 30999 Componente DRIVE-CLiQ etapa de potencia


31000 31999 Componente DRIVE-CLiQ encóder 1


32000 32999 Componente DRIVE-CLiQ encóder 2


Nota


Los fallos que se producen se emiten automáticamente como alarma 
cuando el encóder está parametrizado como sistema de medida directo y 
no interviene en la regulación del motor.
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33000 33999 Componente DRIVE-CLiQ encóder 3


Nota


Los fallos que se producen se emiten automáticamente como alarma 
cuando el encóder está parametrizado como sistema de medida directo y 
no interviene en la regulación del motor.


34000 34999 Voltage Sensing Module (VSM)


35000 35199 Terminal Module 54F (TM54F)


35200 35999 Terminal Module 31 (TM31)


36000 36999 DRIVE-CLiQ Hub Module


37000 37999 HF Damping Module (módulo amortiguador)


40000 40999 Controller Extension 32 (CX32)


41000 48999 Reservado


49000 49999 SINAMICS GM/SM/GL


50000 50499 Communication Board (COMM BOARD)


50500 59999 OEM Siemens


60000 65535 SINAMICS DC MASTER (regulación de corriente continua)


Tabla 4-5 Rangos numéricos para fallos y alarmas, continuación


por a Rango
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4 Fallos y alarmas


4.2 Lista de fallos y alarmas


4.2 Lista de fallos y alarmas
Product: SINAMICS G120, Version: 4705500, Language: esp
Objects: CU230P-2_BT, CU230P-2_CAN, CU230P-2_DP, CU230P-2_HVAC, CU230P-2_PN


F01000 Error SW interno
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: Ha aparecido un error de software interno.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Evaluar memoria de fallos (r0945).


- Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Si es necesario, comprobar los datos en la memoria no volátil (p. ej. tarjeta de memoria).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


- Sustituir la Control Unit.


F01001 Excepción FloatingPoint
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: Se ha producido una excepción en una operación con el tipo de datos FloatingPoint.


El fallo puede deberse al sistema básico o a una aplicación OA (p. ej., FBLOCKS, DCC).


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Nota:


Para más información sobre este fallo, consulte r9999.


r9999[0]: Número de fallo.


r9999[1]: Contador del programa en el momento en que se produjo la excepción.


r9999[2]: Causa de la excepción con FloatingPoint.


Bit 0 = 1: Operación no válida


Bit 1 = 1: División por cero


Bit 2 = 1: Desbordamiento


Bit 3 = 1: Subdesbordamiento


Bit 4 = 1: Resultado impreciso


Ayuda: - Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Comprobar la configuración y las señales de los bloques de FBLOCKS.


- Comprobar la configuración y las señales de los esquemas DCC.


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


F01002 Error SW interno
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Ha aparecido un error de software interno.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).
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F01003 Retardo de acuse al acceder a memoria
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Acceso a un área de memoria que no responde con "READY".


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


N01004 (F, A) Error SW interno
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Ha aparecido un error de software interno.


Valor de fallo (r0949, hexadecimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Leer parámetros de diagnóstico (r9999).


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


Ver también: r9999 (Error de software interno Diagnóstico adicional)


F01005 Carga/descarga de archivo fallida
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La carga o descarga de datos EEPROM ha fallado.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


yyxxxx hex: yy = número de componente, xxxx = causa del fallo


xxxx = 000B hex = 11 dec:


El componente de etapa de potencia ha detectado error de suma de verificación.


xxxx = 000F hex = 15 dec:


El contenido del archivo EEPROM no es aceptado por el componente de etapa de potencia seleccionado.


xxxx = 0011 hex = 17 dec:


El componente de etapa de potencia ha detectado un error de acceso interno.


xxxx = 0012 hex = 18 dec:


Tras varios intentos de comunicación no hay respuesta del componente de etapa de potencia.


xxxx = 008B hex = 140 dec:


El archivo de EEPROM para el componente de etapa de potencia no está en la tarjeta de memoria.


xxxx = 008D hex = 141 dec:


Se ha detectado longitud incoherente del archivo de firmware. Es posible que se haya interrumpido la 
descarga/carga.


xxxx = 0090 hex = 144 dec:


Al comprobar el archivo cargado, el componente ha detectado un error (suma de verificación). Es posible que el 
archivo de la tarjeta de memoria esté dañado.


xxxx = 0092 hex = 146 dec:


La función elegida no es compatible con este SW ni con este HW.


xxxx = 009C hex = 156 dec:


Componente con el número indicado no presente (p7828).


xxxx = Otros valores:


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: Guardar en directorio "/ee_sac/" de la tarjeta de memoria el archivo adecuado de firmware o EEPROM para la carga 
o descarga.
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4 Fallos y alarmas


4.2 Lista de fallos y alarmas


A01009 (N) CU: Control Unit Sobretemperatura
Clase de aviso: Sobretemperatura en componente electrónico (6)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La temperatura (r0037[0]) de la Control Unit ha rebasado el límite especificado.


Ayuda: - Comprobar la entrada de aire para la Control Unit.


- Comprobar el ventilador de la Control Unit.


Nota:


La alarma se anula automáticamente cuando el valor cae por debajo del límite.


F01010 Tipo accto. desconocido
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha encontrado un tipo de accionamiento desconocido.


Ayuda: - Sustituir el Power Module.


- Realizar un POWER ON (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


F01015 Error SW interno
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: Ha aparecido un error de software interno.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


A01016 (F) Firmware modificado
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: En la memoria no volátil (tarjeta de memoria/memoria del equipo), al menos uno de los archivos pertenecientes al 
firmware ha sufrido una modificación no permitida respecto al estado de suministro.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


0: Suma de verificación de archivo errónea.


1: Falta archivo.


2: Hay un archivo de más.


3: Versión de firmware errónea.


4: Suma de verificación de archivo backup errónea.


Ayuda: Restablecer el estado de suministro con la memoria no volátil para el firmware (tarjeta de memoria/memoria del 
equipo).


Nota:


El archivo afectado puede leerse a través de r9925.


El estado de la comprobación de firmware se indica mediante r9926.


Ver también: r9925 (Archivo de firmware con error), r9926 (Estado de la comprobación de firmware)


A01017 Lista de componentes modificada
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: En la tarjeta de memoria hay un archivo en el directorio /SIEMENS/SINAMICS/DATA o /ADDON/SINAMICS/DATA 
que se ha modificado ilegalmente respecto al estado de fábrica. En este directorio no se permiten modificaciones.
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Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


zyx dec: x = problema, y = directorio, z = nombre de archivo


x = 1: Archivo inexistente.


x = 2: La versión del firmware del archivo no coincide con la versión del software.


x = 3: La suma de verificación del archivo está mal.


y = 0: Directorio /SIEMENS/SINAMICS/DATA/


y = 1: Directorio /ADDON/SINAMICS/DATA/


z = 0: Archivo MOTARM.ACX


z = 1: Archivo MOTSRM.ACX


z = 2: Archivo MOTSLM.ACX


z = 3: Archivo ENCDATA.ACX


z = 4: Archivo FILTDATA.ACX


z = 5: Archivo BRKDATA.ACX


z = 6: Archivo DAT_BEAR.ACX


z = 7: Archivo CFG_BEAR.ACX


Ayuda: Restablecer el archivo afectado en la tarjeta de memoria como venía fábrica.


F01018 Arranque cancelado varias veces
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: POWER ON


Causa: El arranque del módulo se ha cancelado varias veces. Por esta razón el módulo arranca con los ajustes de fábrica.


Posibles causas de la cancelación del arranque:


- Interrupción de la alimentación.


- Caída de la CPU.


- Parametrización no válida.


Ayuda: - Realizar un POWER ON (apagar y volver a encender). Después de la conexión, el módulo vuelve a arrancar a 
partir de la parametrización válida (si existe).


- Restablecer la parametrización válida.


Ejemplos:


a) Realizar primera puesta en marcha, guardar, realizar un POWER ON (apagar y volver a encender).


b) Cargar otro backup de parámetros válido (p. ej., de la tarjeta de memoria), guardar, realizar un POWER ON 
(apagar y volver a encender).


Nota:


Si el error aparece repetidas veces, este fallo se vuelve a señalizar después de haber cancelado el arranque varias 
veces.


A01019 Fallo al escribir en el cartucho intercambiable
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El acceso de escritura al cartucho intercambiable ha fallado.


Ayuda: Retirar el cartucho intercambiable y comprobarlo. A continuación, volver a salvar los datos.


A01020 Fallo al escribir en el RAM disk
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Ha fallado un acceso de escritura al RAM disk interno.


Ayuda: Ajustar el tamaño de archivo del libro de registros del sistema en el RAM disk interno (p9930).


Ver también: p9930 (Libro de registro del sistema Activar)
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4.2 Lista de fallos y alarmas


A01021 Cartucho intercambiable utilizado como soporte de datos USB por el PC
Clase de aviso: Fallo general del accionamiento (19)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El cartucho intercambiable es utilizado como soporte de datos USB por un PC.


Por esta razón el accionamiento no puede acceder al cartucho intercambiable. Los datos de configuración no se 
pueden guardar en el cartucho intercambiable al salvar.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: la protección de know-how con protección anticopia para el cartucho intercambiable está activa. La copia de 
seguridad está bloqueada.


2: los datos de configuración solo se salvan en la Control Unit.


Ver también: r7760 (Protección contra escritura/Protección de know-how Estado), r9401 (Sacar seguramente la 
tarjeta de memoria Estado)


Ayuda: Desactive la conexión USB al PC y salve los datos de configuración.


Nota:


La alarma se borra automáticamente al separar la conexión USB o al retirar el cartucho intercambiable.


Ver también: r9401 (Sacar seguramente la tarjeta de memoria Estado)


F01023 Software Timeout intern
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Ha aparecido un Software Timeout interno.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


A01028 (F) Error de configuración
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La parametrización leída se ha generado con un módulo de otro tipo (referencia, MLFB).


Ayuda: Guardar los parámetros de forma no volátil (p0971 = 1).


F01030 Pérdida signo de actividad con mando
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: DES3 (DES1, DES2, IASC/DCBRK, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Estando el mando en el PC no se ha recibido ningún signo de actividad dentro del tiempo de vigilancia.


El mando se ha devuelto de nuevo a la interconexión BICO activa.


Ayuda: Ajustar a un mayor valor el tiempo de vigilancia en el PC o, en su caso, desactivar totalmente la vigilancia.


En el software de puesta en marcha, el tiempo de vigilancia se ajusta como sigue:


<Accto.> -> Puesta en marcha -> Panel de mando -> botón "Traer mando" -> Aparece una ventana para ajustar el 
tiempo de vigilancia en milisegundos.


Atención:


El tiempo de vigilancia deberá ajustarse todo lo pequeño que sea posible. ¡Un tiempo de vigilancia largo significa 
reacción tardía si falla la comunicación!







4 Fallos y alarmas


4.2 Lista de fallos y alarmas


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


748 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


F01033 Conmutación de unidades: Valor de parámetro de referencia inválido
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Al conmutar a la representación relativa ningún parámetro de referencia debe ser igual a 0.0.


Valor de fallo (r0949, parámetro):


Parámetro de referencia cuyo valor es 0.0.


Ver también: p0505 (Sistema de unidades Selección), p0595 (Selección de unidad tecnológica)


Ayuda: Ajustar el valor del parámetro de referencia diferente a 0.0.


Ver también: p0304, p0305, p0310, p0596, p2000, p2001, p2002, p2003, r2004


F01034 Conmutación de unidades: Cálculo valores parámetro fallido tras cambiar valor de 
referencia


Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La modificación de un parámetro de referencia tuvo el efecto de que, en un parámetro afectado, el valor ajustado en 
representación relativa no se pudo volver a calcular. La modificación fue rechazada y se restableció el valor de 
parámetro original.


Valor de fallo (r0949, parámetro):


Parámetro cuyo valor no ha podido recalcularse


Ver también: p0304, p0305, p0310, p0596, p2000, p2001, p2002, p2003, r2004


Ayuda: - Elegir el valor del parámetro de referencia de forma que puedan calcularse los parámetros afectados en 
representación relativa.


- Antes de modificar el parámetro de referencia p0596, ajustar la selección de unidad tecnológica (p0595) a p0595 = 
1.


A01035 (F) ACX: Archivos de backup de parámetros dañados
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Al arrancar la Control Unit no se ha encontrado ningún juego de datos completo en archivos de backup de 
parámetros. Los últimos parámetros no se han salvado completamente.


Es posible que el backup se haya interrumpido a causa de la desconexión o la retirada de la tarjeta de memoria.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en hexadecimal):


ddccbbaa hex:


aa = 01 hex:


El arranque se ha efectuado sin backup de datos. El accionamiento presenta el ajuste de fábrica.


aa = 02 hex:


Se ha cargado el último juego de datos interno de backup disponible. Es necesario comprobar la parametrización. 
Se recomienda una nueva descarga de la parametrización.


aa = 03 hex:


Se ha cargado el último juego de datos disponible de la tarjeta de memoria. Es necesario comprobar la 
parametrización.


aa = 04 hex:


Se ha cargado un backup de datos no válido de la tarjeta de memoria en el accionamiento. El accionamiento 
presenta el ajuste de fábrica.


dd, cc, bb:


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ver también: p0971 (Guardar parámetros)


Ayuda: - Volver a efectuar la descarga del proyecto con software de puesta en marcha.


- Guardar todos los parámetros (p0971 = 1 o "Copiar RAM a ROM").


Ver también: p0971 (Guardar parámetros)
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F01036 (A) ACX: Falta archivo de backup de parámetros
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNA (DES1, DES2, DES3)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Al cargar la parametrización del equipo no es posible encontrar un archivo de backup de parámetros 
(PSxxxyyy.ACX) de un objeto de accionamiento.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Byte 1: yyy en nombre de archivo PSxxxyyy.ACX


yyy = 000 --> Archivo de backup de coherencia


yyy = 001 ... 062 --> Número de objeto de accionamiento


yyy = 099 --> Archivo de backup de parámetros PROFIBUS


Byte 2, 3, 4:


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: Si ha guardado los datos del proyecto con el software de puesta en marcha, vuelva a descargar el proyecto.


Guardar usando la función "Copiar de RAM a ROM" o ajustando p0971 = 1.


Con ello los archivos de parámetros se escriben completamente de nuevo en la memoria no volátil.


Nota:


Si no se han guardado los datos de proyecto es necesario realizar una nueva primera puesta en marcha.


F01038 (A) ACX: Archivo de backup de parámetros Error al cargar
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNA (DES1, DES2, DES3)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha producido un error al cargar archivos PSxxxyyy.ACX o PTxxxyyy.ACX desde la memoria no volátil.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Byte 1: yyy en nombre de archivo PSxxxyyy.ACX


yyy = 000 --> Archivo de backup de coherencia


yyy = 001 ... 062 --> Número de objeto de accionamiento


yyy = 099 --> Archivo de backup de parámetros PROFIBUS


Byte 2:


255: tipo de objeto de accionamiento erróneo.


254: comparación de topología fallida -> No ha podido especificarse el tipo de objeto de accionamiento.


Causas posibles:


- tipo de componente erróneo en la topología real


- componente inexistente en la topología real


- componente inactivo


Otros valores:


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Byte 4, 3:


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Si ha guardado los datos del proyecto con el software de puesta en marcha, vuelva a descargar el proyecto. 
Guardar usando la función "Copiar de RAM a ROM" o ajustando p0971 = 1. Con ello los archivos de parámetros se 
escriben completamente de nuevo en la memoria no volátil.


- Sustituir la tarjeta de memoria o la Control Unit.


F01039 (A) ACX: Error al escribir en archivo de backup de parámetros
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNA (DES1, DES2, DES3)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Ha fallado el acceso de escritura a un archivo de backup de parámetros PSxxxyyy.*** en la memoria no volátil.


- En el directorio /USER/SINAMICS/DATA/, hay como mínimo un archivo de backup de parámetros PSxxxyyy.*** 
que tiene el atributo "read only", por lo que no puede sobrescribirse.


- No hay espacio suficiente en memoria.


- La memoria no volátil está defectuosa y no se puede escribir en ella.
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Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


dcba hex


a = yyy en el nombre de archivo PSxxxyyy.***


a = 000 --> Archivo de backup de coherencia


a = 001 ... 062 --> Número de objeto de accionamiento


a = 099 --> Archivo de backup de parámetros PROFIBUS


b = xxx en el nombre de archivo PSxxxyyy.***


b = 000 --> Backup iniciado con p0971 = 1


b = 010 --> Backup iniciado con p0971 = 10


b = 011 --> Backup iniciado con p0971 = 11


b = 012 --> Backup iniciado con p0971 = 12


d, c:


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Comprobar el atributo de los archivos (PSxxxyyy.***, CAxxxyyy.***, CCxxxyyy.***) y, dado el caso, cambiarlo de 
"read only" a "writeable".


- Comprobar el espacio libre en la memoria no volátil. Para cada objeto de accionamiento existente en el sistema se 
necesitan aprox. 80 Kbytes de espacio libre.


- Sustituir la tarjeta de memoria o la Control Unit.


F01040 Se requiere guardar parámetros y POWER ON
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: Se ha modificado un parámetro que requiere salvar los parámetros y desconectar/conectar (POWER ON) la Control 
Unit.


Ayuda: - Salvar los parámetros (p0971).


- Realizar un POWER ON en la Control Unit (apagar y volver a encender).


F01042 Error en parámetros al descargar el proyecto
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES2 (DES1, DES3, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Al descargar un proyecto usando el software de puesta en marcha se ha detectado un error (p. ej. valor erróneo de 
parámetro).


En los parámetros indicados se ha detectado rebase de límites dinámicos que pueden depender de otros 
parámetros.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


ccbbaaaa hex


aaaa = parámetro


bb = índice


cc = causa del fallo


0: Telegrama de parametrización ilegal.


1: Parámetro no modificable.


2: Rebase de límite por exceso o defecto.


3: Subíndice erróneo.


4: Ningún array, ningún índice.


5: Tipo de datos erróneo.


6: No se permite setear (sólo resetear).


7: Elemento descriptivo no modificable.


9: Datos descriptivos no presentes.


11: No tiene mando.


15: No hay array de texto.


17: Petición no ejecutable por estado operativo.


20: Valor ilegal.


21: Respuesta demasiado larga.


22: Dirección de parámetro ilegal.
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23: Formato ilegal.


24: Número de valores incoherente.


108: Unidad desconocida.


Otros valores:


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Ajustar el valor correcto en los parámetros indicados.


- Determinar qué parámetro restringe los límites del parámetro en cuestión.


F01043 Error grave al descargar el proyecto
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES2 (DES1, DES3)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Al descargar un proyecto usando el software de puesta en marcha se ha detectado un error grave.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: Cambio de estado de equipos imposible en descarga de equipos (¿objeto de accionamiento CON?).


2: Número de objeto de accionamiento erróneo.


8: Número máximo de objetos de accionamiento generables sobrepasado.


11: Error al crear un objeto de accionamiento (parte global).


12: Error al crear un objeto de accionamiento (componente del accionamiento).


13: Tipo de objeto de accionamiento desconocido.


14: Cambio de estado de accionamiento imposible en Listo para servicio (r0947 y r0949).


15: Cambio de estado de accionamiento imposible en descarga.


16: Cambio de estado de accionamiento imposible en Listo para servicio.


18: Sólo es posible repetir la descarga cuando se hayan restablecido los ajustes de fábrica para la unidad de 
accionamiento.


20: La configuración es incoherente.


21: Fallo al adoptar los parámetros de descarga.


22: Fallo interno de software al descargar.


100: La descarga se ha interrumpido porque el cliente de puesta en marcha no ha recibido peticiones de escritura (p. 
ej., en caso de interrupción de la comunicación).


Otros valores:


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Usar software de puesta en marcha con versión actual.


- Cambiar en offline el proyecto y repetir una descarga (p. ej. comparar motor y Power Module en el proyecto offline 
y en el accionamiento).


- Modificar el estado del accionamiento (¿gira un motor o hay un aviso?).


- Considerar los otros avisos y eliminar su causa.


- Arranque desde archivos salvados previamente (desconexión/conexión o p0970).


F01044 CU: Datos de descripción erróneos
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: Al cargar los datos de descripción guardados en la memoria no volátil se ha detectado un fallo.


Ayuda: Sustituir la tarjeta de memoria o la Control Unit.


A01045 Datos de configuración no válidos
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Al leer los archivos de parámetros PSxxxyyy.ACX, PTxxxyyy.ACX, CAxxxyyy.ACX o CCxxxyyy.ACX en la memoria 
no volátil se ha detectado un error. En consecuencia, en determinadas circunstancias puede que no se adopten 
algunos de los valores de parámetros almacenados. Ver al respecto r9406 hasta r9408.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en hexadecimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.
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Ayuda: - Compruebe los parámetros mostrados en r9406 hasta r9408 y corríjalos si es necesario.


- Realice un ajuste de fábrica (p0970 = 1) y cargue de nuevo el proyecto en la unidad de accionamiento.


A continuación, guarde la parametrización en STARTER usando la función "Copiar de RAM a ROM" o ajustando 
p0971 = 1. Con ello, los archivos de parámetros defectuosos se sobrescriben en la memoria no volátil y la alarma 
queda anulada.


Ver también: r9406 (Archivo PS Nº de parámetro Parámetro no adoptado), r9407 (Archivo PS Índice de parámetro 
Parámetro no adoptado), r9408 (Archivo PS Código de error Parámetro no adoptado)


A01049 No es posible escribir en archivo
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: No es posible escribir en un archivo protegido (PSxxxxxx.acx). La petición de escritura ha sido interrumpida.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


Número de objeto de accionamiento.


Ayuda: Comprobar si los archivos guardados en la memoria no volátil en.../USER/SINAMICS/DATA/... tienen activado el 
atributo "protegido contra escritura". Si es necesario, anular el atributo y repetir la operación (p. ej. ajustar p0971 = 
1).


F01054 CU: Límite del sistema superado
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha detectado al menos una sobrecarga del sistema.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: Carga tiempo cálculo excesiva (r9976[1]).


5: Carga de pico excesiva (r9976[5]).


Nota:


Mientras esté presente este fallo, no es posible guardar los parámetros (p0971).


Ayuda: Rel. a valor de fallo = 1, 5:


- Reducir por debajo de 100% la carga de tiempo de cálculo de la unidad de accionamiento (r9976[1] y r9976[5]).


- Comprobar los tiempos de muestreo y adaptarlos si es necesario (p0115, p0799, p4099).


- Desactivar los módulos de función.


- Desactivar los objetos de accionamiento.


- Sacar los objetos de accionamiento de la topología teórica.


- Tener en cuenta las reglas de topología de DRIVE-CLiQ y, dado el caso, modificar la topología DRIVE-CLiQ.


En caso de utilizar Drive Control Chart (DCC) o bloques de función libres (FBLOCKS), se aplica lo siguiente:


- La carga de tiempo de cálculo de los distintos grupos de ejecución en un objeto de accionamiento puede leerse en 
r21005 (DCC) o r20005 (FBLOCKS).


- En caso necesario, modificar la asignación del grupo de ejecución (p21000, p20000) de modo que se incremente el 
tiempo de muestreo (r21001, r20001).


- En caso necesario, reducir el número de bloques de función (FBLOCKS) o bloques (DCC) calculados cíclicamente.


A01066 Memoria intermedia: 70% del nivel de ocupación alcanzado o superado
Clase de aviso: Fallo general del accionamiento (19)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La memoria intermedia no volátil para el cambio de parámetros tiene por lo menos un 70% de ocupación.


Esto puede producirse, por ejemplo, cuando la memoria intermedia está activa (p0014 = 1) y se modifican los 
parámetros constantes mediante un bus de campo.


Ayuda: Dado el caso, desactivar la memoria intermedia (p0014 = 0) y borrarla.


Dado el caso, borrar la memoria intermedia (p0014 = 2).


En estos casos, las entradas en la memoria intermedia se transfieren a la ROM y se borra la memoria intermedia:


- p0971 = 1


- Desconectar/conectar la Control Unit.


Ver también: p0014 (Modo Memoria intermedia)
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A01067 Memoria intermedia: 100% del nivel de ocupación alcanzado
Clase de aviso: Fallo general del accionamiento (19)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La memoria intermedia no volátil para el cambio de parámetros tiene el 100% de ocupación.


No se tendrán en cuenta más cambios de parámetros en la memoria intermedia no volátil. No obstante, los cambios 
de parámetro siguen siendo posibles en la memoria volátil (RAM).


Esto puede producirse, por ejemplo, cuando la memoria intermedia está activa (p0014 = 1) y se modifican los 
parámetros constantes mediante un bus de campo.


Ayuda: Dado el caso, desactivar la memoria intermedia (p0014 = 0) y borrarla.


Dado el caso, borrar la memoria intermedia (p0014 = 2).


En estos casos, las entradas en la memoria intermedia se transfieren a la ROM y se borra la memoria intermedia:


- p0971 = 1


- Desconectar/conectar la Control Unit.


Ver también: p0014 (Modo Memoria intermedia)


F01068 CU: Memoria de datos desbordamiento de memoria
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La tasa de carga de un rango de memoria de datos es excesiva.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en binario):


Bit 0 = 1: Memoria rápida de datos 1 insuficiente.


Bit 1 = 1: Memoria rápida de datos 2 insuficiente.


Bit 2 = 1: Memoria rápida de datos 3 insuficiente.


Bit 3 = 1: Memoria rápida de datos 4 insuficiente.


Ayuda: - Desactivar el módulo de función.


- Desactivar el objeto de accionamiento.


- Sacar el objeto de accionamiento de la topología teórica.


A01069 Backup de parámetros y equipo incompatibles
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El backup de parámetros en la tarjeta de memoria y la unidad de accionamiento son incompatibles.


El módulo arranca con los ajustes de fábrica.


Ejemplo:


Los equipos A y B son incompatibles y en el equipo B hay una tarjeta de memoria con un backup de parámetros 
para el equipo A.


Ayuda: - Insertar una tarjeta de memoria con un backup de parámetros compatible y ejecutar un POWER ON.


- Insertar una tarjeta de memoria sin backup de parámetros y ejecutar un POWER ON.


- Extraer la tarjeta de memoria, si es necesario, y realizar un POWER ON.


- Salvar los parámetros (p0971 = 1).


F01072 Tarjeta de memoria restablecida desde la copia de seguridad
Clase de aviso: Fallo general del accionamiento (19)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La Control Unit se desconectó durante un acceso en escritura a la tarjeta de memoria. Por esta razón, la partición 
visible está defectuosa.


Tras la conexión, los datos se han escrito en la partición visible desde la partición no visible (copia de seguridad).


Ayuda: Comprobar que el firmware y el backup de parámetros sean actuales.
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A01073 (N) POWER ON necesario para copia de seguridad en la tarjeta de memoria
Clase de aviso: Fallo general del accionamiento (19)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La parametrización de la partición visible de la tarjeta de memoria ha cambiado.


Para que la copia de seguridad se actualice en la partición no visible, se requiere un POWER ON o un reset de 
hardware (p0972) de la Control Unit.


Nota:


Dado el caso, se solicita un nuevo POWER ON mediante esta alarma (p. ej. tras guardar con p0971 = 1).


Ayuda: - Realizar un POWER ON en la Control Unit (apagar y volver a encender).


- Realizar el reset de hardware (tecla RESET, p0972).


A01098 RTC: Ajuste de fecha y hora necesario
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La alimentación de la Control Unit se ha interrumpido durante mucho tiempo. La indicación de fecha y hora del reloj 
de tiempo real ya no es actual.


Nota:


Esta alarma sólo se emite si p8405 = 1 (ajuste de fábrica).


Ver también: p8405 (RTC Activar/desactivar alarma A01098)


Ayuda: Ajustar fecha y hora del reloj de tiempo real.


Nota:


RTC: Real Time Clock (reloj tiempo real)


Ver también: p8400 (RTC Tiempo), p8401 (RTC Fecha)


F01105 (A) CU: Memoria insuficiente
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES1


Confirmación: POWER ON


Causa: En esta Control Unit se han configurado demasiados juegos de datos.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Reducir la cantidad de juegos de datos.


F01107 Escritura en tarjeta de memoria fallida
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: No ha podido escribirse correctamente en la tarjeta de memoria.


- Tarjeta de memoria defectuosa.


- La tarjeta de memoria no tiene suficiente capacidad.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: No puede abrirse el archivo en RAM.


2: No puede leerse el archivo en RAM.


3: No puede crearse un nuevo directorio en la tarjeta de memoria.


4: No puede crearse un nuevo archivo en la tarjeta de memoria.


5: No puede escribirse un nuevo archivo en la tarjeta de memoria.


Ayuda: - Repetir la operación de acceso en escritura.


- Sustituir la tarjeta de memoria o la Control Unit.
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F01112 CU: Etapa de potencia no permitida
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La etapa de potencia conectada no puede funcionar asociada a esta Control Unit.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: Etapa de potencia no soportada (p. ej. PM340).


Ayuda: reemplazar la etapa de potencia no permitida por una que sí lo sea.


F01120 (A) Inicialización de bornes fallida
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES1 (DES2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE (POWER ON)


Causa: Se ha producido un error de software interno al inicializar las funciones de bornes.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


- Sustituir la Control Unit.


F01152 CU: Agrupación no válida de tipos de objeto de accionamiento
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: POWER ON


Causa: No es posible el funcionamiento simultáneo de los tipos de objeto de accionamiento SERVO, VECTOR y HLA.


En una Control Unit pueden funcionar como máximo 2 de estos tipos de objeto de accionamiento.


Ayuda: - Desconectar el equipo.


- Limitar a un máximo de 2 el uso de los tipos de objeto de accionamiento SERVO, VECTOR, HLA.


- Repetir la rutina de puesta en marcha.


F01205 CU: Desbor. seg. tiempo
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: El tiempo cálculo es insuficiente.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


F01250 CU: Datos Read-Only en EEPROM de CU erróneos
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNA (DES2)


Confirmación: POWER ON


Causa: Error leer los datos de sólo lectura de la EEPROM en la Control Unit.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Ejecutar POWER ON.


- Sustituir la Control Unit.
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A01251 CU: Datos Read-Write en EEPROM de CU erróneos
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Error leer los datos de escritura-lectura de la EEPROM en la Control Unit.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: Con valor de alarma r2124 < 256 es aplicable:


- Ejecutar POWER ON.


- Sustituir la Control Unit.


Con valor de alarma r2124 >= 256 es aplicable:


- Borrar la memoria de fallos (p0952 = 0).


- Sustituir la Control Unit.


F01257 CU: Versión de firmware obsoleta
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: El firmware de la Control Unit es demasiado antiguo.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


bbbbbbaa hex: aa = Componentes no soportados


aa = 01 hex = 1 dec:


El firmware utilizado no soporta la Control Unit.


aa = 02 hex = 2 dec:


El firmware utilizado no soporta la Control Unit.


aa = 03 hex = 3 dec:


El firmware utilizado no soporta el Power Module.


aa = 04 hex = 4 dec:


El firmware utilizado no soporta la Control Unit.


Ayuda: Rel. a valor de fallo = 1, 2, 4:


- Actualizar el firmware de la Control Unit.


Rel. a valor de fallo = 3:


- Actualizar el firmware de la Control Unit.


- Sustituir el Power Module por un componente soportado.


F01340 Topología: Demasiados componentes en una línea
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Para el ciclo de comunicación configurado existen demasiados componentes DRIVE-CLiQ conectados a una línea 
de la Control Unit.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


xyy hex: x = causa del fallo, yy = número del componente o número de la conexión.


1yy:


El ciclo de comunicación de la conexión DRIVE-CLiQ en la Control Unit no es suficiente para todas las 
transferencias en lectura.


2yy:


El ciclo de comunicación de la conexión DRIVE-CLiQ en la Control Unit no es suficiente para todas las 
transferencias en escritura.


3yy:


La comunicación cíclica está tiene carga de trabajo.


4yy:


El ciclo DRIVE-CLiQ comienza antes del final más temprano posible de la aplicación. Es inevitable un tiempo muerto 
adicional en el sistema de regulación. Debe contarse con errores de signos de actividad.


No se cumplen las condiciones para el funcionamiento con un tiempo de muestreo del regulador de intensidad de 
31,25 µs.
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5yy:


Desbordamiento interno del búfer en caso de datos útiles de una conexión DRIVE-CLiQ.


6yy:


Desbordamiento interno del búfer en caso de datos recibidos de una conexión DRIVE-CLiQ.


7yy:


Desbordamiento interno del búfer en caso de datos emitidos de una conexión DRIVE-CLiQ.


8yy:


No es posible combinar entre sí los ciclos del componente.


900:


El mínimo común múltiplo de los ciclos en el sistema es demasiado grande para poder ser calculado.


901:


El mínimo común múltiplo de los ciclos en el sistema no puede generarse con el hardware.


Ayuda: - Comprobar el cableado DRIVE-CLiQ.


- Reducir la cantidad de componentes de la línea DRIVE-CLiQ afectada y repartirlos entre otros conectores DRIVE-
CLiQ de la Control Unit. Esto permite dividir la comunicación de manera uniforme entre varias líneas.


Rel. a valor de fallo = 1yy - 4yy, además:


- Incrementar los tiempos de muestreo (p0112, p0115, p4099). Con DCC o FBLOCKS, y en caso de ser necesario, 
modificar la asignación del grupo de ejecución (p21000, p20000) de modo que se incremente el tiempo de muestreo 
(r21001, r20001).


- En caso necesario, reducir el número de bloques de función (FBLOCKS) o bloques (DCC) calculados cíclicamente.


- Reducir módulos de función (r0108).


- Establecer las condiciones para el funcionamiento con un tiempo de muestreo del regulador de intensidad de 31.25 
µs (en la línea DRIVE-CLiQ con este tiempo de muestreo solo deben funcionar el Motor Module y el Sensor Module, 
y solo debe utilizarse un Sensor Module permitido (p. ej., SMC20, es decir, la última cifra de la referencia es un 3)).


- Con un NX, el correspondiente Sensor Module para un segundo sistema de medida (si se utiliza) debe conectarse 
a un conector DRIVE-CLiQ libre del NX.


Rel. a valor de fallo = 8yy, además:


- Comprobar los ajustes de ciclo (p0112, p0115, p4099). Los ciclos de una línea DRIVE-CLiQ deben ser múltiplos 
enteros unos de otros. Se consideran ciclos de una línea todos los ciclos de todos los objetos de accionamiento en 
los parámetros mencionados anteriormente que tienen componentes en la línea en cuestión.


Rel. a valor de fallo = 9yy, además:


- Comprobar los ajustes de ciclo (p0112, p0115, p4099). Cuanto menor sea la diferencia numérica de valor entre dos 
ciclos, mayor será el mínimo común múltiplo. Este comportamiento se acentúa más cuanto mayores son los valores 
numéricos de los ciclos.


F01505 (A) BICO: No es posible establecer interconexión
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha ajustado un telegrama PROFIdrive (p0922).


Aquí no se pudo establecer una interconexión contenida en el telegrama.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Destino de parámetro que debería modificarse.


Ayuda: Establecer otra interconexión.


F01510 BICO: La fuente de señal no tiene formato Float
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La salida de conector deseada no tiene el formato de datos correcto. Esta interconexión no se realiza.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Número del parámetro con el que debe interconectarse (salida de conector).


Ayuda: Interconectar esta entrada de conector con una salida de conector con tipo de datos Float.
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F01511 (A) BICO: Interconexión con diferente normalización
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha establecido la interconexión BICO deseada. Sin embargo, se convierte la salida BICO y la entrada BICO 
usando los valores de referencia.


- La salida BICO tiene diferente unidad de normalización que la entrada BICO.


- Aviso sólo en caso de interconexiones dentro de un objeto de accionamiento.


Ejemplo:


La salida BICO tiene tensión como unidad de normalización y la entrada BICO intensidad.


Por tanto, entre la salida BICO y la entrada BICO se calcula el factor p2002/p2001.


p2002: Incluye el valor de referencia para intensidad


p2001: Incluye el valor de referencia para tensión


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Número de parámetro de la entrada BICO (sumidero de señal).


Ayuda: No necesario.


F01512 BICO: No existe normalización
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: Se ha intentado determinar un factor de conversión para una normalización no existente.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Unidad (p. ej. correspondiente a SPEED) para la que se intentado encontrar un factor.


Ayuda: Crear normalización o comprobar valor de transferencia.


F01513 (N, A) BICO: Interconexión varios DO con diferente normalización
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha establecido la interconexión BICO deseada. Sin embargo, se convierte la salida BICO y la entrada BICO 
usando los valores de referencia.


Se interconecta entre distintos objetos de accionamiento, y la salida BICO tiene diferente unidad de normalización 
que la entrada BICO o, para la misma unidad de normalización, tienen diferentes valores de referencia.


Ejemplo 1:


Salida BICO con unidad de normalización tensión, entrada BICO con unidad de normalización intensidad, salida 
BICO y entrada BICO en objetos de accionamiento diferentes. Por tanto, entre la salida BICO y la entrada BICO se 
calcula el factor p2002/p2001.


p2002: Incluye el valor de referencia para intensidad


p2001: Incluye el valor de referencia para tensión


Ejemplo 2:


Salida BICO con unidad de normalización tensión en el objeto de accionamiento 1 (DO1), entrada BICO con unidad 
de normalización tensión en el objeto de accionamiento 2 (DO2). Los valores de referencia para tensión (p2001) de 
los dos objetos de accionamiento son diferentes. Por tanto, entre la salida BICO y la entrada BICO se calcula el 
factor p2001(DO1)/p2001(DO2).


p2001: Incluye el valor de referencia para tensión objeto de accionamiento 1, 2


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Número de parámetro de la entrada BICO (sumidero de señal).


Ayuda: No necesario.


A01514 (F) BICO: Error al escribir durante Reconnect
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Durante la operación de reconnect (p. ej. durante el arranque o descarga, pero también en funcionamiento normal) 
no ha podido escribirse un parámetro.
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Ejemplo:


Al escribir en una entrada BICO con formato de palabra doble (DWORD), las áreas de memoria se solapan en el 
segundo índice (p. ej. p8861). El parámetro se resetea al ajuste de fábrica.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


Número de parámetro de la entrada BICO (sumidero de señal).


Ayuda: No necesario.


F01515 (A) BICO: Escritura en parámetro no permitida porque está activa la prioridad de mando
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Al modificar la cantidad de CDS o al copiar CDS está activa la prioridad de mando.


Ayuda: Dado el caso, devolver la prioridad de mando y repetir la operación.


A01590 (F) Accto: Motor Intervalo de mantenimiento expirado
Clase de aviso: Fallo general del accionamiento (19)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha alcanzado el intervalo de mantenimiento ajustado para este motor.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


Número de juego de datos del motor.


Ver también: p0650 (Horas de funcionamiento actuales del motor), p0651 (Intervalo de mantenimiento en horas de 
funcionamiento del motor)


Ayuda: Realizar el mantenimiento y ajustar de nuevo el intervalo de mantenimiento (p0651).


F01662 Fallo comunicación interna
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: Se ha producido un error en la comunicación interna de los módulos.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Realizar un POWER ON (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


A01900 (F) PROFIBUS: Telegrama de configuración erróneo
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El maestro de PROFIBUS intenta establecer una conexión utilizando un telegrama de configuración erróneo.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


2: Demasiadas palabras de datos PZD para Input o Output. El número de PZD posibles se especifica mediante la 
cantidad de índices en r2050/p2051.


3: Número de bytes impar para Input u Output


211: Bloque de parámetros desconocido.


Otros valores:


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: Comprobar la configuración de bus en el lado del maestro y del esclavo.


Rel. al valor de alarma = 2:


Comprobar el número de palabras de datos para Input y Output.


Rel. al valor de alarma = 211:


Garantizar que versión offline <= versión online.
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F01910 (N, A) Int. bus de campo Consigna de Timeout
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: DES3 (DES1, DES2, IASC/DCBRK, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha interrumpido la recepción de consignas de la interfaz de bus de campo.


- Comunicación por el bus interrumpida.


- Interlocutor de comunicación desconectado.


CU230P-2 DP:


- Maestro PROFIBUS puesto en estado STOP.


Ver también: p2040 (Int. bus de campo Tiempo vigilancia), p2047 (PROFIBUS Tiempo de vigilancia adicional)


Ayuda: Asegurar la comunicación por bus y conectar el interlocutor de comunicación.


CU230P-2 BT, CU230P-2 HVAC:


- Adaptar p2040, dado el caso.


CU230P-2 DP:


- Poner en estado RUN el maestro PROFIBUS.


- Si el error aparece repetidas veces, comprobar la vigilancia de respuesta en la configuración de bus (HW Config).


- Redundancia de esclavo: al operar en un Y-Link, asegurarse de que se ha ajustado "DP-Alarm-Mode = DPV1" en 
la parametrización del esclavo.


A01920 (F) PROFIBUS: Interrupción en conexión cíclica
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha interrumpido la conexión cíclica con el maestro PROFIBUS.


Ayuda: Establecer la conexión PROFIBUS y activar el maestro PROFIBUS en modo cíclico.


Nota:


Si no existe ninguna comunicación con un control superior, es preciso ajustar p2030 = 0 para suprimir este aviso.


Ver también: p2030 (Int. bus de campo Selección de protocolo)


A01945 PROFIBUS: Conexión a publisher perturbada
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Está perturbada la conexión a como mínimo un publisher en comunicación directa vía PROFIBUS.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en binario):


Bit 0 = 1: Publisher con dirección en r2077[0], conexión perturbada.


...


Bit 15 = 1: Publisher con dirección en r2077[15], conexión perturbada.


Ayuda: Comprobar los cables PROFIBUS.


Ver también: r2077 (PROFIBUS Diagnóstico Comunicación directa Direcciones)


F01946 (A) PROFIBUS: Conexión a publisher interrumpida
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE (POWER ON)


Causa: Se ha interrumpido la conexión a un publisher como mínimo en la comunicación directa PROFIBUS con 
funcionamiento cíclico.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en binario):


Bit 0 = 1: Publisher con dirección en r2077[0], conexión interrumpida.


...


Bit 15 = 1: Publisher con dirección en r2077[15], conexión interrumpida.


Ayuda: - Comprobar los cables PROFIBUS.


- Comprobar el estado del publisher con la conexión interrumpida.


Ver también: r2077 (PROFIBUS Diagnóstico Comunicación directa Direcciones)







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 761


4 Fallos y alarmas


4.2 Lista de fallos y alarmas


A02050 Trace: Arranque imposible
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Trace está ya arrancado.


Ayuda: Parar Trace y luego rearrancarlo eventualmente.


A02051 Trace: Registro no posible por protección de know-how
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El registro de TRACE no es posible porque al menos una señal o señal de disparo utilizada se encuentra bajo 
protección de know-how.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


1: Registrador 0


2: Registrador 1


3: Registradores 0 y 1


Ayuda: - Bloquear o desactivar temporalmente la protección de know-how (p7766).


- Incluir la señal en la lista de excepciones del OEM (p7763, p7764).


- En caso necesario, no registrar la señal.


Ver también: p7763 (KHP Lista de excepciones del OEM Cantidad de índices para p7764), p7764 (KHP Lista de 
excepciones del OEM)


A02055 Trace: Duración de registro demasiado corta
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El valor del período de registro es demasiado pequeño.


El valor mínimo es el doble del tiempo de ciclo de registro.


Ayuda: Comprobar la duración del registro y adaptarla correspondientemente.


A02056 Trace: Ciclo de registro demasiado corta
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El ciclo de registro seleccionado es menor que el ciclo base de 500 µs.


Ayuda: Incrementar el valor del tiempo de ciclo de registro.


A02057 Trace: Ciclo de segmento de tiempo ilegal
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El ciclo de segmentos de tiempo elegido no se corresponde con ninguno de los segmentos de tiempo presentes.


Ayuda: Introducir el tiempo de ciclo de un segmento de tiempo existente. Los segmentos de tiempo pueden leerse mediante 
p7901.


Ver también: r7901 (Tiem. muestreo)


A02058 Trace: Ciclo de segmentos de tiempo para Trace sin fin no válido
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El ciclo de segmentos de tiempo seleccionado no puede utilizarse para el Trace sin fin.


Ayuda: Introducir el ciclo de un segmento de tiempo existente con un tiempo de ciclo >= 2 ms para hasta 4 canales de 
registro por Trace o >= 4 ms a partir de 5 canales de registro por Trace.


Los segmentos de tiempo pueden leerse mediante p7901.


Ver también: r7901 (Tiem. muestreo)
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A02059 Trace: Ciclo de segmentos de tiempo para 2 x 8 canales de registro no válido
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El ciclo de segmento de tiempo seleccionado no puede utilizarse para más de 4 canales de registro.


Ayuda: Introducir el ciclo de un segmento de tiempo existente con un tiempo de ciclo >= 4 ms o reducir el número de 
canales de registro a 4 por Trace.


Los segmentos de tiempo pueden leerse mediante p7901.


Ver también: r7901 (Tiem. muestreo)


A02060 Trace: Falta señal a registrar
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: - No se ha especificado ninguna señal a registrar.


- Las señales especificadas no son válidas.


Ayuda: - Especificar la señal a registrar.


- Comprobar si la señal correspondiente puede ser registrada en la memoria Trace.


A02061 Trace: Falta ilegal
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: - La señal indicada no existe.


- La señal indicada no puede ser registrada en la memoria Trace.


Ayuda: - Especificar la señal a registrar.


- Comprobar si la señal correspondiente puede ser registrada en la memoria Trace.


A02062 Trace: Señal disparo ilegal
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: - No se ha especificado ninguna señal de disparo.


- La señal indicada no existe.


- La señal indicada no es de coma fija.


- La señal indicada no puede usarse como señal de disparo para la memoria Trace.


Ayuda: Especificar una señal de disparo válida.


A02063 Trace: Tipo datos ilegal
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El formato de datos especificado para seleccionar la señal vía dirección física es ilegal.


Ayuda: Usar un tipo de datos válido.


A02070 Trace: Parámetro no modificable
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Si está activado Trace no es posible modificar su parametrización.


Ayuda: - Antes de parametrizar, parar el Trace.


- Eventualmente, arrancar Trace.
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A02075 Trace: Tiempo de predisparo demasiado grande
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El tiempo de predisparo ajustado debe ser inferior al valor de la duración del registro.


Ayuda: Comprobar el tiempo de predisparo y adaptarlo correspondientemente.


F02080 Trace: Parametrización borrada debido a una conmutación de unidades
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La parametrización de Trace se ha borrado en la unidad de accionamiento debido a una conmutación de unidades o 
a la modificación de los parámetros de referencia.


Ayuda: Iniciar de nuevo Trace.


A02095 MTrace 0: No es posible activar Trace múltiple
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Las siguientes funciones o ajustes no se admiten en combinación con un Trace múltiple (registrador Trace 0):


- Función de medida.


- Trace largo.


- Condición de disparo "Inicio de registro inmediato" (IMMEDIATE).


- Condición de disparo "Inicio con generador de funciones" (FG_START).


Ayuda: - En caso necesario, desactivar el Trace múltiple (p4840[0] = 0).


- Desactivar la función o el ajuste no admitido.


A02096 MTrace 0: Guardar imposible
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: No se pueden guardar en la tarjeta de memoria los resultados de medición de un Trace múltiple (registrador Trace 
0).


Un Trace múltiple no se inicia ni se interrumpe.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


1: Tarjeta de memoria no accesible.


- Tarjeta no insertada o bloqueada por una unidad USB montada.


3: Operación de memorización demasiado lenta.


- Ha finalizado un segundo Trace antes de que pudiera concluir la memorización de los resultados de medición de 
un primer Trace.


- La memorización de parámetros bloquea la escritura de archivos de resultados de medición en la tarjeta.


4: Operación de memorización interrumpida.


- Por ejemplo, no se ha podido encontrar el archivo necesario para guardar los datos.


Ayuda: - Insertar o desmontar tarjeta de memoria.


- Utilizar una tarjeta de memoria con más capacidad.


- Configurar un Trace más largo o utilizar el Trace sin fin.


- Evitar la memorización de parámetros durante un Trace múltiple en curso.


- Comprobar si otras funciones pueden acceder justamente a los archivos de resultados de medición.


A02097 MTrace 1: No es posible activar Trace múltiple
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Las siguientes funciones o ajustes no se admiten en combinación con un Trace múltiple (registrador Trace 1):


- Función de medida.


- Trace largo.
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- Condición de disparo "Inicio de registro inmediato" (IMMEDIATE).


- Condición de disparo "Inicio con generador de funciones" (FG_START).


Ayuda: - En caso necesario, desactivar el Trace múltiple (p4840[1] = 0).


- Desactivar la función o el ajuste no admitido.


A02098 MTrace 1: Guardar imposible
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: No se pueden guardar en la tarjeta de memoria los resultados de medición de un Trace múltiple (registrador Trace 
1).


Un Trace múltiple no se inicia ni se interrumpe.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


1: Tarjeta de memoria no accesible.


- Tarjeta no insertada o bloqueada por una unidad USB montada.


3: Operación de memorización demasiado lenta.


- Ha finalizado un segundo Trace antes de que pudiera concluir la memorización de los resultados de medición de 
un primer Trace.


- La memorización de parámetros bloquea la escritura de archivos de resultados de medición en la tarjeta.


4: Operación de memorización interrumpida.


- Por ejemplo, no se ha podido encontrar el archivo necesario para guardar los datos.


Ayuda: - Insertar o desmontar tarjeta de memoria.


- Utilizar una tarjeta de memoria con más capacidad.


- Configurar un Trace más largo o utilizar el Trace sin fin.


- Evitar la memorización de parámetros durante un Trace múltiple en curso.


- Comprobar si otras funciones pueden acceder justamente a los archivos de resultados de medición.


A02099 Trace: Memoria de la Control Unit insuficiente
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La memoria aún disponible en la Control Unit es insuficiente para la función Trace.


Ayuda: Reducir las necesidades de memoria, p. ej. así:


- Acortar la duración de registro.


- Incrementar el tiempo de ciclo de registro.


- Reducir el número de señales a registrar.


A02150 OA: No se puede cargar la aplicación
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El sistema no ha podido cargar una aplicación OA.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en hexadecimal):


16:


La versión de interfaz de la librería DCB de usuario no es compatible con la librería DCC estándar cargada.


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


Rel. al valor de alarma = 16:


Cargue una librería DCB de usuario compatible (con la interfaz de la librería DCC estándar).


Nota:


OA: Open Architecture
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F02151 (A) OA: Error de software interno
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2 (DES1, DES3, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE (POWER ON)


Causa: Dentro de una aplicación OA se ha producido un error de software interno.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


- Sustituir la Control Unit.


Nota:


OA: Open Architecture


F02152 (A) OA: Memoria insuficiente
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES1


Confirmación: INMEDIATAMENTE (POWER ON)


Causa: En esta Control Unit hay configuradas demasiadas funciones (p. ej., demasiados accionamientos, módulos de 
función, juegos de datos, aplicaciones OA, bloques, etc.).


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Modificar la configuración en esta Control Unit (p. ej. menos accionamientos, módulos de función, juegos de datos, 
aplicaciones OA, bloques, etc.).


- Utilizar otras Control Unit.


Nota:


OA: Open Architecture


F03000 NVRAM Error en la acción
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Al ejecutar la acción p7770 = 1 ó 2 para los datos NVRAM ha aparecido un error.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


yyxx hex: yy = causa del fallo, xx = ID de aplicación


yy = 1:


La acción p7770 = 1 no se admite en la presente versión cuando está activado Drive Control Chart (DCC) para el 
objeto de accionamiento afectado.


yy = 2:


La longitud de datos de la aplicación indicada es distinta en NVRAM y en la salvaguarda de datos.


yy = 3:


La suma de verificación de los datos en p7774 es errónea.


yy = 4:


Ningún dato existente para cargar.


Ayuda: - Aplicar el remedio más adecuado considerando la causa del fallo.


- En caso necesario, reiniciar la acción.


F03001 NVRAM Suma de verificación errónea
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Al evaluar los datos no volátiles (NVRAM) en la Control Unit se ha producido un error en la suma de verificación.


Los datos NVRAM afectados se han borrado.


Ayuda: Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).
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F03505 (N, A) Entrada analógica Rotura de hilo
Clase de aviso: Valor medido externo/estado de señal fuera del rango permitido (16)


Reacción: DES1 (DES2, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE (POWER ON)


Causa: La vigilancia de rotura de hilo de una entrada analógica ha respondido.


El valor de la entrada analógica ha rebasado el umbral parametrizado en p0761[0...3].


p0756[0]: Entrada analógica 0


p0756[1]: Entrada analógica 1


p0756[2]: Entrada analógica 2


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


yxxx dec


y = entrada analógica (0 = entrada analógica 0 (AI 0), 1 = entrada analógica 1 (AI 1), 2 = entrada analógica 2 (AI 2))


xxx = número de componente (p0151)


Nota:


La vigilancia de rotura de hilo está activada en el siguiente tipo de entrada analógica:


p0756[0...1] = 1 (2 ... 10 V con vigilancia)


p0756[0...2] = 3 (4 ... 20 mA con vigilancia)


Ayuda: - Buscar interrupciones en la conexión con la fuente de señal.


- Comprobar la intensidad de la corriente impuesta; puede ser que sea insuficiente la señal inyectada.


Nota:


La intensidad de entrada medida por la entrada analógica puede leerse en r0752[x].


A03510 (F, N) Datos de calibración no coherentes
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Durante la fase de arranque se leen los datos de calibración para las entradas analógicas y se comprueba su 
coherencia.


Al menos un dato de calibración se ha reconocido como no válido.


Ayuda: - Desconectar/conectar la alimentación de la Control Unit.


Nota:


Si vuelve a aparecer, debe cambiarse el módulo.


En principio es posible continuar con el funcionamiento.


El canal analógico afectado puede que no alcance la precisión especificada.


A03520 (F, N) Fallo en sensor de temperatura
Clase de aviso: Valor medido externo/estado de señal fuera del rango permitido (16)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Al evaluar la señal del sensor de temperatura se ha producido un error.


Se espera que uno de los sensores de temperatura siguientes esté conectado mediante entrada analógica:


- LG-Ni1000 (p0756[2...3] = 6)


- PT1000 (p0756[2...3] = 7)


- DIN Ni 1k (p0756[2...3] = 10)


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


33: Entrada analógica 2 (AI2) Rotura de hilo o sensor no conectado.


34: Entrada analógica 2 (AI2) Resistencia medida demasiado pequeña (cortocircuito).


49: Entrada analógica 3 (AI3) Rotura de hilo o sensor no conectado.


50: Entrada analógica 3 (AI3) Resistencia medida demasiado pequeña (cortocircuito).


Ver también: p0756 (CU Tipos de entradas analógicas)


Ayuda: - Comprobar la correcta conexión del sensor.


- Comprobar el funcionamiento del sensor y, dado el caso, sustituirlo.


- Conmutar la entrada analógica al tipo "Ningún sensor conectado" (p0756 = 8).
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A05000 (N) Etapa de potencia: Sobretemperatura en disipador Ondulador
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha superado el umbral de alarma por sobrecalentamiento del disipador del ondulador. La reacción se ajusta con 
p0290.


Si la temperatura en el ondulador se incrementa en otros 5 K, entonces se presenta el fallo F30004.


Ayuda: Comprobar lo siguiente:


- ¿Está la temperatura ambiente dentro de los límites definidos?


- ¿Se han dimensionado correctamente las condiciones de carga y el ciclo de carga?


- ¿Ha fallado la refrigeración?


A05001 (N) Etapa de potencia: Exceso de temperatura Capa bloqueo chip
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha superado el umbral de alarma por sobrecalentamiento de los semiconductores de potencia del ondulador.


Nota:


- La reacción se ajusta con p0290.


- Si la temperatura de la capa de bloqueo se incrementa otros 15 K, se activa el fallo F30025.


Ayuda: Comprobar lo siguiente:


- ¿Está la temperatura ambiente dentro de los límites definidos?


- ¿Se han dimensionado correctamente las condiciones de carga y el ciclo de carga?


- ¿Ha fallado la refrigeración?


- ¿Frecuencia de pulsación demasiado alta?


Ver también: r0037 (Etapa de potencia Temperaturas), p0290 (Etapa de potencia Reacción en sobrecarga)


A05002 (N) Etapa de potencia: Sobretemperatura aire de entrada
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Para etapas de potencia Chassis es aplicable:


Alcanzado el umbral de alarma de sobretemperatura en aire de entrada. En etapas de potencia refrigeradas por aire, 
el umbral está en 42 °C (histéresis 2 K). La reacción se ajusta con p0290.


Si la temperatura del aire de entrada se incrementa en otros 13 K, entonces se señaliza el fallo F30035.


Ayuda: Comprobar lo siguiente:


- ¿Está la temperatura ambiente dentro de los límites definidos?


- ¿Ha fallado el ventilador? Comprobar el sentido de giro.


A05003 (N) Etapa de potencia: Sobretemperatura en interior
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Para etapas de potencia Chassis es aplicable:


Alcanzado el umbral de alarma de sobretemperatura en interior.


Si la temperatura en el interior se incrementa en otros 5 K, entonces se activa el fallo F30036.


Ayuda: Comprobar lo siguiente:


- ¿Está la temperatura ambiente dentro de los límites definidos?


- ¿Ha fallado el ventilador? Comprobar el sentido de giro.
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A05004 (N) Etapa de potencia: Sobretemperatura en rectificador
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Alcanzado el umbral de alarma de sobretemperatura en rectificador. La reacción se ajusta con p0290.


Si la temperatura en el rectificador se incrementa en otros 5 K, entonces se presenta el fallo F30037.


Ayuda: Comprobar lo siguiente:


- ¿Está la temperatura ambiente dentro de los límites definidos?


- ¿Se han dimensionado correctamente las condiciones de carga y el ciclo de carga?


- ¿Ha fallado el ventilador? Comprobar el sentido de giro.


- Ha fallado una fase de la red.


- ¿Defecto en una rama del rectificador de entrada?


A05006 (N) Etapa de potencia: Sobretemperatura modelo térmico
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La diferencia de temperatura entre el chip y el disipador ha sobrepasado el valor límite admisible (sólo con etapas de 
potencia tipo bloque).


Se ejecutará la reacción en sobrecarga correspondiente según p0290.


Ver también: r0037 (Etapa de potencia Temperaturas)


Ayuda: No necesario.


La alarma desaparece automáticamente después de bajar del límite.


Nota:


Si la alarma no desaparece automáticamente y la temperatura continúa subiendo, se puede producir el fallo F30024.


Ver también: p0290 (Etapa de potencia Reacción en sobrecarga)


A05065 (F, N) Medidas de tensión no coherentes
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La medición de tensión arroja valores no coherentes y no se utilizará.


Valor de alarma (r2124, a interpretar bit a bit):


Bit 1: Fase U


Bit 2: Fase V


Bit 3: Fase W


Ayuda: Para desactivar la advertencia deben realizarse las siguientes parametrizaciones:


- Desactivar la medición de tensión (p0247.0 = 0).


- Desactivar el rearranque al vuelo con medición de tensión (p0247.5 = 0) y desactivar el rearranque al vuelo rápido 
(p1780.11 = 0).


F06310 (A) Tensión de conexión (p0210) parametrizada erróneamente
Clase de aviso: Fallo red (2)


Reacción: NINGUNA (DES1, DES2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE (POWER ON)


Causa: La tensión en circuito intermedio medida después de concluir la precarga está fuera del rango de tolerancia.


Rango admisible: 1.16 * p0210 < r0070 < 1.6 * p0210


Nota:


El fallo sólo puede confirmarse si el accionamiento está desconectado.


Ver también: p0210 (Tensión de conexión de equipos)


Ayuda: - Comprobar la tensión de conexión parametrizada; cambiarla de ser necesario (p0210).


- Comprobar la tensión de red.


Ver también: p0210 (Tensión de conexión de equipos)
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A06921 (N) Resistencia de freno Desequilibrio de fases
Clase de aviso: Chopper de freno/Braking Module averiado (14)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: - Las tres resistencias del chopper de frenado no son simétricas.


- Oscilaciones de la tensión del circuito intermedio provocada por las cargas cambiantes del accionamiento 
conectado.


Ayuda: - Comprobar los cables de las resistencias de freno.


- Si es necesario, incrementar el valor para la detección de la asimetría (p1364).


F06922 Resistencia de freno Pérdida de fase
Clase de aviso: Chopper de freno/Braking Module averiado (14)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha detectado una pérdida de fase en la resistencia de freno.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


11: Fase U


12: Fase V


13: Fase W


Ver también: p3235 (Aviso de pérdida de fase del motor Tiempo de vigilancia)


Ayuda: Comprobar los cables de las resistencias de freno.


F07011 Accto: Motor Sobretemperatura
Clase de aviso: Sobrecarga del motor (8)


Reacción: DES2 (DES1, DES3, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: KTY:


La temperatura del motor ha superado el umbral de fallo (p0605) o ha transcurrido una temporización después de 
superarse el umbral de alarma (p0604). Se produce la reacción parametrizada en p0610. La alarma queda anulada 
si se supera el umbral de disparo para rotura de hilo o sensor no conectado (R > 2120 ohmios).


PTC o NC bimetal:


Se ha superado el umbral de disparo de 1650 ohmios o se ha abierto el contacto NC y ha transcurrido una 
temporización. Se produce la reacción parametrizada en p0610.


Posibles causas:


- El motor está sobrecargado.


- La temperatura ambiente en el motor es demasiado alta.


- Rotura de hilo o sensor no conectado.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


200:


El modelo de temperatura del motor 1 (I2t) señaliza exceso de temperatura (p0612.0 = 1, p0611 > 0, p0615 
alcanzada).


Ver también: p0604, p0605, p0612, p0625, p0626, p0627, p0628


Ayuda: - Reducir la carga del motor.


- Comprobar la temperatura ambiente y la ventilación del motor.


- Comprobar el cableado y la conexión del PTC o el NC bimetal.


Ver también: p0604, p0605, p0612, p0625, p0626, p0627, p0628


A07012 (N) Accto: Modelo de temperatura del motor 1/3 Exceso de temperatura
Clase de aviso: Sobrecarga del motor (8)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Mediante el modelo de temperatura del motor 1/3 se ha detectado una superación del umbral de alarma.


Histéresis: 2 K.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


200:


Modelo de temperatura del motor 1 (I2t): temperatura demasiado alta (p0605).
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300:


Modelo de temperatura del motor 3: temperatura demasiado alta (p5398).


Ver también: r0034 (Tasa de carga del motor térmica), p0605 (Mod_temp_mot 1/2 Umbral), p0611 (Constante de 
tiempo térmica del modelo de motor l2t), p0612 (Mod_temp_mot Activación)


Ayuda: - Comprobar la carga del motor y, dado el caso, reducirla.


- Comprobar la temperatura ambiente del motor.


- Comprobar la activación del modelo de temperatura del motor (p0612).


Modelo de temperatura del motor 1 (I2t):


- Comprobar la constante de tiempo térmica (p0611).


- Comprobar el umbral de alarma (p0605).


Modelo de temperatura del motor 3:


- Comprobar el tipo de motor.


- Comprobar el umbral de alarma (p5398).


- Comprobar parámetros de modelo.


Ver también: r0034 (Tasa de carga del motor térmica), p0605 (Mod_temp_mot 1/2 Umbral), p0611 (Constante de 
tiempo térmica del modelo de motor l2t), p0612 (Mod_temp_mot Activación)


A07014 (N) Accto: Modelo de temperatura del motor Alarma de configuración
Clase de aviso: Sobrecarga del motor (8)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha producido un fallo en la configuración del modelo de temperatura del motor.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


1:


Todos los modelos de temperatura del motor: no se puede guardar la temperatura del modelo.


Ver también: p0610 (Sobretemperatura en motor Reacción)


Ayuda: - Ajustar la reacción con sobretemperatura en motor a "Alarma y fallo, sin reducción de I_máx" (p0610 = 2).


Ver también: p0610 (Sobretemperatura en motor Reacción)


A07015 Accto: Sensor de temperatura en motor Alarma
Clase de aviso: Valor medido externo/estado de señal fuera del rango permitido (16)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha detectado un error al evaluar la señal del sensor de temperatura ajustado en p0601.


Con el fallo se arranca la temporización definida en p0607. Si el problema permanece tras dicha temporización, 
entonces se emite el fallo F07016, pero como muy pronto 50 ms después de la alarma A07015.


Posibles causas:


- Rotura de hilo o sensor no conectado (KTY: R > 2120 Ohm).


- Resistencia medida muy baja (PTC: R < 20 Ohm, KTY: R < 50 Ohm).


Ayuda: - Comprobar la correcta conexión del sensor.


- Comprobar la parametrización (p0601).


Ver también: r0035 (Temperatura en motor), p0601 (Sensor de temperatura en motor Tipo de sensor)


F07016 Accto: Sensor de temperatura en motor Fallo
Clase de aviso: Valor medido externo/estado de señal fuera del rango permitido (16)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha detectado un error al evaluar la señal del sensor de temperatura ajustado en p0601.


Posibles causas:


- Rotura de hilo o sensor no conectado (KTY: R > 2120 Ohm).


- Resistencia medida muy baja (PTC: R < 20 Ohm, KTY: R < 50 Ohm).


Nota:


Si está presente la alarma A07015 se arranca la temporización definida en p0607. Si el problema permanece tras 
dicha temporización, entonces se emite el fallo F07016, pero como muy pronto 50 ms después de la alarma A07015.
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Ayuda: - Comprobar la correcta conexión del sensor.


- Comprobar la parametrización (p0601).


- Motores asíncronos: Desconectar error en sensor de temperatura (p0607 = 0).


Ver también: r0035 (Temperatura en motor), p0601 (Sensor de temperatura en motor Tipo de sensor)


F07080 Accto: Parámetros de regulación erróneos
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE (POWER ON)


Causa: Los parámetros de la regulación están mal ajustados (p. ej. p0356 = L_dispersa = 0).


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


El valor de fallo incluye el número de parámetro afectado.


Ver también: p0310, p0311, p0341, p0344, p0350, p0354, p0356, p0357, p0358, p0360, p0640, p1082, p1300


Ayuda: Modificar el parámetro especificado en el valor de fallo (r0949) (p. ej. p0640 = límite de intensidad > 0).


Ver también: p0311, p0341, p0344, p0350, p0354, p0356, p0358, p0360, p0640, p1082


F07082 Macro: Ejecución imposible
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Esta macro no puede ejecutarse.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


ccccbbaa hex:


cccc = número provisional de parámetro, bb = información adicional, aa = causa del fallo


Causas de fallo en el propio parámetro de disparo:


19: Archivo llamado no válido para el parámetro de disparo.


20: Archivo llamado no válido para el parámetro 15.


21: Archivo llamado no válido para el parámetro 700.


22: Archivo llamado no válido para el parámetro 1000.


23: Archivo llamado no válido para el parámetro 1500.


24: El tipo de datos de un TAG es incorrecto (p. ej., el índice, número o bit no es U16).


Causas de fallo en parámetros que deben ajustarse:


25: ErrorLevel tiene un valor indefinido.


26: Mode tiene un valor indefinido.


27: En el Tag Value se ha entrado un valor como string que no es "DEFAULT".


31: Tipo de objeto de accionamiento entrado es desconocido.


32: No se ha podido encontrar ningún dispositivo para el número de objeto de accionamiento determinado.


34: Se ha llamado de forma recursiva un parámetro de disparo.


35: No está permitido modificar el parámetro usando una macro.


36: Ha fallado la comprobación de la descripción del parámetro; parámetro de sólo lectura, no existente; tipo de 
datos erróneo, rango de valores o asignación erróneos.


37: No ha podido determinarse el parámetro fuente de una interconexión BICO.


38: Se ha ajustado un índice para un parámetro no indexado (o dependiente de CDS).


39: No se ha ajustado un índice para un parámetro indexado.


41: Una BitOperation sólo está permitida para parámetros con formato DISPLAY_BIN.


42: Para una BitOperation se ha ajustado un valor distinto de 0 ó 1, resp.


43: Ha fallado la lectura del parámetro a modificar con la BitOperation.


51: El ajuste de fábrica para DEVICE sólo puede ejecutarse en el DEVICE.


61: Ha fallado el ajuste de un valor.


Ayuda: - Comprobar el parámetro afectado.


- Comprobar el archivo de la macro y la interconexión BICO:


Ver también: p0015, p1000
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F07083 Macro: Archivo ACX no encontrado
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: El archivo ACX (macro) a ejecutar no se ha encontrado en el directorio correspondiente.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Número del parámetro con el que comenzó la ejecución.


Ver también: p0015, p1000


Ayuda: - Comprobar si el archivo está guardado en el directorio correspondiente de la tarjeta de memoria.


F07084 Macro: Condición para WaitUntil no cumplida
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La condición de espera ajustada en la macro no se ha cumplido durante un cierto número de intentos.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Número del parámetro afectado por la condición.


Ayuda: Comprobar y corregir la condición para el bucle WaitUntil.


F07086 Conmutación de unidades: Infracción de límites de parámetros por cambio de valor de 
referencia


Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha modificado un parámetro de referencia a nivel interno del sistema. Esto ha provocado que no haya podido 
escribirse, en los parámetros afectados, el valor ajustado en representación relativa.


Los valores de los parámetros se han ajustado al límite mínimo/máximo correspondiente infringido o bien se ha 
aplicado el ajuste de fábrica.


Posible causa:


- Infracción del límite mínimo/máximo estático o aplicativo.


Valor de fallo (r0949, parámetro):


Parámetro de diagnóstico para indicar los parámetros que no han podido calcularse de nuevo.


Ver también: p0304, p0305, p0310, p0596, p2000, p2001, p2002, p2003, r2004


Ayuda: Comprobar y, si fuera el caso, corregir el valor de parámetro adaptado.


F07088 Conmutación de unidades: Infracción de los límites de parámetros debido a 
conmutación de unidades


Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha lanzado una conmutación de unidades. Esto ha producido una infracción de un límite de parámetros.


Posibles causas de la infracción de un límite de parámetros:


- Al redondear un parámetro según sus decimales, se ha infringido el límite mínimo o máximo estático.


- Imprecisiones en el tipo de datos "FloatingPoint".


En estos casos, al producirse una infracción del límite mínimo, se redondea al alza; si la infracción ha sido del límite 
máximo, se redondea a la baja.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


parámetro de diagnóstico r9451 para indicar todos los parámetros cuyo valor ha debido adaptarse.


Ver también: p0100 (Motor IEC/NEMA), p0505 (Sistema de unidades Selección), p0595 (Selección de unidad 
tecnológica)


Ayuda: Comprobar y, si fuera el caso, corregir los valores de parámetro adaptados.


Ver también: r9451 (Conmutación de unidades Parámetros adaptados)
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A07089 Conmutación de unidades: Activación módulo función bloqueada porque hay 
unidades conmutadas


Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha intentado activar un módulo de función. Esto no está permitido si ya se han conmutado unidades.


Ver también: p0100 (Motor IEC/NEMA), p0505 (Sistema de unidades Selección)


Ayuda: Resetear al ajuste de fábrica las conmutaciones de unidades.


A07094 Infracción general de límites de parámetros
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El valor del parámetro se ha corregido automáticamente debido a la infracción de un límite de parámetro.


Límite mínimo vulnerado --> el parámetro se ajusta al valor mínimo.


Límite máximo vulnerado --> el parámetro se ajusta al valor máximo.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Número de parámetro cuyo valor ha debido adaptarse.


Ayuda: Comprobar y, si fuera el caso, corregir los valores de parámetro adaptados.


A07200 Accionamiento: Mando, orden CON presente
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La orden CON/DES1 está pendiente (sin señal 0).


La orden se modifica vía entrada de binector p0840 (CDS actual) o una palabra de mando bit 0 a través del mando.


Ayuda: Conmutar la señal a 0 vía entrada de binector p0840 (CDS actual) o una palabra de mando 0 a través del mando.


F07220 (N, A) Accto: Mando por PLC falta
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La señal "mando por PLC" se anula durante el funcionamiento.


- Cableado erróneo de la entrada de binector para "mando por PLC" (p0854).


- El PLC ha anulado la señal "mando por PLC".


- Se ha interrumpido la transferencia de datos por el bus de campo (maestro/accionamiento).


Ayuda: - Comprobar el cableado de la entrada de binector para "mando por PLC" (p0854).


- Comprobar la señal "mando por PLC" y, dado el caso, activarla.


- Comprobar la transferencia de datos por el bus de campo (maestro/accionamiento).


Nota:


Si este accionamiento debe seguir funcionando aunque se anule el "mando por PLC", entonces la reacción al fallo 
deberá parametrizarse a NINGUNA. o el tipo de aviso a Alarma.


F07300 (A) Accto: Contactor de red Falta señal de respuesta
Clase de aviso: Unidad auxiliar averiada (20)


Reacción: DES2 (NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: - El contactor de red no ha podido conectarse dentro del tiempo definido en p0861.


- El contactor de red no ha podido desconectarse dentro del tiempo definido en p0861.


- El contactor de red se ha desexcitado durante el funcionamiento.


- El contactor de red está conectado a pesar de que el convertidor está desconectado.


Ayuda: - Comprobar el ajuste de p0860.


- Comprobar el circuito de respuesta del contactor de red.


- Incrementar el tiempo de vigilancia en p0861.


Ver también: p0860 (Contc.red Señal respuesta), p0861 (Contactor de red Tiempo de vigilancia)
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F07311 Bypass interruptor motor
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Valor de fallo (r0949, a interpretar por bits):


Bit 1: Falta respuesta "cerrado" del interruptor.


Bit 2: Falta respuesta "abierto" del interruptor.


Bit 3: Respuesta del interruptor demasiado lenta.


Tras maniobrar se espera una respuesta positiva. Si la respuesta llega después del tiempo especificado, se produce 
desconexión por fallo.


Bit 6: Respuesta interruptor de accionamiento no es coherente con estado del bypass.


Al conectar o durante la conexión del motor está cerrado el interruptor del accionamiento.


Ver también: p1260 (Bypass Configuración), r1261 (Bypass Palabra de mando/estado), p1266 (Bypass Orden de 
mando), p1267 (Bypass Fuente de conmutación Configuración), p1269 (Bypass Interruptor Respuesta), p1274 
(Bypass Interruptor Tiempo de vigilancia)


Ayuda: - Comprobar la transmisión de las señales de respuesta.


- Comprobar el interruptor.


F07312 Bypass interruptor de red
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Valor de fallo (r0949, a interpretar por bits):


Bit 1: Falta respuesta "cerrado" del interruptor.


Bit 2: Falta respuesta "abierto" del interruptor.


Bit 3: Respuesta del interruptor demasiado lenta.


Tras maniobrar se espera una respuesta positiva. Si la respuesta llega después del tiempo especificado, se produce 
desconexión por fallo.


Bit 6: Respuesta interruptor de red no coherente con estado del bypass.


Al conectar o durante la conexión del motor está cerrado el interruptor de red sin que lo haya solicitado el bypass.


Ver también: p1260 (Bypass Configuración), r1261 (Bypass Palabra de mando/estado), p1266 (Bypass Orden de 
mando), p1267 (Bypass Fuente de conmutación Configuración), p1269 (Bypass Interruptor Respuesta), p1274 
(Bypass Interruptor Tiempo de vigilancia)


Ayuda: - Comprobar la transmisión de las señales de respuesta.


- Comprobar el interruptor.


F07320 Accto: Rearranque automático interrumpido
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: - Se ha consumido el número especificado de intentos de rearranque (p1211), ya que dentro del tiempo de vigilancia 
(p1213) no han podido confirmarse los fallos. Con cada nuevo intento de arranque se decrementa el número de 
intentos de rearranque (p1211).


- Ha transcurrido el tiempo de vigilancia de la etapa de potencia (p0857).


- Al salir de la puesta en marcha o al acabar la identificación del motor o la optimización del regulador de velocidad 
no se rearranca automáticamente.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Incrementar el número de intentos de rearranque (p1211). El número actual de intentos de rearranque se indica en 
r1214.


- Incrementar el tiempo de espera en p1212 y/o el tiempo de vigilancia en p1213.


- Incrementar el tiempo de vigilancia de la etapa de potencia o desconectar esta función (p0857).


- Reducir el tiempo de espera para el reseteo del contador de arranques (p1213[1]) de modo que se registren menos 
errores en el intervalo de tiempo.
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A07321 Accto: Rearranque automático activo
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El automatismo de rearranque (WEA) está activo. Al restablecerse la red y/o tras eliminar las causas de fallos 
presentes se rearranca automáticamente el accionamiento. Se habilitan los impulsos y el motor comienza a girar.


Para p1210 = 26, la reconexión se produce con el ajuste retardado de la orden CON.


Ayuda: - Dado el caso, bloquear el automatismo de rearranque (WEA) (p1210 = 0).


- Anulando la orden de conexión (BI: p0840), interrumpir dado el caso directamente la operación de rearranque.


- Con p1210 = 26: anulando la orden DES2/DES3.


A07325 Accionamiento: Modo de hibernación activo, el accionamiento se activa de nuevo 
automáticamente


Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La función "Modo de hibernación" está activa (p2398). El accionamiento se activa de nuevo automáticamente en 
cuanto se den las condiciones de rearranque.


Ver también: p2398 (Modo de hibernación Modo operación), r2399 (Modo hibernación palabra de estado)


Ayuda: No necesario.


La alarma se anula automáticamente tras el rearranque o la desconexión manual del motor.


F07330 Rearranque al vuelo: Corriente de búsqueda medida demasiado baja
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES2 (DES1, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Durante el rearranque al vuelo se ha determinado que es demasiado baja la corriente de búsqueda alcanzada.


Posiblemente no está conectado el motor.


Ayuda: Comprobar los cables de conexión del motor.


F07331 Rearranque al vuelo: Función no soportada
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES2 (DES1, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: No es posible conectar sobre un motor ya girando.


La función "Rearranque al vuelo" no es soportada en los casos siguientes:


Motor síncrono excitado por imanes permanentes (PMSM): operación con característica U/f y regulación vectorial 
sin encóder.


Ayuda: Anular la función "Rearranque al vuelo" (p1200 = 0).


A07353 Accto: Regulación de magnitud continua desconectada
Clase de aviso: Sobrecarga del motor (8)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La regulación de magnitud continua se ha desconectado.


La magnitud manipulada de la regulación de magnitud continua estaba dentro del límite.


Ayuda: Optimizar el regulador de magnitud continua (Kp, Tn, ancho de banda, filtro PT2).


Nota:


Tras modificar los parámetros correspondientes, la regulación de magnitud continua vuelve a habilitarse y la alarma 
se anula automáticamente.


Ver también: p3857 (Regulador de magnitud continua Ganancia P), p3858 (Regulador de magnitud continua Tiempo 
de acción integral)
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A07400 (N) Accto: Regulador máxima tensión circuito intermedio activo
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El regulador de la tensión en el circuito intermedio se ha activado por haberse sobrepasado el umbral superior 
(r1242, r1282).


Se incrementan automáticamente los tiempos de deceleración para mantener la tensión en el circuito intermedio 
(r0070) dentro de los límites permitidos. Aparece error de regulación entre valor de consigna y real.


Por ello, al desconectar el regulador de tensión de circuito intermedio la salida del generador de rampa se pone al 
valor de la velocidad real.


Ver también: r0056 (Palabra de estado Regulación), p1240 (Configuración del regulador de Vdc (regulación 
vectorial)), p1280 (Regulador de Vdc Configuración (U/f))


Ayuda: Si no se desea que intervenga el regulador:


- Incrementar los tiempos de deceleración.


- Desconectar regulador Vdc_max (p1240 = 0 con regulación vectorial, p1280 = 0 con control por U/f).


- S no deben modificarse los tiempos de deceleración:


- Aplicar un chopper o una unidad de realimentación.


A07401 (N) Accto: Regulador máxima tensión circuito intermedio desactivado
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El regulador de Vdc_max no puede mantener la tensión en el circuito intermedio (r0070) por debajo del límite (r1242, 
r1282), por lo que ha sido desconectado.


- La tensión de red supera permanentemente a la especificada para la etapa de potencia.


- El motor opera permanentemente en régimen generador debido a que es accionado por la carga.


Ayuda: - Comprobar si la tensión de entrada está dentro del rango permitido (si es necesario, aumentar p0210).


- Comprobar si el ciclo de carga y los límites de la misma están dentro de los límites permitidos.


A07402 (N) Accto: Regulador mínima tensión circuito intermedio activo
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El regulador de la tensión en el circuito intermedio se ha activado por no alcanzar el umbral de conexión inferior 
(r1246, r1286).


Para respaldar el circuito intermedio se utiliza la energía cinética del motor. Con ello se frena el accionamiento.


Ver también: r0056 (Palabra de estado Regulación), p1240 (Configuración del regulador de Vdc (regulación 
vectorial)), p1280 (Regulador de Vdc Configuración (U/f))


Ayuda: La alarma desaparece tan pronto se restablezca la red de alimentación.


F07405 (N, A) Accto: Respaldo cinético Velocidad mínima rebasada por defecto
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES2 (DES1, DES3, IASC/DCBRK, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Durante el respaldo cinético se ha bajado de la velocidad mínima de giro (p1257 o bien p1297 en accionamientos 
vectoriales con control por U/f) sin que se haya restablecido la red.


Ayuda: Comprobar el umbral de velocidad de giro para el regulador de Vdc_mín (respaldo cinético) (p1257, p1297).


Ver también: p1257 (Umbral de velocidad de giro del regulador de Vdc_mín), p1297 (Regulador de Vdc_min Factor 
dinámico (U/f))


F07406 (N, A) Accto: Respaldo cinético Duración máxima sobrepasada
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES3 (DES1, DES2, IASC/DCBRK, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha superado el tiempo máximo de respaldo (p1255 o bien p1295 en accionamientos vectoriales con control por 
U/f) sin que se haya restablecido la red.
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Ayuda: Comprobar el umbral de tiempo para el regulador de Vdc_mín (respaldo cinético) (p1255, p1295).


Ver también: p1255 (Umbral de tiempo del regulador de Vdc_mín), p1295 (Regulador de Vdc_min Umbral de tiempo 
(U/f))


A07409 (N) Accto: Control por U/f Reg. limitación de intensidad activo
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha activado el regulador de limitación de intensidad del modo Control por U/f por haberse superado el límite de 
intensidad


Ayuda: La alarma se anula automáticamente después de ejecutar alguna de las siguientes medidas:


- Aumentar el límite de intensidad (p0640).


- Reducir la carga.


- Ajustar rampas de aceleración más lentas para la velocidad de consigna.


F07410 Accto: Salida de regulador de corriente limitada
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES2 (DES1, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se presenta la condición "I_real = 0 y Uq_cons_1 más de 16 ms en límite", lo que puede tener las causas siguientes:


- Motor no conectado o contactor de motor abierto.


- Los datos del motor y la conexión (estrella/triángulo) de éste no casan.


- No hay tensión en circuito intermedio.


- Etapa de potencia defectuosa.


- No está activada la función "Rearranque al vuelo".


Ayuda: - Conectar el motor o comprobar su contactor.


- Comprobar la parametrización del motor y el tipo de conexión (estrella/triángulo).


- Comprobar la tensión en circuito intermedio (r0070).


- Comprobar etapa de potencia.


- Activar la función "Rearranque al vuelo" (p1200).


F07411 Accto: Consigna de flujo no alcanzada durante la excitación
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Si está configurada la magnetización rápida (p1401.6 = 1) no se alcanza la consigna de flujo especificada a pesar de 
que se aporta el 90 % de la corriente máxima.


- Datos de motor erróneos.


- Los datos del motor y la conexión (estrella/triángulo) de éste no casan.


- Límite de intensidad ajustado demasiado bajo para el motor.


- Motor asíncrono (controlado sin encóder) en limitación por I2t.


- Etapa de potencia demasiado pequeña.


- Tiempo de magnetización insuficiente.


Ayuda: - Corregir los datos del motor. Efectuar la identificación de datos del motor y la medición en giro.


- Comprobar el tipo de conexión del motor.


- Corregir los límites de intensidad (p0640).


- Reducir la carga del motor asíncrono.


- Dado el caso, utilizar una etapa de potencia mayor.


- Comprobar el cable al motor.


- Comprobar la etapa de potencia.


- Aumentar p0346.
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A07416 Accto: Configuración Regulador de flujo
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La configuración del control de flujo (p1401) tiene incongruencias.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en hexadecimal):


ccbbaaaa hex


aaaa = parámetro


bb = índice


cc = causa del fallo


1: Magnetización rápida (p1401.6) para arranque suave (p1401.0).


2: Magnetización rápida para control de establecimiento de flujo (p1401.2).


3: Magnetización rápida (p1401.6) para identificación de Rs tras rearranque (p0621 = 2).


Ayuda: Rel. a causa del fallo = 1:


- Desactivar el arranque suave (p1401.0 = 0).


- Desactivar la magnetización rápida (p1401.6 = 0).


Rel. a causa del fallo = 2:


- Desactivar el control de establecimiento de flujo (p1401.2 = 0).


- Desactivar la magnetización rápida (p1401.6 = 0).


Rel. a causa del fallo = 3:


- Reparametrizar la identificación de Rs (p0621 = 0, 1).


- Desactivar la magnetización rápida (p1401.6 = 0).


F07426 (A) Regulador tecnológico Valor real limitado
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, IASC/DCBRK, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: El valor real interconectado a través de la entrada de conector p2264 para el regulador tecnológico ha alcanzado un 
límite.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: Límite superior alcanzado.


2: Límite inferior alcanzado.


Ayuda: - Adaptar los límites a los niveles de señal (p2267, p2268).


- Comprobar la normalización del valor real (p0595, p0596).


Ver también: p0595 (Selección de unidad tecnológica), p0596 (Magnitud de referencia de la unidad tecnológica), 
p2264 (Regulador tecnológico Valor real), p2267 (Regulador tecnológico Límite superior Valor real), p2268 
(Regulador tecnológico Límite inferior Valor real)


A07427 Conexión de motor Alarma
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


1:


El regulador tecnológico no está activo o no se utiliza para la regulación de la consigna principal (ver p2251).


2:


Como mínimo un motor externo ha superado los límites de tiempo de servicio.


Ayuda: Rel. al valor de alarma = 1:


- Habilitar regulador tecnológico (p2200).


- Modo regulador tecnológico p2251 = 0 (consigna principal).


Rel. al valor de alarma = 2:


- Aumentar p2381, p2382 o poner p2380 = 0.
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A07428 (N) Regulador tecnológico Error de parametrización
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: En el regulador tecnológico hay un error de parametrización.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


1:


La limitación de salida superior en p2291 está ajustada a un valor más bajo que la limitación de salida inferior en 
p2292.


Ayuda: Rel. al valor de alarma = 1:


Ajustar una limitación de salida en p2291 mayor que en p2292.


Ver también: p2291 (Regulador tecnológico Limitación máxima), p2292 (Regulador tecnológico Limitación mínima)


F07435 (N) Accto: Setear generador de rampa en regulación vectorial sin encóder
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES2 (DES1, DES3, IASC/DCBRK, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Durante el funcionamiento con regulación vectorial sin encóder (r1407.1), el generador de rampa se ha detenido 
(p1141). Una orden interna de ajuste de la salida del generador de rampa ha provocado que se congele la velocidad 
de consigna establecida.


Ayuda: - Desactivar la orden de parada para el generador de rampa (p1141).


- Suprimir el fallo (p2101, p2119). Esto es necesario si se para el generador de rampa usando Jog mientras se 
bloquea simultáneamente la consigna de velocidad de giro (r0898.6).


F07436 (A) Reg_tec libre 0 Valor real limitado
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, IASC/DCBRK, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: El valor real del regulador tecnológico libre 0 ha alcanzado el límite.


La fuente de señal para el valor real se ajusta por medio de la entrada de conector p11064.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: El valor real ha alcanzado el límite superior.


2: El valor real ha alcanzado el límite inferior.


Ayuda: - Adaptar el ajuste de los límites a la señal de valor real (p11067, p11068).


- Comprobar la escala de la señal de valor real.


- Comprobar el ajuste de la fuente de señal para el valor real (p11064).


Ver también: p11064 (Reg_tec libre 0 Valor real Fuente de señal), p11067 (Reg_tec libre 0 Valor real Límite 
superior), p11068 (Reg_tec libre 0 Valor real Límite inferior)


F07437 (A) Reg_tec libre 1 Valor real limitado
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, IASC/DCBRK, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: El valor real del regulador tecnológico libre 1 ha alcanzado el límite.


La fuente de señal para el valor real se ajusta por medio de la entrada de conector p11164.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: El valor real ha alcanzado el límite superior.


2: El valor real ha alcanzado el límite inferior.


Ayuda: - Adaptar el ajuste de los límites a la señal de valor real (p11167, p11168).


- Comprobar la escala de la señal de valor real.


- Comprobar el ajuste de la fuente de señal para el valor real (p11164).


Ver también: p11164 (Reg_tec libre 1 Valor real Fuente de señal), p11167 (Reg_tec libre 1 Valor real Límite 
superior), p11168 (Reg_tec libre 1 Valor real Límite inferior)
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F07438 (A) Reg_tec libre 2 Valor real limitado
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, IASC/DCBRK, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: El valor real del regulador tecnológico libre 2 ha alcanzado el límite.


La fuente de señal para el valor real se ajusta por medio de la entrada de conector p11264.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: El valor real ha alcanzado el límite superior.


2: El valor real ha alcanzado el límite inferior.


Ayuda: - Adaptar el ajuste de los límites a la señal de valor real (p11267, p11268).


- Comprobar la escala de la señal de valor real.


- Comprobar el ajuste de la fuente de señal para el valor real (p11264).


Ver también: p11264 (Reg_tec libre 2 Valor real Fuente de señal), p11267 (Reg_tec libre 2 Valor real Límite 
superior), p11268 (Reg_tec libre 2 Valor real Límite inferior)


A07444 PID Ajuste automático en curso
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El ajuste automático PID está en curso


Ayuda: No necesario.


La alarma se anula automáticamente tras finalizar el ajuste automático.


F07445 PID Ajuste automático interrumpido
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: El ajuste automático PID se ha interrumpido debido a un error.


Ayuda: - Aumentar el offset.


- Comprobar la configuración del sistema.


A07530 Accto: Juego de datos se accionamiento DDS no presente
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El juego de datos de accionamiento seleccionado no existe (p0837 > p0180). No se realiza la conmutación del juego 
de datos del accionamiento.


Ver también: p0180 (Juegos de datos de accionamientos (DDS) Cantidad), p0820 (Selección juego de datos de 
accto. DDS Bit 0), p0821 (Selección juego de datos de accto. DDS Bit 1), r0837 (Juego de datos de accto. DDS 
seleccionado)


Ayuda: - Seleccionar el juego de datos del accionamiento.


- Crear juegos de datos de accionamiento adicionales.


A07531 Accto: No se encuentra el juego de datos de mando CDS
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El juego de datos de mando seleccionado no existe (p0836 > p0170). No se realiza la conmutación del juego de 
datos de mando.


Ver también: p0810 (Selección juego de datos de mando CDS Bit 0), p0811 (Selección juego de datos de mando 
CDS Bit 1), r0836 (Juego de datos CDS seleccionado)


Ayuda: - Seleccionar el juego de datos de mando.


- Crear juegos de datos de mando adicionales.







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 781


4 Fallos y alarmas


4.2 Lista de fallos y alarmas


F07800 Accto: No existe etapa de potencia
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: No es posible leer los parámetros de la etapa de potencia o en ésta no hay memorizado ningún parámetro.


Nota:


Este fallo también aparece si se ha elegido una topología errónea en el software de puesta en marcha y la 
parametrización resultante se carga luego en la Control Unit.


Ver también: r0200 (Etapa de potencia Código actual)


Ayuda: - Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Comprobar la etapa de potencia y sustituirla si es necesario.


- Comprobar la Control Unit y sustituirla si es necesario.


- Tras corregir la topología, repetir la carga de los parámetros usando el software de puesta en marcha.


F07801 Accto: Motor Sobreintens.
Clase de aviso: Sobrecarga del motor (8)


Reacción: DES2 (DES1, DES3, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha sobrepasado el límite de intensidad permitido del motor.


- Límite de intensidad eficaz ajustado demasiado bajo.


- Regulador de intensidad ajustado incorrectamente.


- Modo U/f: Rampa de aceleración demasiado corta o carga excesiva.


- Modo U/f: Cortocircuito en cable a motor o defecto a tierra.


- Modo U/f: La intensidad del motor no casa con la intensidad de la etapa de potencia.


- Conexión con el motor girando sin la función Rearranque al vuelo (p1200).


Nota:


Intensidad límite = 2 x mínimo (p0640, 4 x p0305 x p0306) >= 2 x p0305 x p0306


Ayuda: - Comprobar los límites de intensidad (p0640).


- Regulación vectorial: Comprobar el regulador de intensidad (p1715, p1717).


- Control por U/f: Comprobar regulador limitador de intensidad (p1340 ... p1346).


- Aumentar rampa aceleración (p1120) o disminuir carga.


- Buscar cortocircuito o defecto a tierra en el motor o los cables al mismo.


- Comprobar la conexión estrella/triángulo y la parametrización de la placa de características del motor.


- Comprobar combinación etapa de potencia y motor.


- Seleccionar la función Rearranque al vuelo (p1200) si se conecta con el motor girando.


F07802 Accto: Alimentación o etapa de potencia no lista
Clase de aviso: Alimentación averiada (13)


Reacción: DES2 (NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La alimentación o el accionamiento señalizan que no están listos tras una orden de conexión interna.


- Tiempo de vigilancia demasiado corto.


- Tensión en circuito intermedio no presente.


- Alimentación asociada o accionamiento del componente que señaliza defectuosos.


- Tensión de conexión ajustada erróneamente.


Ayuda: - Aumentar el tiempo de vigilancia (p0857).


- Procurar que haya tensión en circuito intermedio. Comprobar el embarrado del circuito intermedio. Habilitar la 
alimentación.


- Sustituir la alimentación asociada o el accionamiento del componente que señaliza el fallo.


- Comprobar el ajuste de la tensión de conexión (p0210).


Ver también: p0857 (Etapa de potencia Tiempo de vigilancia)
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A07805 (N) Accto: Etapa de potencia Sobrecarga I2t
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Sobrepasado umbral de alarma para sobrecarga I2t (p0294) de la etapa de potencia.


Se produce la reacción parametrizada en p0290.


Ver también: p0290 (Etapa de potencia Reacción en sobrecarga)


Ayuda: - Reducir la carga permanente.


-Adaptar ciclo de carga.


- Comprobar la correspondencia entre las intensidades nominales del motor y la etapa de potencia.


F07806 Accionamiento: Límite de potencia en régimen generador sobrepasado (F3E)
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES2 (IASC/DCBRK)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: En las etapas de potencia tipo bloque del tipo PM250 y PM260 se ha sobrepasado la potencia asignada en régimen 
generador r0206[2] durante más de 10 s.


Ver también: r0206 (Etapa de potencia Potencia asignada), p1531 (Límite de potencia en modo generador)


Ayuda: - Aumentar la rampa de deceleración.


- Reducir la carga accionadora.


- Usar etapa de potencia con más capacidad de regeneración.


- Con regulación vectorial se puede reducir el límite de potencia en régimen generador en p1531 de modo que no se 
produzca el fallo.


F07807 Accionamiento: Cortocircuito/defecto a tierra detectado
Clase de aviso: Defecto a tierra/entre fases detectado (7)


Reacción: DES2 (NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha detectado un cortocircuito entre fases o un defecto a tierra en los bornes de salida del convertidor por el lado 
del motor.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: Cortocircuito fase UV.


2: Cortocircuito fase UW.


3: Cortocircuito fase VW.


4: Defecto a tierra con sobreintensidad.


1yxxx: Detectado defecto a tierra con intensidad en fase U (y = número de impulsos, xxx = proporción de la 
intensidad en la fase V en tanto por mil).


2yxxx: Detectado defecto a tierra con intensidad en fase V (y = número de impulsos, xxx = proporción de la 
intensidad en la fase U en tanto por mil).


Nota:


La inversión de los cables de la red y del motor también se detecta como cortocircuito por el lado del motor.


El test de defecto a tierra solo funciona con el motor parado.


La conexión a un motor no desexcitado o parcialmente desexcitado puede que se detecte como defecto a tierra.


Ayuda: - Comprobar si hay un cortocircuito entre fases en la conexión del convertidor por el lado del motor.


- Descartar la posibilidad de que se hayan permutado los cables de la red y del motor.


- Buscar defecto a tierra.


En caso de defecto a tierra es aplicable:


- No conectar habilitación de impulsos con el motor girando sin la función "Rearranque al vuelo" (p1200) activada.


- Aumentar el tiempo de desexcitación (p0347).


- Aumentar el retardo para la supresión de impulsos (p1228) para garantizar la parada.


- Desactivar la vigilancia si es necesario (p1901).
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F07810 Accto: EEPROM de etapa de potencia sin datos nominales
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La EEPROM de la etapa de potencia no tiene memorizado datos nominales.


Ver también: p0205, r0206, r0207, r0208, r0209


Ayuda: Sustituir la etapa de potencia o informar al servicio técnico de Siemens.


A07850 (F) Alarma externa 1
Clase de aviso: Valor medido externo/estado de señal fuera del rango permitido (16)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Está presente la condición de activación de la "Alarma externa 1".


Nota:


La "Alarma externa 1" se dispara por un flanco 1/0 a través de la entrada de binector p2112.


Ver también: p2112 (Alarma externa 1)


Ayuda: Eliminar las causas para esta alarma.


A07851 (F) Alarma externa 2
Clase de aviso: Valor medido externo/estado de señal fuera del rango permitido (16)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Está presente la condición de activación de la "Alarma externa 2".


Nota:


La "Alarma externa 2" se dispara desde un flanco 1/0 a través de la entrada de binector p2116.


Ver también: p2116 (Alarma externa 2)


Ayuda: Eliminar las causas para esta alarma.


A07852 (F) Alarma externa 3
Clase de aviso: Valor medido externo/estado de señal fuera del rango permitido (16)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Está presente la condición de activación de la "Alarma externa 3".


Nota:


La "Alarma externa 3" se dispara desde un flanco 1/0 a través de la entrada de binector p2117.


Ver también: p2117 (Alarma externa 3)


Ayuda: Eliminar las causas para esta alarma.


F07860 (A) Fallo externo 1
Clase de aviso: Valor medido externo/estado de señal fuera del rango permitido (16)


Reacción: DES2 (DES1, DES3, IASC/DCBRK, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE (POWER ON)


Causa: Está presente la condición de activación del "Fallo externo 1".


Nota:


El "Fallo externo 1" se dispara desde un flanco 1/0 a través de la entrada de binector p2106.


Ver también: p2106 (Fallo externo 1)


Ayuda: - Eliminar las causas de este fallo.


- Confirmar el fallo.







4 Fallos y alarmas


4.2 Lista de fallos y alarmas


SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


784 Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102


F07861 (A) Fallo externo 2
Clase de aviso: Valor medido externo/estado de señal fuera del rango permitido (16)


Reacción: DES2 (DES1, DES3, IASC/DCBRK, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE (POWER ON)


Causa: Está presente la condición de activación del "Fallo externo 2".


Nota:


El "Fallo externo 2" se dispara desde un flanco 1/0 a través de la entrada de binector p2107.


Ver también: p2107 (Fallo externo 2)


Ayuda: - Eliminar las causas de este fallo.


- Confirmar el fallo.


F07862 (A) Fallo externo 3
Clase de aviso: Valor medido externo/estado de señal fuera del rango permitido (16)


Reacción: DES2 (DES1, DES3, IASC/DCBRK, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE (POWER ON)


Causa: Está presente la condición de activación del "Fallo externo 3".


Nota:


El "Fallo externo 3" se dispara desde un flanco 1/0 a través del siguiente parámetro:


- Operación lógica Y entrada de binector p2108, p3111, p3112.


- Retardo de conexión p3110.


Ver también: p2108 (Fallo externo 3), p3110 (Fallo externo 3 Retardo de conexión), p3111 (Fallo externo 3 
Habilitación), p3112 (Fallo externo 3 Habilitación negada)


Ayuda: - Eliminar las causas de este fallo.


- Confirmar el fallo.


A07891 Accionamiento: Vigilancia de carga bomba/ventilador bloqueados
Clase de aviso: Sobrecarga del motor (8)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La vigilancia de carga se ha configurado para la bomba o el ventilador (p2193 = 4, 5).


La vigilancia detecta que la bomba o el ventilador están bloqueados.


Es posible que el umbral del par de bloqueo (p2168) se haya ajustado demasiado bajo (p. ej., arranque pesado).


Ver también: p2165 (Vigilancia de carga Vigilancia bloqueo Umbral superior), p2168 (Vigilancia de carga Vigilancia 
de bloqueo Umbral de par), p2181 (Vigilancia de carga Reacción), p2193 (Vigilancia de carga Configuración)


Ayuda: - Comprobar si la bomba o el ventilador están bloqueados y solucionarlo en caso necesario.


- Comprobar si el ventilador ha perdido suavidad de marcha y solucionarlo en caso necesario.


- Adaptar la parametrización a la carga (p2165, p2168).


A07892 Accionamiento: Vigilancia de carga bomba/ventilador sin carga
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La vigilancia de carga se ha configurado para la bomba o el ventilador (p2193 = 4, 5).


La vigilancia de la bomba/el ventilador ha detectado un funcionamiento sin carga.


La bomba marcha en seco (no hay fluido transportado) o el ventilador tiene una correa rota.


Es posible que el umbral del par se haya ajustado demasiado bajo para la detección (p2191).


Ver también: p2181 (Vigilancia de carga Reacción), p2191 (Vigilancia de carga Umbral de par sin carga), p2193 
(Vigilancia de carga Configuración)


Ayuda: - Para una bomba, comprobar el fluido transportado y suministrarlo en caso necesario.


- Para un ventilador, comprobar la correa y sustituirla en caso necesario.


- Aumentar el umbral del par para la detección en caso necesario (p2191).
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A07893 Accionamiento: Vigilancia de carga bomba fuga
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La vigilancia de carga se ha configurado para una bomba (p2193 = 4).


La vigilancia detecta una fuga en el circuito de la bomba.


En este caso, la bomba necesita un par menor que en el funcionamiento normal para transportar la cantidad 
residual.


Ver también: p2181, p2182, p2183, p2184, p2186, p2188, p2190, p2193


Ayuda: - Eliminar la fuga en el circuito de la bomba.


- En caso de disparo erróneo, reducir los umbrales de par de la característica de la fuga (p2186, p2188, p2190).


F07894 Accionamiento: Vigilancia de carga bomba/ventilador bloqueados
Clase de aviso: Sobrecarga del motor (8)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La vigilancia de carga se ha configurado para la bomba o el ventilador (p2193 = 4, 5).


La vigilancia detecta que la bomba o el ventilador están bloqueados.


Es posible que el umbral del par de bloqueo (p2168) se haya ajustado demasiado bajo (p. ej., arranque pesado).


Ver también: p2165 (Vigilancia de carga Vigilancia bloqueo Umbral superior), p2168 (Vigilancia de carga Vigilancia 
de bloqueo Umbral de par), p2181 (Vigilancia de carga Reacción), p2193 (Vigilancia de carga Configuración)


Ayuda: - Comprobar si la bomba o el ventilador están bloqueados y solucionarlo en caso necesario.


- Comprobar si el ventilador ha perdido suavidad de marcha y solucionarlo en caso necesario.


- Adaptar la parametrización a la carga (p2165, p2168).


F07895 Accionamiento: Vigilancia de carga bomba/ventilador sin carga
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La vigilancia de carga se ha configurado para la bomba o el ventilador (p2193 = 4, 5).


La vigilancia de la bomba/el ventilador ha detectado un funcionamiento sin carga.


La bomba marcha en seco (no hay fluido transportado) o el ventilador tiene una correa rota.


Es posible que el umbral del par se haya ajustado demasiado bajo para la detección (p2191).


Ver también: p2181 (Vigilancia de carga Reacción), p2191 (Vigilancia de carga Umbral de par sin carga), p2193 
(Vigilancia de carga Configuración)


Ayuda: - Para una bomba, comprobar el fluido transportado y suministrarlo en caso necesario.


- Para un ventilador, comprobar la correa y sustituirla en caso necesario.


- Aumentar el umbral del par para la detección en caso necesario (p2191).


F07896 Accionamiento: Vigilancia de carga bomba fuga
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La vigilancia de carga se ha configurado para una bomba (p2193 = 4).


La vigilancia detecta una fuga en el circuito de la bomba.


En este caso, la bomba necesita un par menor que en el funcionamiento normal para transportar la cantidad 
residual.


Ver también: p2181, p2182, p2183, p2184, p2186, p2188, p2190, p2193


Ayuda: - Eliminar la fuga en el circuito de la bomba.


- En caso de disparo erróneo, reducir los umbrales de par de la característica de la fuga (p2186, p2188, p2190).
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F07900 (N, A) Accionamiento: Motor bloqueado
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES2 (DES1, DES3, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: El motor funciona en el límite de par y por debajo del umbral de velocidad ajustado en p2175 durante un tiempo 
superior al definido en p2177.


Este aviso puede también señalizase si oscila la velocidad y la salida del regulador de velocidad llega repetida y 
brevemente al tope.


También es posible que la vigilancia térmica de la etapa de potencia reduzca el límite de intensidad (ver p0290), con 
lo que el motor se frena.


Ver también: p2175 (Motor bloqueado Umbral de velocidad), p2177 (Motor bloqueado Retardo)


Ayuda: - Comprobar que el motor puede moverse libremente.


- Comprobar los límites de par efectivos (r1538, r1539).


- Comprobar el parámetro de la señalización "Motor bloqueado"; dado el caso corregirlo (p2175, p2177).


- Comprobar habilitaciones de sentido de giro en caso de rearranque al vuelo del motor (p1110, p1111).


- En control por U/f: comprobar límites de intensidad y tiempos de aceleración (p0640, p1120).


F07901 Accto: Motor Sobrevelocidad
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES2 (IASC/DCBRK)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha superado por exceso o defecto la velocidad máxima permitida.


La velocidad positiva máxima permitida se forma como sigue: Mínimo (p1082, CI: p1085) + p2162.


La velocidad negativa máxima permitida se forma como sigue: Máximo (-p1082, CI: 1088) - p2162.


Ayuda: En caso de sentido de giro positivo es aplicable:


- Comprobar r1084 y, eventualmente, corregir p1082, CI: p1085 y p2162


En caso de sentido de giro negativo es aplicable:


- Comprobar r1087 y, eventualmente, corregir p1082, CI: p1088 y p2162


Activar el control anticipativo del regulador de limitación de velocidad (p1401.7 = 1).


Aumentar la histéresis para el aviso de sobrevelocidad p2162. Su límite superior depende de la velocidad máxima 
de giro del motor p0322 y de la velocidad de giro máxima p1082 del canal de consigna.


F07902 (N, A) Accto: Motor volcado
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES2 (DES1, DES3, IASC/DCBRK, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha detectado que el motor está volcado un tiempo superior al ajustado en p2178.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: Reservado.


2: Detección de motor volcado vía r1408.12 (p1745) o vía (r0084 ... r0083).


Ver también: p2178 (Motor volcado Retardo)


Ayuda: En principio, debería estar asegurado que se hayan realizado tanto la identificación de los datos del motor como la 
medida en giro (ver p1900, r3925).


- Comprobar si el accionamiento vuelca debido sólo a la carga cuando se opera en modo en lazo abierto o cuando la 
consigna de velocidad todavía es cero. Si sí, incrementar la consigna de intensidad vía p1610.


- Si se ha reducido fuertemente el tiempo de excitación del motor (p0346) y el accionamiento vuelca al conectarse y 
ponerse inmediatamente en marcha, conviene volver a aumentar p0346.


- Comprobar si hay una pérdida de fase de red en etapa de potencia PM230, PM250, PM260.


- Comprobar si se han desconectado los cables del motor (ver A07929).


Si no hay ningún fallo es posible aumentar la tolerancia a errores (p1745) o el retardo (p2178).


- Comprobar los límites de intensidad (p0640, r0067, r0289). Si los límites de intensidad son demasiado pequeños 
no es posible magnetizar el accionamiento.


- Si el error aparece con el valor de fallo 2, cuando el motor acelera muy rápidamente en la zona del debilitamiento 
de campo es posible reducir la desviación entre la consigna y el valor real de flujo reduciendo p1596 o p1553, lo cual 
permite evitar el aviso.
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A07903 Accto: Motor Desviación velocidad
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El valor absoluto de la diferencia de velocidad entre la consigna (p2151) y la velocidad real (r2169) supera el umbral 
de tolerancia (p2163) durante más tiempo del tolerado (p2164, p2166).


La alarma sólo está habilitada con p2149.0 = 1.


Posibles causas:


- Par de carga superior a la consigna de par.


- Al acelerar se alcanza el límite de par/intensidad/potencia. Si los límites son insuficientes, puede ser que el 
accionamiento se haya dimensionado demasiado pequeño.


- En regulación de par, la consigna de velocidad no se compara con la real.


- Estando activo el regulador de Vdc


Con control por U/f la sobrecarga se reconoce porque actúa el regulador de I_máx.


Ver también: p2149 (Vigilancias Configuración)


Ayuda: - Aumentar p2163 y/o p2166.


- Aumentar los límites de par/intensidad/potencia.


- En caso de regulación de par: Corregir la consigna de velocidad con la velocidad real.


- Desconectar la alarma con p2149.0 = 0.


A07910 (N) Accto: Motor Sobretemperatura
Clase de aviso: Sobrecarga del motor (8)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: KTY o no hay sensor:


La temperatura medida en el motor o la temperatura del modelo de temperatura del motor 2 ha superado el umbral 
de alarma (p0604). Se produce la reacción parametrizada en p0610.


PTC o NC bimetal:


Se ha superado el umbral de disparo de 1650 ohmios o se ha abierto el contacto NC.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


11: No hay reducción de intensidad de salida.


12: Reducción de intensidad de salida activa.


Ver también: p0604 (Mod_temp_mot 2/KTY Umbral de alarma), p0610 (Sobretemperatura en motor Reacción)


Ayuda: - Comprobar la carga del motor.


- Comprobar la temperatura ambiente del motor.


- Comprobar KTY84.


- Comprobar los excesos de temperatura del modelo de temperatura del motor 2 (p0626 ... p0628).


Ver también: p0612 (Mod_temp_mot Activación), p0625 (Temperatura ambiente del motor durante la puesta en 
marcha), p0626 (Motor Sobretemperatura en devanado rotórico), p0627 (Motor Sobretemperatura en devanado 
estatórico), p0628 (Motor Sobretemperatura Rotor)


A07920 Accionamiento: Par/velocidad muy bajo
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Con p2193 = 1:


El par difiere (es insuficiente) de la envolvente de características par-velocidad.


Con p2193 = 2:


La señal de velocidad del encóder externo (ver p3230) difiere (es insuficiente) de la velocidad (r2169).


Ver también: p2181 (Vigilancia de carga Reacción)


Ayuda: - Comprobar la conexión entre el motor y la carga.


- Adaptar la parametrización a la carga.
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A07921 Accionamiento: Par/velocidad muy alto
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Con p2193 = 1:


El par difiere (es excesivo) de la envolvente de características par-velocidad.


Con p2193 = 2:


La señal de velocidad del encóder externo (ver p3230) difiere (es demasiado alta) de la velocidad (r2169).


Ayuda: - Comprobar la conexión entre el motor y la carga.


- Adaptar la parametrización a la carga.


A07922 Accionamiento: Par/velocidad fuera de tolerancia
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Con p2193 = 1:


El par difiere de la envolvente de características par-velocidad.


Con p2193 = 2:


La señal de velocidad del encóder externo (ver p3230) difiere de la velocidad (r2169).


Ayuda: - Comprobar la conexión entre el motor y la carga.


- Adaptar la parametrización a la carga.


F07923 Accionamiento: Par/velocidad muy bajo
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Con p2193 = 1:


El par difiere (es insuficiente) de la envolvente de características par-velocidad.


Con p2193 = 2:


La señal de velocidad del encóder externo (ver p3230) difiere (es insuficiente) de la velocidad (r2169).


Ayuda: - Comprobar la conexión entre el motor y la carga.


- Adaptar la parametrización a la carga.


F07924 Accionamiento: Par/velocidad muy alto
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Con p2193 = 1:


El par difiere (es excesivo) de la envolvente de características par-velocidad.


Con p2193 = 2:


La señal de velocidad del encóder externo (ver p3230) difiere (es demasiado alta) de la velocidad (r2169).


Ayuda: - Comprobar la conexión entre el motor y la carga.


- Adaptar la parametrización a la carga.


F07925 Accionamiento: Par/velocidad fuera de tolerancia
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Con p2193 = 1:


El par difiere de la envolvente de características par-velocidad.


Con p2193 = 2:


La señal de velocidad del encóder externo (ver p3230) difiere de la velocidad (r2169).


Ayuda: - Comprobar la conexión entre el motor y la carga.


- Adaptar la parametrización a la carga.
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A07926 Accto: Curva envolvente parámetros no válida
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Para la envolvente de la vigilancia de carga se han introducido parámetros no válidos.


Existen las reglas siguientes para los umbrales de velocidad:


p2182 < p2183 < p2184


Existen las reglas siguientes para los umbrales de par:


p2185 > p2186


p2187 > p2188


p2189 > p2190


La configuración y la reacción de la vigilancia de carga deben coincidir.


Las distintas áreas de la vigilancia del par de carga no deben solaparse.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


Número del parámetro con valor no válido.


Mientras la alarma esté presente, la vigilancia del par de carga no está activada.


Ayuda: - Ajustar los parámetros para la vigilancia de carga de acuerdo a las reglas válidas.


- En caso necesario, desconectar la vigilancia de carga (p2181 = 0, p2193 = 0).


A07927 Frenado por corriente continua activo
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El motor se frena por corriente continua. El frenado por corriente continua está activo.


1)


Un aviso con la reacción DCBRK está activo. El motor se frena con la intensidad de frenado por corriente continua 
p1232 durante el tiempo especificado en p1233. Si no se alcanza el umbral de parada p1226, el procedimiento de 
frenado se cancela antes de tiempo.


2)


La función de frenado por corriente continua se ha activado en la entrada de binector p1230 con el frenado por 
corriente continua ajustado (p1230 = 4). La intensidad de frenado p1232 se mantiene hasta que esta entrada de 
binector se desactiva.


Ayuda: No necesario.


La alarma desaparece automáticamente una vez efectuado el frenado por corriente continua.


A07929 (F) Accionamiento: Ningún motor reconocido
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Tras la habilitación de los impulsos para el ondulador, la intensidad es tan baja que no se ha reconocido ningún 
motor.


Nota:


Con regulación vectorial y motor asíncrono, después de esta alarma aparece el fallo F07902.


Ver también: p2179 (Detección de carga en salida Límite de corriente)


Ayuda: - Comprobar los cables del motor.


- Reducir el umbral (p2179, p. ej. en motores síncronos).


- Controlar la elevación total de la tensión del control por U/f (p1310).


- Realizar la medición en parada para el ajuste de resistencia del estátor (p0350).
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F07936 Accionamiento: Desconexión de carga
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La vigilancia de carga ha detectado una desconexión de carga.


Ayuda: - Comprobar el sensor.


- En caso necesario, desactivar la vigilancia de carga (p2193).


Ver también: p2193 (Vigilancia de carga Configuración), p3232 (Vigilancia de carga Detección de pérdida)


F07950 (A) Parámetros de motor erróneos
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Los parámetros del motor se han introducido erróneamente durante la puesta en marcha (p. ej. p0300 = 0, ningún 
motor).


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Número de parámetro afectado.


Ver también: p0300, p0301, p0304, p0305, p0307, p0310, p0311, p0314, p0316, p0320, p0322, p0323


Ayuda: Comparar los datos del motor con los indicados en la placa de características y, dado el caso, corregirlos.


F07967 Accto.: Identificación de posición polar mal
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES2 (DES1, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Durante la identificación de la posición polar ha aparecido un error.


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: Ejecutar POWER ON.


F07968 Accto: Medición Lq-Ld errónea
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Durante la medida de Lq-Ld se ha producido un error.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


10: Etapa 1: La relación entre intensidad de medida e intensidad homopolar es demasiado reducida.


12: Etapa 1: Se ha superado la intensidad máxima.


15: Segundo armónico demasiado reducido.


16: Convertidor demasiado pequeño para el método de medida.


17: Interrupción por bloqueo de impulsos.


Ayuda: Rel. a valor de fallo = 10:


Controlar si el motor está bien conectado.


Cambiar la etapa de potencia afectada.


Desactivar el movimiento desplazamiento (p1909).


Rel. a valor de fallo = 12:


Controlar si los datos del motor han sido entrados correctamente.


Desactivar el movimiento desplazamiento (p1909).


Rel. a valor de fallo = 16:


Desactivar el movimiento desplazamiento (p1909).


Rel. a valor de fallo = 17:


Repetir el desplazamiento.
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F07969 Accto.: Identificación de posición polar mal
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Durante la identificación de la posición polar ha aparecido un error.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: Reg. intensidad limitado.


2: Eje del motor bloqueado.


10: Etapa 1: La relación entre intensidad de medida e intensidad homopolar es demasiado reducida.


11: Etapa 2: La relación entre intensidad de medida e intensidad homopolar es demasiado reducida.


12: Etapa 1: Se ha superado la intensidad máxima.


13: Etapa 2: Se ha superado la intensidad máxima.


14: Diferencia de intensidad para determinar el eje +d demasiado reducida.


15: Segundo armónico demasiado reducido.


16: Convertidor demasiado pequeño para el método de medida.


17: Interrupción por bloqueo de impulsos.


18: Primer armónico demasiado bajo.


20: Solicitada identificación de posición polar con eje motor girando y función "Rearranque al vuelo" activada.


Ayuda: Rel. a valor de fallo = 1:


Controlar si el motor está bien conectado.


Controlar si los datos del motor han sido entrados correctamente.


Cambiar la etapa de potencia afectada.


Rel. a valor de fallo = 2:


Conectar el motor sin carga.


Rel. a valor de fallo = 10:


Si se elige p1980 = 4: Aumentar el valor para p0325.


Si se elige p1980 = 1: Aumentar el valor para p0329.


Controlar si el motor está bien conectado.


Cambiar la etapa de potencia afectada.


Rel. a valor de fallo = 11:


Aumentar el valor para p0329.


Controlar si el motor está bien conectado.


Cambiar la etapa de potencia afectada.


Rel. a valor de fallo = 12:


Si se elige p1980 = 4: Reducir el valor para p0325.


Si se elige p1980 = 1: Reducir el valor para p0329.


Controlar si los datos del motor han sido entrados correctamente.


Rel. a valor de fallo = 13:


Reducir el valor para p0329.


Controlar si los datos del motor han sido entrados correctamente.


Rel. a valor de fallo = 14:


Aumentar el valor para p0329.


Rel. a valor de fallo = 15:


Aumentar el valor para p0325.


Motor no es lo suficientemente anisótropo, cambiar de método (p1980 = 1, 10).


Rel. a valor de fallo = 16:


Cambiar el desplazamiento (p1980).


Rel. a valor de fallo = 17:


Repetir el desplazamiento.


Rel. a valor de fallo = 18:


Aumentar el valor para p0329.


Saturación insuficiente, cambiar de método (p1980 = 10).


Rel. a valor de fallo = 20:


Antes de realizar la identificación de posición polar cerciorarse de que esté parado el eje del motor.
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A07976 Accionamiento: Calibrado fino de encóder activado
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La alarma indica las fases del calibrado fino de encóder a través del valor de alarma.


Valor de alarma (a interpretar en decimal):


1: Calibrado fino de encóder activo.


2: Medida en giro iniciada (ajustar velocidad de giro asignada del motor a una velocidad de consigna > 40%).


3: Medida en giro dentro del rango de velocidad y de par.


4: Medida en giro ejecutada correctamente; puede activarse el bloqueo de impulsos para la adopción de los valores.


5: Calibrado fino de encóder calculándose.


10: Velocidad demasiado baja, medición en giro interrumpida.


12: Par demasiado alto, medición en giro interrumpida.


Ayuda: Rel. al valor de alarma = 10:


Aumentar la velocidad.


Rel. al valor de alarma = 12:


Conectar el accionamiento sin carga.


A07980 Accto: Medida en giro activada
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La medición en giro (optimización automática del regulador de velocidad) está activada.


Cuando llegue la próxima orden de conexión se realizará la medición en giro.


Nota:


Durante la medición en giro no es posible guardar parámetros (p0971).


Ver también: p1960 (Medida en giro Selección)


Ayuda: No necesario.


La alarma desaparece automáticamente tras acabar correctamente la optimización del regulador de velocidad o si 
se ajusta p1900 = 0.


A07981 Acto: Medida en giro Faltan habilitaciones
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: No puede arrancarse la medición en giro porque faltan habilitaciones.


Con p1959.13 = 1 es aplicable:


- Faltan habilitaciones para el generador de rampa (ver p1140 ... p1142).


- Faltan habilitaciones para el integrador de velocidad (ver p1476, p1477).


Ayuda: - Acusar los fallos presentes.


- Establecer las habilitaciones faltantes.


Ver también: r0002 (Accto Indicador de estado), r0046 (Habilit. faltantes)


F07983 Accto: Medida en giro activada Característica de saturación
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES1 (DES2, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Al determinar la característica de saturación se ha producido un error.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: No se ha alcanzado una velocidad estacionaria.


2: No se ha alcanzado flujo estacionario en el rotor.


3: No se ha alcanzado un punto de trabajo estacionario en el circuito de adaptación.


4: El circuito de adaptación no ha sido habilitado.


5: Debilitamiento de campo activo.


6: No puede alcanzarse la consigna de velocidad porque actúa la limitación mínima.
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7: No puede alcanzarse la consigna de velocidad porque actúa la banda de velocidades inhibidas.


8: No puede alcanzarse la consigna de velocidad porque actúa la limitación máxima.


9: Algunos valores de la característica de saturación determinada no son coherentes.


10: La característica de saturación no ha podido determinarse correctamente debido a un par de carga demasiado 
grande.


Ayuda: Rel. a valor de fallo = 1:


- El momento de inercia total del accionamiento es muy superior al del motor (p0341, p0342).


Anular la medida en giro (p1960), ajustar la relación de momentos de inercia p0342, recalcular el regulador de 
velocidad p0340 = 4 y repetir la medición.


Rel. a valor de fallo = 1 ... 2:


- Aumentar velocidad de giro medida (p1961) y repetir medición.


Rel. a valor de fallo = 1 ... 4:


- Comprobar los parámetros del motor (datos en placa de características). Tras el cambio: calcular p0340 = 3.


- Comprobar el momento de inercia (p0341, p0342). Tras el cambio: calcular p0340 = 3.


- Ejecutar la identificación de datos del motor (p1910).


- Dado el caso, reducir el valor dinámico (p1967 < 25%).


Rel. a valor de fallo = 5:


- La consigna de velocidad de giro (p1961) se ha ajustado demasiado alta. Reducir la velocidad.


Rel. a valor de fallo = 6:


- Adaptar la consigna de velocidad de giro (p1961) o la limitación mínima (p1080).


Rel. a valor de fallo = 7:


- Adaptar la consigna de velocidad de giro (p1961) o las bandas inhibidas (p1091 ... p1094, p1101).


Rel. a valor de fallo = 8:


- Adaptar la consigna de velocidad de giro (p1961) o la limitación máxima (p1082, p1083 o bien p1086).


Rel. a valor de fallo = 9, 10:


- La medida se ha realizado en un punto de trabajo donde es excesivo el par de carga. Seleccione un punto de 
trabajo más favorable, bien cambiando la consigna de velocidad (p1961) o reduciendo el par de carga. Durante le 
medición deberá evitarse a toda costa la variación del par de carga.


Nota:


La identificación de la característica de saturación puede desactivarse mediante p1959.1.


Ver también: p1959 (Medida en giro Configuración)


F07984 Accto: Optimización de regulador de velocidad Momento de inercia
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES1 (DES2, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Al identificar el momento de inercia se ha producido un error.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: No se ha alcanzado una velocidad estacionaria.


2: No puede alcanzarse la consigna de velocidad porque actúa la limitación mínima.


3. No puede alcanzarse la consigna de velocidad porque actúa la banda de velocidades inhibidas.


4. No puede alcanzarse la consigna de velocidad porque actúa la limitación máxima.


5: No es posible elevar en un 10 % la velocidad porque actúa la limitación mínima.


6: No es posible elevar en un 10 % la velocidad porque actúa la banda inhibida.


7: No es posible elevar en un 10 % la velocidad porque actúa la limitación máxima.


8: Tras el escalón de consigna de velocidad la diferencia de par es demasiado pequeña para poder identificar 
inequívocamente el momento de inercia.


9: No hay datos suficientes para poder identificar fiablemente el momento de inercia.


10: Tras el escalón de consigna la velocidad ha cambiado poco o lo ha hecho en el sentido contrario.


11: El momento de inercia identificado no es coherente. El momento de inercia medido es inferior a 0,1 veces o 
superior a 500 veces el momento de inercia preajustado del motor, p0341.


Ayuda: Rel. a valor de fallo = 1:


- Comprobar los parámetros del motor (datos en placa de características). Tras el cambio: calcular p0340 = 3.


- Comprobar el momento de inercia (p0341, p0342). Tras el cambio: calcular p0340 = 3.


- Ejecutar la identificación de datos del motor (p1910).


- Dado el caso, reducir el valor dinámico (p1967 < 25%).
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Rel. a valor de fallo = 2, 5:


- Adaptar la consigna de velocidad (p1965) o la limitación mínima (p1080).


Rel. a valor de fallo = 3, 6:


- Adaptar la consigna de velocidad (p1965) o las bandas inhibidas (p1091 ... p1094, p1101).


Rel. a valor de fallo = 4, 7:


- Adaptar la consigna de velocidad (p1965) o la limitación máxima (p1082, p1083 o bien p1086).


Rel. a valor de fallo = 8:


- El momento de inercia total del accionamiento es muy superior al del motor (ver p0341, p0342). Anular la medida 
en giro (p1960), ajustar la relación de momentos de inercia p0342, recalcular el regulador de velocidad p0340 = 4 y 
repetir la medición.


Rel. a valor de fallo = 9:


- Comprobar el momento de inercia (p0341, p0342). Tras el cambio, volver a calcular el regulador de velocidad de 
giro (p0340 = 3 ó 4).


Rel. a valor de fallo = 10:


- Comprobar el momento de inercia (p0341, p0342). Tras el cambio: calcular p0340 = 3.


Rel. a valor de fallo = 11:


- Reducir el momento de inercia del motor p0341 (p. ej., factor 0,2) o aumentarlo (p. ej., factor 5) y repetir la 
medición.


Nota:


La identificación del momento de inercia puede desactivarse mediante p1959.2.


Ver también: p1959 (Medida en giro Configuración)


F07985 Accto: Optimiz. de regulador de velocidad (test de oscilaciones)
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES1 (DES2, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Durante el test de oscilaciones ha aparecido un error.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: No se ha alcanzado una velocidad estacionaria.


2: No puede alcanzarse la consigna de velocidad porque actúa la limitación mínima.


3: No puede alcanzarse la consigna de velocidad porque actúa la banda de velocidades inhibidas.


4: No puede alcanzarse la consigna de velocidad porque actúa la limitación máxima.


5: Límite de par demasiado pequeño para el escalón de par.


6: No ha podido encontrarse un ajuste adecuado del regulador de velocidad.


Ayuda: Rel. a valor de fallo = 1:


- Comprobar los parámetros del motor (datos en placa de características). Tras el cambio: calcular p0340 = 3.


- Comprobar el momento de inercia (p0341, p0342). Tras el cambio: calcular p0340 = 3.


- Ejecutar la identificación de datos del motor (p1910).


- Dado el caso, reducir el valor dinámico (p1967 < 25%).


Rel. a valor de fallo = 2:


- Adaptar la consigna de velocidad (p1965) o la limitación mínima (p1080).


Rel. a valor de fallo = 3:


- Adaptar la consigna de velocidad (p1965) o las bandas inhibidas (p1091 ... p1094, p1101).


Rel. a valor de fallo = 4:


- Adaptar la consigna de velocidad (p1965) o la limitación máxima (p1082, p1083 o bien p1086).


Rel. a valor de fallo = 5:


- Aumentar los límites de par (p. ej., p1520, p1521).


Rel. a valor de fallo = 6:


- Reducir el factor dinámico (p1967).


- Desactivar test de oscilaciones (p1959.4 = 0) y repetir medida en giro.


Ver también: p1959 (Medida en giro Configuración)
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F07986 Accto: Medida en giro Generador de rampa
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES1 (DES2, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Durante la medición en giro han aparecido problemas en el generador de rampa.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: Están bloqueados los sentidos positivo y negativo.


Ayuda: Rel. a valor de fallo = 1:


Habilitar sentido (p1110 o bien p1111).


F07988 Accto: Medida en giro No hay configuración seleccionada
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES2 (DES1, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Al configurar la medición en giro (p1959) no hay seleccionada ninguna función.


Ayuda: Seleccionar como mínimo una función para la optimización automática del regulador de velocidad (p1959).


Ver también: p1959 (Medida en giro Configuración)


F07990 Accto: Identificación de datos de motor errónea
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES2 (DES1, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Durante la identificación ha aparecido un fallo.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: Límite de intensidad alcanzado.


2: Resistencia estatórica identificada fuera del rango esperado 0,1 ... 100% de Zn.


3: Resistencia rotórica identificada fuera del rango esperado 0,1 ... 100% de Zn.


4: Reactancia estatórica identificada fuera del rango esperado 50 ... 500% de Zn.


5: Reactancia principal identificada fuera del rango esperado 50 ... 500% de Zn.


6: Constante de tiempo del rotor identificada fuera del rango esperado 10 ms ... 5 s.


7: Reactancia dispersa total identificada fuera del rango esperado 4 ... 50% de Zn.


8: Reactancia dispersa del estátor fuera del rango esperado 2 ... 50% de Zn.


9: Reactancia dispersa del rotor fuera del rango esperado 2 ... 50% de Zn.


10: El motor está mal conectado.


11: Se mueve el eje del motor.


12: Defecto a tierra detectado.


15: Ha aparecido un bloqueo de impulsos durante la identificación de los datos del motor


20: Tensión de umbral identificada de las válvulas semiconductoras fuera del rango esperado 0 ... 10 V.


30: Regulador de intensidad en límite de tensión.


40: Como mínimo una identificación presenta errores. Por motivos de coherencia no se adoptan los parámetros 
identificados.


60: Los datos de Powerstack para calibrar la tensión de salida del convertidor son erróneos.


61: Los valores medidos para calibrar la tensión de salida del convertidor son erróneos.


Nota:


Porcentajes referidos a la impedancia nominal del motor:


Zn = Vmot.nom / raíz(3) / Imot,nom


Ayuda: Rel. a valor de fallo = 1 ... 40:


- Controlar si se han introducido bien los datos del motor en p0300, p0304 ... p0311.


- ¿Hay concordancias lógicas entre la potencia del motor y la de la etapa de potencia? La relación entre la etapa de 
potencia y la intensidad nominal del motor no debe ser inferior a 0,5 ni superior a 4.


- Comprobar el tipo de conexión (estrella/triángulo).


Rel. a valor de fallo = 4, 7:


- Comprobar si está bien ajustada la inductancia en p0233.


- Controlar si el motor está bien conectado (estrella/triángulo).
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Rel. a valor de fallo = 11, además:


- Desactivar vigilancia de oscilaciones (p1909.7 = 1).


Rel. a valor de fallo = 12:


- Comprobar las conexiones de los cables de potencia.


- Comprobar el motor.


- Comprobar el transformador de intensidad.


A07991 (N) Accto: Identificación de datos de motor activada
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La identificación de los datos del motor está activada.


Cuando llegue la próxima orden de conexión se realizar la identificación de datos del motor.


Si se elige la medición en giro (ver p1900, p1960) no es posible guardar la parametrización. Tras la realización o 
desactivación de la identificación de datos del motor es posible guardar de nuevo.


Ver también: p1910 (Identificación de datos del motor Selección)


Ayuda: No necesario.


La alarma desaparece automáticamente tras acabar correctamente la identificación de datos del motor o ajustando 
p1900 = 0.


A07994 (F, N) Accionamiento: Identificación de datos del motor no realizada
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Está ajustado el modo "Regulación vectorial" y todavía no se ha realizado una identificación de datos del motor.


La alarma se emite al modificar el juego de datos de accionamiento (ver r0051) en los siguientes casos:


- En el juego de datos de accionamiento actual está parametrizada la regulación vectorial (p1300 >= 20).


y


- En el juego de datos de accionamiento actual todavía no se ha realizado una identificación de datos del motor (ver 
r3925).


Nota:


En SINAMICS G120 la comprobación y emisión de la alarma también se efectúa al salir de la puesta en marcha y al 
arrancar el sistema.


Ayuda: - Realizar la identificación de datos del motor (ver p1900).


- Parametrizar "Control por U/f" si es necesario (p1300 < 20).


- Cambiar a un juego de datos de accionamiento donde las condiciones no sean aplicables.


F08010 (N, A) CU: Convertidor analógico-digital
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, IASC/DCBRK, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE (POWER ON)


Causa: El convertidor analógico-digital en la Control Unit no ha entregado datos convertidos.


Ayuda: - Comprobar la alimentación.


- Sustituir la Control Unit.


F08501 (N, A) PROFINET: Consigna Timeout
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: DES3 (DES1, DES2, IASC/DCBRK, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La recepción de consignas de PROFINET está interrumpida.


- Comunicación por el bus interrumpida.


- Controlador desconectado.


- Controlador puesto en estado STOP.


Ayuda: - Asegurar la conexión por el bus y poner en RUN el controlador.


- Si el error aparece repetidas veces, comprobar el tiempo de actualización ajustado en la configuración de bus (HW 
Config).
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F08502 (A) PROFINET: Tiempo de vigilancia de signo actividad superado
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: DES1 (DES2, DES3)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Ha transcurrido el tiempo de vigilancia del contador de signos de actividad.


Se ha interrumpido la conexión con la interfaz PROFINET interna.


Ayuda: - Realizar un POWER ON (apagar y volver a encender).


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


A08511 (F) PROFINET: Datos de configuración de recepción no válidos
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Los datos de configuración de recepción no han sido aceptados por la unidad de accionamiento.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


Valor de respuesta de la comprobación de los datos de configuración de recepción.


2: Demasiadas palabras de datos PZD para Output o Input. Es posible un máximo de 12 palabras.


3: Número de bytes impar para Input u Output


Ayuda: Controlar datos de configuración de recepción.


Rel. al valor de alarma = 2:


- Comprobar el número de palabras de datos para Output e Input.


A08526 (F) PROFINET: Sin conexión cíclica
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: No existe ninguna conexión cíclica con un controlador PROFINET.


Ayuda: Establecer la conexión cíclica y activar el controlador en modo cíclico.


Comprobar los parámetros "Name of Station" e "IP of Station" (r61000, r61001).


A08564 PN/COMM BOARD: Error de sintaxis en archivo de configuración
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha detectado un error de sintaxis en el archivo de configuración ASCII para Communication Board Ethernet. No 
se ha cargado la configuración guardada.


Ayuda: - Corregir y activar (p8925 = 2) la configuración de interfaces PROFINET (p8920 y siguientes).


Nota:


La configuración está activa sólo después del primer POWER ON.


- Cambiar el nombre de la estación (p. ej., con software de puesta en marcha STARTER).


Ver también: p8925 (PN Configuración de interfaces)


A08565 PROFINET: Error de coherencia en parámetros ajustables
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha detectado un error de coherencia al activar la configuración (p8925) para la interfaz PROFINET. No se ha 
activado la configuración ajustada actualmente.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


0: Error de coherencia general.


1: Error en la configuración IP (dirección IP, máscara de subred o pasarela estándar)


2: Error en nombre de estación.


3: No ha podido activarse DHCP, pues ya existe una conexión cíclica PROFINET.


4: No es posible la conexión cíclica PROFINET, pues DHCP está activado.


Ver también: p8920 (PN Name of Station), p8921 (PN IP Address), p8922 (PN Default Gateway), p8923 (PN Subnet 
Mask)
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Ayuda: - Comprobar la configuración de interfaz deseada (p8920 y siguientes) y, en caso necesario, corregirla y activarla 
(p8925).


ó:


- Cambiar el nombre de la estación mediante la máscara "Editar estación Ethernet" (p. ej. con software de puesta en 
marcha STARTER).


Ver también: p8925 (PN Configuración de interfaces)


F08700 (A) CAN: Comunicación errónea
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: DES3 (DES1, DES2, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Ha aparecido un error en la comunicación CAN.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: El contador de errores para los telegramas de emisión ha superado el valor 255 para BUS OFF. El bus 
desconecta el controlador CAN.


- Cortocircuito del cable de bus.


- Velocidad de trans. errónea.


- Bit Timing erróneo.


2: El estado del nodo CAN no ha sido interrogado por el maestro un tiempo superior a su "Life Time". El "Life Time" 
resulta del "Guard Time" (p8604[0]) multiplicado por el "Life Time Factor" (p8604[1]).


- Cable de bus interrumpido.


- Cable de bus no conectado.


- Velocidad de trans. errónea.


- Bit Timing erróneo.


- Fallo en maestro.


Nota:


Con p8641 es posible ajustar la reacción al fallo de la forma deseada.


Ver también: p8604 (CAN Life Guarding), p8641 (CAN Abort Connection Option Code)


Ayuda: - Comprobar el cable de bus.


- Comprobar la velocidad (p8622).


- Comprobar el Bit Timing (p8623).


- Comprobar el maestro.


El controlador CAN debe reiniciarse manualmente con p8608 = 1 tras eliminar la causa del fallo.


Ver también: p8608 (CAN Clear Bus Off Error), p8622 (Velocidad de bits CAN), p8623 (CAN Bit Timing selection)


F08701 CAN: NMT Cambio de estado
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: DES3


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha producido una transición de estado NMT de CANopen, de "Operational" a "Pre-Operational" o a "Stopped".


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


1: Transición de estado NMT de CANopen, "Operational" a "Pre-Operational".


2: Transición de estado NMT de CANopen, "Operational" a "Stopped".


Nota:


En el estado NMT "Pre-Operational" no es posible transferir datos de proceso y en el estado NMT "Stopped" no es 
posible transferir datos de proceso ni de servicio técnico.


Ayuda: No necesario.


Confirmar el fallo y proseguir el funcionamiento.


F08702 (A) CAN: RPDO Timeout
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: DES3 (DES1, DES2, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Ha transcurrido el tiempo de vigilancia de los telegramas RPDO de CANopen por haberse interrumpido la conexión 
por el bus o porque el maestro CANopen se ha desconectado.


Ver también: p8699 (Tiempo de vigilancia CAN RPDO)
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Ayuda: - Comprobar el cable de bus.


- Comprobar el maestro.


- En caso necesario, aumentar el tiempo de vigilancia (p8699).


A08751 (N) CAN: Pérdida telegrama
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El controlador CAN ha perdido un mensaje recibido.


Ayuda: Reducir los tiempos de ciclo de los mensajes de recepción.


A08752 CAN: Contador de errores para Error Passive superado
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El contador de errores para los telegramas de emisión o recepción ha superado el valor 127.


Ayuda: - Comprobar el cable de bus.


- Ajustar una mayor velocidad (p8622).


- Comprobar el Bit Timing; dado el caso optimizarlo (p8623).


Ver también: p8622 (Velocidad de bits CAN), p8623 (CAN Bit Timing selection)


A08753 CAN: Búfer de mensajes desbordado
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Un búfer de mensajes se ha desbordado.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


1: Búfer de emisión acíclico (búfer de respuesta SDO) desbordado.


2: Búfer de recepción acíclico (búfer de recepción SDO) desbordado.


3: Búfer de emisión cíclico (búfer de emisión PDO) desbordado.


Ayuda: - Comprobar el cable de bus.


- Ajustar una mayor velocidad (p8622).


- Comprobar el Bit Timing y en caso necesario optimizarlo (p8623).


Rel. al valor de alarma = 2:


- Reducir los tiempos de ciclo de los mensajes de recepción SDO.


- Demanda SDO del maestro sólo tras la respuesta SDO de la demanda SDO anterior.


Ver también: p8622 (Velocidad de bits CAN), p8623 (CAN Bit Timing selection)


A08754 CAN: Modo de comunicación mal
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: En el modo "Operational" se ha intentado cambiar algún parámetro p8700 ... p8737.


Ayuda: Cambiar al modo "Pre-Operational" o bien "Stopped".


A08755 CAN: Objeto no mapeable
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El objeto CANopen no está previsto para el mapeo Process Data Object (PDO).
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Ayuda: Usar un objeto CANopen previsto para el mapeo PDO o ajustar 0.


Los objetos siguientes pueden mapearse en el Receive Process Data Object (RPDO) o en el Transmit Process Data 
Object (TPDO):


- RPDO: 6040 hex, 6060 hex, 60FF hex, 6071 hex; 5800 hex - 580F hex; 5820 hex - 5827 hex


- TPDO: 6041 hex, 6061 hex, 6063 hex, 6069 hex, 606B hex, 606C hex, 6074 hex; 5810 hex - 581F hex; 5830 hex - 
5837 hex


Sólo puede mapearse el subíndice 0 de cada objeto indicado.


Nota:


El COB-ID no puede setearse como válido mientras esté presente la A08755.


A08756 CAN: Cantidad de bytes mapeados superada
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La cantidad de bytes de los objetos mapeados sobrepasa el tamaño de telegrama para datos útiles. Se permite 
hasta máximo 8 bytes.


Ayuda: Mapear menos objetos u objetos con tipos de datos menores.


Ver también: p8710, p8711, p8712, p8713, p8714, p8715, p8716, p8717, p8730, p8731, p8732, p8733, p8734, 
p8735, p8736, p8737


A08757 CAN: Ajustar COB-ID como no válido
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: En modo online antes de mapear deberá anularse el COB-ID correspondiente.


Ejemplo:


Se desea modificar el mapeado para RPDO 1 (p8710[0]).


--> ajustar p8700[0] = C00006E0 hex (COB-ID ilegal)


--> ajustar p8710[0] al valor deseado


--> introducir en p8700[0] el COB-ID válido


Ayuda: Ajustar COB-ID como no válido.


A08759 CAN: PDO COB-ID ya existente
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha asignado un PDO COB-ID ya existente.


Ayuda: Elegir otro PDO COB-ID.


A08760 CAN: Tamaño máximo de la IF PZD superado
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha superado el tamaño máximo de la IF PZD.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


1: Recibir fallo en la IF PZD.


2: Enviar fallo a la IF PZD.


Nota:


IF: interfaz


Ayuda: Mapear menos datos de proceso en PDO.


Para eliminar la alarma, llevar a cabo una de las siguientes posibilidades:


- POWER ON (apagar y volver a encender).


- Ejecutar rearranque en caliente (p0009 = 30, p0976 = 2).


- Ejecutar CANopen NMT, comando Reset Node.


- Cambiar el estado CANopen NMT.


- Eliminar la memoria de alarmas [0...7] (p2111 = 0).
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A08800 Modo de ahorro de energía PROFIenergy activo
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El modo de ahorro de energía PROFIenergy está activo.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


Mode ID del modo de ahorro de energía PROFIenergy activo.


Ver también: r5600 (Modo de ahorro de energía Pe ID)


Ayuda: La alarma se anula automáticamente al salirse del modo de ahorro de energía.


Nota:


El modo de ahorro de energía se abandona tras los siguientes eventos:


- El comando PROFIenergy End_Pause es recibido por el controlador superior.


- El controlador superior ha pasado al estado operativo STOP.


- Se ha interrumpido la conexión PROFINET con el controlador superior.


A08802 PROFIenergy Desconexión alim encóder incremental no posible
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El encóder incremental se utiliza para la regulación de posición. Por esta razón, su tensión de alimentación no puede 
desconectarse durante el modo de ahorro de energía PROFIenergy, ya que, de lo contrario, perdería su valor real de 
posición.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


número de encóder


Ayuda: La alarma se anula automáticamente al salirse del modo de ahorro de energía.


Nota:


El modo de ahorro de energía se abandona tras los siguientes eventos:


- El comando PROFIenergy End_Pause es recibido por el controlador superior.


- El controlador superior ha pasado al estado operativo STOP.


- Se ha interrumpido la conexión PROFINET con el controlador superior.


F13009 Derechos de licencia Licencia aplicación OA no adjudicada
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES1


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Hay por lo menos una licencia para una aplicación OA con obligación de licencia que no está adjudicada.


Nota:


Para más información sobre las aplicaciones OA instaladas, consulte r4955 y p4955.


Ayuda: - Introducir y activar la clave de licencia para aplicaciones OA con obligación de licencia (p9920, p9921)


- En caso necesario, desactivar las aplicaciones OA sin licencia adjudicada (p4956).


F13100 Protección de know-how: Error de protección anticopia
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES1


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La protección de know-how con protección anticopia para la tarjeta de memoria está activada.


Ha aparecido un error al comprobar la tarjeta de memoria.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


0: No hay tarjeta de memoria insertada.


1: La tarjeta de memoria insertada no es válida (no es de SIEMENS).


2: La tarjeta de memoria insertada no es válida.


3: La tarjeta de memoria se utiliza en otra Control Unit.


12: La tarjeta de memoria insertada no es válida (OEM especificado erróneo, p7769).


13: La tarjeta de memoria se utiliza en otra Control Unit (OEM especificado erróneo, p7759).


Ver también: p7765 (Configuración KHP)
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Ayuda: Rel. a valor de fallo = 0, 1:


- Insertar una tarjeta de memoria adecuada y realizar un POWER ON.


Rel. a valor de fallo = 2, 3, 12, 13:


- Contactar con OEM competente.


- Desactivar la protección anticopia (p7765) y confirmar el fallo (p3981).


- Desactivar protección de know-how (p7766 ... p7768) y confirmar fallo (p3981).


Nota:


Por regla general, la protección anticopia solo puede cambiarse si la protección de know-how está desactivada.


KHP: Know-how protection (protección de know-how)


Ver también: p3981 (Confirmar fallos objeto de accionamiento), p7765 (Configuración KHP)


F13101 Protección de know-how: Protección anticopia no activable
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Ha aparecido un error al intentar activar la protección anticopia para la tarjeta de memoria.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


0: No hay tarjeta de memoria insertada.


1: La tarjeta de memoria insertada no es válida (no es de SIEMENS).


Nota:


KHP: Know-how protection (protección de know-how)


Ayuda: - Insertar una tarjeta de memoria válida.


- Intentar de nuevo activar la protección anticopia (p7765).


Ver también: p7765 (Configuración KHP)


F13102 Protección de know-how: Error de coherencia de los datos protegidos
Clase de aviso: Error en parametrización/configuración/secuencia de puesta en marcha (18)


Reacción: DES1


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha detectado un error al comprobar la coherencia de los archivos protegidos. Por lo tanto, el proyecto de la tarjeta 
de memoria no es ejecutable.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


yyyyxxxx hex: yyyy = Número de objeto, xxxx = Causa del fallo


xxxx = 1:


Un archivo tiene un error de suma de verificación.


xxxx = 2:


Los archivos son incoherentes entre sí.


xxxx = 3:


Los archivos de proyecto que se han cargado mediante la carga en el sistema de archivos (descarga desde la tarjeta 
de memoria) son incoherentes.


Nota:


KHP: Know-how protection (protección de know-how)


Ayuda: - Sustituir el proyecto en la tarjeta de memoria o los archivos de proyecto para la descarga desde la tarjeta de 
memoria.


- Establecer el ajuste de fábrica y realizar una nueva descarga.


F30001 Etapa de potencia: Sobreintensidad
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La etapa de potencia ha detectado sobreintensidad.


- Regulación erróneamente parametrizada.


- Motor con cortocircuito o defecto a tierra.


- Modo U/f: Rampa de aceleración demasiado corta


- Modo U/f: Intensidad nominal del motor considerablemente mayor que la de la etapa de potencia.


- Altas corrientes de descarga y recarga tras caída de tensión de red.
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- Altas corrientes de recarga en caso de sobrecarga en régimen motor y caída de la tensión del circuito intermedio.


- Corrientes de cortocircuito al conectar debido a que falta una bobina de conmutación.


- Cables de potencia no ajustados correctamente.


- Cables de potencia con longitud superior a la máxima permitida.


- Etapa de potencia defectuosa.


- Fase de red interrumpida.


Valor de fallo (r0949, a interpretar por bits):


Bit 0: Fase U.


Bit 1: Fase V.


Bit 2: Fase W.


Bit 3: Sobreintensidad en circuito intermedio.


Nota:


El valor de fallo = 0 significa que se desconoce la fase con sobreintensidad.


Ayuda: - Comprobar los datos del motor, dado el caso, realizar puesta en marcha.


- Comprobar tipo de conexión del motor (estrella/triángulo).


- Modo U/f: Prolongar la rampa de aceleración


- Modo U/f: Comprobar la correspondencia entre las intensidades nominales del motor y la etapa de potencia.


- Comprobar la calidad de la red.


- Reducir la carga en régimen motor.


- Conexión correcta de la bobina de conmutación de red.


- Comprobar las conexiones de los cables de potencia.


- Controlar los cables de potencia para detectar cortocircuito o defecto a tierra.


- Comprobar la longitud de los cables de potencia.


- Cambiar la etapa de potencia.


- Comprobar las fases de la red.


F30002 Etapa de potencia: Tensión en circuito intermedio Sobretensión
Clase de aviso: Sobretensión en circuito intermedio (4)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La etapa de potencia ha detectado sobretensión en el circuito intermedio.


- El motor devuelve demasiada energía.


- Tensión de conexión a red demasiado alta.


- Fase de red interrumpida.


- Regulación de tensión en circuito intermedio desconectada.


- Dinámica del regulador de tensión en el circuito intermedio excesiva o insuficiente.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Tensión en circuito intermedio en el momento del disparo [0.1 V].


Ayuda: - Aumentar el tiempo de deceleración (p1121).


- Ajustar tiempos de redondeo (p1130, p1136). Esto es recomendable sobre todo para operación con modo U/f, con 
objeto de descargar el regulador de tensión en el circuito intermedio con tiempos de deceleración cortos del 
generador de rampa.


- Activar el regulador de la tensión en el circuito intermedio (p1240, p1280).


- Adaptar la dinámica del regulador de tensión en el circuito intermedio (p1243, p1247, p1283, p1287).


- Comprobar la tensión de conexión a red y el ajuste de p0210.


- Comprobar y corregir la asignación de fases en la etapa de potencia.


- Comprobar las fases de la red.


Ver también: p0210 (Tensión de conexión de equipos), p1240 (Configuración del regulador de Vdc (regulación 
vectorial))
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F30003 Etapa de potencia: Tensión en circuito intermedio Subtensión
Clase de aviso: Alimentación averiada (13)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La etapa de potencia ha detectado subtensión en el circuito intermedio.


- Fallo de la red.


- Tensión de red inferior a límite permitido.


- Fase de red interrumpida.


Nota:


El umbral de vigilancia de subtensión en el circuito intermedio es el menor de los valores siguientes:


- Para el cálculo, ver p0210.


Ayuda: - Comprobar la tensión de red.


- Comprobar las fases de la red.


Ver también: p0210 (Tensión de conexión de equipos)


F30004 Etapa de potencia: Sobretemperatura en disipador Ondulador
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La temperatura en el disipador de la etapa de potencia ha superado el límite permitido.


- Ventilación insuficiente, fallo del ventilador.


- Sobrecarga.


- Temperatura ambiente excesivamente alta.


- Frecuencia de pulsación excesivamente alta.


Valor de fallo (r0949):


Temperatura [1 bit = 0.01 °C].


Ayuda: - Comprobar si funciona el ventilador.


- Comprobar las esteras de filtro del ventilador.


- Comprobar si la temperatura ambiente está dentro del rango permitido.


- Comprobar la carga del motor.


- Reducir la frecuencia de pulsación si es mayor que la nominal.


Atención:


Este fallo sólo puede acusarse una vez que se ha rebasado por defecto el umbral de alarma para la alarma A05000.


Ver también: p1800 (Consigna de frecuencia de pulsación)


F30005 Etapa de potencia: Sobrecarga I2t
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La etapa de potencia ha sido sobrecargada (r0036 = 100 %).


- La intensidad nominal permitida de la etapa de potencia ha sido superada de forma prolongada.


- El ciclo de carga permitido no ha sido respetado.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


I2t [100 % = 16384].


Ayuda: - Reducir la carga permanente.


-Adaptar ciclo de carga.


- Comprobar las intensidades nominales del motor y de la etapa de potencia.


- Reducir el límite de intensidad (p0640).


- Para operación con característica U/f: reducir el tiempo de acción integral del regulador de limitación de intensidad 
(p1341).


Ver también: r0036 (Etapa de potencia Sobrecarga I2T), r0206 (Etapa de potencia Potencia asignada), p0307 
(Potencia asignada del motor)
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F30011 Etapa de potencia: Pérdida de fase de red en el circuito principal
Clase de aviso: Fallo red (2)


Reacción: DES2 (DES1)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: En la etapa de potencia, la ondulación de la tensión en circuito intermedio supera el límite permitido.


Posibles causas:


- Ha fallado una fase de red.


- Las 3 fases de red tienen un desequilibrio inadmisible.


- La capacidad del condensador del circuito intermedio genera una frecuencia de resonancia con la inductancia de 
red y, en su caso, con la bobina integrada en la etapa de potencia.


- Ha actuado el fusible de una fase del circuito principal.


- Se ha perdido una fase del motor.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Comprobar los fusibles del circuito principal.


- Comprobar si un consumidor monofásico deforma las tensiones de red.


- Desfasar la frecuencia de resonancia con la inductancia de red intercalando una bobina de red.


- Atenuar la frecuencia de resonancia con la inductancia de red conmutando a compensación de tensión de circuito 
intermedio en el software (ver p1810) o intensificando el filtrado (ver p1806). Tener en cuenta que esto puede 
perjudicar la ondulación de par en el motor.


- Comprobar los cables del motor.


F30012 Etapa de potencia: Sensor de temperatura Disipador Rotura de hilo
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES1 (DES2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha interrumpido la conexión con un sensor de temperatura de los disipadores de la etapa de potencia.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Bit 0: Cámara de módulos (unidad electrónica insertable)


Bit 1 = Aire de entrada


Bit 2: Ondulador 1


Bit 3: Ondulador 2


Bit 4: Ondulador 3


Bit 5: Ondulador 4


Bit 6: Ondulador 5


Bit 7: Ondulador 6


Bit 8: Rectificador 1


Bit 9: Rectificador 2


Ayuda: Póngase en contacto con el fabricante.


F30013 Etapa de potencia: Sensor de temperatura Disipador Cortocircuito
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES1 (DES2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: El sensor de temperatura del disipador en la etapa de potencia está cortocircuitado.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Bit 0: Cámara de módulos (unidad electrónica insertable)


Bit 1 = Aire de entrada


Bit 2: Ondulador 1


Bit 3: Ondulador 2


Bit 4: Ondulador 3


Bit 5: Ondulador 4


Bit 6: Ondulador 5


Bit 7: Ondulador 6
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Bit 8: Rectificador 1


Bit 9: Rectificador 2


Ayuda: Póngase en contacto con el fabricante.


F30015 (N, A) Etapa de potencia: Pérdida de fase del cable del motor
Clase de aviso: Aplicación/función tecnológica averiada (17)


Reacción: DES2 (DES1, DES3, NINGUNA)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha detectado una pérdida de fase en el cable del motor.


El aviso también puede emitirse en los siguientes casos:


- El motor está conectado correctamente, pero el accionamiento está volcado en el control por U/f. En este caso, 
debido a la asimetría de las corrientes, en una fase puede medirse una intensidad de 0 A.


- El motor está conectado correctamente, pero la regulación de velocidad es inestable y, en consecuencia, se 
genera un par oscilante.


Nota:


En etapas de potencia Chassis no hay vigilancia de pérdida de fase.


Ayuda: - Comprobar los cables del motor.


- Aumentar el tiempo de aceleración o deceleración (p1120) si el accionamiento está volcado en el control por U/f.


- Comprobar los ajustes del regulador de velocidad.


A30016 (N) Etapa de potencia: Alimentación de carga desconectada
Clase de aviso: Fallo red (2)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La tensión en circuito intermedio es excesivamente baja.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


Tensión en circuito intermedio en el momento del disparo [0.1 V].


Ayuda: Puede que no está conectada la alimentación de corriente alterna.


F30017 Etapa de potencia: Limitación de intensidad por hardware ha respondido demasiadas 
veces


Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Ha actuado demasiadas veces la limitación de intensidad por hardware en la fase respectiva (ver A30031, A30032, 
A30033). El número de veces que se permite superar el valor límite depende del tipo y modelo de etapa de potencia.


- Regulación erróneamente parametrizada.


- Fallo en el motor o en los cables de potencia.


- Cables de potencia con longitud superior a la máxima permitida.


- Carga del motor excesiva.


- Etapa de potencia defectuosa.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en binario):


Bit 0: Fase U


Bit 1: Fase V


Bit 2: Fase W


Ayuda: - Comprobar datos del motor.


- Comprobar el tipo de conexión del motor (estrella/triángulo).


- Comprobar la carga del motor.


- Comprobar las conexiones de los cables de potencia.


- Controlar los cables de potencia para detectar cortocircuito o defecto a tierra.


- Comprobar la longitud de los cables de potencia.


- Cambiar la etapa de potencia.
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F30021 Etapa de potencia: Defecto a tierra
Clase de aviso: Defecto a tierra/entre fases detectado (7)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La etapa de potencia ha detectado un defecto a tierra.


Posibles causas:


- Defecto a tierra en los cables de potencia.


- Defecto a tierra en el motor.


- Transformador de intensidad defectuoso.


- El cierre del freno hace que responda la vigilancia por hardware de la corriente continua.


- Cortocircuito en la resistencia de freno.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


0:


- La vigilancia por hardware de la corriente continua ha respondido.


- Hay un cortocircuito en la resistencia de freno.


> 0:


Intensidad suma absoluta [32767 = 271 % intensidad nominal].


Ayuda: - Comprobar las conexiones de los cables de potencia.


- Comprobar el motor.


- Comprobar el transformador de intensidad.


- Comprobar los cables y contactos de la conexión del freno (posible rotura de hilo).


- Comprobar la resistencia de freno.


Ver también: p0287 (Defecto a tierra Umbrales)


F30022 Etapa de potencia: Vigilancia U_ce
Clase de aviso: Defecto a tierra/entre fases detectado (7)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: En la etapa de potencia ha respondido la función de vigilancia de la tensión colector-emisor (U_ce) de los 
semiconductores.


Posibles causas:


- Cable de fibra óptica interrumpido.


- Falta alimentación del módulo de mando IGBT.


- Cortocircuito a la salida de la etapa de potencia.


- Semiconductor defectuoso en etapa de potencia.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en binario):


Bit 0: Cortocircuito en fase U


Bit 1: Cortocircuito en fase V


Bit 2: Cortocircuito en fase W


Bit 3: Emisor de luz Habilitación defectuosa


Bit 4: Interrupción de la señal de fallo agrupado U_ce


Ver también: r0949 (Valor de fallo)


Ayuda: - Comprobar el cable de fibra óptica y, dado el caso, sustituirlo.


- Comprobar la alimentación del módulo de mando IGBT (24 V).


- Comprobar las conexiones de los cables de potencia.


- Seleccionar los semiconductores defectuosos y sustituirlos.


F30024 Etapa de potencia: Sobretemperatura modelo térmico
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La diferencia de temperatura entre el disipador y el chip ha sobrepasado el valor límite admisible.


- El ciclo de carga permitido no ha sido respetado.


- Ventilación insuficiente, fallo del ventilador.


- Sobrecarga.
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- Temperatura ambiente excesivamente alta.


- Frecuencia de pulsación excesivamente alta.


Ver también: r0037 (Etapa de potencia Temperaturas)


Ayuda: -Adaptar ciclo de carga.


- Comprobar si funciona el ventilador.


- Comprobar las esteras de filtro del ventilador.


- Comprobar si la temperatura ambiente está dentro del rango permitido.


- Comprobar la carga del motor.


- Reducir la frecuencia de pulsación si es mayor que la nominal.


- Si el frenado por corriente continua está activo: reducir la intensidad de freno (p1232).


F30025 Etapa de potencia: Sobretemperatura en chip
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La temperatura de los semiconductores en el chip ha superado el límite permitido.


- El ciclo de carga permitido no ha sido respetado.


- Ventilación insuficiente, fallo del ventilador.


- Sobrecarga.


- Temperatura ambiente excesivamente alta.


- Frecuencia de pulsación excesivamente alta.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Diferencia de temperatura entre disipador y chip [0,01 °C].


Ayuda: -Adaptar ciclo de carga.


- Comprobar si funciona el ventilador.


- Comprobar las esteras de filtro del ventilador.


- Comprobar si la temperatura ambiente está dentro del rango permitido.


- Comprobar la carga del motor.


- Reducir la frecuencia de pulsación si es mayor que la nominal.


Atención:


Este fallo sólo puede acusarse una vez que se ha rebasado por defecto el umbral de alarma para la alarma A05001.


Ver también: r0037 (Etapa de potencia Temperaturas)


F30027 Etapa de potencia: Precarga Circuito intermedio Vigilancia de tiempo
Clase de aviso: Alimentación averiada (13)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: El circuito intermedio de la etapa de potencia no ha podido precargarse dentro del tiempo esperado.


1) No hay aplicada tensión de red.


2) El contactor de red/interruptor de red no está cerrado.


3) La tensión de red es demasiado baja.


4) La tensión de red está mal ajustada (p0210).


5) Las resistencias de precarga están sobrecalentadas por haberse realizado demasiadas operaciones de precarga 
por unidad de tiempo.


6) Las resistencias de precarga están sobrecalentadas porque la capacidad del circuito intermedio es excesiva.


7) Hay un defecto a tierra o cortocircuito en el circuito intermedio.


8) Puede que el circuito de precarga esté defectuoso.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en binario):


yyyyxxxx hex:


yyyy = estado de la etapa de potencia


0: Estado de fallo (esperando a DES y acuse de fallo).


1: Bloqueo de reconexión (esperando a DES).


2: Sobretensión detectada -> Cambio a estado de fallo.


3: Subtensión detectada -> Cambio a estado de fallo.


4: Esperando apertura de contactor de puenteo -> Cambio a estado de fallo.
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5: Esperando apertura de contactor de puenteo -> Cambio a bloqueo de reconexión.


6: Puesta en marcha.


7: Listo para precarga.


8: Arranca la precarga, tensión en circuito intermedio inferior a tensión mínima para conexión.


9: Precarga en curso, tensión en circuito intermedio Fin de precarga aún no detectado.


10: Esperando finalización tiempo de rebote de contactos del contactor ppal. una vez acabada la precarga.


11: Precarga terminada, listo para habilitación de impulsos.


12: Reservado.


xxxx = Faltan habilitaciones internas en la etapa de potencia (invertido y codificado por bits, FFFF hex -> todas las 
habilitaciones internas disponibles)


Bit 0: Alimentación del circuito de mando de IGBT desconectada.


Bit 1: Defecto a tierra detectado.


Bit 2: Intervención pico de corriente.


Bit 3: I2t superado.


Bit 4: Modelo térmico ha calculado sobretemperatura.


Bit 5: (disipador, módulo de mando de etapa de potencia) Sobretemperatura medida.


Bit 6: Reservado.


Bit 7: Sobretensión detectada.


Bit 8: Etapa de potencia ha terminado su precarga, lista para habilitación de impulsos.


Bit 9: Reservado.


Bit 10: Sobreintensidad detectada.


Bit 11: Reservado.


Bit 12: Reservado.


Bit 13: Fallo Uce detectado, pérdida de saturación en transistor por sobreintensidad/cortocircuito.


Bit 14: Subtensión detectada.


Ver también: p0210 (Tensión de conexión de equipos)


Ayuda: En general:


- Comprobar tensión de red en los bornes de entrada.


- Comprobar el ajuste de la tensión de red (p0210).


- Esperar a que se enfríen las resistencias de precarga. Para ello, es preferible desconectar la alimentación de la red 
eléctrica.


Acerca de 5):


- Considerar la frecuencia de precarga permitida (ver Manual de producto correspondiente).


Acerca de 6):


- Comprobar la capacidad del circuito intermedio y, dado el caso, reducirla de acuerdo con la capacidad del circuito 
intermedio máxima permitida (ver Manual de producto correspondiente).


Acerca de 7):


- Comprobar el circuito intermedio para detectar defecto a tierra o cortocircuito.


Ver también: p0210 (Tensión de conexión de equipos)


A30030 Etapa de potencia: Sobretemperatura en interior Alarma
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La temperatura en el interior del convertidor ha superado el límite de temperatura permitido.


- Ventilación insuficiente, fallo del ventilador.


- Sobrecarga.


- Temperatura ambiente excesivamente alta.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Dado el caso, prever un ventilador adicional.


- Comprobar si la temperatura ambiente está dentro del rango permitido.


Atención:


Este fallo sólo puede confirmarse una vez rebasado por defecto el límite de temperatura permitido menos 5 K.
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A30031 Limitación de intensidad por hardware en la fase U
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Ha respondido la limitación de intensidad por hardware de la fase U La pulsación se bloquea en esta fase durante un 
período de impulsos.


- Regulación erróneamente parametrizada.


- Fallo en el motor o en los cables de potencia.


- Cables de potencia con longitud superior a la máxima permitida.


- Carga del motor excesiva.


- Etapa de potencia defectuosa.


Nota:


Si en un Power Module responde la limitación de intensidad por hardware de las fases U, V o W, se emite siempre la 
alarma A30031.


Ayuda: - Comprobar datos del motor y en caso necesario recalcular parámetros de regulación (p0340 = 3). 
Alternativamente, realizar una identificación de los datos del motor (p1910 = 1, p1960 = 1).


- Comprobar tipo de conexión del motor (estrella/triángulo).


- Comprobar la carga del motor.


- Comprobar las conexiones de los cables de potencia.


- Controlar los cables de potencia para detectar cortocircuito o defecto a tierra.


- Comprobar la longitud de los cables de potencia.


A30032 Etapa de potencia: Limitación de intensidad por hardware en la fase V
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Ha respondido la limitación de intensidad por hardware de la fase V La pulsación se bloquea en esta fase durante un 
período de impulsos.


- Regulación erróneamente parametrizada.


- Fallo en el motor o en los cables de potencia.


- Cables de potencia con longitud superior a la máxima permitida.


- Carga del motor excesiva.


- Etapa de potencia defectuosa.


Nota:


Si en un Power Module responde la limitación de intensidad por hardware de las fases U, V o W, se emite siempre la 
alarma A30031.


Ayuda: Comprobar datos del motor y en caso necesario recalcular parámetros de regulación (p0340 = 3). Alternativamente, 
realizar una identificación de los datos del motor (p1910 = 1, p1960 = 1).


- Comprobar tipo de conexión del motor (estrella/triángulo).


- Comprobar la carga del motor.


- Comprobar las conexiones de los cables de potencia.


- Controlar los cables de potencia para detectar cortocircuito o defecto a tierra.


- Comprobar la longitud de los cables de potencia.


A30033 Etapa de potencia: Limitación de intensidad por hardware en la fase W
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Ha respondido la limitación de intensidad por hardware de la fase W. La pulsación se bloquea en esta fase durante 
un período de impulsos.


- Regulación erróneamente parametrizada.


- Fallo en el motor o en los cables de potencia.


- Cables de potencia con longitud superior a la máxima permitida.


- Carga del motor excesiva.


- Etapa de potencia defectuosa.
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Nota:


Si en un Power Module responde la limitación de intensidad por hardware de las fases U, V o W, se emite siempre la 
alarma A30031.


Ayuda: - Comprobar datos del motor y en caso necesario recalcular parámetros de regulación (p0340 = 3). 
Alternativamente, realizar una identificación de los datos del motor (p1910 = 1, p1960 = 1).


- Comprobar tipo de conexión del motor (estrella/triángulo).


- Comprobar la carga del motor.


- Comprobar las conexiones de los cables de potencia.


- Controlar los cables de potencia para detectar cortocircuito o defecto a tierra.


- Comprobar la longitud de los cables de potencia.


A30034 Etapa de potencia: Sobretemperatura en interior
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Alcanzado el umbral de alarma de sobretemperatura en interior.


Si la temperatura en el interior se sigue incrementando, entonces se puede disparar el fallo F30036.


- Posibilidad de que la temperatura ambiente sea excesivamente alta.


- Ventilación insuficiente, fallo del ventilador.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Comprobar la temperatura ambiente.


- Comprobar ventiladores para interior.


F30035 Etapa de potencia: Sobretemperatura aire de entrada
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES1 (DES2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La temperatura del aire de entrada en la etapa de potencia ha superado el límite superior permitido.


En etapas de potencia refrigeradas por aire el límite es 55 °C.


- Temperatura ambiente excesivamente alta.


- Ventilación insuficiente, fallo del ventilador.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Temperatura [0,01 °C].


Ayuda: - Comprobar si funciona el ventilador.


- Comprobar las esteras de filtro del ventilador.


- Comprobar si la temperatura ambiente está dentro del rango permitido.


Atención:


Este fallo sólo puede acusarse una vez que se ha rebasado por defecto el umbral de alarma para la alarma A05002.


F30036 Etapa de potencia: Sobretemperatura en interior
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La temperatura en el interior del convertidor ha superado el límite de temperatura permitido.


- Ventilación insuficiente, fallo del ventilador.


- Sobrecarga.


- Temperatura ambiente excesivamente alta.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Comprobar si funciona el ventilador.


- Comprobar las esteras de filtro del ventilador.


- Comprobar si la temperatura ambiente está dentro del rango permitido.


Atención:


Este fallo sólo puede confirmarse una vez rebasado por defecto el límite de temperatura permitido menos 5 K.
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F30037 Etapa de potencia: Sobretemperatura en rectificador
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La temperatura en el rectificador de la etapa de potencia ha superado el límite de temperatura permitido.


- Ventilación insuficiente, fallo del ventilador.


- Sobrecarga.


- Temperatura ambiente excesivamente alta.


- Pérdida de fase de red.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Temperatura [0,01 °C].


Ayuda: - Comprobar si funciona el ventilador.


- Comprobar las esteras de filtro del ventilador.


- Comprobar si la temperatura ambiente está dentro del rango permitido.


- Comprobar la carga del motor.


- Comprobar las fases de la red.


Atención:


Este fallo sólo puede acusarse una vez que se ha rebasado por defecto el umbral de alarma para la alarma A05004.


A30042 Etapa de potencia: El ventilador ha alcanzado el máximo de horas de funcionamiento
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se va a superar próximamente o ya se ha superado la duración máxima de como mínimo un ventilador.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en binario):


Bit 0: El ventilador del disipador alcanzará la duración máxima en 500 horas.


Bit 1: El ventilador del disipador ha superado la duración máxima.


Bit 8: El ventilador interior alcanzará la duración máxima en 500 horas.


Bit 9: El ventilador interior ha superado la duración máxima.


Nota:


La duración máxima del ventilador del disipador de la etapa de potencia se muestra en p0252.


La duración máxima del ventilador interior de la etapa de potencia está especificada internamente.


Ayuda: Para cada ventilador afectado realice lo siguiente:


- Cambiar el ventilador.


- Resetear el contador de horas de funcionamiento (p0251, p0254).


A30049 Etapa de potencia: Ventilador interior defectuoso
Clase de aviso: Unidad auxiliar averiada (20)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: El ventilador interior ha fallado.


Ayuda: Comprobar el ventilador interior y, dado el caso, cambiarlo.


F30051 Etapa de potencia: Cortocircuito en freno de motor detectado
Clase de aviso: Valor medido externo/estado de señal fuera del rango permitido (16)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha detectado un cortocircuito en los bornes del freno de mantenimiento del motor.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Comprobar posible cortocircuito en el freno de mantenimiento del motor.


- Comprobar la conexión y el cable para el freno de mantenimiento del motor.
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F30052 Datos EEPROM erróneos
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: Falsos datos en EEPROM del módulo de potencia.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


0, 2, 3, 4:


Los datos leídos de la EEPROM del módulo de potencia no son coherentes.


1:


Los datos de la EEPROM no son compatibles con el firmware de la Control Unit.


Ayuda: Cambiar el módulo de etapa de potencia.


F30055 Etapa de potencia: Sobreintensidad chopper de freno
Clase de aviso: Chopper de freno/Braking Module averiado (14)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: En el chopper de freno se ha registrado sobreintensidad.


Ayuda: - Comprobar si la resistencia de freno tiene cortocircuito.


- Si la resistencia de freno es externa, comprobar que esté suficientemente dimensionada.


Nota:


Una vez confirmado el error, el chopper de freno no volverá a quedar habilitado hasta que se produzca la habilitación 
de impulsos.


A30057 Etapa de potencia: Asimetría de red
Clase de aviso: Fallo red (2)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se han detectado frecuencias en la tensión del circuito intermedio que indican una asimetría de red o el fallo de una 
fase de red.


También podría tratarse del fallo de una fase del motor.


Si está presente la alarma, al cabo de 5 minutos como máximo se señaliza el fallo F30011.


La duración exacta depende del tipo de etapa de potencia y de las frecuencias correspondientes. En las etapas de 
potencia Booksize y Chassis, la duración depende también del tiempo que lleva presente la alarma.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Comprobar la conexión de las fases de red.


- Comprobar la conexión de los cables del motor.


Si no ha habido pérdida de fase de la red o del motor, se trata de una asimetría de red.


- Reducir la potencia para evitar el fallo F30011.


F30059 Etapa de potencia: Ventilador interior defectuoso
Clase de aviso: Unidad auxiliar averiada (20)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: El ventilador interior de la etapa de potencia ha fallado y puede que esté defectuoso.


Ayuda: Comprobar el ventilador interior y, dado el caso, cambiarlo.


A30065 (F, N) Medidas de tensión no coherentes
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La medición de tensión no arroja valores coherentes.


Valor de alarma (r2124, a interpretar bit a bit):


Bit 1: Fase U.


Bit 2: Fase V.


Bit 3: Fase W.
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Ayuda: - Desactivar la medición de tensión (p0247.0 = 0).


- Desactivar el rearranque al vuelo con medición de tensión (p0247.5 = 0) y desactivar el rearranque al vuelo rápido 
(p1780.11 = 0).


F30071 No se reciben nuevos valores reales del Power Module
Clase de aviso: Comunicación interna (DRIVE-CLiQ) averiada (12)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Ha fallado más de un telegrama de valor real del módulo de etapa de potencia.


Ayuda: Comprobar la interfaz (ajuste y fijación) al módulo de etapa de potencia.


F30072 Ya no pueden transferirse más consignas al Power Module
Clase de aviso: Comunicación interna (DRIVE-CLiQ) averiada (12)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: No ha sido posible transferir más de un telegrama de consigna al módulo de etapa de potencia.


Ayuda: Comprobar la interfaz (ajuste y fijación) al módulo de etapa de potencia.


F30074 (A) Error de comunicación entre Control Unit y Power Module
Clase de aviso: Comunicación interna (DRIVE-CLiQ) averiada (12)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Ya no es posible la comunicación entre la Control Unit (CU) y el Power Module (PM) a través de la interfaz. Puede 
que la CU haya sido desenchufada o esté mal enchufada.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


0 hex:


- Se ha desenchufado del Power Module una Control Unit con alimentación externa de 24 V durante el 
funcionamiento.


- Estando desenchufado el Power Module se ha interrumpido temporalmente la alimentación externa de 24 V de la 
Control Unit.


1 hex:


La Control Unit ha sido desenchufada del Power Module durante el funcionamiento, a pesar de que están habilitadas 
las vigilancias de movimiento seguras sin encóder. Esto no es admisible. Después de volver a enchufar la Control 
Unit durante el funcionamiento, no es posible la comunicación con el Power Module.


20A hex:


Se ha enchufado la Control Unit a un Power Module con un código diferente.


20B hex:


Se ha enchufado la Control Unit a un Power Module con el mismo código, pero con un número de serie diferente. 
Para adoptar los nuevos datos de calibración, la Control Unit efectúa un rearranque en caliente automático.


Ayuda: Rel. a valor de fallo = 0 y 20A hex:


Enchufar la Control Unit a un Power Module adecuado y proseguir el funcionamiento. En caso necesario, efectuar un 
POWER ON de la Control Unit.


Rel. a valor de fallo = 1 hex:


Efectuar un POWER ON de la Control Unit.


F30075 Configuración de la etapa de potencia fallida
Clase de aviso: Comunicación interna (DRIVE-CLiQ) averiada (12)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: En la configuración de la etapa de potencia con la Control Unit ha aparecido un error de comunicación. La causa no 
está clara.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


0:


Ha fallado la inicialización del filtro de salida.


1:


La activación/desactivación de la capacidad de realimentación ha fallado.
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Ayuda: - Confirmar el fallo y proseguir el funcionamiento.


- Si aparece de nuevo el fallo, realizar un POWER ON (apagar y volver a encender).


- Dado el caso, cambiar la etapa de potencia.


F30080 Etapa de potencia: Incremento de intensidad demasiado rápido
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La etapa de potencia ha detectado un aumento demasiado rápido en el rango de sobreintensidad.


- Regulación erróneamente parametrizada.


- Motor con cortocircuito o defecto a tierra.


- Modo U/f: Rampa de aceleración demasiado corta


- Modo U/f: Intensidad nominal del motor considerablemente mayor que la de la etapa de potencia.


- Cables de potencia no ajustados correctamente.


- Cables de potencia con longitud superior a la máxima permitida.


- Etapa de potencia defectuosa.


Valor de fallo (r0949, a interpretar por bits):


Bit 0: Fase U.


Bit 1: Fase V.


Bit 2: Fase W.


Ayuda: - Comprobar los datos del motor, dado el caso, realizar puesta en marcha.


- Comprobar tipo de conexión del motor (estrella/triángulo).


- Modo U/f: Prolongar la rampa de aceleración


- Modo U/f: Comprobar la correspondencia entre las intensidades nominales del motor y la etapa de potencia.


- Comprobar las conexiones de los cables de potencia.


- Controlar los cables de potencia para detectar cortocircuito o defecto a tierra.


- Comprobar la longitud de los cables de potencia.


- Cambiar la etapa de potencia.


F30081 Etapa de potencia: Maniobras demasiado frecuentes
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La etapa de potencia ha ejecutado demasiadas maniobras para limitar la intensidad.


- Regulación erróneamente parametrizada.


- Motor con cortocircuito o defecto a tierra.


- Modo U/f: Rampa de aceleración demasiado corta


- Modo U/f: Intensidad nominal del motor considerablemente mayor que la de la etapa de potencia.


- Cables de potencia no ajustados correctamente.


- Cables de potencia con longitud superior a la máxima permitida.


- Etapa de potencia defectuosa.


Valor de fallo (r0949, a interpretar por bits):


Bit 0: Fase U.


Bit 1: Fase V.


Bit 2: Fase W.


Ayuda: - Comprobar los datos del motor, dado el caso, realizar puesta en marcha.


- Comprobar tipo de conexión del motor (estrella/triángulo).


- Modo U/f: Prolongar la rampa de aceleración


- Modo U/f: Comprobar la correspondencia entre las intensidades nominales del motor y la etapa de potencia.


- Comprobar las conexiones de los cables de potencia.


- Controlar los cables de potencia para detectar cortocircuito o defecto a tierra.


- Comprobar la longitud de los cables de potencia.


- Cambiar la etapa de potencia.
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F30105 EP: Fallo captación valor real
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: En el Power Stack Adapter (PSA) se ha detectado como mínimo un canal de valor real con fallo.


Los canales de valor real con fallo se indican en los parámetros de diagnóstico siguientes:


Ayuda: Evaluar los parámetros de diagnóstico.


En caso de canal de valor real con fallo, comprobar los componentes y cambiarlos si es necesario.


A30502 Etapa de potencia: Sobretensión en circuito intermedio
Clase de aviso: Sobretensión en circuito intermedio (4)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: La etapa de potencia ha detectado con bloqueo de impulsos una sobretensión en el circuito intermedio.


- La tensión de conexión del equipo es demasiado alta.


- Bobina de red dimensionada erróneamente.


Valor de alarma (r0949, a interpretar en decimal):


Tensión en circuito intermedio [1 Bit = 100 mV].


Ver también: r0070 (Tensión en circuito intermedio Valor real)


Ayuda: - Comprobar la tensión de conexión de equipos (p0210).


- Comprobar el dimensionado de la bobina de red.


Ver también: p0210 (Tensión de conexión de equipos)


F30662 Error en comunicación interna
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: Se ha producido un error en la comunicación interna de los módulos.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Realizar un POWER ON (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


F30664 Fallo en la fase de arranque
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: Se ha producido un fallo en la fase de arranque.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Realizar un POWER ON (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


N30800 (F) Etapa de potencia: Aviso agrupado
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: DES2


Confirmación: NINGUNO


Causa: La etapa de potencia ha detectado como mínimo un fallo.


Ayuda: Realizar una evaluación de los restantes avisos actuales presentes.
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F30802 Etapa de potencia: Desbordamiento segmento de tiempo
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha producido un desbordamiento de segmento de tiempo.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


xx: Número del segmento de tiempo xx


Ayuda: - Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


F30804 (N, A) Etapa de potencia: CRC
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2 (DES1, DES3)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Ha aparecido un error de CRC en la etapa de potencia.


Ayuda: - Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


F30805 Etapa de potencia: Suma de verificación en EEPROM incorrecta
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Los datos de parámetros internos están dañados.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


01: Error en acceso a EEPROM.


02: Número de bloques en EEPROM excesivo.


Ayuda: Sustituir el módulo.


F30809 Etapa de potencia: Información de estado no válida
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Para la unidad de mando 3P se aplica lo siguiente:


La última palabra de estado de conmutación en el telegrama de consigna es detectada en el identificador de fin. No 
se ha encontrado un identificador de fin así.


Ayuda: - Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


A30810 (F) Etapa de potencia: Temp. watchdog
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Al arrancar se ha detectado que la causa para el Reset anterior ha sido el desbordamiento del temporizador 
watchdog de SAC.


Ayuda: - Realizar un POWER ON en todos los componentes (apagar y volver a encender).


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).
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F30850 Etapa de potencia: Error de software interno
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES1 (DES2, DES3, NINGUNA)


Confirmación: POWER ON


Causa: Ha aparecido un error de software interno en la etapa de potencia.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Cambiar la etapa de potencia.


- Dado el caso, actualizar el firmware en la etapa de potencia.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


F30903 Etapa de potencia: Fallo en bus I2C
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2 (DES1, DES3, IASC/DCBRK, NINGUNA, PARADA2)


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: La comunicación con una EEPROM o un convertidor analógico/digital está perturbada.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en hexadecimal):


80000000 hex:


- Error de software interno.


00000001 hex ... 0000FFFF hex:


- Error de módulo.


Ayuda: Rel. a valor de fallo = 80000000 hex:


- Actualizar el firmware a la nueva versión.


Rel. a valor de fallo = 00000001 hex ... 0000FFFF hex:


- Sustituir el módulo.


A30920 (F) Fallo en sensor de temperatura
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Al evaluar la señal del sensor de temperatura se ha producido un error.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


1: Rotura de hilo o sensor no conectado (KTY: R > 2120 Ohm).


2: Resistencia medida muy baja (PTC: R < 20 Ohm, KTY: R < 50 Ohm).


Ayuda: - Comprobar la correcta conexión del sensor.


- Sustituir el sensor.


F30950 Etapa de potencia: Error de software interno
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2


Confirmación: POWER ON


Causa: Ha aparecido un error de software interno.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Información sobre el origen del fallo.


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Dado el caso, actualizar el firmware de la etapa de potencia a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


A30999 (F, N) Etapa de potencia: Alarma desconocida
Clase de aviso: Electrónica de potencia averiada (5)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: En la etapa de potencia ha aparecido una alarma que no puede ser interpretada por el firmware de la Control Unit.


Esto puede aparecer si el firmware en estos componentes es más actual que el de la Control Unit.
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Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


Número de la alarma.


Nota:


Dado el caso, en una descripción más actual de la Control Unit puede leerse el significado de esta nueva alarma.


Ayuda: - Cambiar el firmware en la etapa de potencia por uno más antiguo (r0128).


- Actualizar el software de la Control Unit (r0018).


F35950 TM: Error de software interno
Clase de aviso: Fallo hardware/software (1)


Reacción: DES2 (NINGUNA)


Confirmación: POWER ON


Causa: Ha aparecido un error de software interno.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Información sobre el origen del fallo.


Sólo para diagnóstico de fallos en Siemens.


Ayuda: - Dado el caso, actualizar el firmware del Terminal Module a la nueva versión.


- Contactar con la línea de atención al cliente (Hotline).


A50010 (F) PROFINET: Error de coherencia en parámetros ajustables
Clase de aviso: Comunicación con control superior averiada (9)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha detectado un error de coherencia al activar la configuración (p8925) para la interfaz PROFINET. No se ha 
activado la configuración ajustada actualmente.


Valor de alarma (r2124, a interpretar en decimal):


0: Error de coherencia general.


1: Error en la configuración IP (dirección IP, máscara de subred o pasarela estándar).


2: Error en nombre de estación.


3: No ha podido activarse DHCP, pues ya existe una conexión cíclica PROFINET.


4: No es posible la conexión cíclica PROFINET, pues DHCP está activado.


Nota:


DHCP: Dynamic Host Configuration Protocol


Ver también: p8920 (PN Name of Station), p8921 (PN IP Address), p8922 (PN Default Gateway), p8923 (PN Subnet 
Mask), p8924 (PN Modo DHCP)


Ayuda: - Comprobar la configuración de interfaz deseada (p8920 y siguientes) y, en caso necesario, corregirla y activarla 
(p8925).


ó:


- Cambiar el nombre de la estación mediante la máscara "Editar estación Ethernet" (p. ej. con software de puesta en 
marcha STARTER).


Ver también: p8925 (PN Configuración de interfaces)


F50510 FBLOCKS: Registro del grupo de ejecución rechazado
Clase de aviso: Fallo general del accionamiento (19)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Se ha rechazado el registro de al menos un grupo de ejecución de los bloques de función libres en la gestión de 
tiempos de muestreo.


Puede ser que los bloques de función libres hayan ocupado demasiados tiempos de muestreo de hardware 
diferentes.


Ayuda: - Comprobar el número de tiempos de muestreo de hardware disponibles (t_muest < 8 ms) (r7903).


F50511 FBLOCKS: Ya no queda memoria para bloques de función libres
Clase de aviso: Fallo general del accionamiento (19)


Reacción: DES2


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: Al activar los bloques de función libres se ha solicitado más memoria de la disponible en la Control Unit.


Ayuda: No necesario.
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A50513 (F) FBLOCKS: orden de secuencia de ejecución ya asignado
Clase de aviso: Fallo general del accionamiento (19)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Un orden en la secuencia de ejecución ya asignado a un bloque de función de este objeto de accionamiento se ha 
intentado asignar a otro bloque de función del mismo objeto de accionamiento. En un objeto de accionamiento cada 
orden o prioridad sólo puede estar asignado a un sólo bloque de función.


Ayuda: Ajustar otro valor para la secuencia de ejecución todavía no utilizado en este objeto de accionamiento.


A50517 FBLOCKS: Medida interna activa
Clase de aviso: Fallo general del accionamiento (19)


Reacción: NINGUNO


Confirmación: NINGUNO


Causa: Se ha activado una medida interna de Siemens.


Ayuda: Realizar un POWER ON en la Control Unit afectada (apagar y volver a encender).


F50518 FBLOCKS: Desviación tiempo de muestreo del grupo de ejecución libre al descargar
Clase de aviso: Fallo general del accionamiento (19)


Reacción: NINGUNA


Confirmación: INMEDIATAMENTE


Causa: En el proyecto STARTER/SCOUT descargado el tiempo de muestreo del hardware de un grupo de ejecución libre (1 
<= p20000[i] <= 256) se ajustó a un valor demasiado pequeño o demasiado grande.


El tiempo de muestreo debe encontrarse entre 1 ms y el valor r20003 - r20002.


Si el tiempo de muestreo del grupo de ejecución libre seleccionado es < 1 ms, se usa el valor sustitutivo de 1 ms.


Si el valor es >= r20003, entonces el tiempo de muestreo se ajusta al mismo valor especificado por el software o al 
siguiente mayor >= r21003.


Valor de fallo (r0949, a interpretar en decimal):


Número del índice de p20000 del grupo de ejecución en el que el tiempo de muestreo está ajustado 
incorrectamente.


Número del grupo de ejecución = Valor de fallo + 1


Ayuda: - Ajustar correctamente el tiempo de muestreo del grupo de ejecución.


- En su caso, eliminar todos los bloques del grupo de ejecución.


Nota:


El fallo F50518 sólo detecta un grupo de ejecución mal parametrizado. Si después de corregir p20000[i] en el 
proyecto vuelve a aparece este fallo al descargar, se debe determinar de nuevo el grupo de ejecución afectado a 
partir del valor de fallo (r0949) y ajustar correctamente el tiempo de muestreo.
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A.1 Tabla ASCII (caracteres representables)
La siguiente tabla contiene representaciones decimales y hexadecimales de caracteres ASCII 
representables (imprimibles).


Tabla A-1 Tabla ASCII (caracteres representables)


Símbolo Decimal Hexadecimal Explicación inglés Explicación español


32 20 Space Espacio en blanco


! 33 21 Exclamation mark Signo de exclamación


" 34 22 Quotation mark Comillas dobles


# 35 23 Number sign Signo de número, almohadilla


$ 36 24 Dollar Dólar


% 37 25 Percent Porcentaje


& 38 26 Ampersand Et (ampersand)


’ 39 27 Apostrophe, closing single 
quotation mark


Apóstrofe, comillas simples


( 40 28 Opening parenthesis Paréntesis de apertura


) 41 29 Closing parenthesis Paréntesis de cierre


* 42 2A Asterisk Asterisco


+ 43 2B Plus Plus


, 44 2C Comma Coma


- 45 2D Hyphen, Minus Guion medio, signo menos


. 46 2E Period, decimal point Punto


/ 47 2F Slash, Slant Barra inclinada


0 48 30 Digit 0 Número 0


1 49 31 Digit 1 Número 1


2 50 32 Digit 2 Número 2


3 51 33 Digit 3 Número 3


4 52 34 Digit 4 Número 4


5 53 35 Digit 5 Número 5


6 54 36 Digit 6 Número 6


7 55 37 Digit 7 Número 7


8 56 38 Digit 8 Número 8


9 57 39 Digit 9 Número 9


: 58 3A Colon Dos puntos


; 59 3B Semicolon Punto y coma


< 60 3C Less than Menor que


= 61 3D Equals Signo igual


> 62 3E Greater than Mayor que


? 63 3F Question mark Interrogante
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@ 64 40 Commercial At Arroba


A 65 41 Capital letter A A mayúscula


B 66 42 Capital letter B B mayúscula


C 67 43 Capital letter C C mayúscula


D 68 44 Capital letter D D mayúscula


E 69 45 Capital letter E E mayúscula


F 70 46 Capital letter F F mayúscula


G 71 47 Capital letter G G mayúscula


H 72 48 Capital letter H H mayúscula


I 73 49 Capital letter I I mayúscula


J 74 4A Capital letter J J mayúscula


K 75 4B Capital letter K K mayúscula


L 76 4C Capital letter L L mayúscula


M 77 4D Capital letter M M mayúscula


N 78 4E Capital letter N N mayúscula


O 79 4F Capital letter O O mayúscula


P 80 50 Capital letter P P mayúscula


Q 81 51 Capital letter Q Q mayúscula


R 82 52 Capital letter R R mayúscula


S 83 53 Capital letter S S mayúscula


T 84 54 Capital letter T T mayúscula


U 85 55 Capital letter U U mayúscula


V 86 56 Capital letter V V mayúscula


W 87 57 Capital letter W W mayúscula


X 88 58 Capital letter X X mayúscula


Y 89 59 Capital letter Y Y mayúscula


Z 90 5A Capital letter Z Z mayúscula


[ 91 5B Opening bracket Corchete de apertura


\ 92 5C Barra invertida Barra invertida


] 93 5D Closing bracket Corchete de cierre


^ 94 5E Circumflex Circunflejo


_ 95 5F Underline Subrayado


‘ 96 60 Opening single quotation mark Grave


a 97 61 Small letter a a minúscula


b 98 62 Small letter b b minúscula


c 99 63 Small letter c c minúscula


Tabla A-1 Tabla ASCII (caracteres representables), continuación


Símbolo Decimal Hexadecimal Explicación inglés Explicación español
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d 100 64 Small letter d d minúscula


e 101 65 Small letter e e minúscula


f 102 66 Small letter f f minúscula


g 103 67 Small letter g g minúscula


h 104 68 Small letter h h minúscula


i 105 69 Small letter i i minúscula


j 106 6A Small letter j j minúscula


k 107 6B Small letter k k minúscula


l 108 6C Small letter l l minúscula


m 109 6D Small letter m m minúscula


n 110 6E Small letter n n minúscula


o 111 6F Small letter o o minúscula


p 112 70 Small letter p p minúscula


q 113 71 Small letter q q minúscula


r 114 72 Small letter r r minúscula


s 115 73 Small letter s s minúscula


t 116 74 Small letter t t minúscula


u 117 75 Small letter u u minúscula


v 118 76 Small letter v v minúscula


w 119 77 Small letter w w minúscula


x 120 78 Small letter x x minúscula


y 121 79 Small letter y y minúscula


z 122 7A Small letter z z minúscula


{ 123 7B Opening Brace Llave de apertura


| 124 7C Vertical line Pleca


} 125 7D Closing Brace Llave de cierre


~ 126 7E Tilde Tilde


Tabla A-1 Tabla ASCII (caracteres representables), continuación


Símbolo Decimal Hexadecimal Explicación inglés Explicación español
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A.2 Lista de códigos de motores


Tabla A-2 Códigos de motores síncronos


Referencia Tipo motor (p0300) Código motor (p0301)


1LE400x-1ABxx-xxxx 204 20401


1LE400x-1BBxx-xxxx 204 20402
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A.3 Lista de abreviaturas


Nota


La siguiente lista de abreviaturas contiene todas las abreviaturas que se utilizan en la familia 
de accionamientos SINAMICS así como su explicación.


Abreviatura Desarrollo de la abreviatura Significado


A


A... Alarm Alarma


AC Alternating Current Corriente alterna


ADC Analog Digital Converter Convertidor analógico-digital


AI Analog Input Entrada analógica


AIM Active Interface Module Active Interface Module


ALM Active Line Module Active Line Module


AO Analog Output Salida analógica


AOP Advanced Operator Panel Advanced Operator Panel


APC Advanced Positioning Control Advanced Positioning Control


AR Automatic Restart Rearranque automático


ASC Armature Short-Circuit Cortocircuitado del inducido


ASCII American Standard Code for Information 
Interchange


Código estándar estadounidense para el 
intercambio de la información


AS-i AS-Interface (Actuator Sensor Interface) AS-Interface (sistema de bus abierto en 
automatización)


ASM Asynchronmotor Motor asíncrono


B


BB Betriebsbedingung Condición operativa (BB)


BERO - Serie de detectores de proximidad


BI Binector Input Entrada de binector


BIA Berufsgenossenschaftliches Institut für 
Arbeitssicherheit


Instituto alemán de seguridad e higiene en el 
trabajo


BICO Binector Connector Technology Tecnología de binector/conector


BLM Basic Line Module Basic Line Module


BO Binector Output Salida de binector


BOP Basic Operator Panel Basic Operator Panel


C


C Capacitance Capacidad


C... - Aviso Safety


CAN Controller Area Network Sistema de bus serie


CBC Communication Board CAN Tarjeta de comunicaciones CAN


CBE Communication Board Ethernet Tarjeta de comunicaciones PROFINET (Ethernet)


CD Compact Disc Disco compacto


CDS Command Data Set Juego de datos de mando


CF Card Tarjeta CompactFlash Tarjeta de memoria CompactFlash


CI Connector Input Entrada de conector
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CLC Clearance Control Regulación de distancia


CNC Computer Numerical Control Control numérico computerizado


CO Connector Output Salida de conector


CO/BO Connector Output/Binector Output Salida de conector/binector


COB-ID CAN Object-Identification Identificación de objeto CAN


CoL Certificate of License Certificado de licencia


COM Common contact of a change-over relay Común de un contacto conmutado


COMM Commissioning Puesta en marcha


CP Communication Processor Procesador de comunicaciones


CPU Central Processing Unit Unidad central de proceso


CRC Cyclic Redundancy Check Control cíclico de redundancia


CSM Control Supply Module Control Supply Module


CU Control Unit Control Unit


CUA Control Unit Adapter Control Unit Adapter


CUD Control Unit DC Control Unit DC


D


DAC Digital Analog Converter Convertidor digital-analógico


DC Direct Current Corriente continua


DCB Drive Control Block Drive Control Block


DCBRK DC Brake Frenado por corriente continua


DCC Drive Control Chart Drive Control Chart


DCN Direct Current Negative Corriente continua negativa


DCP Direct Current Positive Corriente continua positiva


DDS Drive Data Set Juego de datos de accionamiento


DI Digital Input Entrada digital


DI/DO Digital Input/Digital Output Entrada/salida digital bidireccional


DMC DRIVE-CLiQ Hub Module Cabinet DRIVE-CLiQ Hub Module Cabinet


DME DRIVE-CLiQ Hub Module External DRIVE-CLiQ Hub Module External


DMM Double Motor Module Double Motor Module


DO Digital Output Salida digital


DO Drive Object Objeto de accionamiento


DP Decentralized Peripherals Periferia descentralizada


DPRAM Dual Ported Random Access Memory Memoria de doble acceso


DQ DRIVE-CLiQ DRIVE-CLiQ


DRAM Dynamic Random Access Memory Memoria RAM dinámica


DRIVE-CLiQ Drive Component Link with IQ Drive Component Link with IQ


DSC Dynamic Servo Control Dynamic Servo Control


DTC Digital Time Clock Programador horario


E


EASC External Armature Short-Circuit Cortocircuitado externo del inducido


EDS Encoder Data Set Juego de datos de encóder


EEPROM Electrically Erasable Programmable 
Read-Only Memory


Memoria de solo lectura programable y borrable 
eléctricamente


Abreviatura Desarrollo de la abreviatura Significado
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EGB Elektrostatisch gefährdete Baugruppen Dispositivos sensibles a las cargas electrostáticas


ELCB Earth Leakage Circuit-Breaker Interruptor diferencial


ELP Earth Leakage Protection Vigilancia de defectos a tierra


EMC Electromagnetic Compatibility Compatibilidad electromagnética


EMF Electromotive Force Fuerza electromotriz


EMK Elektromotorische Kraft Fuerza electromotriz


CEM Elektromagnetische Verträglichkeit Compatibilidad electromagnética


EN Europäische Norm Norma europea


EnDat Encoder-Data-Interface Interfaz de encóder


EP Enable Pulses Habilitación de impulsos


EPOS Einfachpositionierer Posicionador simple (PosS)


ES Engineering System Engineering System


ESB Ersatzschaltbild Esquema equivalente (EEQ)


ESD Electrostatic Sensitive Devices Dispositivos sensibles a las cargas electrostáticas


ESM Essential Service Mode Servicio de emergencia


ESR Extended Stop and Retract Parada y retirada ampliada


F


F… Fault Fallo


FAQ Frequently Asked Questions Preguntas frecuentes


FBLOCKS Free Blocks Bloques de función libres


FCC Function Control Chart Function Control Chart


FCC Flux Current Control Regulación de flujo


FD Function Diagram Esquema de funciones


F-DI Failsafe Digital Input Entrada digital de seguridad


F-DO Failsafe Digital Output Salida digital de seguridad


FEPROM Flash-EPROM Memoria no volátil de lectura y escritura


FG Function Generator Generador de funciones


FI - Corriente de fallo


FOC Fiber-Optic Cable Cable de fibra óptica


FP Funktionsplan Esquema de funciones


FPGA Field Programmable Gate Array Field Programmable Gate Array


FW Firmware Firmware


G


GB Gigabyte Gigabyte


GC Global Control Telegrama de control global (telegrama Broadcast)


GND Ground Potencial de referencia para todas las tensiones de 
señal y servicio, generalmente definida con 0 V 
(también se denomina M)


GSD Gerätestammdatei Archivo de datos del dispositivo: describe las 
características de un esclavo PROFIBUS


GSV Gate Supply Voltage Gate Supply Voltage


GUID Globally Unique Identifier Identificador global único


Abreviatura Desarrollo de la abreviatura Significado
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H


HF High frequency Alta frecuencia


HFD Hochfrequenzdrossel Bobina de alta frecuencia


HLA Hydraulic Linear Actuator Accionamiento hidráulico lineal


HLG Hochlaufgeber Generador de rampa


HM Hydraulic Module Módulo hidráulico


HMI Human Machine Interface Interfaz hombre-máquina


HTL High-Threshold Logic Lógica de alto umbral de perturbación


HW Hardware Hardware


I


i. V. In Vorbereitung En preparación: indica que esta característica no 
está disponible de momento


I/O Input/Output Entrada/salida


I2C Inter-Integrated Circuit Bus serie interno de datos


IASC Internal Armature Short-Circuit Cortocircuitado interno del inducido


IBN Inbetriebnahme Puesta en marcha (PeM)


ID Identifier Identificador


IE Industrial Ethernet Industrial Ethernet


IEC International Electrotechnical Commission Comisión electrotécnica internacional


IF Interface Interfaz


IGBT Insulated Gate Bipolar Transistor Transistor bipolar de puerta aislada


IGCT Integrated Gate Commutated Thyristor Semiconductor de potencia con electrodo de 
control integrado


IL Impulslöschung Supresión de impulsos


IP Internet Protocol Protocolo de Internet


IPO Interpolator Interpolador


IT Isolé Terre Red de alimentación trifásica sin puesta a tierra


IVP Internal Voltage Protection Protección interna contra sobretensiones


J


JOG Jogging Modo JOG


K


KDV Kreuzweiser Datenvergleich Comparación cruzada de datos


KHP Know-how protection Protección de know-how


KIP Kinetische Pufferung Respaldo cinético


Kp - Ganancia proporcional


KTY - Sensor de temperatura especial


L


L - Símbolo de la inductancia en fórmulas


LED Light Emitting Diode Diodo luminiscente


LIN Linearmotor Motor lineal


LR Lageregler Regulador de posición


LSB Least Significant Bit Bit menos significativo


LSC Line-Side Converter Convertidor lado red
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LSS Line Side Switch Interruptor lado red


LU Length Unit Unidad de longitud


LWL Lichtwellenleiter Cable de fibra óptica


M


M - Símbolo del par en fórmulas


M Masa Potencial de referencia para todas las tensiones de 
señal y servicio, generalmente definida con 0 V 
(también se denomina GND)


MB Megabyte Megabyte


MCC Motion Control Chart Motion Control Chart


MDI Manual Data Input Entrada manual de datos


MDS Motor Data Set Juego de datos de motor


MLFB Maschinenlesbare Fabrikatebezeichnung Referencia de producto legible por máquina


MM Motor Module Motor Module


MMC Man-Machine Communication Comunicación hombre-máquina


MMC Micro Memory Card Tarjeta de memoria micro


MSB Most Significant Bit Bit más significativo


MSC Motor-Side Converter Convertidor lado motor


MSCY_C1 Master Slave Cycle Class 1 Comunicación cíclica entre maestro (clase 1) y 
esclavo


MSR Motorstromrichter Convertidor lado motor


MT Messtaster Detector


N


N. C. Not Connected No conectado


N… No Report Sin avisos o aviso interno


NAMUR Normenarbeitsgemeinschaft für Mess- und 
Regeltechnik in der chemischen Industrie


Asociación alemana para la estandarización de 
sistemas de instrumentación y control en la 
industria química


NC Normally Closed (contact) Contacto normalmente cerrado


NC Numerical Control Control numérico


NEMA National Electrical Manufacturers Association Gremio de normalización de EE. UU.


NM Nullmarke Marca cero (MC)


NO Normally Open (contact) Contacto normalmente abierto (NA)


NSR Netzstromrichter Convertidor lado red


NVRAM Non Volatile Random Access Memory Memoria no volátil de lectura y escritura


O


OA Open Architecture Componente de software (paquete tecnológico) que 
aporta funciones adicionales al sistema de 
accionamiento SINAMICS


OAIF Open Architecture Interface Versión del firmware SINAMICS a partir de la cual 
se puede utilizar la aplicación OA


OASP Open Architecture Support Package Amplía la herramienta de puesta en marcha 
STARTER con la aplicación OA correspondiente


OC Operating Condition Condición operativa (BB)


OEM Original Equipment Manufacturer Original Equipment Manufacturer
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OLP Optical Link Plug Conector de bus para fibra óptica


OMI Option Module Interface Option Module Interface


P


p… - Parámetros de ajuste


P1 Processor 1 Procesador 1


P2 Processor 2 Procesador 2


PB PROFIBUS PROFIBUS


PcCtrl PC Control Maestro de mando


PD PROFIdrive PROFIdrive


PDS Power unit Data Set Juego de datos de etapa de potencia


PE Protective Earth Tierra de protección


PELV Protective Extra Low Voltage Muy baja tensión de protección (MBTP)


PFH Probability of dangerous failure per hour Probabilidad media de un fallo peligroso por hora


PG Programmiergerät Programadora


PI Proportional Integral Proporcional Integral


PID Proportional Integral Differential Proporcional Integral Diferencial


PLC Programmable Logical Controller Autómata programable


PLL Phase Locked Loop Phase Locked Loop


PM Power Module Power Module


PMSM Permanent-magnet synchronous motor Motor síncrono excitado por imanes permanentes


PN PROFINET PROFINET


PNO PROFIBUS Nutzerorganisation Organización de usuarios de PROFIBUS


PPI Point to Point Interface Interfaz punto a punto


PRBS Pseudo Random Binary Signal Ruido blanco


PROFIBUS Process Field Bus Bus de datos serie


PS Power Supply Alimentación


PSA Power Stack Adapter Power Stack Adapter


PTC Positive Temperature Coefficient Coeficiente de temperatura positivo


PTP Point To Point Punto a punto


PWM Pulse Width Modulation Modulación de ancho de impulsos


PZD Prozessdaten Datos de proceso


Q


R


r… - Parámetros visualizables (solo lectura)


RAM Random Access Memory Memoria de lectura y escritura


RCCB Residual Current Circuit Breaker Interruptor diferencial


RCD Residual Current Device Interruptor diferencial


RCM Residual Current Monitor Dispositivo de vigilancia por corriente diferencial


REL Reluctance motor textile Motor de reluctancia textil


RESM Reluctance synchronous motor Motor síncrono de reluctancia


RFG Ramp-Function Generator Generador de rampa
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RJ45 Registered Jack 45 Nombre de un sistema de conectores de 8 polos 
para la transferencia de datos con cables de cobre 
de varios conductores con o sin pantalla


RKA Rückkühlanlage Unidad de refrigeración


RLM Renewable Line Module Renewable Line Module


RO Read Only De solo lectura


ROM Read-Only Memory Memoria de solo lectura


RPDO Receive Process Data Object Receive Process Data Object


RS232 Recommended Standard 232 Norma de interfaces para la transferencia de datos 
serie por cable entre un emisor y un receptor 
(también se denomina EIA232)


RS485 Recommended Standard 485 Norma de interfaces para un sistema de bus 
paralelo/serie diferencial por cable (transferencia de 
datos entre varios emisores y receptores, también 
se denomina EIA485)


RTC Real Time Clock Reloj de tiempo real


RZA Raumzeigerapproximation Aproximación de vector tensión


S


S1 - Servicio continuo


S3 - Servicio intermitente


SAM Safe Acceleration Monitor Vigilancia segura de la aceleración


SBC Safe Brake Control Mando de freno seguro


SBH Sicherer Betriebshalt Parada operativa segura


SBR Safe Brake Ramp Vigilancia de rampa de frenado segura


SBT Safe Brake Test Prueba de frenado segura


SCA Safe Cam Leva segura


SD Card SecureDigital Card Tarjeta SD


SDI Safe Direction Sentido de movimiento seguro


SE Sicherer Software-Endschalter Final de carrera por software seguro


SESM Separately-excited synchronous motor Motor síncrono excitado de forma externa


SG Sicher reduzierte Geschwindigkeit Velocidad reducida de forma segura


SGA Sicherheitsgerichteter Ausgang Salida de seguridad


SGE Sicherheitsgerichteter Eingang Entrada de seguridad


SH Sicherer Halt Parada segura


SI Safety Integrated Safety Integrated


SIL Safety Integrity Level Nivel de integridad de seguridad


SLM Smart Line Module Smart Line Module


SLP Safely Limited Position Posición limitada con seguridad


SLS Safely Limited Speed Velocidad limitada con seguridad


SLVC Sensorless Vector Control Regulación vectorial sin encóder


SM Sensor Module Sensor Module


SMC Sensor Module Cabinet Sensor Module Cabinet


SME Sensor Module External Sensor Module External


SMI SINAMICS Sensor Module Integrated SINAMICS Sensor Module Integrated


Abreviatura Desarrollo de la abreviatura Significado







SINAMICS G120 Control Units CU230P-2


Manual de listas (LH9), 04/2015, A5E33838102 833


A Anexo


A.3 Lista de abreviaturas


SMM Single Motor Module Single Motor Module


SN Sicherer Software-Nocken Leva de software segura


SOS Safe Operating Stop Parada operativa segura


SP Service Pack Service Pack


SP Safe Position Posición segura


SPC Setpoint Channel Canal de consigna


SPI Serial Peripheral Interface Interfaz serie para conexión a periferia


SPS Speicherprogrammierbare Steuerung Autómata programable (PLC)


SS1 Safe Stop 1 Parada segura 1 
(vigilada en función del tiempo y de la rampa)


SS2 Safe Stop 2 Parada segura 2


SSI Synchronous Serial Interface Interfaz serie síncrona


SSM Safe Speed Monitor Respuesta segura de vigilancia de velocidad


SSP SINAMICS Support Package SINAMICS Support Package


STO Safe Torque Off Desconexión segura de par


STW Steuerwort Palabra de mando


T


TB Terminal Board Terminal Board


TIA Totally Integrated Automation Totally Integrated Automation


TM Terminal Module Terminal Module


TN Terre Neutre Red de alimentación trifásica puesta a tierra


Tn - Tiempo de acción integral


TPDO Transmit Process Data Object Transmit Process Data Object


TT Terre Terre Red de alimentación trifásica puesta a tierra


TTL Transistor-Transistor-Logic Lógica transistor-transistor


Tv - Tiempo de acción derivada


U


UL Underwriters Laboratories Inc. Underwriters Laboratories Inc.


UPS Uninterruptible Power Supply Sistema de alimentación ininterrumpida (SAI)


USV Unterbrechungsfreie Stromversorgung Sistema de alimentación ininterrumpida (SAI)


UTC Universal Time Coordinated Tiempo universal coordinado


V


VC Vector Control Regulación vectorial


Vdc - Tensión del circuito intermedio


VdcN - Tensión en circuito intermedio parcial negativa


VdcP - Tensión en circuito intermedio parcial positiva


VDE Verband Deutscher Elektrotechniker Asociación de Electrotécnicos Alemanes


VDI Verein Deutscher Ingenieure Asociación de ingenieros alemanes


VPM Voltage Protection Module Voltage Protection Module


Vpp Volt peak to peak Voltios pico a pico


VSM Voltage Sensing Module Voltage Sensing Module
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W


WEA Wiedereinschaltautomatik Rearranque automático


WZM Werkzeugmaschine Máquina herramienta


X


XML Extensible Markup Language Lenguaje de marcado extensible (lenguaje 
estándar para publicación web y gestión de 
documentación)


Y


Z


ZK Zwischenkreis Circuito intermedio


ZM Zero Mark Marca cero (MC)


ZSW Zustandswort Palabra de estado
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Bandas inhibidas, 607
BI, entrada de binector, 14
Binector


Input (BI), 14
Output (BO), 14


Bloques de función libres, 684
BO, salida de binector, 14
Bornes de entrada y salida, 545


Entradas analógicas, 545
Entradas digitales, 545
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entrada analógica 2 (AI 2), 550
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Bypass, 681


C
Calculado, 15
Cambio del sentido de giro, 607
Campo de bits (parámetro), 21
Canal de consigna, 607
CANopen, 575, 582
CDS, juego de datos de mando (Command Data Set), 


18, 727, 728
CI, entrada de conector, 14
Clase de aviso, 737
CO, salida de conector, 14
CO/BO, salida de conector/binector, 14
Configuración de avisos, 721
Confirmación


BLOQUEO DE IMPULSOS, 735
Configurable, 740
INMEDIATAMENTE, 735
POWER ON, 735
Predeterminada, 740


Connector
Input (CI), 14
Output (CO), 14


Consignas de seguridad
básicas, 7
generales, 8
Seguridad industrial, 9


Consignas de seguridad (parámetros), 22
Consignas fijas de velocidad, 607
Contraseña para nivel de acceso 4, 15
Convertidor


Binector-conector, 574
Conector-binector, 572


Cxxxxx, 736


D
Data Set, 727


Command Data Set, CDS, 18
Drive Data Set, DDS, 18
Motor Data Set, MDS, 18
Power unit Data Set, PDS, 18


Datos de proceso, 557, 560
DCBRK, 734
DDS, juego de datos de accionamiento (Drive Data Set), 


18, 727, 729
Dependencia (parámetro), 21
DES1, 733
DES1_RETARDO, 733
DES2, 733
DES3, 734
Descripción (parámetro), 21
Directorio


Index, 835
Índice de esquemas de funciones, 534
Índice general, 5
Lista de abreviaturas, 826
Tabla ASCII, 822


Disparo en avisos (r2129), 721


E
ENCÓDER, 734
Entradas analógicas, 545
Entradas digitales, 545
Escalado, 18
Esquema de funciones (parámetros), 20
Esquema de funciones CANopen


Palabra de estado CANopen, 581
Palabra de mando CANopen, 580
Telegrama de emisión Mapping PDO libre 


(p8744 = 2), 578
Telegrama de emisión Predefined Connection Set 


(p8744 = 1), 579
Telegrama de recepción Mapping PDO libre, 576
Telegrama de recepción Predefined Connection Set 


(p8744 = 1), 577
Esquemas de funciones Bloques de función libres


ADD 0 ... 2, 690
AND 0 ... 3, 686
AVA 0 ... 1, 692
BSW 0 ... 1, 700
DIF 0, 703
DIV 0 ... 1, 691
INT 0, 703
Intervalos de muestreo de los grupos de ejecución, 


685
LIM 0 ... 1, 701
LVM 0 ... 1, 704
MFP 0 ... 3, 695
MUL 0 ... 1, 691
NCM 0 ... 1, 693
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NOT 0 ... 5, 689
NSW 0 ... 1, 699, 700
OR 0 ... 3, 687
PCL 0 ... 1, 695
PDE 0 ... 3, 696
PDF 0 ... 3, 697
PLI 0 ... 1, 694
PST 0 ... 1, 698
PT1 0 ... 1, 702
SUB 0 ... 1, 690
SW 0 ... 1, 699
XOR 0 ... 3, 688


Esquemas de funciones Bornes de entrada y salida
Control por dos hilos, 554
Control por tres hilos, 555
entradas digitales (DI 11 ... DI 12), 551
Entradas digitales con aislamiento galvánico 


(DI 0 ... DI5), 547
Salidas digitales (DO 0 ... DO 2), 548
Vista general de las conexiones, 546


Esquemas de funciones Canal de consigna
Bandas inhibidas y límites de velocidad, 614
Consigna principal/adicional, escalado de 


consignas, JOG, 612
Consignas fijas de velocidad, selección binaria 


(p1016 = 2), 609
Consignas fijas de velocidad, selección directa, 610
Generador de rampa (avanzado), 615
Limitación de sentido e inversión de sentido, 613
Potenciómetro motorizado, 611
Selección de generador de rampa, -palabra de 


estado, -corrección del generador de rampa, 616
Sinopsis, 608


Esquemas de funciones Dynamic Drive Control
Adaptación del regulador de velocidad con Kp_n-


/Tn_n (p0096 = 2), 660
Característica de debilitamiento de campo, consigna 


de flujo (ASM, p0300 = 1, p0096 = 2), 669
Consigna de par (p0096 = 2), 661
Consigna de velocidad, simetrización de control 


anticipativo, modelo de aceleración (p0096 = 2), 
659


Consigna Id (PMSM, p0300 = 2xx, p0096 = 2), 668
Consigna Id (RESM, p0300 = 6xx, p0096 = 2), 667
Filtro de consigna de intensidad (p0096 = 2), 664
Interfaz con el Power Module (RESM, p0300 = 6xx, 


p0096 = 2), 674
Interfaz con Power Module (ASM, p0300 = 1, 


p0096 = 2), 672
Interfaz con Power Module (PMSM, p0300 = 2xx, 


p0096 = 2), 673
Límites de intensidad/de potencia/de par 


(p0096 = 2), 663
Regulación de intensidad, vista general (p0096 = 2), 


658


Regulación de magnitud (ASM, p0300 = 1, PM240, 
p0096 = 2), 675


Regulación de velocidad y formación de los límites 
de par, vista general (p0096 = 2), 657


Regulador de debilitamiento de campo (PMSM, 
p0300 = 2xx, p0096 = 2), 671


Regulador de debilitamiento de campo, regulador de 
flujo, consigna Id (ASM, p0300 = 1, p0096 = 2), 
670


Regulador de Vdc_max y regulador de Vdc_min 
(p0096 = 2), 662


Regulador Iq y regulador Id (p0096 = 2), 665
Esquemas de funciones Interfaz de bus de campo


Configuración, direcciones y diagnóstico, 583
Interconexión palabra de estado ZSW1, 585
Interconexión palabra de mando STW1, 584
Palabras de estado Interconexión libre, 588
Telegrama de emisión Interconexión libre vía BICO 


(p0922 = 999), 587
Telegrama de recepción Interconexión libre vía BICO 


(p0922 = 999), 586
Esquemas de funciones Juegos de datos


Juego de datos de mando (Command Data Set, 
CDS), 728


Juegos de datos de accionamiento (Drive Data Set, 
DDS), 729


Esquemas de funciones Palabras de mando/estado 
internas
Control secuencial - Habilitaciones que faltan, 606
Palabra de estado Fallos/alarmas 1 y 2, 604
Palabra de estado Regulación, 598
Palabra de estado Regulación de intensidad, 599
Palabra de estado Regulador de velocidad, 597
Palabra de estado Secuenciador, 591
Palabra de estado Vigilancias 1, 600
Palabra de estado Vigilancias 2, 601
Palabra de estado Vigilancias 3, 602
Palabra de estado 1 (r0052), 593
Palabra de estado 2 (r0053), 594
Palabra de mando - Secuenciador, 605
Palabra de mando Canal de consigna, 592
Palabra de mando fallos/alarmas, 603
Palabra de mando Secuenciador, 590
Palabra de mando 1 (r0054), 595
Palabra de mando 2 (r0055), 596


Esquemas de funciones PROFIdrive
Interconexión palabra de estado ZSW1 (p2038 = 0), 


570
Interconexión palabra de estado ZSW1 (p2038 = 2), 


569
Interconexión palabra de estado ZSW3, 571
Interconexión palabra de mando STW1 (p2038 = 0), 


566
Interconexión palabra de mando STW1 (p2038 = 2), 


565
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Interconexión palabra de mando STW3, 567
interconexión señales de emisión PZD, 568
interconexión señales de recepción PZD, 564
Palabras de estado Interconexión libre, 574
PROFIBUS (PB)/PROFINET (PN), direcciones y 


diagnóstico, 562
Sinopsis, 561
Telegrama de emisión Interconexión libre vía BICO 


(p0922 = 999), 573
Telegrama de recepción Interconexión libre vía BICO 


(p0922 = 999), 572
Telegramas y datos de proceso (PZD), 563


Esquemas de funciones PROFIenergy
Estados, 559
Órdenes de mando y órdenes de consulta, 558


Esquemas de funciones Regulación vectorial
Adaptación Kp_n/Tn_n, 624
Amortiguación de resonancias y compensación del 


deslizamiento (U/f), 629
Característica de debilitamiento de campo, consigna 


de flujo (ASM, p0300 = 1), 639
Característica U/f y aumento de tensión, 628
Clases de aplicación (p0096), vista general, 619
Consigna de par, 625
Consigna de velocidad, 621
Consigna Id (PMSM, p0300 = 2), 638
Consigna Id (RESM, p0300 = 6xx), 645
Control por U/f, vista general, 627
Filtro de consigna de intensidad, 636
Interfaz con el Power Module (ASM, p0300 = 1), 642
Interfaz con el Power Module (PMSM, p0300 = 2xx), 


643
Interfaz con el Power Module (RESM, p0300 = 6xx, 


p0096 = 0), 646
Límite de par superior/inferior, 633
Límites de intensidad/de potencia/de par, 634
Regulación de intensidad, vista general, 635
Regulación de magnitud, 647
Regulación de velocidad y formación de los límites 


de par, vista general, 620
Regulador de debilitamiento de campo (PMSM, 


p0300 = 2), 641
Regulador de debilitamiento de campo (RESM, 


p0300 = 6xx), 644, 666
Regulador de debilitamiento de campo, regulador de 


flujo, consigna Id (ASM, p0300 = 1), 640
Regulador de flujo Configuración, 632
Regulador de Vdc_max y regulador de Vdc_min 


(PM230/PM240/PM330), (U/f), 630
Regulador de Vdc_max y regulador de Vdc_min 


(regulador vectorial PM230/PM240/PM330), 626
Regulador de velocidad, 623
regulador de velocidad Configuración, 631
Regulador Iq y regulador Id, 637


señales de indicación, 648
Simetrización de control anticipativo, modelo de 


aceleración, 622
Esquemas de funciones Regulador tecnológico


Potenciómetro motorizado, 708
Regulación, 709
Valores fijos, selección binaria (p2216 = 2), 706
Valores fijos, selección directa (p2216 = 1), 707


Esquemas de funciones Señales y funciones de 
vigilancia
Sinopsis, 711


Esquemas de funciones Señales y funciones de 
vigilancia
avisos de par, motor bloqueado/volcado, 714
Avisos de velocidad 1, 712
Avisos de velocidad 2, 713
Funciones de vigilancia 1, 720
Modelos térmicos de motor, 718
Vigilancia de carga (parte 1), 715, 716
Vigilancia térmica de la etapa de potencia, 719
Vigilancia térmica del motor, 717


Esquemas de funciones Standard Drive Control
Amortiguación de resonancias y compensación del 


deslizamiento (U/f) (p0096 = 1), 652
Característica U/f y elevación de tensión (p0096 = 1), 


651
Control por U/f, vista general (p0096 = 1), 650
Interfaz con Power Module (ASM, p0300 = 1, 


p0096 = 1), 655
Regulación de magnitud (ASM, p0300=1, 


p0096 = 1), 654
Regulador de Vdc_max y regulador de Vdc_min 


(p0096 = 1), 653
Esquemas de funciones tecnológicas


Bypass, 681
Frenado por corriente continua (p0300 = 1), 677
Modo de hibernación, 683
Regulación en cascada, 682
Regulación multizona, 679
Regulador tecnológico libre 0, 1, 2, 678
Servicio de emergencia (ESM), 680


Esquemas de funciones, diagnóstico
Configuración de fallos/alarmas, 726
Memoria de alarmas, 724
Memoria de fallos, 723
Palabra de disparo para fallos/alarmas (r2129), 725
Sinopsis, 722


Esquemas de funciones, generalidades
Explicación de los símbolos (parte 1), 541
Explicación de los símbolos (parte 2), 542
Explicación de los símbolos (parte 3), 543
Forma de usar la tecnología BICO, 544


Evaluación de temperatura, 545
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F
Fallo


Causa, 740
Clase de aviso, 737
Confirmación, 735, 740
Diferencia con alarma, 732
Explicación de la lista, 736
Generalidades, 732
Lista de todos los fallos, 743
Nombre, 737
Número, 736
Rango numérico, 741
Reacción a fallo, 733, 740
Remedio, 741
Señalización, 732
Ubicación del fallo, 737
Valor de aviso, 737


Frenado por corriente continua (p0300 = 1), 677
Funciones tecnológicas, 676
Fxxxx, 736


G
Generador de rampa, 607
Generalidades


sobre fallos y alarmas, 732
sobre los esquemas de funciones, 540
sobre parámetros, 12


I
IASC, 734
Index


Parámetro, 13
Índice (parámetro), 21
Índice dinámico (parámetro), 18
Interconexión libre, palabras de estado, 574


J
Juegos de datos de accionamiento, 727
Juegos de datos de mando, 727


L
limitación del sentido de giro, 607
Lista


Abreviaturas, 826
Entradas de binector (parámetro BI), 518
Entradas de conector (parámetro CI), 520
Fallos y alarmas, 743
Juegos de datos de accionamiento, 511
Juegos de datos de etapa de potencia, 517
Juegos de datos de mando, 509
Juegos de datos de motor, 516
Parámetros para la puesta en marcha rápida, 531
Parámetros para protección contra escritura y 


protección de know-how, 529
Parámetros, todos, 26


Rangos de avisos, 741
Rangos de parámetros, 23
Salidas de binector (parámetro BO), 522
Salidas de conector (parámetro CO), 523
Salidas de conector/binector (parámetro CO/BO), 


527
Tabla ASCII, 822


Lista de abreviaturas, 826


M
MDS, juego de datos de motor (Motor Data Set), 18
Memoria de alarmas, 721
Memoria de avisos, 721
Memoria de fallos, 721


Estructura, 723
Modificable (parámetro), 17
Modo de hibernación, 683
Modo JOG, 607, 612


N
Nombre


Alarma, 737
Fallo, 737


Número
Alarma, 736
Fallo, 736
Parámetro, 13


P
Palabras de estado


Interconexión libre vía BICO, 557, 560
Interno, 589


Palabras de mando, 557, 560
Palabras de mando internas, 589
Palabras de mando/estado internas, 589
PARADA2, 734
Parámetro


Calculado, 15
Campo de bits, 21
Consignas de seguridad, 22
Dependencia, 21
Descripción, 21
Escalado, 18
Esquemas de funciones, 20
Grupo de unidades, 19
Index, 13, 21
Índice dinámico, 18
Juegos de datos de accionamiento, 511
Juegos de datos de etapa de potencia, 517
Juegos de datos de mando, 509
Juegos de datos de motor, 516
Lista de entradas de binector, 518
Lista de entradas de conector, 520
Lista de salidas de binector, 522
Lista de salidas de conector, 523
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Lista de salidas de conector/binector, 527
Lista de todos los parámetros, 26
Lista para puesta en marcha rápida, 531
Modificable, 17
Nivel de acceso, 15
Nombre abreviado, 14
Nombre completo, 14
Número, 13
Parámetros afectados, 13
Rango numérico, 23
Recomendación, 21
Selección de unidad, 19
Tipo de datos, 16
Valores, 21
Valores de parámetro, 20
Variantes CU/PM, 14


Parámetro de ajuste, 13
Parámetros afectados, 13
Parámetros observables, 13
PDS, juego de datos de la etapa de potencia (Power unit 


Data Set), 18
Potenciómetro motorizado, 607, 708
PROFIBUS, 557, 560
PROFIdrive, 557, 560
PROFIenergy, 557
PROFINET, 557, 560
Puesta en marcha rápida (parámetros), 531
pxxxx, 13


R
Rango numérico


Alarmas, 741
Fallos, 741
Parámetro, 23


Rangos numéricos para fallos y alarmas, 741
Reacción en caso de fallo, 733
Reg. velocidad de giro


Vector, 617
Vector (Dynamic Drive Control), 656
Vector (Standard Drive Control), 649


Registro, 727
juego de datos de accionamiento, 18
Juego de datos de etapa de potencia, 18
Juego de datos de mando, 18
Juego de datos de motor, 18


Regulación
Regulador tecnológico, 709
Vector, 617
Vector (Dynamic Drive Control), 656
Vector (Standard Drive Control), 649


Regulación de magnitud, 647
Regulación en cascada, 682
Regulación multizona, 679
Regulación vectorial


Índice de contenidos, 617
Regulación vectorial (Dynamic Drive Control)


Índice de contenidos, 656
Regulación vectorial (Standard Drive Control)


Índice de contenidos, 649
Regulador tecnológico, 705
Regulador tecnológico libre 0, 1, 2, 678
rxxxx, 13


S
Salidas analógicas, 545
Salidas digitales, 545
Seguridad industrial, 9
Señales, 710
Señalización


Alarmas, 732
anomalías, 732


Servicio de emergencia (ESM), 680


T
Tabla ASCII, 822
Tecnología BICO, 544
telegramas, 557, 560
Telegramas específicos del fabricante, 563
Telegramas estándar, 563
Tipo de datos (parámetro), 16


U
Unidad (parámetro), 19
US, 561


V
Valor de alarma, 740
Valor de aviso, 737
Valor de fallo, 740
Valores (parámetro), 21
Valores fijos, 706, 707
Version


Lista de fallos y alarmas, 743
Lista de todos los parámetros, 26


Vigilancia de carga, 710
Vigilancias, 710
Vigilancias térmicas, 710
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		p0230 Accto Tipo de filtro por lado del motor / Accto Tip filt mot

		p0230 Accto Tipo de filtro por lado del motor / Accto Tip filt mot

		r0231[0...1] Cable de potencia Longitud máxima / Long. máx. cable

		p0233 Etapa de potencia Bobina de motor / EP Bobina motor

		p0234 Etapa de potencia Filtro senoidal Capacidad / EP Filtro sen C

		r0238 Etapa de potencia Resistencia interna / EP R interna

		p0247 Configuración medición de tensión / Config med_U

		p0287[0...1] Defecto a tierra Umbrales / Def tierra Umbral

		r0289 CO: Etapa de potencia Intensidad de salida máxima / EP I_sal máx

		p0290 Etapa de potencia Reacción en sobrecarga / EP Reac. sobrecar.

		p0290 Etapa de potencia Reacción en sobrecarga / EP Reac. sobrecar.

		p0292[0...1] Etapa de potencia Umbral de alarma de temperatura / EP T_umbralAlarma

		p0294 Corrección de valor real Alarma si sobrecarga I2t / EP Umb. alarma I2T

		p0295 Temp. ventilador / Temp. ventilador

		r0296 Tensión en circuito intermedio Umbral de subtensión / Vdc U_bajo_umbr

		r0297 Tensión en circuito intermedio Umbral de sobretensión / Vdc U_sobre_umbr

		p0300[0...n] Tipo motor Selec. / Sel. tipo motor

		p0300[0...n] Tipo motor Selec. / Sel. tipo motor

		p0300[0...n] Tipo motor Selec. / Sel. tipo motor

		p0301[0...n] Código del motor Selección / Sel. código motor

		p0304[0...n] Tensión asignada del motor / Mot U_asignada

		p0305[0...n] Intensidad asignada del motor / Mot I_asignada

		p0306[0...n] Número de motores conectados en paralelo / Nº motores

		p0307[0...n] Potencia asignada del motor / Mot P_asignada

		p0308[0...n] Factor de potencia asignado del motor / Cos phi asign mot

		p0309[0...n] Rendimiento asignado del motor / Mot eta_asignada

		p0310[0...n] Frecuencia asignada del motor / Mot f_asignada

		p0310[0...n] Frecuencia asignada del motor / Mot f_asignada

		p0311[0...n] Velocidad de giro asignada del motor / Mot n_asignada

		r0313[0...n] Número de pares de polos motor actual (o calculado) / Mot p. polos act

		p0314[0...n] Nº de pares de polos del motor / Mot Nº pares polos

		p0316[0...n] Constante de par del motor / Mot kT

		p0320[0...n] Corriente magnetizante/de cortocircuito asignada del motor / Mot I_mag_asignada

		p0322[0...n] Velocidad de giro máxima del motor / Mot n_máx

		p0323[0...n] Intensidad máxima del motor / Mot I_máx

		p0325[0...n] Identificación de posición polar Motor 1ª fase / Mot IDPol I 1ªfase

		p0327[0...n] Ángulo de carga óptimo del motor / Mot Áng_carga opt

		p0328[0...n] Constante de par de reluctancia del motor / Mot kT_reluctancia

		p0329[0...n] Identificación de posición polar del motor Intensidad / Mot IDPol Intens

		r0330[0...n] Deslizamiento asignado del motor / Mot desliz_asign.

		r0331[0...n] Corriente magnetizante/de cortocircuito del motor actual / Mot I_mag_nom act

		r0332[0...n] Factor de potencia asignado del motor / Cos phi asign mot

		r0333[0...n] Par asignado del motor / Mot M_asignado

		p0335[0...n] Tipo de refrigeración del motor / Tipo refrig mot

		r0337[0...n] FEM asignada del motor / Mot FEM_asignada

		p0340[0...n] Cálculo automático Parámetros del motor/regulación / Cálculo Auto Par

		p0341[0...n] Momento de inercia del motor / Mot M_inercia

		p0342[0...n] Momento de inercia Relación entre total y del motor / Mot Comp inercia

		r0343[0...n] Intensidad asignada del motor identificada / Mot I_asign ident

		p0344[0...n] Masa del motor (para modelo de motor térmico) / Masa mot mod térm

		r0345[0...n] Tiempo de arranque asignado del motor / Mot t_arrq_asign.

		p0346[0...n] Tiempo de excitación del motor / Mot t_excitación

		p0347[0...n] Tiempo de desexcitación del motor / Mot t_desexcitac.

		p0350[0...n] Resistencia estatórica en frío del motor / Mot R_estátor fría

		p0352[0...n] Resistencia del cable / R_cable

		p0352[0...n] Resistencia del cable / R_cable

		p0354[0...n] Resistencia rotórica en frío del motor / Mot R_E fría

		p0356[0...n] Inductancia dispersa del estátor del motor / Mot L_disp estátor

		p0357[0...n] Inductancia dispersa del estátor del motor eje d / Mot L_estát_d

		p0358[0...n] Inductancia dispersa del rotor del motor / Mot L_Rdisp

		p0360[0...n] Inductancia magnetizante del motor / Mot Lh

		p0362[0...n] Característica de saturación del motor Flujo 1 / Mot Sat Flujo 1

		p0363[0...n] Característica de saturación del motor Flujo 2 / Mot Sat Flujo 2

		p0364[0...n] Característica de saturación del motor Flujo 3 / Mot Sat Flujo 3

		p0365[0...n] Característica de saturación del motor Flujo 4 / Mot Sat Flujo 4

		p0366[0...n] Característica de saturación del motor I_mag 1 / Mot Sat I_mag 1

		p0367[0...n] Característica de saturación del motor I_mag 2 / Mot Sat I_mag 2

		p0368[0...n] Característica de saturación del motor I_mag 3 / Mot Sat I_mag 3

		p0369[0...n] Característica de saturación del motor I_mag 4 / Mot Sat I_mag 4

		r0370[0...n] Resistencia estatórica en frío del motor / Mot R_estát fría

		r0372[0...n] Resistencia del cable / Mot R_cable

		r0373[0...n] Resistencia estatórica nominal del motor / Mot R_estát nom

		r0374[0...n] Resistencia rotórica en frío del motor / Mot R_E fría

		r0376[0...n] Resistencia rotórica nominal del motor / Mot R_rotor nom

		r0377[0...n] Inductancia dispersa total del motor / Mot L_disp total

		r0378[0...n] Inductancia dispersa del estátor del motor eje d / Mot L_estátor d

		r0382[0...n] Inductancia magnetizante del motor transformada / Mot L_m trans

		r0384[0...n] Const. tiempo rotor del motor/const. tiempo amortiguadora Eje d / Mot T_rotor/T_Ad

		r0386[0...n] Constante de tiempo dispersa estátor del motor / Mot T_estátor disp

		r0394[0...n] Potencia asignada del motor / Mot P_asignada

		r0395[0...n] Resistencia estatórica actual / R_estátor actual

		r0396[0...n] Resistencia rotórica actual / R_rotor actual

		p0500 Aplicación tecnológica / Aplicación tecnol

		p0500 Aplicación tecnológica / Aplicación tecnol

		p0500 Aplicación tecnológica / Aplicación tecnol

		p0501 Aplicación tecnológica (Standard Drive Control) / Aplic tecn SDC

		p0502 Aplicación tecnológica (Dynamic Drive Control) / Aplic tecn DDC

		p0502 Aplicación tecnológica (Dynamic Drive Control) / Aplic tecn DDC

		p0505 Sistema de unidades Selección / Selecc Sist unidad

		p0514[0...9] Normalización de valores de referencia específicos / Norm Val ref espec

		p0515[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[0] / Norm espec p514[0]

		p0516[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[1] / Norm espec p514[1]

		p0517[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[2] / Norm espec p514[2]

		p0518[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[3] / Norm espec p514[3]

		p0519[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[4] / Norm espec p514[4]

		p0520[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[5] / Norm espec p514[5]

		p0521[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[6] / Norm espec p514[6]

		p0522[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[7] / Norm espec p514[7]

		p0523[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[8] / Norm espec p514[8]

		p0524[0...19] Normalización de parámetros específicos referida a p0514[9] / Norm espec p514[9]

		p0530[0...n] Selección de versión de cojinete / Sel vers cojin

		p0531[0...n] Selección de código de cojinete / Sel cód cojin

		p0532[0...n] Velocidad de giro máxima del cojinete / Coj n_máx

		p0573 Bloquear el cálculo automático del valor de referencia / Bloquear cálculo

		p0595 Selección de unidad tecnológica / Sel unid tecnol

		p0596 Magnitud de referencia de la unidad tecnológica / Mref unid tecnol

		p0601[0...n] Sensor de temperatura en motor Tipo de sensor / Tip Sens_temp_mot

		p0604[0...n] Mod_temp_mot 2/KTY Umbral de alarma / Mod 2/KTY Umb alar

		p0605[0...n] Mod_temp_mot 1/2 Umbral / Umbr mod 1/2

		p0610[0...n] Sobretemperatura en motor Reacción / Mot Reac Temp

		p0611[0...n] Constante de tiempo térmica del modelo de motor l2t / T mod_mot l2t

		p0612[0...n] Mod_temp_mot Activación / Mod_temp_mot Act

		p0614[0...n] Adaptación de resistencia térmica Factor de reducción / R_adapt_térm red

		p0615[0...n] Mod_temp_mot 1 (I2t) Umbral de fallo / I2t Umbr fallo

		p0620[0...n] Adaptación térmica Resistencia estatórica y rotórica / Mot adapt_térm R

		p0621[0...n] Identificación de resistencia del estátor tras reconexión / Ident_Rst Rearr

		p0621[0...n] Identificación de resistencia del estátor tras reconexión / Ident_Rst Rearr

		p0622[0...n] Tiempo de excitación del motor para Ident_Rs rearranque / t_exc Id_Rs

		r0623 Identificación Rs Resistencia estátor tras rearranque / Id Rs Res tras arr

		p0625[0...n] Temperatura ambiente del motor durante la puesta en marcha / Mot T_ambiente

		p0626[0...n] Motor Sobretemperatura en devanado rotórico / Mot sobre_T hierro

		p0627[0...n] Motor Sobretemperatura en devanado estatórico / Mot sobr_T estátor

		p0628[0...n] Motor Sobretemperatura Rotor / Mot sobre_T rotor

		p0629[0...n] Resistencia estatórica Referencia / R_estatór Ref

		r0630[0...n] Mod_temp_mot Temperatura ambiente / Mod T_ambiente

		r0631[0...n] Mod_temp_mot Temperatura del hierro del estátor / Mod T_estátor

		r0632[0...n] Mod_temp_mot Temperatura del devanado del estátor / Mod T_devanado

		r0633[0...n] Mod_temp_mot Temperatura del rotor / Mod temp rotor

		p0640[0...n] Límite intensidad / Límite intensidad

		p0641[0...n] CI: Límite de intensidad variable / Límite intens. var

		p0644[0...n] Límite de intensidad excitación motor asíncrono / Imáx excit ASM

		p0650[0...n] Horas de funcionamiento actuales del motor / t_func mot actual

		p0651[0...n] Intervalo de mantenimiento en horas de funcionamiento del motor / Manten. t_fun. mot

		r0720[0...4] CU Entradas y salidas Cantidad / CU I/O Cantidad

		r0721 CU Entradas digitales Valor real en bornes / CU DI Vreal bornes

		r0722.0...12 CO/BO: CU Entradas digitales Estado / CU DI Estado

		r0723.0...12 CO/BO: CU Entradas digitales Estado invertido / CU DI Estado inv

		p0724 CU Entradas digitales Tiempo de inhibición de rebote / CU DI t_rebot

		p0730 BI: CU Fuente de señal para borne DO 0 / CU F_s DO 0

		p0731 BI: CU Fuente de señal para borne DO 1 / CU F_s DO 1

		p0732 BI: CU Fuente de señal para borne DO 2 / CU F_s DO 2

		r0747 CU Salidas digitales Estado / CU DO Estado

		p0748 CU Invertir salidas digitales / CU DO inv

		r0751.0...10 BO: CU Entradas analógicas Palabra estado / CU AI Palabra_est

		r0752[0...3] CO: CU Tensión/intensidad de entrada actual de entradas analógicas / CU U/I_ent actu AI

		p0753[0...3] CU Constante de tiempo de filtro Entradas analógicas / CU AI T_filtro

		r0755[0...3] CO: CU Entradas analógicas valor actual en porcentaje / CU AI Valor en %

		p0756[0...3] CU Tipos de entradas analógicas / CU AI Tipo

		p0757[0...3] CU Característica de entradas analógicas valor x1 / CU Carac. AI x1

		p0758[0...3] CU Característica de entradas analógicas valor y1 / CU Carac. AI y1

		p0759[0...3] CU Característica de entradas analógicas valor x2 / CU Carac. AI x2

		p0760[0...3] CU Característica de entradas analógicas valor y2 / CU Carac. AI y2

		p0761[0...3] CU Entradas analógicas Vigilancia rotura hilo Umbral respuesta / CU umb rot_hilo

		p0762[0...3] CU Entradas analógicas Vigilancia de rotura de hilo Retardo / CU Ret rot_hilo

		p0764[0...3] CU Entradas analógicas Zona muerta / CU EA Zon muer

		p0771[0...1] CI: CU Salidas analógicas Fuente de señal / CU AO F_s

		r0772[0...1] CU Salida analógicas Valor de salida actual relativo / CU AO Sal act rel

		p0773[0...1] CU Salidas analógicas Constante de tiempo de filtro / CU T filtrado AO

		r0774[0...1] CU Salidas analógicas Tensión/intensidad de salida actual / CU AO U/I sal

		p0775[0...1] CU Salidas analógicas Activar formación de valor absoluto / CU Activ Vabs AO

		p0776[0...1] CU Salidas analógicas Tipo / CU Tipo AO

		p0777[0...1] CU Salidas analógicas Característica valor x1 / CU Carac. AO x1

		p0778[0...1] CU Salidas analógicas Característica valor y1 / CU AO Carac y1

		p0779[0...1] CU Salidas analógicas Característica valor x2 / CU AO Carac x2

		p0780[0...1] CU Salidas analógicas Característica valor y2 / CU AO Carac y2

		p0782[0...1] BI: CU Salidas analógicas Inversión Fuente de señal / CU AO Inv F_s

		r0785.0...1 BO: CU Salidas analógicas Palabra de estado / CU AO ZSW

		p0791[0...1] CO: Salidas analógicas bus de campo / AO bus campo

		p0795 CU Entradas digitales Modo de simulación / CU DI Simulación

		p0796 CU Entradas digitales Modo de simulación Consigna / CU DI Simul cons

		p0797[0...3] CU Entradas analógicas Modo de simulación / CU Modo sim AI

		p0798[0...3] CU Entradas analógicas Consigna del modo de simulación / CU AI Cons simul

		p0802 Transferencia de datos: Tarjeta de memoria como fuente/destino / Tarj mem fuen/dest

		p0803 Transferencia de datos: memoria del equipo como fuente/destino / Mem equi fuen/dest

		p0804 Inicio de la transferencia de datos / Inic transf datos

		p0804 Inicio de la transferencia de datos / Inic transf datos

		p0806 BI: Bloquear mando / Bloq. ManPC

		r0807.0 BO: Punto de mando activo / Mando PC act

		p0809[0...2] Copiar juego de datos CDS / Copiar CDS

		p0810 BI: Selección juego de datos de mando CDS Bit 0 / Selec. CDS Bit 0

		p0810 BI: Selección juego de datos de mando CDS Bit 0 / Selec. CDS Bit 0

		p0811 BI: Selección juego de datos de mando CDS Bit 1 / Selec. CDS Bit 1

		p0819[0...2] Juego de datos de accto. DDS Copiar / Copiar DDS

		p0820[0...n] BI: Selección juego de datos de accto. DDS Bit 0 / Selec. DDS Bit 0

		p0821[0...n] BI: Selección juego de datos de accto. DDS Bit 1 / Selec. DDS Bit 1

		p0826[0...n] Conmutación motor Nº de motor / Conm_mot Nº motor

		r0835.2...8 CO/BO: Conmutación de juego de datos Palabra de estado / DDS_ZSW

		r0836.0...1 CO/BO: Juego de datos CDS seleccionado / CDS elegido

		r0837.0...1 CO/BO: Juego de datos de accto. DDS seleccionado / DDS elegido

		p0840[0...n] BI: CON / DES (DES1) / CON / DES (DES1)

		p0840[0...n] BI: CON / DES (DES1) / CON / DES (DES1)

		p0844[0...n] BI: No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 1 / DES2 F_s 1

		p0844[0...n] BI: No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 1 / DES2 F_s 1

		p0845[0...n] BI: No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 2 / DES2 F_s 2

		p0845[0...n] BI: No hay parada natural/Parada natural (DES2) Fuente de señal 2 / DES2 F_s 2

		p0848[0...n] BI: Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 1 / DES3 F_s 1

		p0848[0...n] BI: Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 1 / DES3 F_s 1

		p0849[0...n] BI: Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 2 / DES3 F_s 2

		p0849[0...n] BI: Sin parada rápida/Parada rápida (DES3) Fuente de señal 2 / DES3 F_s 2

		p0852[0...n] BI: Habilitar servicio/Bloquear servicio / Habilitar servicio

		p0852[0...n] BI: Habilitar servicio/Bloquear servicio / Habilitar servicio

		p0854[0...n] BI: Mando por PLC/Sin mando por PLC / Mando por PLC

		p0854[0...n] BI: Mando por PLC/Sin mando por PLC / Mando por PLC

		p0857 Etapa de potencia Tiempo de vigilancia / EP t_vig

		p0860 BI: Contc.red Señal respuesta / Contac. red Resp.

		p0861 Contactor de red Tiempo de vigilancia / Contac. red t_vig

		r0863.0...1 CO/BO: Acoplamiento de accionamientos Palabra de estado/mando / Acopl. ZSW/STW

		p0867 Etapa de potencia Tiempo de retención contactor ppal. tras DES1 / EP t_CP tras DES1

		p0869 Secuenciador Configuración / Secuenc Config

		r0898.0...10 CO/BO: Palabra de mando Secuenciador / STW Secuenc

		r0899.0...11 CO/BO: Palabra de estado Secuenciador / ZSW Secuenc

		p0918 Dirección PROFIBUS / Dirección PB

		p0922 PROFIdrive PZD Selección de telegrama / PZD Selec_telegr

		r0944 CO: Cambios en memoria de fallos Contador / Camb mem. f

		r0945[0...63] Código de fallo / Código de fallo

		r0946[0...65534] Lista códig. fallo / Lista códig. fallo

		r0947[0...63] Número de fallo / Número de fallo

		r0948[0...63] Tiempo de fallo entrante en milisegundos / t_fallo ent ms

		r0949[0...63] Valor de fallo / Valor de fallo

		p0952 Casos fallo Cont. / Cant fallos

		r0963 PROFIBUS Velocidad / PB Velocidad

		r0964[0...6] Identificación de equipo / Ident. equipo

		r0965 PROFIdrive Número de perfil / PD Núm_perfil

		p0969 Tiempo de ejecución sistema, relativo / t sistema relativo

		p0970 Accto Resetear todos los parámetros / Accto Reset parám

		p0971 Guardar parámetros / Guardar parámetros

		p0972 Unidad de accionamiento Reset / Ud accto reset

		r0980[0...299] Lista de parámetros existentes 1 / Lista parám ex. 1

		r0981[0...299] Lista de parámetros existentes 2 / Lista parám ex. 2

		r0989[0...299] Lista de parámetros existentes 10 / Lista parám ex. 10

		r0990[0...99] Lista de parámetros modificados 1 / Lista parám mod.1

		r0991[0...99] Lista de parámetros modificados 2 / Lista parám mod.2

		r0999[0...99] Lista de parámetros modificados 10 / Lista parám mod.10

		p1000[0...n] Selección de la consigna de velocidad / selec n_con

		p1000[0...n] Selección de la consigna de velocidad / selec n_con

		p1000[0...n] Selección de la consigna de velocidad / selec n_con

		p1001[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 1 / n_cons_pref 1

		p1002[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 2 / n_cons_pref 2

		p1003[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 3 / n_cons_pref 3

		p1004[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 4 / n_cons_pref 4

		p1005[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 5 / n_cons_pref 5

		p1006[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 6 / n_cons_pref 6

		p1007[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 7 / n_cons_pref 7

		p1008[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 8 / n_cons_pref 8

		p1009[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 9 / n_cons_pref 9

		p1010[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 10 / n_cons_pref 10

		p1011[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 11 / n_cons_pref 11

		p1012[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 12 / n_cons_pref 12

		p1013[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 13 / n_cons_pref 13

		p1014[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 14 / n_cons_pref 14

		p1015[0...n] CO: Consigna de velocidad de giro prefijada 15 / n_cons_pref 15

		p1016 Consigna de velocidad de giro prefijada Modo selección / n_cons_pref Selec

		p1020[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 0 / n_cons_pref Bit 0

		p1021[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 1 / n_cons_pref Bit 1

		p1022[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 2 / n_cons_pref Bit 2

		p1023[0...n] BI: Selección consigna de velocidad de giro prefijada bit 3 / n_cons_pref Bit 3

		r1024 CO: Consigna de velocidad de giro prefijada activa / n_cons_pref activa

		r1025.0 BO: Consigna de velocidad de giro prefijada Estado / cons_n_pref Estado

		p1030[0...n] Potenciómetro motorizado Configuración / PMot Configuración

		p1035[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Subir consigna / PMot Subir

		p1035[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Subir consigna / PMot Subir

		p1036[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Bajar consigna / PMot Bajar

		p1036[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Bajar consigna / PMot Bajar

		p1037[0...n] Potenciómetro motorizado Velocidad máxima / PMot n_máx

		p1038[0...n] Potenciómetro motorizado Velocidad mínima / PMot n_mín

		p1039[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Inversión / PMot Inv

		p1040[0...n] Potenciómetro motorizado Valor inicial / PMot Valor inicial

		p1041[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Manual/Automático / PMot Manual/Auto

		p1042[0...n] CI: Potenciómetro motorizado Automático Consigna / PMot Cons Auto

		p1043[0...n] BI: Potenciómetro motorizado Aplicar valor definido / PMot Adoptar valor

		p1044[0...n] CI: Potenciómetro motorizado Valor definido / PMot Vdef

		r1045 CO: Potenciómetro mot Consigna de velocidad antes de generador rampa / PMot n_cons an GdR

		p1047[0...n] Potenciómetro motorizado Tiempo de aceleración / PMot T aceler.

		p1048[0...n] Potenciómetro motorizado Tiempo de deceleración / PMot T deceler.

		r1050 CO: Potenciómetro motorizado Consigna tras generador de rampa / PMot n_cons tr GdR

		p1051[0...n] CI: Límite de velocidad GdR sentido de giro positivo / n_lím GdR pos

		p1052[0...n] CI: Límite de velocidad GdR sentido de giro negativo / n_lím GdR neg

		p1055[0...n] BI: Jog bit 0 / Jog bit 0

		p1055[0...n] BI: Jog bit 0 / Jog bit 0

		p1056[0...n] BI: Jog bit 1 / Jog bit 1

		p1056[0...n] BI: Jog bit 1 / Jog bit 1

		p1058[0...n] Jog 1 Consigna de velocidad / Jog 1 n_cons

		p1059[0...n] Jog 2 Consigna de velocidad / Jog 2 n_cons

		p1063[0...n] Límite velocidad giro canal consigna / Lim_n Cons

		p1070[0...n] CI: Consigna principal / Consigna principal

		p1070[0...n] CI: Consigna principal / Consigna principal

		p1071[0...n] CI: Consigna principal Escalado / Consig. pral Escal

		r1073 CO: Consigna principal efectiva / Consig. ppal activ

		p1075[0...n] CI: Consigna adicional / Consigna ad.

		p1076[0...n] CI: Consigna adicional Escalado / Consigna ad. Escal

		r1077 CO: Consigna adicional activada / Consigna ad. activ

		r1078 CO: Consigna total activada / Consigna tot activ

		p1080[0...n] Veloc. giro mín. / n_mín

		p1081 Velocidad de giro máxima Escalado / Escal n_máx

		p1082[0...n] Velocidad máx. / n_máx

		p1083[0...n] CO: Límite de velocidad en sentido de giro positivo / n_lim pos

		r1084 CO: Límite de velocidad positivo activado / n_lim pos activa

		p1085[0...n] CI: Límite de velocidad en sentido de giro positivo / n_lim pos

		p1086[0...n] CO: Límite de velocidad en sentido de giro negativo / n_lim neg

		r1087 CO: Límite de velocidad negativo activado / n_lim neg activa

		p1088[0...n] CI: Límite de velocidad en sentido de giro negativo / n_lim neg

		p1091[0...n] Velocidad inhib. 1 / n_inhibida 1

		p1092[0...n] Velocidad inhib. 2 / n_inhibida 2

		p1093[0...n] Velocidad inhib. 3 / n_inhibida 3

		p1094[0...n] Velocidad inhib. 4 / n_inhibida 4

		p1098[0...n] CI: Velocidad de giro inhibida Escalado / n_inhibida escal

		r1099.0 CO/BO: Banda inhibida Palabra de estado / Banda inhibida ZSW

		p1101[0...n] Velocidad inhibida Ancho de banda / n_inhib Anch banda

		p1106[0...n] CI: Velocidad de giro mínima Fuente de señal / n_mín F_s

		p1108[0...n] BI: Selección de la consigna total / Selec consig total

		p1109[0...n] CI: Consigna total / Consig total

		p1110[0...n] BI: Bloquear sentido negativo / Bloq sent negat

		p1111[0...n] BI: Bloquear sentido positivo / Bloq sent posit

		r1112 CO: Consigna de velocidad tras limitación mínima / n_cons tr. lim_min

		p1113[0...n] BI: Inversión de consigna / Inv cons

		p1113[0...n] BI: Inversión de consigna / Inv cons

		r1114 CO: Consigna tras limitación de sentido / Cons tras límit.

		r1119 CO: Generador de rampa Consigna a la entrada / GdT Cons en entr

		p1120[0...n] Generador de rampa Tiempo de aceleración / GdR T aceler.

		p1120[0...n] Generador de rampa Tiempo de aceleración / GdR T aceler.

		p1121[0...n] Generador de rampa Tiempo de deceleración / GdR T deceler.

		p1121[0...n] Generador de rampa Tiempo de deceleración / GdR T deceler.

		p1122[0...n] BI: Puentear generador de rampa / Puentear GdR

		p1123[0...n] Generador de rampa Tiempo de aceleración mínimo / GdR t_acel mín

		p1127[0...n] Generador de rampa Tiempo de deceleración mínimo / GdR t_decel mín

		p1127[0...n] Generador de rampa Tiempo de deceleración mínimo / GdR t_decel mín

		p1130[0...n] Generador de rampa Tiempo redondeo inicial / GdR t_red_in

		p1130[0...n] Generador de rampa Tiempo redondeo inicial / GdR t_red_in

		p1131[0...n] Generador de rampa Tiempo redondeo final / GdR t_red_fin

		p1131[0...n] Generador de rampa Tiempo redondeo final / GdR t_red_fin

		p1131[0...n] Generador de rampa Tiempo redondeo final / GdR t_red_fin

		p1134[0...n] Generador de rampa Tipo de redondeado de rampa / GdR Tipo redondeo

		p1135[0...n] DES3 Tiempo de deceleración / DES3 t_decel

		p1135[0...n] DES3 Tiempo de deceleración / DES3 t_decel

		p1135[0...n] DES3 Tiempo de deceleración / DES3 t_decel

		p1136[0...n] DES3 Tiempo redondeo inicial / GdR DES3 t_red_in

		p1136[0...n] DES3 Tiempo redondeo inicial / GdR DES3 t_red_in

		p1136[0...n] DES3 Tiempo redondeo inicial / GdR DES3 t_red_in

		p1137[0...n] DES3 Tiempo redondeo final / GdR DES3 t_red_fin

		p1138[0...n] CI: Generador de rampa Tiempo de aceleración Escalado / GdR t_acel Escal

		p1139[0...n] CI: Generador de rampa Tiempo de deceleración Escalado / GdR t_decel Escal

		p1140[0...n] BI: Habilitar generador de rampa/Bloquear generador de rampa / Habilitar GdR

		p1140[0...n] BI: Habilitar generador de rampa/Bloquear generador de rampa / Habilitar GdR

		p1141[0...n] BI: Continuar generador de rampa/Congelar generador de rampa / Continuar GdR

		p1141[0...n] BI: Continuar generador de rampa/Congelar generador de rampa / Continuar GdR

		p1142[0...n] BI: Habilitar consigna/Bloquear consigna / Habilitar cons

		p1142[0...n] BI: Habilitar consigna/Bloquear consigna / Habilitar cons

		p1143[0...n] BI: Generador de rampa Aplicar valor definido / GdR Adoptar valor

		p1144[0...n] CI: Generador de rampa Valor definido / GdR vdef

		p1145[0...n] Generador de rampa Corrección activa / GdR Correc Int

		p1148[0...n] Generador de rampa Tolerancia para aceleración y deceler. activa / GdR Tol Ac/Dec act

		r1149 CO: Generador de rampa Aceleración / GdR Aceleración

		r1170 CO: Regulador de velocidad Consigna Suma / Reg_n Cons suma

		r1197 Consigna de velocidad Número actual / n_cons_pref Nºact

		r1198.0...15 CO/BO: Palabra de mando Canal de consigna / STW Canal consigna

		r1199.0...8 CO/BO: Generador de rampa Palabra de estado / GdR ZSW

		p1200[0...n] Rea.vuelo Modo op. / RVuelo MO

		p1201[0...n] BI: Rearranque al vuelo Habilitación fuente de señal / RVuelo Habil F_s

		p1202[0...n] Rea.vuelo Int. bq. / R. vuelo I_bús

		p1202[0...n] Rea.vuelo Int. bq. / R. vuelo I_bús

		p1203[0...n] Rearranque al vuelo Velocidad de búsqueda Factor / R. vuelo v_bus Fac

		p1203[0...n] Rearranque al vuelo Velocidad de búsqueda Factor / R. vuelo v_bus Fac

		r1204.0...13 CO/BO: Rearranque al vuelo Modo U/f Estado / R. vuelo Uf Est

		r1204.0...15 CO/BO: Rearranque al vuelo Modo U/f Estado / R. vuelo Uf Est

		r1205.0...21 CO/BO: Rearranque al vuelo Regulación vectorial Estado / R. vlo Vector Est

		r1205.0...20 CO/BO: Rearranque al vuelo Regulación vectorial Estado / R. vlo Vector Est

		p1206[0...9] Fallos sin rearranque automático / Fall sin WEA autom

		p1210 Rearranque automático Modo / WEA Modo

		p1211 Rearranque automático Intentos de arranque / WEA Intent. arranq

		p1212 Rearranque automático Tiempo espera Intentos arranque / WEA t_esp arranque

		p1213[0...1] Rearranque automático Tiempo de vigilancia / WEA t_vig

		r1214.0...15 CO/BO: Rearranque automático Estado / WEA Estado

		p1226[0...n] Detección de parada Umbral de velocidad giro / n_parada umbral_n

		p1227 Detección de parada Tiempo de vigilancia / n_parada t_vig

		p1228 Supresión de impulsos Retardo / Supr imp t_retard

		p1230[0...n] BI: Frenado por corrient cont. Activación / Frenado CC act

		p1231[0...n] Frenado por corriente cont. Configuración / DCBRK Config

		p1232[0...n] Frenado por corriente continua Intensidad freno / DCBRK I_freno

		p1233[0...n] Frenado por corriente continua Duración / DCBRK Duración

		p1234[0...n] Frenado por corriente continua Velocidad de giro inicial / DCBRK n_inic

		r1239.8...13 CO/BO: Frenado por corriente continua Palabra estado / DCBRK ZSW

		p1240[0...n] Configuración del regulador de Vdc (regulación vectorial) / Reg Vdc Config Vec

		p1240[0...n] Configuración del regulador de Vdc (regulación vectorial) / Reg Vdc Config Vec

		r1242 Regulador de Vdc_máx Umbral de conexión / Vdc_máx nivel_con

		p1243[0...n] Regulador de Vdc_máx Factor de dinámica / Vdc_máx factor_din

		p1245[0...n] Reg. de Vdc_min Umbral de conexión (respaldo cinético) / Vdc_min nivel_con

		p1245[0...n] Reg. de Vdc_min Umbral de conexión (respaldo cinético) / Vdc_min nivel_con

		r1246 Reg. de Vdc_min Umbral de conexión (respaldo cinético) / Vdc_min nivel_con

		p1247[0...n] Reg. de Vdc_mín Factor de dinámica (respaldo cinético) / Vdc_mín factor_din

		p1249[0...n] Regulador de Vdc_máx Umbral de velocidad de giro / Vdc_máx umbral_n

		p1249[0...n] Regulador de Vdc_máx Umbral de velocidad de giro / Vdc_máx umbral_n

		p1250[0...n] Regulador de Vdc Ganancia proporcional / Reg_Vdc Kp

		p1251[0...n] Reg. Vdc Tiempo acción integral / Reg_Vdc Tn

		p1252[0...n] Reg. Vdc Tiempo acción derivada / Reg_Vdc t_a_deriv

		p1254 Regulador de Vdc_máx Detección automática de nivel CON / Vdc_max D.NivelCon

		p1254 Regulador de Vdc_máx Detección automática de nivel CON / Vdc_max D.NivelCon

		p1255[0...n] Umbral de tiempo del regulador de Vdc_mín / Vdc_min umbral_t

		p1256[0...n] Reg. de Vdc_mín Reacción (respaldo cinético) / Vdc_min Reacción

		p1257[0...n] Umbral de velocidad de giro del regulador de Vdc_mín / Vdc_mín umbral_n

		r1258 CO: Reg. Vdc Salida / Reg_Vdc Salida

		p1260 Bypass Configuración / Bypass Config

		r1261.0...11 CO/BO: Bypass Palabra de mando/estado / Bypass STW / ZSW

		p1262[0...n] Bypass t muerto / Bypass t_mue

		p1263 Debypass retardo / Debypass t_ret

		p1264 Bypass Retardo / Bypass t_ret

		p1265 Bypass Umbral de velocidad de giro / Bypass umbral_n

		p1266 BI: Bypass Orden de mando / Bypass Orden

		p1267 Bypass Fuente de conmutación Configuración / Fuen_conm Config

		p1269[0...1] BI: Bypass Interruptor Respuesta / Bypass Resp

		p1270[0...n] Rearranque al vuelo Configuración / Rearranq Config

		p1271[0...n] Rearranque al vuelo Frecuencia máxima en sentido bloqueado / RVuelo f_máx Sent

		p1271[0...n] Rearranque al vuelo Frecuencia máxima en sentido bloqueado / RVuelo f_máx Sent

		p1274[0...1] Bypass Interruptor Tiempo de vigilancia / Interr t_vigil

		p1280[0...n] Regulador de Vdc Configuración (U/f) / Reg_Vdc Config U/f

		p1280[0...n] Regulador de Vdc Configuración (U/f) / Reg_Vdc Config U/f

		p1281[0...n] Configuración del regulador de Vdc / Reg Vdc Config

		r1282 Regulador de Vdc_máx Nivel de conexión (U/f) / Vdc_máx nivel_con

		p1283[0...n] Regulador de Vdc Factor dinámico (U/f) / Vdc_máx factor_din

		p1284[0...n] Regulador de Vdc_máx Umbral de tiempo (U/f) / Vdc_máx umbral_t

		p1285[0...n] Regulador de Vdc_min Nivel de conexión (respaldo cinético) (U/f) / Vdc_min nivel_con

		r1286 Regulador de Vdc_min Nivel de conexión (respaldo cinético) (U/f) / Vdc_min nivel_con

		p1287[0...n] Regulador de Vdc_min Factor dinámico (respaldo cinético) (U/f) / Vdc_mín factor_din

		p1290[0...n] Regulador de Vdc Ganancia proporcional (U/f) / Reg_Vdc Kp

		p1291[0...n] Regulador de Vdc Tiempo acción integral (U/f) / Reg_Vdc Tn

		p1292[0...n] Regulador de Vdc Tiempo de acción derivada (U/f) / Reg_Vdc t_a_deriv

		p1294 Regulador de Vdc_max Detección automática de nivel CON (U/f) / Vdc_max D.NivelCon

		p1295[0...n] Regulador de Vdc_min Umbral de tiempo (U/f) / Vdc_min umbral_t

		p1296[0...n] Regulador de Vdc_min Reacción (respaldo cinético) (U/f) / Vdc_min Reacción

		p1297[0...n] Regulador de Vdc_min Factor dinámico (U/f) / Vdc_mín umbral_n

		r1298 CO: Regulador de Vdc Salida (U/f) / Reg_Vdc Salida

		p1300[0...n] Modo de operación Lazo abierto/cerrado / Modo Lazo ab/cerr

		p1300[0...n] Modo de operación Lazo abierto/cerrado / Modo Lazo ab/cerr

		p1300[0...n] Modo de operación Lazo abierto/cerrado / Modo Lazo ab/cerr

		p1302[0...n] Control por U/f Configuración / U/f Config

		p1310[0...n] Intensidad en el arranque (elevación de tensión) permanente / I_Arranq (Ua) perm

		p1310[0...n] Intensidad en el arranque (elevación de tensión) permanente / I_Arranq (Ua) perm

		p1311[0...n] Intensidad en el arranque (elevación de tensión) al acelerar / I_arranq aceler

		p1311[0...n] Intensidad en el arranque (elevación de tensión) al acelerar / I_arranq aceler

		p1312[0...n] Intensidad en el arranque (elevación de tensión) al arrancar / I_Arranq arranc

		r1315 Elevación total de tensión / Elev_U tot

		p1331[0...n] Limitación de tensión / Lim_U

		p1333[0...n] Control por U/f Frecuencia de inicio FCC / U/f FCC frec inic

		p1334[0...n] Control por U/f Frecuencia de inicio compensac. de deslizamiento / Inicio comp. desl.

		p1335[0...n] Compensación de deslizamiento Escalado / Comp. desl. Esc

		p1335[0...n] Compensación de deslizamiento Escalado / Comp. desl. Esc

		p1336[0...n] Compensación de deslizamiento Valor límite / Comp. desl. Vlim

		r1337 CO: Compensación de deslizamiento Valor real / Comp. desl. Vreal

		p1338[0...n] Modo U/f Atenuación de resonancias Ganancia / Uf Gan Amort_reso

		p1339[0...n] Modo U/f Atenuación de resonancias Constante de tiempo de filtro / Uf Amort_reso T

		p1340[0...n] Regulador de frecuencia de I_max Ganancia proporcional / Reg_I_max Kp

		p1341[0...n] Regulador de frecuencia para I_max Tiempo acción integral / Reg_I_max Tn

		r1343 CO: Regulador de I_max Salida de frecuencia / Reg_I_max f_sal

		r1344 Regulador de I_max Salida de tensión / Reg_I_max U_sal

		p1345[0...n] Regulador de tensión de I_max Ganancia proporcional / Reg_U_I_max Kp

		p1346[0...n] Regulador de tensión para I_max Tiempo acción integral / Reg_U_I_max Tn

		r1348 CO: Control por U/f Valor real del factor Eco / U/f Real fact Eco

		p1349[0...n] Modo U/f Atenuación de resonancias Frecuencia máxima / Uf Aten_reso f_máx

		p1400[0...n] Regulador de velocidad Configuración / Reg_n Config

		p1400[0...n] Regulador de velocidad Configuración / Reg_n Config

		p1401[0...n] Regulador de flujo Configuración / Reg_fluj Config

		p1402[0...n] Regulación de intensidad y modelo de motor Configuración / Reg_I Config

		p1402[0...n] Regulación de intensidad y modelo de motor Configuración / Reg_I Config

		r1407.0...23 CO/BO: Palabra de estado regulador de velocidad / ZSW n_reg

		r1408.0...14 CO/BO: Palabra de estado Regulador de intensidad / ZSW Reg_I

		p1416[0...n] Filtro de consigna de velocidad 1 Constante de tiempo / n_cons_filt 1 T

		r1438 CO: Regulador de velocidad de giro Consigna de velocidad / Reg_n n_cons

		r1445 CO: Velocidad real filtrada / n_real filtrada

		p1452[0...n] Regulador velocidad giro Vel. real Tiempo filtro (sin encóder) / n_R n_rea T_g SL

		p1461[0...n] Regul. de veloc. Kp Velocidad para adapt. sup. Escala / Reg_n Kp n sup Esc

		p1463[0...n] Regulador de velocidad Tn Velocidad para adapt. sup. Escala / Reg_n Tn n sup Esc

		p1464[0...n] Regulador de velocidad Velocidad para adaptación inferior / Reg_n n inf

		p1465[0...n] Regulador de velocidad Velocidad para adaptación superior / Reg_n n sup

		r1468 CO: Regulador de velocidad Ganancia activa / Reg_n Kp activ

		r1469 Regulador de velocidad Tiempo de acción integral activo / Reg_n Tn activ

		p1470[0...n] Regulador de velocidad Modo sin encóder Ganancia P / Reg_n s/ enc Kp

		p1472[0...n] Regulad. de velocidad Modo sin encóder Tiempo de acción integral / Reg_n s/ enc Tn

		r1482 CO: Regulador de velocidad Salida de par I / Reg_n salida_I­M

		r1493 CO: Momento de inercia total escalado / M_inerc tot esc

		p1496[0...n] Control anticipativo de aceleración Escalado / CA_a Escal

		p1496[0...n] Control anticipativo de aceleración Escalado / CA_a Escal

		r1508 CO: Consigna de par antes de par adicional / M_cons antes M_ad

		p1517[0...n] Par acelerador Constante de tiempo de filtro / M_aceler T_filtr

		r1518[0...1] CO: Par acelerador / M_aceler

		p1520[0...n] CO: Límite de par superior / M_máx sup

		p1521[0...n] CO: Límite de par inferior / M_máx inf

		p1530[0...n] Límite de potencia en modo motor / P_máx mot

		p1531[0...n] Límite de potencia en modo generador / P_máx gen

		r1533 Límite de intensidad formadora de par total / Iq_max total

		r1536[0...1] Límite de intensidad máximo Intensidad formadora de par / Isq_máx

		r1537[0...1] Límite de intensidad mínimo Intensidad formadora de par / Isq_mín

		r1538 CO: Límite de par superior activo / M_máx sup activ

		r1539 CO: Límite de par inferior activo / M_máx inf activ

		r1548[0...1] CO: Límite de intensidad de vuelco formadora de par máxima / Isq_max vuelco

		p1553[0...n] Límite de vuelco Escalado / Lím vuelco Escal

		r1566[0...n] Reducción de flujo Par Valor indicativo / Red fluj M V ind.

		p1567[0...n] Magnetización Tiempo de acción derivada Escalado / Magnet Tv esc

		r1568[0...5] CO: Motor síncrono de reluctancia Canal de flujo / RESM Canal flujo

		p1570[0...n] CO: Consigna de flujo / Cons flujo

		p1570[0...n] CO: Consigna de flujo / Cons flujo

		p1574[0...n] Reserva dinámica de tensión / U_reserva dinámica

		p1574[0...n] Reserva dinámica de tensión / U_reserva dinámica

		p1575[0...n] Valor objetivo de tensión Limitación / Val obj U Lim

		p1578[0...n] Reducción de flujo Debilitación de flujo Constante de tiempo / Red_fluj Debil T

		p1579[0...n] Reducción de flujo Establecimiento de flujo Constante de tiempo / Red_fluj Estab. T

		p1580[0...n] Optimización de rendimiento / Opt. rendimiento

		p1580[0...n] Optimización de rendimiento / Opt. rendimiento

		p1580[0...n] Optimización de rendimiento / Opt. rendimiento

		p1581[0...n] Reducción de flujo Factor / Red_fluj Factor

		p1582[0...n] Consigna de flujo Tiempo de filtro / Cons flujo t_filtr

		p1584[0...n] Debilitamiento de campo Consigna de flujo Tiempo de filtro / Deb campo T_filt

		p1586[0...n] Característica debilitamiento de campo Escala / DebilCamp Esc

		p1590[0...n] Regulador de flujo Ganancia P / Reg_flujo Kp

		p1592[0...n] Regulador de flujo Tiempo de acción integral / Reg_flujo Tn

		r1593[0...1] CO: Regulador debilitamiento de campo/regulador de flujo Salida / Reg_camp/fl Sal

		p1595[0...n] Regulador de debilitamiento de campo Consigna adicional / Reg_Camp Cons_adic

		p1596[0...n] Regulador de debilitamiento de campo Tiempo acción integral / Reg_DebilCamp Tn

		r1597 CO: Regulador de debilitamiento de campo Salida / Reg_Camp Sal

		r1598 CO: Consigna de flujo total / Consigna flujo tot

		p1601[0...n] Corriente impuesta Tiempo de aceleración / I_imp t_acel

		p1610[0...n] Consigna de par estática (sin encóder) / M_cons estático

		p1611[0...n] Par acelerador adicional (sin encóder) / M_ad_aceler

		r1614 FEM máxima / FEM máx

		p1616[0...n] Consigna de intensidad Tiempo de filtro / I_cons T_filtro

		r1623[0...1] Consigna de Intensidad formadora de campo (estacionaria) / Id_cons estac.

		r1624 Consigna de Intensidad formadora de campo total / Cons_Id total

		p1654[0...n] Cons. intensidad formadora par Tiempo filt. Debilitamiento campo / Isq_s T_filt DebC

		p1703[0...n] Control anticipativo de regulador de intensidad Isq Escalado / CA_Reg_Isq Esc

		p1715[0...n] Regulador de intensidad Ganancia P / Reg_I Kp

		p1717[0...n] Regulador de intensidad Tiempo de acción integral / Reg_I Tn

		p1720[0...n] Regulador de intensidad Eje d Ganancia P / Reg_Id Kp

		p1722[0...n] Regulador de intensidad Eje d Tiempo de acción integral / Reg_I Eje d Tn

		p1730[0...n] Regulador Isd Acción integral Umbral de desconexión / Reg Isd Tn Descon

		p1731[0...n] Regulador Isd Corriente combinada Constante de tiempo / Reg Isd I_Combi T1

		r1732[0...1] CO: Consigna de tensión de eje directo / U_long_cons

		r1733[0...1] CO: Consigna de tensión de eje en cuadratura / U_cuad_cons

		p1740[0...n] Ganancia Amortiguación de resonancia en regulación sin encóder / Ganancia amort_res

		p1745[0...n] Modelo de motor Umbral de fallo Detección de vuelco motor / MM Umbral vuelco

		r1746 Modelo de motor Señal de fallo Detección de vuelco motor / MM Señal vuelco

		p1749[0...n] Modelo motor Elevación velocidad conmut. a modo sin encóder / Eleva. n_conm sEnc

		p1750[0...n] Modelo de motor Configuración / MM Configuración

		p1750[0...n] Modelo de motor Configuración / MM Configuración

		p1750[0...n] Modelo de motor Configuración / MM Configuración

		r1751 Modelo de motor Estado / MM Estado

		p1755[0...n] Modelo motor Velocidad conmut. a modo sin encóder / MM n_conm s/enc

		p1756 Modelo motor Velocidad de conmut. histéresis a modo sin encóder / MM n_conmut Hist

		p1758[0...n] Modelo de motor Espera hasta conmutación lazo cerrado-abierto / MM t lazo ab/cerr

		p1759[0...n] Modelo de motor Espera hasta conmutación lazo abierto-cerrado / MM t lazo cerr/ab

		p1764[0...n] Modelo de motor sin encóder Adaptación de velocidad Kp / MM s/Enc. n_ada Kp

		p1767[0...n] Modelo de motor sin encóder Adaptación de velocidad Tn / MM s/Enc. n_ada Tn

		r1770 CO: Modelo de motor Adaptación de velocidad Acción P / MM n_adapt Kp

		r1771 CO: Modelo de motor Adaptación de velocidad Acción I / MM n_adapt Tn

		p1774[0...n] Modelo de motor Compensación tensión offset Alpha / ModMot Offs Comp A

		p1775[0...n] Modelo de motor Compensación tensión offset Beta / ModMot Offs Comp B

		r1776[0...6] Modelo de motor Señales de estado / MM Señales estado

		p1780[0...n] Modelo de motor Adaptaciones Configuración / ModMot Adapt Conf

		p1780[0...n] Modelo de motor Adaptaciones Configuración / ModMot Adapt Conf

		p1780[0...n] Modelo de motor Adaptaciones Configuración / ModMot Adapt Conf

		p1784[0...n] Modelo de motor Realimentación Escalado / MM Realim Escal

		p1785[0...n] Modelo de motor Adaptación de Lh Kp / MM Lh Kp

		p1786[0...n] Modelo de motor Adaptación de Lh Tiempo de acción integral / MM Lh Tn

		r1787[0...n] Modelo de motor Adaptación de Lh Valor de corrección / MM Corr Lh

		p1795[0...n] Modelo de motor Adaptación kT Tiempo acción integral / MotMod kT Tn

		r1797[0...n] Modelo de motor Adaptación kT Valor de corrección / MotMod kT Corr

		p1800[0...n] Consigna de frecuencia de pulsación / Cons frec puls

		p1800[0...n] Consigna de frecuencia de pulsación / Cons frec puls

		r1801[0...1] CO: Frec. de pulsación / Frec. de pulsación

		p1802[0...n] Modulador Modo / Modulador Modo

		p1802[0...n] Modulador Modo / Modulador Modo

		p1802[0...n] Modulador Modo / Modulador Modo

		p1802[0...n] Modulador Modo / Modulador Modo

		p1803[0...n] Índice máx. de modulación / Índic máx modulac

		p1803[0...n] Índice máx. de modulación / Índic máx modulac

		p1803[0...n] Índice máx. de modulación / Índic máx modulac

		p1803[0...n] Índice máx. de modulación / Índic máx modulac

		p1806[0...n] Constante de tiempo filtro corrección Vdc / T_filt Vdc_corr

		p1806[0...n] Constante de tiempo filtro corrección Vdc / T_filt Vdc_corr

		r1809 CO: Modulador Modo actual / Modulador Modo act

		r1809 CO: Modulador Modo actual / Modulador Modo act

		p1810 Modulador Configuración / Modulador Config

		p1810 Modulador Configuración / Modulador Config

		p1820[0...n] Invertir secuencia de fases de salida / Inv Sec_fase_sal

		p1822 Etapa de potencia Vigilancia fases de red Tiempo de tolerancia / EP Vig_fase T tol

		p1825 Convertidor tensión umbral de válvula / Tensión umbral

		p1828 Compensación Tiempo de enclavamiento de válvula Fase U / Comp t_encl fase U

		p1828 Compensación Tiempo de enclavamiento de válvula Fase U / Comp t_encl fase U

		p1829 Compensación Tiempo de enclavamiento de válvula Fase V / Comp t_encl fase V

		p1829 Compensación Tiempo de enclavamiento de válvula Fase V / Comp t_encl fase V

		p1830 Compensación Tiempo de enclavamiento de válvula Fase W / Comp t_encl fase W

		p1830 Compensación Tiempo de enclavamiento de válvula Fase W / Comp t_encl fase W

		p1832 Compensación de tiempo muerto Nivel de intensidad / comp_t_muert Niv_I

		r1838.0...15 CO/BO: Etapa mando Palabra de estado 1 / Etapa mando ZSW1

		p1900 Identificación de datos del motor y medición en giro / IDMot y Med giro

		p1900 Identificación de datos del motor y medición en giro / IDMot y Med giro

		p1900 Identificación de datos del motor y medición en giro / IDMot y Med giro

		p1901 Evaluación de impulsos de test Configuración / Impuls test Conf

		p1901 Evaluación de impulsos de test Configuración / Impuls test Conf

		r1902 Evaluación de impulsos de test Estado / Eval_imp_test est

		p1909[0...n] Identificación de datos de motor Palabra de mando / IDMot STW

		p1909[0...n] Identificación de datos de motor Palabra de mando / IDMot STW

		p1910 Identificación de datos del motor Selección / IDMot Selección

		p1910 Identificación de datos del motor Selección / IDMot Selección

		r1912[0...2] Resistencia estatórica identificada / L_estátor ident

		r1913[0...2] Constante de tiempo de rotor identificada / T_rotor ident

		r1914[0...2] Inductancia dispersa total identificada / L_disp_tot ident

		r1915[0...2] Inductancia estatórica nominal identificada / L_estátor ident

		r1925[0...2] Tensión umbral identificada / U_umbral ident

		r1926[0...2] Tiempo de enclavamiento de válvula activo identificado / t_enc_válv id

		r1927[0...2] Resistencia rotórica identificada / R_Rotor ident

		p1959[0...n] Medida en giro Configuración / Med en giro Config

		p1959[0...n] Medida en giro Configuración / Med en giro Config

		p1959[0...n] Medida en giro Configuración / Med en giro Config

		p1960 Medida en giro Selección / Med en giro Selec

		p1961 Característica de saturación Velocidad para determinarla / Carc_sat Det n

		p1961 Característica de saturación Velocidad para determinarla / Carc_sat Det n

		p1965 Opt_reg_vel Velocidad / Opt_n Velocidad

		p1967 Opt_reg_vel Factor dinámica / Opt_n fac_din

		r1968 Opt_reg_vel Factor de dinámica actual / Opt_n fac_din act

		r1969 Opt_reg_vel Momento de inercia encontrado / Opt_n M_inerc enc

		r1970[0...1] Opt_reg_vel Test oscilaciones Frecuencia oscilación encontrada / Opt_n f_oscil enc

		p1974 Opt_reg_vel Característica de saturación Flujo rotor máximo / Opt_n Fl_rot máx

		p1980[0...n] IDPol Método / IDPol Método

		p1998[0...n] IDPol Centro círculo / IDPol Cent círc

		p2000 Velocidad de giro de referencia Frecuencia de referencia / n_ref f_ref

		p2001 Tensión de ref. / Tensión de ref.

		p2002 Intensidad de ref. / I_ref

		p2003 Par de referencia / M_ref

		r2004 Potencia de ref. / P_ref

		p2006 Temp. referencia / Temp ref

		p2010 Int. PeM Velocidad transferencia / PeM vel

		p2011 Int. PeM Dirección / PeM Dirección

		p2016[0...3] CI: Int. PeM USS Enviar palabra / PeM USS Env pal

		r2019[0...7] Int. PeM Estadística de errores / PeM Errores

		p2020 Int. bus de campo Velocidad transferencia / Vel bus campo

		p2021 Int. bus de campo Dirección / B_campo Dir

		p2022 Int. bus de campo PZD USS Cantidad / B_campo PZD USS

		p2023 Int. bus de campo PKW USS Cantidad / B_campo PKW USS

		p2024[0...2] Int. bus de campo Tiempos / Bus campo Tiempos

		p2025[0...4] Int. bus de campo BACnet Ajustes / BACnet Ajuste

		p2026[0...74] Int. bus de campo BACnet COV Incremento / BACnet COV Incr

		p2027 Int. bus de campo BACnet Idioma / Idioma BACnet

		r2029[0...7] Int. bus de campo Estadística de errores / B_campo errores

		p2030 Int. bus de campo Selección de protocolo / B_campo protoc

		p2030 Int. bus de campo Selección de protocolo / B_campo protoc

		p2030 Int. bus de campo Selección de protocolo / B_campo protoc

		p2030 Int. bus de campo Selección de protocolo / B_campo protoc

		p2031 Int. bus de campo Modbus Parity / Modbus Parity

		r2032 Punto de mando Palabra de mando activa / ManPC STW act

		p2037 Modo PROFIdrive STW1.10 = 0 / PD STW1.10=0

		p2038 PROFIdrive STW/ZSW Interface Mode / PD STW/ZSW IF Mode

		p2039 Debug-Monitor Interfaz Selección / Sel. Debug­Monitor

		p2040 Int. bus de campo Tiempo vigilancia / Bus campo t_vig

		p2042 PROFIBUS Ident Number / PB Ident Number

		r2043.0...2 BO: PROFIdrive PZD Estado / PD PZD Estado

		p2044 PROFIdrive Retardo de fallo / PD Retardo fallo

		p2047 PROFIBUS Tiempo de vigilancia adicional / PB t_vig adic

		r2050[0...11] CO: PROFIdrive Recibir PZD palabra / Recib PZD pal

		p2051[0...16] CI: PROFIdrive Enviar PZD palabra / Env PZD palab

		p2051[0...16] CI: PROFIdrive Enviar PZD palabra / Env PZD palab

		r2053[0...16] PROFIdrive Diagnóstico Enviar PZD palabra / Diag env palab

		r2054 PROFIBUS Estado / PB Estado

		r2055[0...2] PROFIBUS Diagnóstico Estándar / PB Diag Standard

		r2057 PROFIBUS Selector direc Diagnóstico / PB Sel_direc Diag

		r2060[0...10] CO: PROFIdrive Recepción PZD palabra doble / PZD Recib DW

		p2061[0...15] CI: PROFIdrive Enviar PZD palabra doble / PZD Env DW

		r2063[0...15] PROFIdrive Diagnóstico Enviar PZD palabra doble / Diag env DW

		r2067[0...1] PZD máximo interconectado / PZD máx interc

		r2074[0...11] PROFIdrive Diagnóstico Dirección de bus Recibir PZD / Diag direc rec

		r2075[0...11] PROFIdrive Diagnóstico Offset telegramas Recibir PZD / Diag offs recib

		r2076[0...16] Enviar PZD Offset telegramas diagnóstico PROFIBUS / Env Diag Offs

		r2077[0...15] PROFIBUS Diagnóstico Comunicación directa Direcciones / PB Diag ComD Dir

		p2079 PROFIdrive PZD Selección de telegrama ampl / PZD Tel ampl

		p2080[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 1 / Bin/Con ZSW1

		p2080[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 1 / Bin/Con ZSW1

		p2081[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 2 / Bin/Con ZSW2

		p2082[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 3 / Bin/Con ZSW3

		p2083[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 4 / Bin/Con ZSW4

		p2084[0...15] BI: Convertidor binector-conector Palabra de estado 5 / Bin/Con ZSW5

		p2088[0...4] Convertidor binector-conector Invertir palabra de estado / Bin/Con Inv ZSW

		p2088[0...4] Convertidor binector-conector Invertir palabra de estado / Bin/Con Inv ZSW

		r2089[0...4] CO: Convertidor binector-conector Enviar palabra de estado / Bin/Con Env ZSW

		r2090.0...15 BO: Recepción bit a bit PROFIdrive PZD1 / Recep bit PZD1

		r2091.0...15 BO: Recepción bit a bit PROFIdrive PZD2 / Recep bit PZD2

		r2092.0...15 BO: Recepción bit a bit PROFIdrive PZD3 / Recep bit PZD3

		r2093.0...15 BO: Recepción bit a bit PROFIdrive PZD4 / Recep bit PZD4

		r2094.0...15 BO: Convertidor conector-binector Salida de binector / Con/Bin Salida

		r2095.0...15 BO: Convertidor conector-binector Salida de binector / Con/Bin Salida

		p2098[0...1] Convertidor conector-binector Invertir salida de binector / Con/Bin Inv salida

		p2099[0...1] CI: Convertidor conector-binector Fuente de señal / Con/Bin S_q

		p2100[0...19] Modificar reacción a fallo Número de fallo / Modif reac Nº_fall

		p2101[0...19] Modificar reacción a fallo Reacción / Modif reac Reac

		p2103[0...n] BI: 1. Confirmar fallos / 1. Confirmar

		p2103[0...n] BI: 1. Confirmar fallos / 1. Confirmar

		p2104[0...n] BI: 2. Confirmar fallos / 2. Confirmar

		p2104[0...n] BI: 2. Confirmar fallos / 2. Confirmar

		p2105[0...n] BI: 3. Confirmar fallos / 3. Confirmar

		p2106[0...n] BI: Fallo externo 1 / Fallo externo 1

		p2107[0...n] BI: Fallo externo 2 / Fallo externo 2

		p2108[0...n] BI: Fallo externo 3 / Fallo externo 3

		p2108[0...n] BI: Fallo externo 3 / Fallo externo 3

		r2109[0...63] Tiempo de fallo eliminado en milisegundos / t_fallo elimin ms

		r2110[0...63] Número de alarma / Número de alarma

		p2111 Cont. de alarmas / Cont. de alarmas

		p2112[0...n] BI: Alarma externa 1 / Alarma externa 1

		r2114[0...1] Tiempo de ejecución sistema, total / Tiempo ej sist tot

		p2116[0...n] BI: Alarma externa 2 / Alarma externa 2

		p2117[0...n] BI: Alarma externa 3 / Alarma externa 3

		p2117[0...n] BI: Alarma externa 3 / Alarma externa 3

		p2118[0...19] Modificar tipo de aviso Número de aviso / Modif tip Nº_avis

		p2119[0...19] Modificar tipo de aviso Tipo / Modif tip Tipo

		r2120 CO: Suma cambios en memorias de fallos y alarmas / Suma camb mem.

		r2121 CO: Cambios en memoria de alarmas Contador / Camb mem alm

		r2122[0...63] Código de alarma / Código de alarma

		r2123[0...63] Tiempo de alarma entrante en milisegundos / t_alarm ent ms

		r2124[0...63] Valor de alarma / Valor de alarma

		r2125[0...63] Tiempo de alarma eliminada en milisegundos / t_alarma elimin ms

		p2126[0...19] Modificar modo de confirmación Número de fallo / Modif conf Nº_fall

		p2127[0...19] Modificar modo de confirmación Modo / Modif conf Modo

		p2128[0...15] Fallos/alarmas Selección de disparador / F/A sel disparador

		r2129.0...15 CO/BO: Fallos/alarmas Palabra de disparo / F/A Palabra disp

		r2130[0...63] Tiempo de fallo entrante en días / t_fallo ent días

		r2131 CO: Código de fallo actual / Cód fallo act

		r2132 CO: Cód. alarma actual / Cód. alarma actual

		r2133[0...63] Valor de fallo para valores Float / Val fallo Float

		r2134[0...63] Valor de alarma para valores Float / Val alarm Float

		r2135.12...15 CO/BO: Palabra de estado fallos/alarmas 2 / ZSW Fallo/alarma 2

		r2136[0...63] Tiempo de fallo eliminado en días / t_fallo elim días

		r2138.7...15 CO/BO: Palabra de mando fallos/alarmas / STW Fallo/alarma

		r2139.0...15 CO/BO: Palabra de estado fallos/alarmas 1 / ZSW Fallo/alarma 1

		p2140[0...n] Velocidad de giro Histéresis 2 / n_histéresis 2

		p2141[0...n] Umbral de velocidad de giro 1 / n_umbral 1

		p2142[0...n] Velocidad de giro Histéresis 1 / n_histéresis 1

		p2144[0...n] BI: Habilitación vigilancia de bloqueo motor (negada) / Hab Bloq mot neg

		r2145[0...63] Tiempo de alarma entrante en días / t_alarma ent días

		r2146[0...63] Tiempo de alarma eliminada en días / t_alarm elimn días

		p2148[0...n] BI: Generador de rampa activo / GdR activo

		p2149[0...n] Vigilancias Configuración / Vigilanc Config

		p2150[0...n] Velocidad de giro Histéresis 3 / n_histéresis 3

		p2151[0...n] CI: Consigna de velocidad para señalizaciones / n_cons señaliz

		p2153[0...n] Filtro de velocidad real Constante de tiempo / n_real_filt T

		p2155[0...n] Umbral de velocidad de giro 2 / n_umbral 2

		p2156[0...n] Retardo de conexión Umbral de comparación alcanzado / t_con Cmp_w exc

		p2161[0...n] Umbral de velocidad de giro 3 / n_umbral 3

		p2162[0...n] Velocidad de histéresis n_real > n_máx / Hist n_real>n_max

		p2163[0...n] Umbral de velocidad de giro 4 / n_umbral 4

		p2164[0...n] Velocidad de giro Histéresis 4 / n_histéresis 4

		p2165[0...n] Vigilancia de carga Vigilancia bloqueo Umbral superior / Vigil_bloq Umbr s

		p2166[0...n] Retardo de desconexión n_real = n_cons / t_ret_des n_r=n_co

		p2167[0...n] Retardo de conexión n_real = n_cons / t_Con n_rea=n_con

		p2168[0...n] Vigilancia de carga Vigilancia de bloqueo Umbral de par / Vigil_bloq Umbr_M

		r2169 CO: Velocidad real filtrada Avisos / n_real filt. Aviso

		p2170[0...n] Umbral de intensidad / I_umbr

		p2171[0...n] Umbral de intensidad alcanzado Retardo / Umbr_I alc t_ret

		p2172[0...n] Tensión del circuito intermedio Umbral / Vdc umbral

		p2173[0...n] Tensión del circuito intermedio Comparación Retardo / ret Vdc

		p2175[0...n] Motor bloqueado Umbral de velocidad / n_umbral Mot bloq.

		p2177[0...n] Motor bloqueado Retardo / Mot blocq t_ret

		p2178[0...n] Motor volcado Retardo / Ret. Mot volcado

		p2179[0...n] Detección de carga en salida Límite de corriente / Det_cargaSal Lim_I

		p2180[0...n] Detección de carga en salida Retardo / Det_carga_sal Ret

		p2181[0...n] Vigilancia de carga Reacción / Vig.carga Reacción

		p2182[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 1 / n_umbral 1

		p2183[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 2 / n_umbral 2

		p2184[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 3 / n_umbral 3

		p2185[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 1 superior / M_umbral 1 sup

		p2186[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 1 inferior / M_umbral 1 inf

		p2187[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 2 superior / M_umbral 2 sup

		p2188[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 2 inferior / M_umbral 2 inf

		p2189[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 3 superior / M_umbral 3 sup

		p2190[0...n] Vigilancia de carga Umbral de velocidad 3 inferior / M_umbral 3 inf

		p2191[0...n] Vigilancia de carga Umbral de par sin carga / Umbr_M s carga

		p2192[0...n] Vigilancia de carga Retardo / Vig. carga t_ret

		p2193[0...n] Vigilancia de carga Configuración / Config. vig_carga

		r2197.0...13 CO/BO: Palabra de estado Vigilancias 1 / ZSW Vigilanc 1

		r2198.4...12 CO/BO: Palabra de estado Vigilancias 2 / ZSW Vigilancia 2

		r2199.0...5 CO/BO: Palabra de estado Vigilancias 3 / ZSW Vigilanc 3

		p2200[0...n] BI: Regulador tecnológico Habilitación / R_tec Habilitac

		p2201[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 1 / Reg_tec V fijo 1

		p2202[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 2 / Reg_tec V fijo 2

		p2203[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 3 / Reg_tec V fijo 3

		p2204[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 4 / Reg_tec V fijo 4

		p2205[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 5 / Reg_tec V fijo 5

		p2206[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 6 / Reg_tec V fijo 6

		p2207[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 7 / Reg_tec V fijo 7

		p2208[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 8 / Reg_tec V fijo 8

		p2209[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 9 / Reg_tec V fijo 9

		p2210[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 10 / Reg_tec V fijo 10

		p2211[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 11 / Reg_tec V fijo 11

		p2212[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 12 / Reg_tec V fijo 12

		p2213[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 13 / Reg_tec V fijo 13

		p2214[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 14 / Reg_tec V fijo 14

		p2215[0...n] CO: Regulador tecnológico Valor fijo 15 / Reg_tec V fijo 15

		p2216[0...n] Regulador tecnológico Método de selección del valor fijo / Reg_tec sel val_fi

		p2220[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 0 / R_tec Sel. Bit 0

		p2221[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 1 / R_tec Sel. Bit 1

		p2222[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 2 / R_tec Sel. Bit 2

		p2223[0...n] BI: Regulador tecnológico Selección consigna de velocidad fija bit 3 / R_tec Sel. Bit 3

		r2224 CO: Regulador tecnológico Valor fijo activo / Reg_tec Vfijo act

		r2225.0 CO/BO: Regulador tecnológico Selección de valor fijo Palabra de estado / R_tec Val fijo ZSW

		r2229 Regulador tecnológico Número actual / R_tec Nº act

		p2230[0...n] Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Configuración / R_tec Config PMot

		r2231 Regulador tecnológico Potenc. motorizado Memoria de consigna / R_tec PMot M

		p2235[0...n] BI: Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Subir consigna / R_tec Subir PMot

		p2236[0...n] BI: Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Bajar consigna / R_tec Bajar PMot

		p2237[0...n] Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Valor máximo / R_tec PMot Máx

		p2238[0...n] Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Valor mínimo / R_tec PMot Mín

		p2240[0...n] Regulador tecnológico Potenciómetro motorizado Valor de partida / R_tec Start PMot

		r2245 CO: Regulador tecnológico Potenc. motorizado consigna antes de GdR / R_tec Mop a GdR

		p2247[0...n] Regulador tecnológico Potenc. motorizado Tiempo de aceleración / R_tec PMot t_aclr

		p2248[0...n] Regulador tecnológico Potenc. motorizado Tiempo de deceleración / R_tec PMot t_decl

		r2250 CO: Regulador tecnológico Potenc. motorizado consigna tras de GdR / R_tec Mop t GdR

		p2251 Regulador tecnológico Modo / Reg_tec modo

		p2252 Regulador tecnológico Configuración / Conf reg tecn

		p2253[0...n] CI: Regulador tecnológico Consigna 1 / R_tec Consig. 1

		p2254[0...n] CI: Regulador tecnológico Consigna 2 / R_tec Consig. 2

		p2255 Regulador tecnológico Consigna 1 Escalado / R_tec cons1 esc

		p2256 Regulador tecnológico Consigna 2 Escalado / R_tec cons2 esc

		p2257 Regulador tecnológico Tiempo de aceleración / R_tec t­acel

		p2258 Regulador tecnológico Tiempo de deceleración / R_tec t­decel

		r2260 CO: Regulador tecnológico Consigna tras generador de rampa / R_tec cons t GdR

		p2261 Regulador tecnológico Filtro de consigna Constante de tiempo / R_tec cons T

		r2262 CO: Regulador tecnológico Consigna tras filtro / R_tec n cons filt

		p2263 Regulador tecnológico Tipo / R_tec Tipo

		p2264[0...n] CI: Regulador tecnológico Valor real / R_tec Vreal

		p2265 Regulador tecnológico Filtro de valor real Constante de tiempo / R_tec real T

		r2266 CO: Regulador tecnológico Valor real tras filtro / R_tec n real filt

		p2267 Regulador tecnológico Límite superior Valor real / R_tec Lím_sp Vreal

		p2268 Regulador tecnológico Límite inferior Valor real / R_tec Lím_in Vreal

		p2269 Regulador tecnológico Ganancia valor real / R_tec Gan Vreal

		p2270 Regulador tecnológico Valor real Función / Reg_tec Vreal Func

		p2271 Regulador tecnológico Valor real Inversión (tipo de sensor) / R_tec Vreal Inv

		r2272 CO: Regulador tecnológico Valor real escalado / R_tec Vreal escal

		r2273 CO: Regulador tecnológico Error de regulación / Reg_tec Err_reg

		p2274 Regulador tecnológico Diferenciación Constante de tiempo / Reg tecn Dif T

		p2280 Regulador tecnológico Ganancia proporcional / R_tec Kp

		p2285 Regulador tecnológico Tiempo acción integral / R_tec Tn

		p2286[0...n] BI: Regulador tecnológico Parar el integrador / Reg_tec Par integr

		p2289[0...n] CI: Regulador tecnológico Señal control anticipativo / Reg_tec Señ_CA

		p2290[0...n] BI: Regulador tecnológico Limitación Habilitación / Reg_tec Lim Habil

		p2291 CO: Regulador tecnológico Limitación máxima / R_tec lim_máx

		p2292 CO: Regulador tecnológico Limitación mínima / R_tec lim_mín

		p2293 Regulador tecnológico Tiempo de aceleración/deceleración / Reg_tec t_ac/dec

		r2294 CO: Regulador tecnológico Señal de salida / R_tec Señal_sal

		p2295 CO: Regulador tecnológico Salida Escalado / R_tec Escala sal

		p2296[0...n] CI: Regulador tecnológico Salida Escalado / R_tec Escala sal

		p2297[0...n] CI: Regulador tecnológico Limitación máxima Fuente de señal / Reg_tec Li_max F_s

		p2298[0...n] CI: Regulador tecnológico Limitación mínima Fuente de señal / Reg_tec Li_min F_s

		p2299[0...n] CI: Regulador tecnológico Límite de offset / Reg_tec lím offset

		p2302 Regulador tecnológico Señal de salida Valor inicial / Reg_tec valor inic

		p2306 Regulador tecnológico Error de regulación Inversión / Reg_tc Err_reg Inv

		p2339 Regulador tecnológico Umbral p. parada acción I con vel inhib. / Reg_tec Umb_inhib

		r2344 CO: Regulador tecnológico Última consigna de velocidad (filtrada) / Reg_tec Cons_n_fi

		p2345 Regulador tecnológico Reacción a fallo / R_tec Reac fallo

		r2349.0...13 CO/BO: Regulador tecnológico Palabra de estado / Reg_tec Estado

		p2350 PID Ajuste automático Habilitar / PID Auto Habil

		p2354 PID Ajuste Longitud timeout / PID Auto to

		p2355 PID Ajuste Offset / PID Ajus o/s

		p2370[0...n] Regulación en cascada Habilitación / Reg_casc Habil

		p2371 Regulación en cascada Configuración / Reg_casc Config

		p2372 Regulación en cascada Modo Selección del motor / Reg_casc Modo

		p2373 Regulación en cascada Umbral de conmutación / Reg_casc Umbr_conm

		p2374 Regulación en cascada Retardo de conexión / Reg_casc Ret_conex

		p2375 Regulación en cascada Retardo de desconexión / Reg_casc Ret_desc

		p2376 Regulación en cascada Umbral corrector / Reg_casc Umbr_corr

		p2377 Regulación en cascada Tiempo de enclavamiento / Reg_casc t_encl

		p2378 Regulación en cascada Velocidad de conexión/desconexión / Reg_casc n_con/des

		r2379.0...7 CO/BO: Regulación en cascada Palabra de estado / Reg_casc ZSW

		p2380[0...2] Regulación en cascada Horas de funcionamiento / Reg_casc h_func

		p2381 Regulación en cascada Tiempo máximo para funcionamiento continuo / Reg_casc t_máx

		p2382 Regulación en cascada Límite tiempo de funcionamiento absoluto / Reg_casc t_máx fun

		p2383 Regulación en cascada Secuencia de desconexión / Reg_casc sec_desc

		p2384 Regulación en cascada Motor Retardo de conexión / Reg_casc t_ret_con

		p2385 Regulación en cascada Tiempo de parada Velocidad de conexión / R_casc t_par n_con

		p2386 Regulación en cascada Motor Retardo de desconexión / Reg_casc t_ret_des

		p2387 Regulación en cascada Tiempo de parada Velocidad de desconexión / R_casc t_par n_des

		p2390[0...n] Modo de hibernación Velocidad giro inicial / MHibern n_inic

		p2391[0...n] Modo hibernación retardo / MHibern t_retardo

		p2392 Modo hibernación Valor rearranque con regulador tecnológico / MHiber Rarr c tec

		p2393[0...n] Hibernación Velocidad rearr. relat. sin regulador tecnológico / MHiber Rarr s tec

		p2394[0...n] Modo de hibernación intervalo Boost / MHiber t_Boost

		p2395[0...n] Modo de hibernación velocidad Boost / MHiber n_Boost

		p2396[0...n] Modo hibernación Tiempo de desconexión máximo / MHiber t_Des máx

		r2397[0...1] CO: Modo de hibernación Velocidad de salida actual / MHiber n_sal act

		p2398 Modo de hibernación Modo operación / MHiber Mod_op

		r2399.0...8 CO/BO: Modo hibernación palabra de estado / MHiber ZSW

		p2900[0...n] CO: Val fijo 1 [%] / Val fijo 1 [%]

		p2901[0...n] CO: Val fijo 2 [%] / Val fijo 2 [%]

		r2902[0...14] CO: Valores fijos [%] / Valores fijos [%]

		p2930[0...n] CO: Val fijo M [Nm] / Val fijo M [Nm]

		r2969[0...6] Modelos de flujo Visualización del valor / Psi_mod Vis. valor

		p3110 Fallo externo 3 Retardo de conexión / Fallo ext 3 t_con

		p3111[0...n] BI: Fallo externo 3 Habilitación / Fallo ext 3 Hab

		p3112[0...n] BI: Fallo externo 3 Habilitación negada / Fallo ext 3 Hab ne

		r3113.0...15 CO/BO: Bits señaliz. NAMUR / Bits NAMUR

		p3117 Modificar tipo de avisos Safety / Mdf tipo avis SI

		r3120[0...63] Fallo de componente / Fallo componente

		r3121[0...63] Alarma de componente / Alarma componente

		r3122[0...63] Atributos de diagnóstico Fallo / Atrib_diag Fallo

		r3123[0...63] Atributos de diagnóstico Alarma / Atrib_diag Alarma

		r3131 CO: Valor de fallo actual / Val fallo act

		r3132 CO: Número de componente actual / Nº_comp act

		p3230[0...n] CI: Vigilancia de carga de la velocidad real / Vig carga n_real

		p3231[0...n] Vigilancia de carga Desviación de velocidad de giro / Vig_carga Desv_n

		p3232[0...n] BI: Vigilancia de carga Detección de pérdida / Vig_carga Det_pérd

		p3233[0...n] Filtro de par real Constante de tiempo / P_real_filt T

		p3235 Aviso de pérdida de fase del motor Tiempo de vigilancia / Pérd_fase t_vig

		p3320[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 1 / Turbomáq P1

		p3321[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 1 / Turbomáq n1

		p3322[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 2 / Turbomáq P2

		p3323[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 2 / Turbomáq n2

		p3324[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 3 / Turbomáq P3

		p3325[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 3 / Turbomáq n3

		p3326[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 4 / Turbomáq P4

		p3327[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 4 / Turbomáq n4

		p3328[0...n] Turbomáquina Potencia Punto 5 / Turbomáq P5

		p3329[0...n] Turbomáquina Velocidad Punto 5 / Turbomáq n5

		p3330[0...n] BI: Control por 2/3 hilos Orden 1 / 2/3 hilos Ord 1

		p3331[0...n] BI: Control por 2/3 hilos Orden 2 / 2/3 hilos Ord 2

		p3332[0...n] BI: Control por 2/3 hilos Orden 3 / 2/3 hilos Ord 3

		r3333.0...3 CO/BO: Control por 2/3 hilos Palabra de mando / 2/3 hilos STW

		p3334 Control por 2/3 hilos Selección / 2/3 hilos Selecc

		p3855[0...n] Regulador de magnitud continua Configuración / Reg_mag_cont conf

		p3856[0...n] Intensidad de freno combinado / I_freno_comb

		p3857[0...n] Regulador de magnitud continua Ganancia P / Reg_DC Kp

		p3858[0...n] Regulador de magnitud continua Tiempo de acción integral / Reg_DC Tn

		r3859.1 CO/BO: Regulación de magnitud continua Palabra de estado / Reg_DC ZSW

		r3859.0...1 CO/BO: Frenado combinado/Regulación magnitud continua Palabra de estado / Fr_comb/Reg_DC ZSW

		p3880 BI: ESM Activación Fuente de señal / ESM Act F_s

		p3881 ESM Fuente consign / ESM Fuente_cons

		p3882 ESM Fuente de consignas alternativa / ESM F_cons altern

		p3883 BI: ESM Sentido de giro Fuente de señal / ESM Sent gir F_s

		p3884 CI: ESM Consigna Regulador tecnológico / ESM Cons Reg_tec

		r3887[0...1] ESM Número de activaciones/fallos / ESM Núm act/ fall

		p3888 ESM Resetear número de activaciones/fallos / ESM R n act/ fall

		r3889.0...10 CO/BO: ESM Palabra estado / ESM ZSW

		p3900 Finalización puesta en marcha rápida / Fin PeM rápida

		r3925[0...n] Identificaciones indicador de finalización / Ident ident_final

		r3926[0...n] Generación de tensión alternante Amplitud de tensión base / Gen_U alt Base

		r3927[0...n] Identificación de datos de motor Palabra de mando / IDMot STW

		r3928[0...n] Medida en giro Configuración / Med en giro Config

		r3929[0...n] Identificación de datos de motor Generación de tensión modulada / IDMot Gen_U mod

		r3930[0...4] Etapa de potencia EEPROM Datos característicos / EP DatCaract

		p3950 Parámetros de servicio técnico / Parm. servicio

		r3974 Unidad de accionamiento Palabra de estado / Ud_accto ZSW

		r3978 BICO Cont. equipo / BICO Cont. equipo

		p3981 Confirmar fallos objeto de accionamiento / Fallos conf DO

		p3985 Punto de mando Modo Selección / ManPC Sel. Modo

		r3986 Parámetros Número / Parámetros cant

		r3988[0...1] Estado arranque / Est. arranque

		r3996[0...1] Escritura parámetros Bloqueo Estado / Esc_par Bloq Estad

		r4022.0...3 CO/BO: PM330 Entradas digitales Estado / PM330 DI Estado

		r4023.0...3 CO/BO: PM330 Entradas digitales Estado invertido / PM330 DI Estad inv

		r4047 PM330 Salidas digitales Estado / PM330 DO Estado

		p4095 PM330 Entradas digitales Modo de simulación / PM330 DI Mod_simul

		p4096 PM330 Entradas digitales Modo de simulación Consigna / PM330 DI Cons Sim

		r5600 Modo de ahorro de energía Pe ID / Mod Pe ID

		p5602[0...1] Modo de ahorro de energía Pe Tiempo de pausa mínimo / Mod Pe t_paus mín

		p5606[0...1] Modo de ahorro de energía Pe Tiempo de permanencia máximo / Pe t_perman máx

		p5611 Ahorro de energía Pe Propiedades generales / Pe Propied gen

		p5612[0...1] Ahorro de energía Pe Propiedades según modo / Pe Propied mod

		r5613.0...1 CO/BO: Ahorro de energía Pe activo/inactivo / Pe Ahorr act/inact

		p5614 BI: Pe Activar bloqueo de conexión Fuente de señal / Pe Bloq conex F_s

		p7610[0...78] Int. bus de campo BACnet Device name / BACnet Device name

		r7758[0...19] KHP Control Unit Número de serie / KHP CU Nº_serie

		p7759[0...19] KHP Control Unit Número de serie teórico / KHP CU Nº_ser teór

		r7760 Protección contra escritura/Protección de know-how Estado / Prot_escr/KHP Est

		p7761 Protección escrit / Protección escrit

		p7762 Protección escritura Bus de campo multimaestro Comport. acceso / Bus campo Comp_acc

		p7763 KHP Lista de excepciones del OEM Cantidad de índices para p7764 / KHP OEM Ctd p7764

		p7764[0...n] KHP Lista de excepciones del OEM / KHP list_exc OEM

		p7765 Configuración KHP / Config KHP

		p7766[0...29] KHP Contraseña Entrada / KHP Contraseñ Entr

		p7767[0...29] KHP Contraseña nueva / KHP Contraseñ nuev

		p7768[0...29] KHP Contraseña Confirmación / KHP Contraseñ Conf

		p7769[0...20] KHP Tarjeta de memoria Número de serie teórico / KHP TM Nº_ser teór

		p7775 Salvar/copiar/borrar datos de la NVRAM / Salvar NVRAM

		r7841[0...15] Power Module Número de serie / PM Nº serie

		r7843[0...20] Número de serie de la tarjeta de memoria / Nº serie tarj mem

		r7901[0...81] Tiem. muestreo / t muestr

		r7903 Tiempos de muestreo de hardware todavía no asignados / T_muest HW libr

		p8400[0...2] RTC Tiempo / RTC Tiempo

		p8401[0...2] RTC Fecha / RTC Fecha

		p8402[0...8] RTC Horario de verano Ajuste / RTC Horario verano

		r8403 RTC Horario de verano Diferencia actual / RTC Hora_veran act

		r8404 RTC Día de semana / RTC Día de semana

		p8405 RTC Activar/desactivar alarma A01098 / RTC act A01098

		p8409 RTC DTC Activación / RTC DTC Act

		p8410[0...6] RTC DTC1 Día de la semana Activación / RTC DTC1 Día act

		p8411[0...1] RTC DTC1 Tiempo de conexión / RTC DTC1 t_Con

		p8412[0...1] RTC DTC1 Tiempo de desconexión / RTC DTC1 t_Des

		r8413.0...1 BO: RTC DTC1 Salida / RTC DTC1 Sal

		p8420[0...6] RTC DTC2 Día de la semana Activación / RTC DTC2 Día act

		p8421[0...1] RTC DTC2 Tiempo de conexión / RTC DTC2 t_Con

		p8422[0...1] RTC DTC2 Tiempo de desconexión / RTC DTC2 t_Des

		r8423.0...1 BO: RTC DTC2 Salida / RTC DTC2 Sal

		p8430[0...6] RTC DTC3 Día de la semana Activación / RTC DTC3 Día act

		p8431[0...1] RTC DTC3 Tiempo de conexión / RTC DTC3 t_Con

		p8432[0...1] RTC DTC3 Tiempo de desconexión / RTC DTC3 t_Des

		r8433.0...1 BO: RTC DTC3 Salida / RTC DTC3 Sal

		r8540.0...15 BO: STW1 de BOP/IOP en modo manual / STW1 OP

		r8541 CO: Consigna de velocidad de BOP/IOP en modo manual / N_cons OP

		p8542[0...15] BI: STW1 efectiva en BOP/IOP modo manual / STW1 efec OP

		p8543 CI: Consigna de velocidad efectiva en BOP/IOP modo manual / N_real efec OP

		p8558 BI: Selección Modo manual IOP / Sel Mod manual IOP

		r8570[0...39] Macro objeto de accto. / Macro DO

		r8571[0...39] Macro entradas de binector (BI) / Macro BI

		r8572[0...39] Macro Entrada de conector (CI) para consignas de velocidad / Macro CI n_cons

		r8573[0...39] Macro Entradas de conector (CI) para consignas de par / Macro CI M_cons

		r8585 Macro en ejecución / Macro en ejecución

		r8600 CAN Device Type / Device Type

		r8601 CAN Error Register / Error Register

		p8602 CAN SYNC-Object / Objeto SYNC

		p8603 CAN COB-ID Emergency Message / COB­ID EMCY Msg

		p8604[0...1] CAN Life Guarding / Life Guarding

		p8606 CAN Producer Heartbeat Time / Prod Heartb Time

		r8607[0...3] CAN Identity Object / Identity Object

		p8608[0...1] CAN Clear Bus Off Error / Clear Bus Off Err

		p8609[0...1] CAN Error Behaviour / Error Behaviour

		r8610[0...1] CAN First Server SDO / First Server SDO

		p8611[0...82] CAN Pre-defined Error Field / Pre_def Err Field

		p8620 CAN Node-ID / Node­ID

		r8621 CAN Node-ID activo / Node­ID activo

		p8622 Velocidad de bits CAN / Vel bits

		p8623[0...7] CAN Bit Timing selection / Bit Timing select

		p8630[0...2] Objetos virtuales CAN / Objetos virtuales

		p8641 CAN Abort Connection Option Code / Abort Con Opt Code

		r8680[0...36] CAN Diagnosis Hardware / Diagnóstico HW

		p8684 Estado tras arranque CAN NMT / NMT est tras arr

		p8685 Estados CAN NMT / NMT Estados

		p8699 Tiempo de vigilancia CAN RPDO / t_vigil RPDO

		p8700[0...1] CAN Receive PDO 1 / Receive PDO 1

		p8701[0...1] CAN Receive PDO 2 / Receive PDO 2

		p8702[0...1] CAN Receive PDO 3 / Receive PDO 3

		p8703[0...1] CAN Receive PDO 4 / Receive PDO 4

		p8704[0...1] CAN Receive PDO 5 / Receive PDO 5

		p8705[0...1] CAN Receive PDO 6 / Receive PDO 6

		p8706[0...1] CAN Receive PDO 7 / Receive PDO 7

		p8707[0...1] CAN Receive PDO 8 / Receive PDO 8

		p8710[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 1 / Mapeado RPDO 1

		p8711[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 2 / Mapeado RPDO 2

		p8712[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 3 / Mapeado RPDO 3

		p8713[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 4 / Mapeado RPDO 4

		p8714[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 5 / Mapeado RPDO 5

		p8715[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 6 / Mapeado RPDO 6

		p8716[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 7 / Mapeado RPDO 7

		p8717[0...3] CAN Receive Mapping para RPDO 8 / Mapeado RPDO 8

		p8720[0...4] CAN Transmit PDO 1 / Transmit PDO 1

		p8721[0...4] CAN Transmit PDO 2 / Transmit PDO 2

		p8722[0...4] CAN Transmit PDO 3 / Transmit PDO 3

		p8723[0...4] CAN Transmit PDO 4 / Transmit PDO 4

		p8724[0...4] CAN Transmit PDO 5 / Transmit PDO 5

		p8725[0...4] CAN Transmit PDO 6 / Transmit PDO 6

		p8726[0...4] CAN Transmit PDO 7 / Transmit PDO 7

		p8727[0...4] CAN Transmit PDO 8 / Transmit PDO 8

		p8730[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 1 / Mapeado TPDO 1

		p8731[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 2 / Mapeado TPDO 2

		p8732[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 3 / Mapeado TPDO 3

		p8733[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 4 / Mapeado TPDO 4

		p8734[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 5 / Mapeado TPDO 5

		p8735[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 6 / Mapeado TPDO 6

		p8736[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 7 / Mapeado TPDO 7

		p8737[0...3] CAN Transmit Mapping para TPDO 8 / Mapeado TPDO 8

		p8744 Configuración mapeado PDO CAN / PDO Mapping Conf.

		r8745[0...15] CO: CAN Objetos de recepción PZD libres de 16 bits / Recep PZD libre 16

		p8746[0...15] CI: CAN Objetos de emisión PZD libres de 16 bits / Emis PZD libres 16

		r8747[0...7] CO: CAN Objetos de recepción PZD libres de 32 bits / Recep PZD libre 32

		p8748[0...7] CI: CAN Objetos de emisión PZD libres de 32 bits / Emis PZD libres 32

		r8750[0...15] Objetos Receive 16 bits mapeados CAN / RPDO 16 mapeado

		r8751[0...15] Objetos Transmit 16 bits mapeados CAN / TPDO 16 mapeado

		r8760[0...14] Objetos Receive 32 bits mapeados CAN / RPDO 32 mapeado

		r8761[0...14] Objetos Transmit 32 bits mapeados CAN / TPDO 32 mapeado

		r8762 CO: CAN Modo Visualización / Visual modo

		r8784 CO: Palabra de estado CAN / Palabra de estado

		p8785 BI: Palabra de estado 8 bits CAN / Pal. estado bit 8

		p8786 BI: Palabra de estado 14 bits CAN / Pal. estado bit 14

		p8787 BI: Palabra de estado 15 bits CAN / Pal. estado bit 15

		p8790 Interconexión automática de palabra de mando CAN / STW Intercon auto

		p8791 CAN Código de opción de parada / Cód opc parad

		r8792[0] CO: CAN Velocity Mode Consigna I16 / Vel Mod Cons I16

		r8795.0...15 CO/BO: Palabra de mando CAN / Palabra de mando

		r8796[0] CO: CAN Profile Velocity Mode Consignas I32 / Pr Vel Mo Cons I32

		r8797[0] CO: CAN Profile Torque Mode Consigna I16 / Pr Tq Mod Cons I16

		p8798[0...1] Factor conversión velocidad CAN / factor_conv_n

		p8805 Identification and Maintenance 4 Configuración / I&M 4 config

		p8806[0...53] Identification and Maintenance 1 / I&M 1

		p8807[0...15] Identification and Maintenance 2 / I&M 2

		p8808[0...53] Identification and Maintenance 3 / I&M 3

		p8809[0...53] Identification and Maintenance 4 / I&M 4

		r8854 PROFINET Estado / PN Estado

		r8858[0...39] PROFINET Ler canal de diagnóstico / PN Leer canal_diag

		r8859[0...7] PROFINET Datos de identificación / PN Datos_ident

		r8909 PN Device ID / PN Device ID

		p8920[0...239] PN Name of Station / PN Name Stat

		p8921[0...3] PN IP Address / PN IP Addr

		p8922[0...3] PN Default Gateway / PN Def Gateway

		p8923[0...3] PN Subnet Mask / PN Subnet Mask

		p8924 PN Modo DHCP / PN Modo DHCP

		p8925 PN Configuración de interfaces / PN Conf interf

		r8930[0...239] PN Name of Station actual / PN Name Stat act

		r8931[0...3] PN IP Address actual / PN IP Addr act

		r8932[0...3] PN Default Gateway actual / PN Def Gateway act

		r8933[0...3] PN Subnet Mask actual / PN Subnet Mask act

		r8934 PN DHCP Mode actual / PN DHCP Mode act

		r8935[0...5] PN MAC Address / PN MAC Addr

		r8939 PN DAP ID / PN DAP ID

		p8980 Perfil Ethernet/IP / Perfil Eth/IP

		p8981 Ethernet/IP ODVA STOP Mode / Eth/IP ODVA STOP

		p8982 Ethernet/IP ODVA Velocidad Escalado / Eth/IP ODVA n Esc

		p8983 Ethernet/IP ODVA Par Escalado / Eth/IP ODVA M Esc

		p8991 Acceso memoria USB / Acceso mem USB

		p8999 Funcionalidad USB / Func USB

		p9400 Sacar seguramente tarjeta de memoria / Sac tarj mem

		r9401 Sacar seguramente la tarjeta de memoria Estado / Sacar tarjeta Est

		r9406[0...19] Archivo PS Nº de parámetro Parámetro no adoptado / PS nº par no adop

		r9407[0...19] Archivo PS Índice de parámetro Parámetro no adoptado / PS Índic parámetro

		r9408[0...19] Archivo PS Código de error Parámetro no adoptado / PS Cód error

		r9409 Número de parámetros a guardar / Cant. par a salvar

		r9451[0...29] Conmutación de unidades Parámetros adaptados / Conm_uds Par

		r9463 Macro actual / Macro act

		p9484 Interconexiones BICO Buscar fuente señal / BICO D_s bus

		r9485 Interconexiones BICO Buscar fuente señal Cantidad / BICO F_s bus Cant

		r9486 Interconexiones BICO Buscar fuente señal Primer índice / BICO F_s bus Idc

		r9925[0...99] Archivo de firmware con error / Archiv FW error

		r9926 Estado de la comprobación de firmware / Estad comprob FW

		p9930[0...8] Libro de registro del sistema Activar / SYSLOG Activación

		p9931[0...179] Libro de registros del sistema Selección de módulo / SYSLOG Sel módulo

		p9932 Libro de registros del sistema Guardar en EEPROM / SYSLOG EEPROM sp

		r9935.0 BO: POWER ON Señal de retardo / POWER ON t_ret

		r9975[0...7] Tasa de carga medida del sistema / Carg med sist

		r9999[0...99] Error de software interno Diagnóstico adicional / Error_SW int Diag

		p11000 BI: Reg_tec libre 0 Habilitación / TecL0 Habil

		p11026 Reg_tec libre 0 Unidad Selección / TecL0 Unid Sel

		p11027 Reg_tec libre 0 Unidad Magnitud de referencia / TecL0 Unid Ref

		p11028 Reg_tec libre 0 Tiempo muestreo / TecL0 t_muest

		r11049.0...11 CO/BO: Reg_tec libre 0 Palabra de estado / TecL0 Pal_mando

		p11053 CI: Reg_tec libre 0 Consigna Fuente de señal / TecL0 Cons F_s

		p11057 Reg_tec libre 0 Consigna Tiempo de aceleración / TecL0 Cons t_acel

		p11058 Reg_tec libre 0 Consigna Tiempo de deceleración / TecL0 Cons t_decel

		r11060 CO: Reg_tec libre 0 Consigna tras generador de rampa / TecL0 Cons trs GdR

		p11063 Reg_tec libre 0 Error de regulación Inversión / TecL0 Err_reg Inv

		p11064 CI: Reg_tec libre 0 Valor real Fuente de señal / TecL0 Vreal F_s

		p11065 Reg_tec libre 0 Valor real Cte. de tiempo de filtro / TecL0 Vreal T

		p11067 Reg_tec libre 0 Valor real Límite superior / TecL0 Vreal Lim_s

		p11068 Reg_tec libre 0 Valor real Límite inferior / TecL0 Vreal Lim_i

		p11071 Reg_tec libre 0 Valor real Inversión / TecL0 Vreal Inv

		r11072 CO: Reg_tec libre 0 Valor real tras limitador / TecL0 Vreal tr lim

		r11073 CO: Reg_tec libre 0 Error de regulación / TecL0 Err reg

		p11074 Reg_tec libre 0 Diferenciación Constante de tiempo / TecL0 Acc D T

		p11080 Reg_tec libre 0 Ganancia proporcional / TecL0 Kp

		p11085 Reg_tec libre 0 Tiempo de acción integral / TecL0 Tn

		p11091 CO: Reg_tec libre 0 Limitación máxima / TecL0 Lim máx

		p11092 CO: Reg_tec libre 0 Limitación mínima / TecL0 Lim mín

		p11093 Reg_tec libre 0 Limitación Tiempo aceleración/deceleración / TecL0 Lim tA/tD

		r11094 CO: Reg_tec libre 0 Señal de salida / TecL0 Sen_sal

		p11097 CI: Reg_tec libre 0 Limitación máxima Fuente de señal / TecL0 Lim máx F_s

		p11098 CI: Reg_tec libre 0 Limitación mínima Fuente de señal / TecL0 Lim mín F_s

		p11099 CI: Reg_tec libre 0 Limitación Offset Fuente de señal / TecL0 Lim Offs

		p11100 BI: Reg_tec libre 1 Habilitación / TecL1 Habil

		p11126 Reg_tec libre 1 Unidad Selección / TecL1 Unid Sel

		p11127 Reg_tec libre 1 Unidad Magnitud de referencia / TecL1 Unid Ref

		p11128 Reg_tec libre 1 Tiempo muestreo / TecL1 t_muest

		r11149.0...11 CO/BO: Reg_tec libre 1 Palabra de estado / TecL1 Pal_mando

		p11153 CI: Reg_tec libre 1 Consigna Fuente de señal / TecL1 Cons F_s

		p11157 Reg_tec libre 1 Consigna Tiempo de aceleración / TecL1 Cons t_acel

		p11158 Reg_tec libre 1 Consigna Tiempo de deceleración / TecL1 Cons t_decel

		r11160 CO: Reg_tec libre 1 Consigna tras generador de rampa / TecL1 Cons trs GdR

		p11163 Reg_tec libre 1 Error de regulación Inversión / TecL1 Err_reg Inv

		p11164 CI: Reg_tec libre 1 Valor real Fuente de señal / TecL1 Vreal F_s

		p11165 Reg_tec libre 1 Valor real Cte. de tiempo de filtro / TecL1 Vreal T

		p11167 Reg_tec libre 1 Valor real Límite superior / TecL1 Vreal Lim_s

		p11168 Reg_tec libre 1 Valor real Límite inferior / TecL1 Vreal Lim_i

		p11171 Reg_tec libre 1 Valor real Inversión / TecL1 Vreal Inv

		r11172 CO: Reg_tec libre 1 Valor real tras limitador / TecL1 Vreal tr lim

		r11173 CO: Reg_tec libre 1 Error de regulación / TecL1 Err reg

		p11174 Reg_tec libre 1 Diferenciación Constante de tiempo / TecL1 Acc D T

		p11180 Reg_tec libre 1 Ganancia proporcional / TecL1 Kp

		p11185 Reg_tec libre 1 Tiempo de acción integral / TecL1 Tn

		p11191 CO: Reg_tec libre 1 Limitación máxima / TecL1 Lim máx

		p11192 CO: Reg_tec libre 1 Limitación mínima / TecL1 Lim mín

		p11193 Reg_tec libre 1 Limitación Tiempo aceleración/deceleración / TecL1 Lim tA/tD

		r11194 CO: Reg_tec libre 1 Señal de salida / TecL1 Sen_sal

		p11197 CI: Reg_tec libre 1 Limitación máxima Fuente de señal / TecL1 Lim máx F_s

		p11198 CI: Reg_tec libre 1 Limitación mínima Fuente de señal / TecL1 Lim mín F_s

		p11199 CI: Reg_tec libre 1 Limitación Offset Fuente de señal / TecL1 Lim Offs

		p11200 BI: Reg_tec libre 2 Habilitación / TecL2 Habil

		p11226 Reg_tec libre 2 Unidad Selección / TecL2 Unid Selec

		p11227 Reg_tec libre 2 Unidad Magnitud de referencia / TecL2 Unid Ref

		p11228 Reg_tec libre 2 Tiempo muestreo / TecL2 t_muest

		r11249.0...11 CO/BO: Reg_tec libre 2 Palabra de estado / TecL2 Pal_mando

		p11253 CI: Reg_tec libre 2 Consigna Fuente de señal / TecL2 Cons F_s

		p11257 Reg_tec libre 2 Consigna Tiempo de aceleración / TecL2 Cons t_acel

		p11258 Reg_tec libre 2 Consigna Tiempo de deceleración / TecL2 Cons t_decel

		r11260 CO: Reg_tec libre 2 Consigna tras generador de rampa / TecL2 Cons trs GdR

		p11263 Reg_tec libre 2 Error de regulación Inversión / TecL2 Err_reg Inv

		p11264 CI: Reg_tec libre 2 Valor real Fuente de señal / TecL2 Vreal F_s

		p11265 Reg_tec libre 2 Valor real Cte. de tiempo de filtro / TecL2 Vreal T

		p11267 Reg_tec libre 2 Valor real Límite superior / TecL2 Vreal Lím_s

		p11268 Reg_tec libre 2 Valor real Límite inferior / TecL2 Vreal Lím_i

		p11271 Reg_tec libre 2 Valor real Inversión / TecL2 Vreal Inv

		r11272 CO: Reg_tec libre 2 Valor real tras limitador / TecL2 Vreal tr lim

		r11273 CO: Reg_tec libre 2 Error de regulación / TecL2 Err reg

		p11274 Reg_tec libre 2 Diferenciación Constante de tiempo / TecL2 Acc D T

		p11280 Reg_tec libre 2 Ganancia proporcional / TecL2 Kp

		p11285 Reg_tec libre 2 Tiempo de acción integral / TecL2 Tn

		p11291 CO: Reg_tec libre 2 Limitación máxima / TecL2 Lim máx

		p11292 CO: Reg_tec libre 2 Limitación mínima / TecL2 Lim mín

		p11293 Reg_tec libre 2 Limitación Tiempo aceleración/deceleración / TecL2 Lim tA/tD

		r11294 CO: Reg_tec libre 2 Señal de salida / TecL2 Sen_sal

		p11297 CI: Reg_tec libre 2 Limitación máxima Fuente de señal / TecL2 Lim máx F_s

		p11298 CI: Reg_tec libre 2 Limitación mínima Fuente de señal / TecL2 Lim mín F_s

		p11299 CI: Reg_tec libre 2 Limitación Offset Fuente de señal / TecL2 Lim Offs

		r20001[0...9] Grupo de ejecución Tiempo de muestreo / Gr_ejec t_muest

		p20030[0...3] BI: AND 0 Entradas / AND 0 Entradas

		r20031 BO: AND 0 Salida Q / AND 0 Salida Q

		p20032 AND 0 Gr. ejecución / AND 0 Gr_ejec

		p20033 AND 0 Secuencia de ejecución / AND 0 Sec_ejec

		p20034[0...3] BI: AND 1 Entradas / AND 1 Entradas

		r20035 BO: AND 1 Salida Q / AND 1 Salida Q

		p20036 AND 1 Gr. ejecución / AND 1 Gr_ejec

		p20037 AND 1 Secuencia de ejecución / AND 1 Sec_ejec

		p20038[0...3] BI: AND 2 Entradas / AND 2 Entradas

		r20039 BO: AND 2 Salida Q / AND 2 Salida Q

		p20040 AND 2 Gr. ejecución / AND 2 Gr_ejec

		p20041 AND 2 Secuencia de ejecución / AND 2 Sec_ejec

		p20042[0...3] BI: AND 3 Entradas / AND 3 Entradas

		r20043 BO: AND 3 Salida Q / AND 3 Salida Q

		p20044 AND 3 Gr. ejecución / AND 3 Gr_ejec

		p20045 AND 3 Secuencia de ejecución / AND 3 Sec_ejec

		p20046[0...3] BI: OR 0 Entradas / OR 0 Entradas

		r20047 BO: OR 0 Salida Q / OR 0 Salida Q

		p20048 OR 0 Gr. ejecución / OR 0 Gr_ejec

		p20049 OR 0 Secuencia de ejecución / OR 0 Sec_ejec

		p20050[0...3] BI: OR 1 Entradas / OR 1 Entradas

		r20051 BO: OR 1 Salida Q / OR 1 Salida Q

		p20052 OR 1 Gr. ejecución / OR 1 Gr_ejec

		p20053 OR 1 Secuencia de ejecución / OR 1 Sec_ejec

		p20054[0...3] BI: OR 2 Entradas / OR 2 Entradas

		r20055 BO: OR 2 Salida Q / OR 2 Salida Q

		p20056 OR 2 Gr. ejecución / OR 2 Gr_ejec

		p20057 OR 2 Secuencia de ejecución / OR 2 Sec_ejec

		p20058[0...3] BI: OR 3 Entradas / OR 3 Entradas

		r20059 BO: OR 3 Salida Q / OR 3 Salida Q

		p20060 OR 3 Gr. ejecución / OR 3 Gr_ejec

		p20061 OR 3 Secuencia de ejecución / OR 3 Sec_ejec

		p20062[0...3] BI: XOR 0 Entradas / XOR 0 Entradas

		r20063 BO: XOR 0 Salida Q / XOR 0 Salida Q

		p20064 XOR 0 Gr. ejecución / XOR 0 Gr_ejec

		p20065 XOR 0 Secuencia de ejecución / XOR 0 Sec_ejec

		p20066[0...3] BI: XOR 1 Entradas / XOR 1 Entradas

		r20067 BO: XOR 1 Salida Q / XOR 1 Salida Q

		p20068 XOR 1 Gr. ejecución / XOR 1 Gr_ejec

		p20069 XOR 1 Secuencia de ejecución / XOR 1 Sec_ejec

		p20070[0...3] BI: XOR 2 Entradas / XOR 2 Entradas

		r20071 BO: XOR 2 Salida Q / XOR 2 Salida Q

		p20072 XOR 2 Gr. ejecución / XOR 2 Gr_ejec

		p20073 XOR 2 Secuencia de ejecución / XOR 2 Sec_ejec

		p20074[0...3] BI: XOR 3 Entradas / XOR 3 Entradas

		r20075 BO: XOR 3 Salida Q / XOR 3 Salida Q

		p20076 XOR 3 Gr. ejecución / XOR 3 Gr_ejec

		p20077 XOR 3 Secuencia de ejecución / XOR 3 Sec_ejec

		p20078 BI: NOT 0 Entrada I / NOT 0 Entrada I

		r20079 BO: NOT 0 Salida invertida / NOT 0 Salida inv

		p20080 NOT 0 Gr. ejecución / NOT 0 Gr_ejec

		p20081 NOT 0 Secuencia de ejecución / NOT 0 Sec_ejec

		p20082 BI: NOT 1 Entrada I / NOT 1 Entrada I

		r20083 BO: NOT 1 Salida invertida / NOT 1 Salida inv

		p20084 NOT 1 Gr. ejecución / NOT 1 Gr_ejec

		p20085 NOT 1 Secuencia de ejecución / NOT 1 Sec_ejec

		p20086 BI: NOT 2 Entrada I / NOT 2 Entrada I

		r20087 BO: NOT 2 Salida invertida / NOT 2 Salida inv

		p20088 NOT 2 Gr. ejecución / NOT 2 Gr_ejec

		p20089 NOT 2 Secuencia de ejecución / NOT 2 Sec_ejec

		p20090 BI: NOT 3 Entrada I / NOT 3 Entrada I

		r20091 BO: NOT 3 Salida invertida / NOT 3 Salida inv

		p20092 NOT 3 Gr. ejecución / NOT 3 Gr_ejec

		p20093 NOT 3 Secuencia de ejecución / NOT 3 Sec_ejec

		p20094[0...3] CI: ADD 0 Entradas / ADD 0 Entradas

		r20095 CO: ADD 0 Salida Y / ADD 0 Salida Y

		p20096 ADD 0 Gr. ejecución / ADD 0 Gr_ejec

		p20097 ADD 0 Secuencia de ejecución / ADD 0 Sec_ejec

		p20098[0...3] CI: ADD 1 Entradas / ADD 1 Entradas

		r20099 CO: ADD 1 Salida Y / ADD 1 Salida Y

		p20100 ADD 1 Gr. ejecución / ADD 1 Gr_ejec

		p20101 ADD 1 Secuencia de ejecución / ADD 1 Sec_ejec

		p20102[0...1] CI: SUB 0 Entradas / SUB 0 Entradas

		r20103 CO: SUB 0 Diferencia Y / SUB 0 Diferencia Y

		p20104 SUB 0 Gr. ejecución / SUB 0 Gr_ejec

		p20105 SUB 0 Secuencia de ejecución / SUB 0 Sec_ejec

		p20106[0...1] CI: SUB 1 Entradas / SUB 1 Entradas

		r20107 CO: SUB 1 Diferencia Y / SUB 1 Diferencia Y

		p20108 SUB 1 Gr. ejecución / SUB 1 Gr_ejec

		p20109 SUB 1 Secuencia de ejecución / SUB 1 Sec_ejec

		p20110[0...3] CI: MUL 0 Entradas / MUL 0 Entradas

		r20111 CO: MUL 0 Producto Y / MUL 0 Producto Y

		p20112 MUL 0 Gr. ejecución / MUL 0 Gr_ejec

		p20113 MUL 0 Secuencia de ejecución / MUL 0 Sec_ejec

		p20114[0...3] CI: MUL 1 Entradas / MUL 1 Entradas

		r20115 CO: MUL 1 Producto Y / MUL 1 Producto Y

		p20116 MUL 1 Gr. ejecución / MUL 1 Gr_ejec

		p20117 MUL 1 Secuencia de ejecución / MUL 1 Sec_ejec

		p20118[0...1] CI: DIV 0 Entradas / DIV 0 Entradas

		r20119[0...2] CO: DIV 0 Cociente / DIV 0 Cociente

		r20120 BO: DIV 0 Divisor es cero QF / DIV 0 Divisor=0 QF

		p20121 DIV 0 Gr. ejecución / DIV 0 Gr_ejec

		p20122 DIV 0 Secuencia de ejecución / DIV 0 Sec_ejec

		p20123[0...1] CI: DIV 1 Entradas / DIV 1 Entradas

		r20124[0...2] CO: DIV 1 Cociente / DIV 1 Cociente

		r20125 BO: DIV 1 Divisor es cero QF / DIV 1 Divisor=0 QF

		p20126 DIV 1 Gr. ejecución / DIV 1 Gr_ejec

		p20127 DIV 1 Secuencia de ejecución / DIV 1 Sec_ejec

		p20128 CI: AVA 0 Entrada X / AVA 0 Entrada X

		r20129 CO: AVA 0 Salida Y / AVA 0 Salida Y

		r20130 BO: AVA 0 Entrada negativa SN / AVA 0 Ent. neg. SN

		p20131 AVA 0 Gr. ejecución / AVA 0 Gr_ejec

		p20132 AVA 0 Secuencia de ejecución / AVA 0 Sec_ejec

		p20133 CI: AVA 1 Entrada X / AVA 1 Entrada X

		r20134 CO: AVA 1 Salida Y / AVA 1 Salida Y

		r20135 BO: AVA 1 Entrada negativa SN / AVA 1 Ent. neg. SN

		p20136 AVA 1 Gr. ejecución / AVA 1 Gr_ejec

		p20137 AVA 1 Secuencia de ejecución / AVA 1 Sec_ejec

		p20138 BI: MFP 0 Entrada impulsos I / MFP 0 Ent_impul I

		p20139 MFP 0 Ancho impulso en ms / MFP 0 Anch_imp. ms

		r20140 BO: MFP 0 Salida Q / MFP 0 Salida Q

		p20141 MFP 0 Gr. ejecución / MFP 0 Gr_ejec

		p20142 MFP 0 Secuencia de ejecución / MFP 0 Sec_ejec

		p20143 BI: MFP 1 Entrada impulsos I / MFP 1 Ent_impul I

		p20144 MFP 1 Ancho impulso en ms / MFP 1 Anch_imp. ms

		r20145 BO: MFP 1 Salida Q / MFP 1 Salida Q

		p20146 MFP 1 Gr. ejecución / MFP 1 Gr_ejec

		p20147 MFP 1 Secuencia de ejecución / MFP 1 Sec_ejec

		p20148 BI: PCL 0 Entrada impulsos I / PCL 0 Ent_impul I

		p20149 PCL 0 Ancho impulso en ms / PCL 0 Anch_imp. ms

		r20150 BO: PCL 0 Salida Q / PCL 0 Salida Q

		p20151 PCL 0 Gr. ejecución / PCL 0 Gr_ejec

		p20152 PCL 0 Secuencia de ejecución / PCL 0 Sec_ejec

		p20153 BI: PCL 1 Entrada impulsos I / PCL 1 Ent_impul I

		p20154 PCL 1 Ancho impulso en ms / PCL 1 Anch_imp. ms

		r20155 BO: PCL 1 Salida Q / PCL 1 Salida Q

		p20156 PCL 1 Gr. ejecución / PCL 1 Gr_ejec

		p20157 PCL 1 Secuencia de ejecución / PCL 1 Sec_ejec

		p20158 BI: PDE 0 Entrada impulsos I / PDE 0 Ent_impul I

		p20159 PDE 0 Retardo de impulso en ms / PDE 0 t_ret ms

		r20160 BO: PDE 0 Salida Q / PDE 0 Salida Q

		p20161 PDE 0 Gr. ejecución / PDE 0 Gr_ejec

		p20162 PDE 0 Secuencia de ejecución / PDE 0 Sec_ejec

		p20163 BI: PDE 1 Entrada impulsos I / PDE 1 Ent_impul I

		p20164 PDE 1 Retardo de impulso en ms / PDE 1 t_ret ms

		r20165 BO: PDE 1 Salida Q / PDE 1 Salida Q

		p20166 PDE 1 Gr. ejecución / PDE 1 Gr_ejec

		p20167 PDE 1 Secuencia de ejecución / PDE 1 Sec_ejec

		p20168 BI: PDF 0 Entrada impulsos I / PDF 0 Ent_impul I

		p20169 PDF 0 Tiempo prolongación impulso en ms / PDF 0 t_prol ms

		r20170 BO: PDF 0 Salida Q / PDF 0 Salida Q

		p20171 PDF 0 Gr. ejecución / PDF 0 Gr_ejec

		p20172 PDF 0 Secuencia de ejecución / PDF 0 Sec_ejec

		p20173 BI: PDF 1 Entrada impulsos I / PDF 1 Ent_impul I

		p20174 PDF 1 Tiempo prolongación impulso en ms / PDF 1 t_prol ms

		r20175 BO: PDF 1 Salida Q / PDF 1 Salida Q

		p20176 PDF 1 Gr. ejecución / PDF 1 Gr_ejec

		p20177 PDF 1 Secuencia de ejecución / PDF 1 Sec_ejec

		p20178[0...1] BI: PST 0 Entradas / PST 0 Entradas

		p20179 PST 0 Ancho impulso en ms / PST 0 Anch_imp. ms

		r20180 BO: PST 0 Salida Q / PST 0 Salida Q

		p20181 PST 0 Gr. ejecución / PST 0 Gr_ejec

		p20182 PST 0 Secuencia de ejecución / PST 0 Sec_ejec

		p20183[0...1] BI: PST 1 Entradas / PST 1 Entradas

		p20184 PST 1 Ancho impulso en ms / PST 1 Anch_imp. ms

		r20185 BO: PST 1 Salida Q / PST 1 Salida Q

		p20186 PST 1 Gr. ejecución / PST 1 Gr_ejec

		p20187 PST 1 Secuencia de ejecución / PST 1 Sec_ejec

		p20188[0...1] BI: RSR 0 Entradas / RSR 0 Entradas

		r20189 BO: RSR 0 Salida Q / RSR 0 Salida Q

		r20190 BO: RSR 0 Salida invertida QN / RSR 0 Sal. inv QN

		p20191 RSR 0 Gr. ejecución / RSR 0 Gr_ejec

		p20192 RSR 0 Secuencia de ejecución / RSR 0 Sec_ejec

		p20193[0...1] BI: RSR 1 Entradas / RSR 1 Entradas

		r20194 BO: RSR 1 Salida Q / RSR 1 Salida Q

		r20195 BO: RSR 1 Salida invertida QN / RSR 1 Sal. inv QN

		p20196 RSR 1 Gr. ejecución / RSR 1 Gr_ejec

		p20197 RSR 1 Secuencia de ejecución / RSR 1 Sec_ejec

		p20198[0...3] BI: DFR 0 Entradas / DFR 0 Entradas

		r20199 BO: DFR 0 Salida Q / DFR 0 Salida Q

		r20200 BO: DFR 0 Salida invertida QN / DFR 0 Sal. inv QN

		p20201 DFR 0 Gr. ejecución / DFR 0 Gr_ejec

		p20202 DFR 0 Secuencia de ejecución / DFR 0 Sec_ejec

		p20203[0...3] BI: DFR 1 Entradas / DFR 1 Entradas

		r20204 BO: DFR 1 Salida Q / DFR 1 Salida Q

		r20205 BO: DFR 1 Salida invertida QN / DFR 1 Sal. inv QN

		p20206 DFR 1 Gr. ejecución / DFR 1 Gr_ejec

		p20207 DFR 1 Secuencia de ejecución / DFR 1 Sec_ejec

		p20208[0...1] BI: BSW 0 Entradas / BSW 0 Entradas

		p20209 BI: BSW 0 Posición de interruptores I / BSW 0 Pos_interr

		r20210 BO: BSW 0 Salida Q / BSW 0 Salida Q

		p20211 BSW 0 Gr. ejecución / BSW 0 Gr_ejec

		p20212 BSW 0 Secuencia de ejecución / BSW 0 Sec_ejec

		p20213[0...1] BI: BSW 1 Entradas / BSW 1 Entradas

		p20214 BI: BSW 1 Posición de interruptores I / BSW 1 Pos_interr

		r20215 BO: BSW 1 Salida Q / BSW 1 Salida Q

		p20216 BSW 1 Gr. ejecución / BSW 1 Gr_ejec

		p20217 BSW 1 Secuencia de ejecución / BSW 1 Sec_ejec

		p20218[0...1] CI: NSW 0 Entradas / NSW 0 Entradas

		p20219 BI: NSW 0 Posición interruptores I / NSW 0 Pos_interr

		r20220 CO: NSW 0 Salida Y / NSW 0 Salida Y

		p20221 NSW 0 Gr. ejecución / NSW 0 Gr_ejec

		p20222 NSW 0 Secuencia de ejecución / NSW 0 Sec_ejec

		p20223[0...1] CI: NSW 1 Entradas / NSW 1 Entradas

		p20224 BI: NSW 1 Posición interruptores I / NSW 1 Pos_interr

		r20225 CO: NSW 1 Salida Y / NSW 1 Salida Y

		p20226 NSW 1 Gr. ejecución / NSW 1 Gr_ejec

		p20227 NSW 1 Secuencia de ejecución / NSW 1 Sec_ejec

		p20228 CI: LIM 0 Entrada X / LIM 0 Entrada X

		p20229 LIM 0 Límite superior LU / LIM 0 Lím. sup LU

		p20230 LIM 0 Límite inferior LL / LIM 0 Lím. inf LL

		r20231 CO: LIM 0 Salida Y / LIM 0 Salida Y

		r20232 BO: LIM 0 Magnitud de entrada en límite superior QU / LIM 0 QU

		r20233 BO: LIM 0 Magnitud de entrada en límite inferior QL / LIM 0 QL

		p20234 LIM 0 Gr. ejecución / LIM 0 Gr_ejec

		p20235 LIM 0 Secuencia de ejecución / LIM 0 Sec_ejec

		p20236 CI: LIM 1 Entrada X / LIM 1 Entrada X

		p20237 LIM 1 Límite superior LU / LIM 1 Lím. sup LU

		p20238 LIM 1 Límite inferior LL / LIM 1 Lím. inf LL

		r20239 CO: LIM 1 Salida Y / LIM 1 Salida Y

		r20240 BO: LIM 1 Magnitud de entrada en límite superior QU / LIM 1 QU

		r20241 BO: LIM 1 Magnitud de entrada en límite inferior QL / LIM 1 QL

		p20242 LIM 1 Gr. ejecución / LIM 1 Gr_ejec

		p20243 LIM 1 Secuencia de ejecución / LIM 1 Sec_ejec

		p20244[0...1] CI: PT1 0 Entradas / PT1 0 Entradas

		p20245 BI: PT1 0 Adoptar valor de seteo S / PT1 0 Adop Vset

		p20246 PT1 0 Constante de tiempo de filtro en ms / PT1 0 T_filtro ms

		r20247 CO: PT1 0 Salida Y / PT1 0 Salida Y

		p20248 PT1 0 Gr. ejecución / PT1 0 Gr_ejec

		p20249 PT1 0 Secuencia de ejecución / PT1 0 Sec_ejec

		p20250[0...1] CI: PT1 1 Entradas / PT1 1 Entradas

		p20251 BI: PT1 1 Adoptar valor de seteo S / PT1 1 Adop Vset

		p20252 PT1 1 Constante de tiempo de filtro en ms / PT1 1 T_filtro ms

		r20253 CO: PT1 1 Salida Y / PT1 1 Salida Y

		p20254 PT1 1 Gr. ejecución / PT1 1 Gr_ejec

		p20255 PT1 1 Secuencia de ejecución / PT1 1 Sec_ejec

		p20256[0...1] CI: INT 0 Entradas / INT 0 Entradas

		p20257 INT 0 Límite superior LU / INT 0 Lím. sup LU

		p20258 INT 0 Límite inferior LL / INT 0 Lím. inf LL

		p20259 INT 0 Constante de tiempo de integración en ms / INT 0 T_integr ms

		p20260 BI: INT 0 Adoptar valor de seteo S / INT 0 Adop Vset

		r20261 CO: INT 0 Salida Y / INT 0 Salida Y

		r20262 BO: INT 0 Integrador en límite superior QU / INT 0 QU

		r20263 BO: INT 0 Integrador en límite inferior QL / INT 0 QL

		p20264 INT 0 Gr. ejecución / INT 0 Gr_ejec

		p20265 INT 0 Secuencia de ejecución / INT 0 Sec_ejec

		p20266 CI: LVM 0 Entrada X / LVM 0 Entrada X

		p20267 LVM 0 Media de intervalo M / LVM 0 Media M

		p20268 LVM 0 Límite intervalo L / LVM 0 Límite L

		p20269 LVM 0 Histéres. HY / LVM 0 Histéres. HY

		r20270 BO: LVM 0 Magnitud entrada por encima de intervalo QU / LVM 0 X encim QU

		r20271 BO: LVM 0 Magnitud entrada dentro del intervalo QM / LVM 0 X dent QM

		r20272 BO: LVM 0 Magnitud entrada por debajo de intervalo QL / LVM 0 X debaj QL

		p20273 LVM 0 Gr. ejecución / LVM 0 Gr_ejec

		p20274 LVM 0 Secuencia de ejecución / LVM 0 Sec_ejec

		p20275 CI: LVM 1 Entrada X / LVM 1 Entrada X

		p20276 LVM 1 Media de intervalo M / LVM 1 Media M

		p20277 LVM 1 Límite intervalo L / LVM 1 Límite L

		p20278 LVM 1 Histéres. HY / LVM 1 Histéres. HY

		r20279 BO: LVM 1 Magnitud entrada por encima de intervalo QU / LVM 1 X encim QU

		r20280 BO: LVM 1 Magnitud entrada dentro del intervalo QM / LVM 1 X dent QM

		r20281 BO: LVM 1 Magnitud entrada por debajo de intervalo QL / LVM 1 X debaj QL

		p20282 LVM 1 Gr. ejecución / LVM 1 Gr_ejec

		p20283 LVM 1 Secuencia de ejecución / LVM 1 Sec_ejec

		p20284 CI: DIF 0 Entrada X / DIF 0 Entrada X

		p20285 DIF 0 Constante de tiempo de diferenciación en ms / DIF 0 T_difer ms

		r20286 CO: DIF 0 Salida Y / DIF 0 Salida Y

		p20287 DIF 0 Gr. ejecución / DIF 0 Gr_ejec

		p20288 DIF 0 Secuencia de ejecución / DIF 0 Sec_ejec

		p20300 BI: NOT 4 Entrada I / NOT 4 Entrada I

		r20301 BO: NOT 4 Salida invertida / NOT 4 Salida inv

		p20302 NOT 4 Gr. ejecución / NOT 4 Gr_ejec

		p20303 NOT 4 Secuencia de ejecución / NOT 4 Sec_ejec

		p20304 BI: NOT 5 Entrada I / NOT 5 Entrada I

		r20305 BO: NOT 5 Salida invertida / NOT 5 Salida inv
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		p20349 BI: PDF 3 Entrada impulsos I / PDF 3 Ent_impul I

		p20350 PDF 3 Tiempo prolongación impulso en ms / PDF 3 t_prol ms
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		p20354 BI: MFP 2 Entrada impulsos I / MFP 2 Ent_impul I

		p20355 MFP 2 Ancho impulso en ms / MFP 2 Anch_imp. ms

		r20356 BO: MFP 2 Salida Q / MFP 2 Salida Q

		p20357 MFP 2 Gr. ejecución / MFP 2 Gr_ejec

		p20358 MFP 2 Secuencia de ejecución / MFP 2 Sec_ejec

		p20359 BI: MFP 3 Entrada impulsos I / MFP 3 Ent_impul I

		p20360 MFP 3 Ancho impulso en ms / MFP 3 Anch_imp. ms

		r20361 BO: MFP 3 Salida Q / MFP 3 Salida Q

		p20362 MFP 3 Gr. ejecución / MFP 3 Gr_ejec

		p20363 MFP 3 Secuencia de ejecución / MFP 3 Sec_ejec

		p20372 CI: PLI 0 Entrada X / PLI 0 Entrada X

		r20373 CO: PLI 0 Salida Y / PLI 0 Salida Y

		p20374[0...19] PLI 0 Coordenada X del punto de inflexión A / PLI 0 Coordenada X

		p20375[0...19] PLI 0 Coordenada Y del punto de inflexión B / PLI 0 Coordenada Y

		p20376 PLI 0 Grupo de ejecución / PLI 0 Gr_ejec

		p20377 PLI 0 Secuencia de ejecución / PLI 0 Sec_ejec

		p20378 CI: PLI 1 Entrada X / PLI 1 Entrada X

		r20379 CO: PLI 1 Salida Y / PLI 1 Salida Y

		p20380[0...19] PLI 1 Coordenada X del punto de inflexión A / PLI 1 Coordenada X

		p20381[0...19] PLI 1 Coordenada Y del punto de inflexión B / PLI 1 Coordenada Y

		p20382 PLI 1 Grupo de ejecución / PLI 1 Gr_ejec

		p20383 PLI 1 Secuencia de ejecución / PLI 1 Sec_ejec

		p31020 Regulación multizona Interconexión / Reg_zona Interc

		p31021 Regulación multizona Configuración / Reg_zon Config

		p31022 Regulación multizonas Procesamiento del valor real / Reg_zon Proc_Vrea

		p31023[0...3] CI: Regulación multizonas Entrada de consigna / Reg_zona E consig

		r31024 CO: Regulación multizonas Salida de consigna / Reg_zona S consig

		p31025 BI: Regulación multizonas Conmutación día/noche / Reg_zon Día_noche

		p31026[0...2] CI: Regulación multizonas Entrada de valor real / Reg_zona E Vreal

		r31027 CO: Regulación multizonas Salida de valor real / Reg_zona S Vreal

		r61000[0...239] PROFINET Name of Station / PN Name of Station

		r61001[0...3] PROFINET IP of Station / PN IP of Station



		2.3 Parámetros para juegos de datos

		2.3.1 Juego de datos de mando (Command Data Set, CDS)

		2.3.2 Juegos de datos de accionamiento (Drive Data Set, DDS)

		2.3.3 Juegos de datos de motor (Motor Data Set, MDS)

		2.3.4 Juegos de datos de etapa de potencia (Power unit Data Set, PDS)



		2.4 Parámetros BICO (conectores/binectores)

		2.4.1 Entradas de binector (Binector Input, BI)

		2.4.2 Entradas de conector (Connector Input, CI)

		2.4.3 Salidas de binector (Binector Output, BO)

		2.4.4 Salidas de conector (Connector Output, CO)

		2.4.5 Salidas de conector/binector (Connector/Binector Output, CO/BO)



		2.5 Parámetros para protección contra escritura y protección de know-how

		2.5.1 Parámetros con "WRITE_NO_LOCK"

		2.5.2 Parámetros con "KHP_WRITE_NO_LOCK"

		2.5.3 Parámetros con "KHP_ACTIVE_READ"



		2.6 Puesta en marcha rápida (p0010 = 1)



		3 Esquemas de funciones

		3.1 Índice

		3.2 Explicaciones sobre los esquemas de funciones

		Figura 3-1 1020 – Explicación de los símbolos (parte 1)

		Figura 3-2 1021 – Explicación de los símbolos (parte 2)

		Figura 3-3 1022 – Explicación de los símbolos (parte 3)

		Figura 3-4 1030 – Forma de usar la tecnología BICO



		3.3 Bornes de entrada y salida

		Figura 3-5 2201 – Vista general de conexiones

		Figura 3-6 2221 – Entradas digitales con aislamiento galvánico (DI 0 ... DI 5)

		Figura 3-7 2242 – Salidas digitales (DO 0 ... DO 2)

		Figura 3-8 2251 – Entradas analógicas 0 ... 1 (AI 0 ... AI 1)

		Figura 3-9 2252 – Entrada analógica 2 (AI 2)

		Figura 3-10 2256 – Entradas analógicas como entradas digitales (DI 11 ... DI 12)

		Figura 3-11 2261 – Salidas analógicas 0 ... 1 (AO 0 ... AO 1)

		Figura 3-12 2270 – Evaluación de temperatura LG-Ni1000/PT1000 (AI 3)

		Figura 3-13 2272 – Control por dos hilos

		Figura 3-14 2273 – Control por tres hilos

		Figura 3-15 2275 – PM330 - Entradas digitales (DI 0 ... DI 4), salidas digitales (DO 0 ... DO 1)



		3.4 PROFIenergy

		Figura 3-16 2381 – Órdenes de mando y órdenes de consulta

		Figura 3-17 2382 – Estados



		3.5 Comunicación PROFIdrive (PROFIBUS/PROFINET)

		Figura 3-18 2401 – Vista general

		Figura 3-19 2410 – PROFIBUS (PB)/PROFINET (PN), direcciones y diagnóstico

		Figura 3-20 2420 – Telegramas y datos de proceso (PZD)

		Figura 3-21 2440 – Interconexión señales de recepción PZD

		Figura 3-22 2441 – Interconexión palabra de mando STW1 (p2038 = 2)

		Figura 3-23 2442 – Interconexión palabra de mando STW1 (p2038 = 0)

		Figura 3-24 2446 – Interconexión palabra de mando STW3

		Figura 3-25 2450 – Interconexión señales de emisión PZD

		Figura 3-26 2451 – Interconexión palabra de estado ZSW1 (p2038 = 2)

		Figura 3-27 2452 – Interconexión palabra de estado ZSW1 (p2038 = 0)

		Figura 3-28 2456 – Interconexión palabra de estado ZSW3

		Figura 3-29 2468 – Telegrama de recepción Interconexión libre vía BICO (p0922 = 999)

		Figura 3-30 2470 – Telegrama de emisión Interconexión libre vía BICO (p0922 = 999)

		Figura 3-31 2472 – Palabras de estado Interconexión libre



		3.6 Comunicación CANopen

		Figura 3-32 9204 – Telegrama de recepción Mapping PDO libre (p8744 = 2)

		Figura 3-33 9206 – Telegrama de recepción Predefined Connection Set (p8744 = 1)

		Figura 3-34 9208 – Telegrama de emisión Mapping PDO libre (p8744 = 2)

		Figura 3-35 9210 – Telegrama de emisión Predefined Connection Set (p8744 = 1)

		Figura 3-36 9220 – Palabra de mando CANopen

		Figura 3-37 9226 – Palabra de estado CANopen



		3.7 Comunicación, interfaz de bus de campo (USS, MODBUS, BACnet)

		Figura 3-38 9310 – Configuración, direcciones y diagnóstico

		Figura 3-39 9342 – Interconexión palabra de mando STW1

		Figura 3-40 9352 – Interconexión palabra de estado ZSW1

		Figura 3-41 9360 – Telegrama de recepción Interconexión libre vía BICO (p0922 = 999)

		Figura 3-42 9370 – Telegrama de emisión Interconexión libre vía BICO (p0922 = 999)

		Figura 3-43 9372 – Palabras de estado Interconexión libre



		3.8 Palabras de mando/estado internas

		Figura 3-44 2501 – Palabra de mando Secuenciador

		Figura 3-45 2503 – Palabra de estado Secuenciador

		Figura 3-46 2505 – Palabra de mando Canal de consigna

		Figura 3-47 2510 – Palabra de estado 1 (r0052)

		Figura 3-48 2511 – Palabra de estado 2 (r0053)

		Figura 3-49 2512 – Palabra de mando 1 (r0054)

		Figura 3-50 2513 – Palabra de mando 2 (r0055)

		Figura 3-51 2522 – Palabra de estado Regulador de velocidad

		Figura 3-52 2526 – Palabra de estado Regulación

		Figura 3-53 2530 – Palabra de estado Regulación de intensidad

		Figura 3-54 2534 – Palabra de estado Vigilancias 1

		Figura 3-55 2536 – Palabra de estado Vigilancias 2

		Figura 3-56 2537 – Palabra de estado Vigilancias 3

		Figura 3-57 2546 – Palabra de mando Fallos/alarmas

		Figura 3-58 2548 – Palabra de estado Fallos/alarmas 1 y 2

		Figura 3-59 2610 – Secuenciador - Unidad de control

		Figura 3-60 2634 – Secuenciador - Habilitaciones faltantes



		3.9 Canal de consigna

		Figura 3-61 3001 – Vista general

		Figura 3-62 3010 – Consignas fijas de velocidad, selección binaria (p1016 = 2)

		Figura 3-63 3011 – Consignas fijas de velocidad, selección directa (p1016 = 1)

		Figura 3-64 3020 – Potenciómetro motorizado

		Figura 3-65 3030 – Consigna principal/adicional, escalado de consignas, JOG

		Figura 3-66 3040 – Limitación de sentido e inversión de sentido

		Figura 3-67 3050 – Bandas inhibidas y límites de velocidad

		Figura 3-68 3070 – Generador de rampa avanzado

		Figura 3-69 3080 – Selección, palabra de estado y corrección del generador de rampa



		3.10 Regulación vectorial

		Figura 3-70 6019 – Clases de aplicación (p0096), vista general

		Figura 3-71 6020 – Regulación de velocidad y formación de los límites de par, vista general

		Figura 3-72 6030 – Consigna de velocidad

		Figura 3-73 6031 – Simetrización de control anticipativo, modelo de aceleración

		Figura 3-74 6040 – Regulador de velocidad

		Figura 3-75 6050 – Adaptación Kp_n-/Tn_n

		Figura 3-76 6060 – Consigna de par

		Figura 3-77 6220 – Regulador de Vdc_max y regulador de Vdc_min (regulación vectorial, PM230/PM240/PM330)

		Figura 3-78 6300 – Control por U/f, vista general

		Figura 3-79 6301 – Característica U/f y elevación de tensión

		Figura 3-80 6310 – Amortiguación de resonancias y compensación del deslizamiento (U/f)

		Figura 3-81 6320 – Regulador de Vdc_max y regulador de Vdc_min (PM230/PM240/PM330), (U/f)

		Figura 3-82 6490 – Regulador de velocidad Configuración

		Figura 3-83 6491 – Regulación de flujo Configuración

		Figura 3-84 6630 – Límite de par superior/inferior

		Figura 3-85 6640 – Límites de intensidad/de potencia/de par

		Figura 3-86 6700 – Regulación de intensidad, vista general

		Figura 3-87 6710 – Filtro de consigna de intensidad

		Figura 3-88 6714 – Regulador Iq y regulador Id

		Figura 3-89 6721 – Consigna Id (PMSM, p0300 = 2xx)

		Figura 3-90 6722 – Característica de debilitamiento de campo, consigna de flujo (ASM, p0300 = 1)

		Figura 3-91 6723 – Regulador de debilitamiento de campo, regulador de flujo, consigna Id (ASM, p0300 = 1)

		Figura 3-92 6724 – Regulador de debilitamiento de campo (PMSM, p0300 = 2xx)

		Figura 3-93 6730 – Interfaz con el Power Module (ASM, p0300 = 1)

		Figura 3-94 6731 – Interfaz con el Power Module (PMSM, p0300 = 2xx)

		Figura 3-95 6790 – Regulador de debilitamiento de campo (RESM, p0300 = 6xx)

		Figura 3-96 6791 – Consigna Id (RESM, p0300 = 6xx)

		Figura 3-97 6792 – Interfaz con el Power Module (RESM, p0300 = 6xx)

		Figura 3-98 6797 – Regulación de magnitud

		Figura 3-99 6799 – Señales de indicación



		3.11 Regulación vectorial, Standard Drive Control (p0096 = 1)

		Figura 3-100 6850 – Control por U/f, vista general (p0096 = 1)

		Figura 3-101 6851 – Característica U/f y elevación de tensión (p0096 = 1)

		Figura 3-102 6853 – Amortiguación de resonancias y compensación del deslizamiento (U/f) (p0096 = 1)

		Figura 3-103 6854 – Regulador de Vdc_max y regulador de Vdc_min (p0096 = 1)

		Figura 3-104 6855 – Regulación de magnitud (ASM, p0300 = 1, p0096 = 1)

		Figura 3-105 6856 – Interfaz con Power Module (p0096 = 1)



		3.12 Regulación vectorial, Dynamic Drive Control (p0096 = 2)

		Figura 3-106 6820 – Regulación de velocidad y formación de los límites de par, vista general (p0096 = 2)

		Figura 3-107 6821 – Regulación de intensidad, vista general (p0096 = 2)

		Figura 3-108 6822 – Consigna de velocidad, simetrización de control anticipativo, modelo de aceleración (p0096 = 2)

		Figura 3-109 6824 – Adaptación del regulador de velocidad con Kp_n-/Tn_n (p0096 = 2)

		Figura 3-110 6826 – Consigna de par (p0096 = 2)

		Figura 3-111 6827 – Regulador de Vdc_max y regulador de Vdc_min (p0096 = 2)

		Figura 3-112 6828 – Límites de intensidad/de potencia/de par (p0096 = 2)

		Figura 3-113 6832 – Filtro de consigna de intensidad (p0096 = 2)

		Figura 3-114 6833 – Regulador Iq y regulador Id (p0096 = 2)

		Figura 3-115 6834 – Consigna de flujo (RESM, p0300 = 6xx, p0096 = 2)

		Figura 3-116 6835 – Consigna Id (RESM, p0300 = 6xx, p0096 = 2)

		Figura 3-117 6836 – Consigna Id (PMSM, p0300 = 2xx, p0096 = 2)

		Figura 3-118 6837 – Característica de debilitamiento de campo, consigna de flujo (ASM, p0300 = 1, p0096 = 2)

		Figura 3-119 6838 – Reg. de debilitamiento de campo, regulador de flujo, consigna Id (ASM, p0300 = 1, p0096 = 2)

		Figura 3-120 6839 – Regulador de debilitamiento de campo (PMSM, p0300 = 2xx, p0096 = 2)

		Figura 3-121 6841 – Interfaz con Power Module (ASM, p0300 = 1, p0096 = 2)

		Figura 3-122 6842 – Interfaz con Power Module (PMSM, p0300 = 2xx, p0096 = 2)

		Figura 3-123 6843 – Interfaz con Power Module (RESM, p0300 = 6xx, p0096 = 2)

		Figura 3-124 6844 – Regulación de magnitud (ASM, p0300 = 1; PM240, p0096 = 2)



		3.13 Funciones tecnológicas

		Figura 3-125 7017 – Frenado por corriente continua (p0300 = 1)

		Figura 3-126 7030 – Regulador tecnológico libre 0, 1, 2

		Figura 3-127 7032 – Regulación multizona

		Figura 3-128 7033 – Servicio de emergencia (ESM, Essential Service Mode)

		Figura 3-129 7035 – Bypass

		Figura 3-130 7036 – Regulación en cascada

		Figura 3-131 7038 – Modo de hibernación



		3.14 Bloques de función libres

		Figura 3-132 7200 – Intervalos de muestreo de los grupos de ejecución

		Figura 3-133 7210 – AND 0 ... 3

		Figura 3-134 7212 – OR 0 ... 3

		Figura 3-135 7214 – XOR 0 ... 3

		Figura 3-136 7216 – NOT 0 ... 5

		Figura 3-137 7220 – ADD 0 ... 2, SUB 0 ... 1

		Figura 3-138 7222 – MUL 0 ... 1, DIV 0 ... 1

		Figura 3-139 7224 – AVA 0 ... 1

		Figura 3-140 7225 – NCM 0 ... 1

		Figura 3-141 7226 – PLI 0 ... 1

		Figura 3-142 7230 – MFP 0 ... 3, PCL 0 ... 1

		Figura 3-143 7232 – PDE 0 ... 3

		Figura 3-144 7233 – PDF 0 ... 3

		Figura 3-145 7234 – PST 0 ... 1

		Figura 3-146 7240 – RSR 0 ... 2, DFR 0 ... 2

		Figura 3-147 7250 – BSW 0 ... 1, NSW 0 ... 1

		Figura 3-148 7260 – LIM 0 ... 1

		Figura 3-149 7262 – PT1 0 ... 1

		Figura 3-150 7264 – INT 0, DIF 0

		Figura 3-151 7270 – LVM 0 ... 1



		3.15 Regulador tecnológico

		Figura 3-152 7950 – Valores fijos, selección binaria (p2216 = 2)

		Figura 3-153 7951 – Valores fijos, selección directa (p2216 = 1)

		Figura 3-154 7954 – Potenciómetro motorizado

		Figura 3-155 7958 – Regulación



		3.16 Señales y funciones de vigilancia

		Figura 3-156 8005 – Vista general

		Figura 3-157 8010 – Avisos de velocidad 1

		Figura 3-158 8011 – Avisos de velocidad 2

		Figura 3-159 8012 – Avisos de par, motor bloqueado/volcado

		Figura 3-160 8013 – Vigilancia de carga (parte 1)

		Figura 3-161 8014 – Vigilancia de carga (parte 2)

		Figura 3-162 8016 – Vigilancia térmica del motor

		Figura 3-163 8017 – Modelos térmicos de motor

		Figura 3-164 8019 – Vigilancia térmica de la etapa de potencia

		Figura 3-165 8020 – Funciones de vigilancia 1



		3.17 Diagnóstico

		Figura 3-166 8050 – Vista general

		Figura 3-167 8060 – Memoria de fallos

		Figura 3-168 8065 – Memoria de alarmas

		Figura 3-169 8070 – Palabra de disparo para fallos/alarmas (r2129)

		Figura 3-170 8075 – Configuración de fallos/alarmas



		3.18 Juegos de datos

		Figura 3-171 8560 – Juegos de datos de mando (Command Data Set, CDS)

		Figura 3-172 8565 – Juegos de datos de accionamiento (Drive Data Set, DDS)





		4 Fallos y alarmas

		4.1 Vista general de los fallos y alarmas

		4.1.1 Generalidades

		4.1.2 Explicaciones sobre la lista de fallos y alarmas

		4.1.3 Rangos numéricos para fallos y alarmas



		4.2 Lista de fallos y alarmas

		F01000 Error SW interno

		F01001 Excepción FloatingPoint

		F01002 Error SW interno

		F01003 Retardo de acuse al acceder a memoria

		N01004 (F, A) Error SW interno

		F01005 Carga/descarga de archivo fallida

		A01009 (N) CU: Control Unit Sobretemperatura

		F01010 Tipo accto. desconocido

		F01015 Error SW interno

		A01016 (F) Firmware modificado

		A01017 Lista de componentes modificada

		F01018 Arranque cancelado varias veces

		A01019 Fallo al escribir en el cartucho intercambiable

		A01020 Fallo al escribir en el RAM disk

		A01021 Cartucho intercambiable utilizado como soporte de datos USB por el PC

		F01023 Software Timeout intern

		A01028 (F) Error de configuración

		F01030 Pérdida signo de actividad con mando

		F01033 Conmutación de unidades: Valor de parámetro de referencia inválido

		F01034 Conmutación de unidades: Cálculo valores parámetro fallido tras cambiar valor de referencia

		A01035 (F) ACX: Archivos de backup de parámetros dañados

		F01036 (A) ACX: Falta archivo de backup de parámetros

		F01038 (A) ACX: Archivo de backup de parámetros Error al cargar

		F01039 (A) ACX: Error al escribir en archivo de backup de parámetros

		F01040 Se requiere guardar parámetros y POWER ON

		F01042 Error en parámetros al descargar el proyecto

		F01043 Error grave al descargar el proyecto

		F01044 CU: Datos de descripción erróneos

		A01045 Datos de configuración no válidos

		A01049 No es posible escribir en archivo

		F01054 CU: Límite del sistema superado

		A01066 Memoria intermedia: 70% del nivel de ocupación alcanzado o superado

		A01067 Memoria intermedia: 100% del nivel de ocupación alcanzado

		F01068 CU: Memoria de datos desbordamiento de memoria

		A01069 Backup de parámetros y equipo incompatibles

		F01072 Tarjeta de memoria restablecida desde la copia de seguridad

		A01073 (N) POWER ON necesario para copia de seguridad en la tarjeta de memoria

		A01098 RTC: Ajuste de fecha y hora necesario

		F01105 (A) CU: Memoria insuficiente

		F01107 Escritura en tarjeta de memoria fallida

		F01112 CU: Etapa de potencia no permitida

		F01120 (A) Inicialización de bornes fallida

		F01152 CU: Agrupación no válida de tipos de objeto de accionamiento

		F01205 CU: Desbor. seg. tiempo

		F01250 CU: Datos Read-Only en EEPROM de CU erróneos

		A01251 CU: Datos Read-Write en EEPROM de CU erróneos

		F01257 CU: Versión de firmware obsoleta

		F01340 Topología: Demasiados componentes en una línea

		F01505 (A) BICO: No es posible establecer interconexión

		F01510 BICO: La fuente de señal no tiene formato Float

		F01511 (A) BICO: Interconexión con diferente normalización

		F01512 BICO: No existe normalización

		F01513 (N, A) BICO: Interconexión varios DO con diferente normalización

		A01514 (F) BICO: Error al escribir durante Reconnect

		F01515 (A) BICO: Escritura en parámetro no permitida porque está activa la prioridad de mando

		A01590 (F) Accto: Motor Intervalo de mantenimiento expirado

		F01662 Fallo comunicación interna

		A01900 (F) PROFIBUS: Telegrama de configuración erróneo

		F01910 (N, A) Int. bus de campo Consigna de Timeout

		A01920 (F) PROFIBUS: Interrupción en conexión cíclica

		A01945 PROFIBUS: Conexión a publisher perturbada

		F01946 (A) PROFIBUS: Conexión a publisher interrumpida

		A02050 Trace: Arranque imposible

		A02051 Trace: Registro no posible por protección de know-how

		A02055 Trace: Duración de registro demasiado corta

		A02056 Trace: Ciclo de registro demasiado corta

		A02057 Trace: Ciclo de segmento de tiempo ilegal

		A02058 Trace: Ciclo de segmentos de tiempo para Trace sin fin no válido

		A02059 Trace: Ciclo de segmentos de tiempo para 2 x 8 canales de registro no válido

		A02060 Trace: Falta señal a registrar

		A02061 Trace: Falta ilegal

		A02062 Trace: Señal disparo ilegal

		A02063 Trace: Tipo datos ilegal

		A02070 Trace: Parámetro no modificable

		A02075 Trace: Tiempo de predisparo demasiado grande

		F02080 Trace: Parametrización borrada debido a una conmutación de unidades

		A02095 MTrace 0: No es posible activar Trace múltiple

		A02096 MTrace 0: Guardar imposible

		A02097 MTrace 1: No es posible activar Trace múltiple

		A02098 MTrace 1: Guardar imposible

		A02099 Trace: Memoria de la Control Unit insuficiente

		A02150 OA: No se puede cargar la aplicación

		F02151 (A) OA: Error de software interno

		F02152 (A) OA: Memoria insuficiente

		F03000 NVRAM Error en la acción

		F03001 NVRAM Suma de verificación errónea

		F03505 (N, A) Entrada analógica Rotura de hilo

		A03510 (F, N) Datos de calibración no coherentes

		A03520 (F, N) Fallo en sensor de temperatura

		A05000 (N) Etapa de potencia: Sobretemperatura en disipador Ondulador

		A05001 (N) Etapa de potencia: Exceso de temperatura Capa bloqueo chip

		A05002 (N) Etapa de potencia: Sobretemperatura aire de entrada

		A05003 (N) Etapa de potencia: Sobretemperatura en interior

		A05004 (N) Etapa de potencia: Sobretemperatura en rectificador

		A05006 (N) Etapa de potencia: Sobretemperatura modelo térmico

		A05065 (F, N) Medidas de tensión no coherentes

		F06310 (A) Tensión de conexión (p0210) parametrizada erróneamente

		A06921 (N) Resistencia de freno Desequilibrio de fases

		F06922 Resistencia de freno Pérdida de fase

		F07011 Accto: Motor Sobretemperatura

		A07012 (N) Accto: Modelo de temperatura del motor 1/3 Exceso de temperatura

		A07014 (N) Accto: Modelo de temperatura del motor Alarma de configuración

		A07015 Accto: Sensor de temperatura en motor Alarma

		F07016 Accto: Sensor de temperatura en motor Fallo

		F07080 Accto: Parámetros de regulación erróneos

		F07082 Macro: Ejecución imposible

		F07083 Macro: Archivo ACX no encontrado

		F07084 Macro: Condición para WaitUntil no cumplida

		F07086 Conmutación de unidades: Infracción de límites de parámetros por cambio de valor de referencia

		F07088 Conmutación de unidades: Infracción de los límites de parámetros debido a conmutación de unidades

		A07089 Conmutación de unidades: Activación módulo función bloqueada porque hay unidades conmutadas

		A07094 Infracción general de límites de parámetros

		A07200 Accionamiento: Mando, orden CON presente

		F07220 (N, A) Accto: Mando por PLC falta

		F07300 (A) Accto: Contactor de red Falta señal de respuesta

		F07311 Bypass interruptor motor

		F07312 Bypass interruptor de red

		F07320 Accto: Rearranque automático interrumpido

		A07321 Accto: Rearranque automático activo

		A07325 Accionamiento: Modo de hibernación activo, el accionamiento se activa de nuevo automáticamente

		F07330 Rearranque al vuelo: Corriente de búsqueda medida demasiado baja

		F07331 Rearranque al vuelo: Función no soportada

		A07353 Accto: Regulación de magnitud continua desconectada

		A07400 (N) Accto: Regulador máxima tensión circuito intermedio activo

		A07401 (N) Accto: Regulador máxima tensión circuito intermedio desactivado

		A07402 (N) Accto: Regulador mínima tensión circuito intermedio activo

		F07405 (N, A) Accto: Respaldo cinético Velocidad mínima rebasada por defecto

		F07406 (N, A) Accto: Respaldo cinético Duración máxima sobrepasada

		A07409 (N) Accto: Control por U/f Reg. limitación de intensidad activo

		F07410 Accto: Salida de regulador de corriente limitada

		F07411 Accto: Consigna de flujo no alcanzada durante la excitación

		A07416 Accto: Configuración Regulador de flujo

		F07426 (A) Regulador tecnológico Valor real limitado

		A07427 Conexión de motor Alarma

		A07428 (N) Regulador tecnológico Error de parametrización

		F07435 (N) Accto: Setear generador de rampa en regulación vectorial sin encóder

		F07436 (A) Reg_tec libre 0 Valor real limitado

		F07437 (A) Reg_tec libre 1 Valor real limitado

		F07438 (A) Reg_tec libre 2 Valor real limitado

		A07444 PID Ajuste automático en curso

		F07445 PID Ajuste automático interrumpido

		A07530 Accto: Juego de datos se accionamiento DDS no presente

		A07531 Accto: No se encuentra el juego de datos de mando CDS

		F07800 Accto: No existe etapa de potencia

		F07801 Accto: Motor Sobreintens.

		F07802 Accto: Alimentación o etapa de potencia no lista

		A07805 (N) Accto: Etapa de potencia Sobrecarga I2t

		F07806 Accionamiento: Límite de potencia en régimen generador sobrepasado (F3E)

		F07807 Accionamiento: Cortocircuito/defecto a tierra detectado

		F07810 Accto: EEPROM de etapa de potencia sin datos nominales

		A07850 (F) Alarma externa 1

		A07851 (F) Alarma externa 2

		A07852 (F) Alarma externa 3

		F07860 (A) Fallo externo 1

		F07861 (A) Fallo externo 2

		F07862 (A) Fallo externo 3

		A07891 Accionamiento: Vigilancia de carga bomba/ventilador bloqueados

		A07892 Accionamiento: Vigilancia de carga bomba/ventilador sin carga

		A07893 Accionamiento: Vigilancia de carga bomba fuga

		F07894 Accionamiento: Vigilancia de carga bomba/ventilador bloqueados

		F07895 Accionamiento: Vigilancia de carga bomba/ventilador sin carga

		F07896 Accionamiento: Vigilancia de carga bomba fuga

		F07900 (N, A) Accionamiento: Motor bloqueado

		F07901 Accto: Motor Sobrevelocidad

		F07902 (N, A) Accto: Motor volcado

		A07903 Accto: Motor Desviación velocidad

		A07910 (N) Accto: Motor Sobretemperatura

		A07920 Accionamiento: Par/velocidad muy bajo

		A07921 Accionamiento: Par/velocidad muy alto

		A07922 Accionamiento: Par/velocidad fuera de tolerancia

		F07923 Accionamiento: Par/velocidad muy bajo

		F07924 Accionamiento: Par/velocidad muy alto

		F07925 Accionamiento: Par/velocidad fuera de tolerancia

		A07926 Accto: Curva envolvente parámetros no válida

		A07927 Frenado por corriente continua activo

		A07929 (F) Accionamiento: Ningún motor reconocido

		F07936 Accionamiento: Desconexión de carga

		F07950 (A) Parámetros de motor erróneos

		F07967 Accto.: Identificación de posición polar mal

		F07968 Accto: Medición Lq-Ld errónea

		F07969 Accto.: Identificación de posición polar mal

		A07976 Accionamiento: Calibrado fino de encóder activado

		A07980 Accto: Medida en giro activada

		A07981 Acto: Medida en giro Faltan habilitaciones

		F07983 Accto: Medida en giro activada Característica de saturación

		F07984 Accto: Optimización de regulador de velocidad Momento de inercia

		F07985 Accto: Optimiz. de regulador de velocidad (test de oscilaciones)

		F07986 Accto: Medida en giro Generador de rampa

		F07988 Accto: Medida en giro No hay configuración seleccionada

		F07990 Accto: Identificación de datos de motor errónea

		A07991 (N) Accto: Identificación de datos de motor activada

		A07994 (F, N) Accionamiento: Identificación de datos del motor no realizada

		F08010 (N, A) CU: Convertidor analógico-digital

		F08501 (N, A) PROFINET: Consigna Timeout

		F08502 (A) PROFINET: Tiempo de vigilancia de signo actividad superado

		A08511 (F) PROFINET: Datos de configuración de recepción no válidos

		A08526 (F) PROFINET: Sin conexión cíclica

		A08564 PN/COMM BOARD: Error de sintaxis en archivo de configuración

		A08565 PROFINET: Error de coherencia en parámetros ajustables

		F08700 (A) CAN: Comunicación errónea

		F08701 CAN: NMT Cambio de estado

		F08702 (A) CAN: RPDO Timeout

		A08751 (N) CAN: Pérdida telegrama

		A08752 CAN: Contador de errores para Error Passive superado

		A08753 CAN: Búfer de mensajes desbordado

		A08754 CAN: Modo de comunicación mal

		A08755 CAN: Objeto no mapeable

		A08756 CAN: Cantidad de bytes mapeados superada

		A08757 CAN: Ajustar COB-ID como no válido

		A08759 CAN: PDO COB-ID ya existente

		A08760 CAN: Tamaño máximo de la IF PZD superado

		A08800 Modo de ahorro de energía PROFIenergy activo

		A08802 PROFIenergy Desconexión alim encóder incremental no posible

		F13009 Derechos de licencia Licencia aplicación OA no adjudicada

		F13100 Protección de know-how: Error de protección anticopia

		F13101 Protección de know-how: Protección anticopia no activable

		F13102 Protección de know-how: Error de coherencia de los datos protegidos

		F30001 Etapa de potencia: Sobreintensidad

		F30002 Etapa de potencia: Tensión en circuito intermedio Sobretensión

		F30003 Etapa de potencia: Tensión en circuito intermedio Subtensión

		F30004 Etapa de potencia: Sobretemperatura en disipador Ondulador

		F30005 Etapa de potencia: Sobrecarga I2t

		F30011 Etapa de potencia: Pérdida de fase de red en el circuito principal

		F30012 Etapa de potencia: Sensor de temperatura Disipador Rotura de hilo

		F30013 Etapa de potencia: Sensor de temperatura Disipador Cortocircuito

		F30015 (N, A) Etapa de potencia: Pérdida de fase del cable del motor

		A30016 (N) Etapa de potencia: Alimentación de carga desconectada

		F30017 Etapa de potencia: Limitación de intensidad por hardware ha respondido demasiadas veces

		F30021 Etapa de potencia: Defecto a tierra

		F30022 Etapa de potencia: Vigilancia U_ce

		F30024 Etapa de potencia: Sobretemperatura modelo térmico

		F30025 Etapa de potencia: Sobretemperatura en chip

		F30027 Etapa de potencia: Precarga Circuito intermedio Vigilancia de tiempo

		A30030 Etapa de potencia: Sobretemperatura en interior Alarma

		A30031 Limitación de intensidad por hardware en la fase U

		A30032 Etapa de potencia: Limitación de intensidad por hardware en la fase V

		A30033 Etapa de potencia: Limitación de intensidad por hardware en la fase W

		A30034 Etapa de potencia: Sobretemperatura en interior

		F30035 Etapa de potencia: Sobretemperatura aire de entrada

		F30036 Etapa de potencia: Sobretemperatura en interior

		F30037 Etapa de potencia: Sobretemperatura en rectificador

		A30042 Etapa de potencia: El ventilador ha alcanzado el máximo de horas de funcionamiento

		A30049 Etapa de potencia: Ventilador interior defectuoso

		F30051 Etapa de potencia: Cortocircuito en freno de motor detectado

		F30052 Datos EEPROM erróneos

		F30055 Etapa de potencia: Sobreintensidad chopper de freno

		A30057 Etapa de potencia: Asimetría de red

		F30059 Etapa de potencia: Ventilador interior defectuoso

		A30065 (F, N) Medidas de tensión no coherentes

		F30071 No se reciben nuevos valores reales del Power Module

		F30072 Ya no pueden transferirse más consignas al Power Module

		F30074 (A) Error de comunicación entre Control Unit y Power Module

		F30075 Configuración de la etapa de potencia fallida

		F30080 Etapa de potencia: Incremento de intensidad demasiado rápido

		F30081 Etapa de potencia: Maniobras demasiado frecuentes

		F30105 EP: Fallo captación valor real

		A30502 Etapa de potencia: Sobretensión en circuito intermedio

		F30662 Error en comunicación interna

		F30664 Fallo en la fase de arranque

		N30800 (F) Etapa de potencia: Aviso agrupado

		F30802 Etapa de potencia: Desbordamiento segmento de tiempo

		F30804 (N, A) Etapa de potencia: CRC

		F30805 Etapa de potencia: Suma de verificación en EEPROM incorrecta

		F30809 Etapa de potencia: Información de estado no válida

		A30810 (F) Etapa de potencia: Temp. watchdog

		F30850 Etapa de potencia: Error de software interno

		F30903 Etapa de potencia: Fallo en bus I2C

		A30920 (F) Fallo en sensor de temperatura

		F30950 Etapa de potencia: Error de software interno

		A30999 (F, N) Etapa de potencia: Alarma desconocida

		F35950 TM: Error de software interno

		A50010 (F) PROFINET: Error de coherencia en parámetros ajustables

		F50510 FBLOCKS: Registro del grupo de ejecución rechazado

		F50511 FBLOCKS: Ya no queda memoria para bloques de función libres

		A50513 (F) FBLOCKS: orden de secuencia de ejecución ya asignado

		A50517 FBLOCKS: Medida interna activa

		F50518 FBLOCKS: Desviación tiempo de muestreo del grupo de ejecución libre al descargar
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427 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A426.1 10/05/2016


428 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A428.1 10/05/2016


429 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A428.1 10/05/2016


430 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A430.1 10/05/2016


431 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A430.1 10/05/2016


432 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A432.1 10/05/2016


433 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A432.1 10/05/2016


434 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A434.1 10/05/2016


435 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A434.1 10/05/2016


436 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A436.1 10/05/2016


437 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A436.1 10/05/2016


438 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A438.1 10/05/2016


439 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A438.1 10/05/2016


440 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A440.1 10/05/2016


441 ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A440.1 10/05/2016


500 SALIDAS DIGITALES CUADRO -A500.1 10/05/2016


501 SALIDAS DIGITALES CUADRO -A500.1 10/05/2016


502 SALIDAS DIGITALES CUADRO -A502.1 10/05/2016


503 SALIDAS DIGITALES CUADRO -A502.1 10/05/2016


504 SALIDAS DIGITALES CUADRO -A504.1 10/05/2016


505 SALIDAS DIGITALES CUADRO -A504.1 10/05/2016


506 SALIDAS DIGITALES CUADRO -A506.1 10/05/2016







FECHA


Indice de páginas : /507 - /601.l


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2.e2.d


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


AUTOR


INDICE DE PAGINAS


FECHADESCRIPCIÓNPÁGINA


507 SALIDAS DIGITALES CUADRO -A506.1 10/05/2016


508 SALIDAS DIGITALES CAMPO-A508.1 10/05/2016


509 SALIDAS DIGITALES CAMPO-A508.1 10/05/2016


510 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A510.1 10/05/2016


511 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A510.1 10/05/2016


512 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A512.1 10/05/2016


513 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A512.1 10/05/2016


514 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A514.1 10/05/2016


515 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A514.1 10/05/2016


516 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A516.1 10/05/2016


517 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A516.1 10/05/2016


518 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A518.1 10/05/2016


519 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A518.1 10/05/2016


520 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A520.1 10/05/2016


521 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A520.1 10/05/2016


522 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A522.1 10/05/2016


523 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A522.1 10/05/2016


524 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A524.1 10/05/2016


525 SALIDAS DIGITALES CAMPO -A524.1 10/05/2016


600 Plano de conexiones de bornes =+-XAL 10/05/2016


601 Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.a Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.b Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.c Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.d Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.e Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.f Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.g Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.h Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.i Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.j Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.k Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.l Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016







FECHA


Indice de páginas : /601.m - /703


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2.f2.e


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


AUTOR


INDICE DE PAGINAS


FECHADESCRIPCIÓNPÁGINA


601.m Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.n Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.o Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.p Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.q Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


601.r Plano de conexiones de bornes =+-XM 10/05/2016


602 Plano de conexiones de bornes =+-XEA 10/05/2016


602.a Plano de conexiones de bornes =+-XEA 10/05/2016


603 Plano de conexiones de bornes =+-XPA 10/05/2016


603.a Plano de conexiones de bornes =+-XPA 10/05/2016


604 Plano de conexiones de bornes =+-XED 10/05/2016


604.a Plano de conexiones de bornes =+-XED 10/05/2016


604.b Plano de conexiones de bornes =+-XED 10/05/2016


604.c Plano de conexiones de bornes =+-XED 10/05/2016


604.d Plano de conexiones de bornes =+-XED 10/05/2016


604.e Plano de conexiones de bornes =+-XED 10/05/2016


604.f Plano de conexiones de bornes =+-XED 10/05/2016


604.g Plano de conexiones de bornes =+-XED 10/05/2016


604.h Plano de conexiones de bornes =+-XED 10/05/2016


604.i Plano de conexiones de bornes =+-XED 10/05/2016


604.j Plano de conexiones de bornes =+-XED 10/05/2016


605 Plano de conexiones de bornes =+-XSD 10/05/2016


605.a Plano de conexiones de bornes =+-XSD 10/05/2016


605.b Plano de conexiones de bornes =+-XSD 10/05/2016


605.c Plano de conexiones de bornes =+-XSD 10/05/2016


605.d Plano de conexiones de bornes =+-XSD 10/05/2016


605.e Plano de conexiones de bornes =+-XSD 10/05/2016


605.f Plano de conexiones de bornes =+-XSD 10/05/2016


605.g Plano de conexiones de bornes =+-XSD 10/05/2016


700 Plano de cables =+-W20.1 10/05/2016


701 Plano de cables =+-W21.1 10/05/2016


702 Plano de cables =+-W22.1 10/05/2016


703 Plano de cables =+-W23.1 10/05/2016







FECHA


Indice de páginas : /704 - /736


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2.g2.f


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


AUTOR


INDICE DE PAGINAS


FECHADESCRIPCIÓNPÁGINA


704 Plano de cables =+-W24.1 10/05/2016


705 Plano de cables =+-W25.1 10/05/2016


706 Plano de cables =+-W26.1 10/05/2016


707 Plano de cables =+-W27.1 10/05/2016


708 Plano de cables =+-W28.1 10/05/2016


709 Plano de cables =+-W29.1 10/05/2016


710 Plano de cables =+-W30.1 10/05/2016


711 Plano de cables =+-W31.1 10/05/2016


712 Plano de cables =+-W32.1 10/05/2016


713 Plano de cables =+-W33.1 10/05/2016


714 Plano de cables =+-W34.1 10/05/2016


715 Plano de cables =+-W35.1 10/05/2016


716 Plano de cables =+-W36.1 10/05/2016


717 Plano de cables =+-W37.1 10/05/2016


718 Plano de cables =+-W38.1 10/05/2016


719 Plano de cables =+-W39.1 10/05/2016


720 Plano de cables =+-W40.1 10/05/2016


721 Plano de cables =+-W41.1 10/05/2016


722 Plano de cables =+-W42.1 10/05/2016


723 Plano de cables =+-W43.1 10/05/2016


724 Plano de cables =+-W44.1 10/05/2016


725 Plano de cables =+-W45.1 10/05/2016


726 Plano de cables =+-W46.1 10/05/2016


727 Plano de cables =+-W47.1 10/05/2016


728 Plano de cables =+-W48.1 10/05/2016


729 Plano de cables =+-W49.1 10/05/2016


730 Plano de cables =+-W50.1 10/05/2016


731 Plano de cables =+-W51.1 10/05/2016


732 Plano de cables =+-W52.1 10/05/2016


733 Plano de cables =+-W53.1 10/05/2016


734 Plano de cables =+-W54.1 10/05/2016


735 Plano de cables =+-W55.1 10/05/2016


736 Plano de cables =+-W56.1 10/05/2016







FECHA


Indice de páginas : /739 - /771


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2.h2.g


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


AUTOR


INDICE DE PAGINAS


FECHADESCRIPCIÓNPÁGINA


739 Plano de cables =+-W200.1 10/05/2016


740 Plano de cables =+-W200.2 10/05/2016


741 Plano de cables =+-W200.3 10/05/2016


742 Plano de cables =+-W200.4 10/05/2016


743 Plano de cables =+-W201.1 10/05/2016


744 Plano de cables =+-W201.2 10/05/2016


745 Plano de cables =+-W201.3 10/05/2016


746 Plano de cables =+-W201.4 10/05/2016


747 Plano de cables =+-W202.1 10/05/2016


748 Plano de cables =+-W202.2 10/05/2016


749 Plano de cables =+-W202.3 10/05/2016


750 Plano de cables =+-W202.4 10/05/2016


751 Plano de cables =+-W203.1 10/05/2016


752 Plano de cables =+-W203.2 10/05/2016


753 Plano de cables =+-W203.3 10/05/2016


754 Plano de cables =+-W203.4 10/05/2016


755 Plano de cables =+-W204.1 10/05/2016


756 Plano de cables =+-W204.2 10/05/2016


757 Plano de cables =+-W350.1 10/05/2016


758 Plano de cables =+-W351.1 10/05/2016


759 Plano de cables =+-W352.1 10/05/2016


760 Plano de cables =+-W353.1 10/05/2016


761 Plano de cables =+-W354.1 10/05/2016


762 Plano de cables =+-W355.1 10/05/2016


763 Plano de cables =+-W420.1 10/05/2016


764 Plano de cables =+-W422.1 10/05/2016


765 Plano de cables =+-W424.1 10/05/2016


766 Plano de cables =+-W426.1 10/05/2016


767 Plano de cables =+-W427.1 10/05/2016


768 Plano de cables =+-W430.1 10/05/2016


769 Plano de cables =+-W430.2 10/05/2016


770 Plano de cables =+-W431.1 10/05/2016


771 Plano de cables =+-W431.2 10/05/2016







FECHA


Indice de páginas : /772 - /784


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


52.h


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


AUTOR


INDICE DE PAGINAS


FECHADESCRIPCIÓNPÁGINA


772 Plano de cables =+-W432.1 10/05/2016


773 Plano de cables =+-W432.2 10/05/2016


774 Plano de cables =+-W432.3 10/05/2016


775 Plano de cables =+-W432.4 10/05/2016


776 Plano de cables =+-W508.1 10/05/2016


777 Plano de cables =+-W511.1 10/05/2016


777.a Plano de cables =+-W511.1 10/05/2016


778 Plano de cables =+-W513.1 10/05/2016


779 Plano de cables =+-W516.1 10/05/2016


779.a Plano de cables =+-W516.1 10/05/2016


780 Plano de cables =+-W518.1 10/05/2016


781 Plano de cables =+-W521.1 10/05/2016


782 Plano de cables =+-W521.2 10/05/2016


783 Plano de cables =+-W522.1 10/05/2016


784 Plano de cables =+-W522.2 10/05/2016







FECHA


ARMARIO CCM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


65


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:







FECHA


ARMARIO PLC


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


106


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:







FECHA


ACOMETIDA 400Vac


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2010


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


ALIMENTACIÓN
400Vac


DISPARO
RELÉ DIFERENCIAL


SENTRON PAC3200


1-XAL 2 3 N


-K10.1
CIR.RGU-10


5
46 /400.3


14
1513 /10.8


10 11
7


8


9


12


1 2 3


-T10.4


CIR.WGC-80


1S1


1S2


10
0.


15


10
0.


16


10.10


10.11


C1


C2


10
.0


6


14


15


13


-K10.1
/10.2


S TR


1


2


3


4


5


6


7


8


-Q10.1
SIE.3VA2116-5HL42-0AA0


SIE.3VA9988-0AA12
SIE.3VA9908-0BD12


160A
I> I> I> I>


13


14


/4
00


.2


C1


C2


/1
0.


8


N


R1


S1


T1


N1


-K10.2
SIE.3UG4616-1CR20


12


11


14


/4
00


.4


22


21


24


/4
00


.5


L1 L2 L3 N


-U10.1


SIE.7KM2112-0BA00-3AA0
SIE.7KM9300-0AE00-0AA0


+P01-U1:k


+P01-U1:l


+P01-U1:L/+N/-


+P01-U1:k


+P01-U1:l


+P01-U1:k


+P01-U1:l
+P01-U1:V1 V2 V3


X1:1


1-XI


2


3


4


5


6


10.01


10.02


10.03


10.04


10.05


10.06


10
.0


7


10
.0


8


10
.0


9


1


2


3


4


5


6


-F11.1
SIE.3NW7033


10x38


4


31


2
-T10.1
250/5A


4


31


2
-T10.2
250/5A


4


31


2
-T10.3
250/5A


N


110.06


100.12


110.05


100.12


2.5mm2


2.5mm2


2.5mm2


EMBARRADO


-Q10.1
SIE.3VA9908-0BD12


R / 20.0


S / 20.0


T / 20.0


L3/100.6
230Vac


N / 60.0


24V5/110.7
24Vdc


0V5/110.7
0Vdc


N3/100.7
0Vac


24V6/110.8
24Vdc


0V6/110.8
0Vdc







FECHA


TANQUE 1
BOMBA R1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2120


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


TANQUE 1
BOMBA R1


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM230


MANDO


/402.3 /402.4


PE


1


2


3


4


5


6


-Q20.1
SIE.3RV2011-1CA10


SIE.3RV2901-1E
1.8-2.5A I> I>I>


13


14


/4
02


.2


21


22


1


2


-K20.1
/20.8


3


4


5


6


1-XM 2 3 PE


U1 V1 W1 PE


-M20.1
0.55Kw


1.49A
3
M


12


11


14


-K500.1
/500.2


A1


A2


-K20.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /20.1
3 4 /20.1
5 6 /20.1


2221
1413 /402.1


8281 /130.6


20
.0


1


20
.0


2


20
.0


3


20
.0


4


20
.0


5


20
.0


6


20
.1


0


111.01


100.12


20
.0


9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U20.1
SIE.6SL3210-1NE13-1UL1
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K500.2
/500.3


20
.0


7


20
.0


8


11
1.


01


10
0.


12


MA NE GR A/V4G2.5Ap
-W20.1


13


14


-K131.1
/131.1


EMBARRADO


R / 21.0


S / 21.0


T / 21.0


R/10.8


S/10.8


T/10.8


24V9A / 21.6


0V9A / 21.6


24V9A/20.6
24Vdc


24V9/111.3
24Vdc


24V9A / 20.8


0V9A / 20.80V9/111.3
0Vdc


0V9A/20.6
0Vdc







FECHA


TANQUE 2
BOMBA R2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2221


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


TANQUE 2
BOMBA R2


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/402.7 /402.8


PE


1


2


3


4


5


6


-Q21.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV1901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
02


.6


21


22


1


2


-K21.1
/21.8


3


4


5


6


4-XM 5 6 PE


U1 V1 W1 PE


-M21.1
0.12Kw


0.42A
3
M


12


11


14


-K500.3
/500.4


A1


A2


-K21.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /21.1
3 4 /21.1
5 6 /21.1


2221
1413 /402.5


8281 /130.6


21
.0


1


21
.0


2


21
.0


3


21
.0


4


21
.0


5


21
.0


6


21
.1


0
21


.0
9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U21.1
SIE.6SL3224-0BE13-7UA0
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K500.4
/500.5


21
.0


7


21
.0


8


4G2.5Ap
-W21.1


MA NE GR A/V


23


24


-K131.1
/131.1


111.01


100.12


11
1.


01


10
0.


12


EMBARRADO


R / 22.0


S / 22.0


T / 22.0


R/20.2


S/20.2


T/20.2


24V9A / 22.624V9A/21.6
24Vdc


0V9A / 22.6


24V9A/20.9
24Vdc


24V9A / 21.8


0V9A/20.9 0V9A / 21.8


0V9A/21.6
0Vdc







FECHA


TANQUE 3
BOMBA R3


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2322


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


TANQUE 3
BOMBA R3


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/403.3 /403.4


PE


1


2


3


4


5


6


-Q22.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV1901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
03


.2


21


22


1


2


-K22.1
/22.8


3


4


5


6


7-XM 8 9 PE


U1 V1 W1 PE


-M22.1
0.12Kw


0.42A
3
M


12


11


14


-K500.5
/500.6


A1


A2


-K22.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /22.1
3 4 /22.1
5 6 /22.1


2221
1413 /403.1


8281 /130.6


22
.0


1


22
.0


2


22
.0


3


22
.0


4


22
.0


5


22
.0


6


22
.1


0
22


.0
9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U22.1
SIE.6SL3224-0BE13-7UA0
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K500.6
/500.6


22
.0


7


22
.0


8


4G2.5Ap
-W22.1


MA NE GR A/V


33


34


-K131.1
/131.1


111.01


100.12


11
1.


01


10
0.


12


EMBARRADO


R / 23.0


S / 23.0


T / 23.0


R/21.2


S/21.2


T/21.2


24V9A / 23.624V9A/22.6
24Vdc


0V9A / 23.60V9A/22.6
0Vdc


24V9A/21.9
24Vdc


24V9A / 22.8


0V9A/21.9 0V9A / 22.8







FECHA


TANQUE 4
BOMBA R4


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2423


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


TANQUE 4
BOMBA R4


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/403.7 /403.8


PE


1


2


3


4


5


6


-Q23.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV1901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
03


.6


21


22


1


2


-K23.1
/23.8


3


4


5


6


10-XM 11 12 PE


U1 V1 W1 PE


-M23.1
0.12Kw


0.42A
3
M


12


11


14


-K500.7
/500.7


A1


A2


-K23.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /23.1
3 4 /23.1
5 6 /23.1


2221
1413 /403.5


8281 /130.6


23
.0


1


23
.0


2


23
.0


3


23
.0


4


23
.0


5


23
.0


6


23
.1


0
23


.0
9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U23.1
SIE.6SL3224-0BE13-7UA0
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K500.8
/500.8


23
.0


7


23
.0


8


4G2.5Ap
-W23.1


MA NE GR A/V


43


44


-K131.1
/131.1


111.01


100.12


11
1.


01


10
0.


12


EMBARRADO


R / 24.0


S / 24.0


T / 24.0


R/22.2


S/22.2


T/22.2


24V9A / 24.624V9A/23.6
24Vdc


0V9A / 24.60V9A/23.6
0Vdc


24V9A/22.9
24Vdc


24V9A / 23.8


0V9A/22.9 0V9A / 23.8







FECHA


TANQUE 5
BOMBA R5


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2524


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


TANQUE 5
BOMBA R5


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/404.3 /404.4


PE


1


2


3


4


5


6


-Q24.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV1901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
04


.2


21


22


1


2


-K24.1
/24.8


3


4


5


6


13-XM 14 15 PE


U1 V1 W1 PE


-M24.1
0.12Kw


0.42A
3
M


12


11


14


-K501.1
/501.1


A1


A2


-K24.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /24.1
3 4 /24.1
5 6 /24.1


2221
1413 /404.1


8281 /130.6


24
.0


1


24
.0


2


24
.0


3


24
.0


4


24
.0


5


24
.0


6


24
.1


0
24


.0
9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U24.1
SIE.6SL3224-0BE13-7UA0
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K501.2
/501.2


24
.0


7


24
.0


8


4G2.5Ap
-W24.1


MA NE GR A/V


53


54


-K131.1
/131.1


111.01


100.12


11
1.


01


10
0.


12


EMBARRADO


R / 25.0


S / 25.0


T / 25.0


R/23.2


S/23.2


T/23.2


24V9A / 25.624V9A/24.6
24Vdc


0V9A / 25.60V9A/24.6
0Vdc


24V9A/23.9
24Vdc


24V9A / 24.8


0V9A/23.9 0V9A / 24.8







FECHA


TANQUE 6
BOMBA R6


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2625


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


TANQUE 6
BOMBA R6


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/404.7 /404.8


PE


1


2


3


4


5


6


-Q25.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV1901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
04


.6


21


22


1


2


-K25.1
/25.8


3


4


5


6


16-XM 17 18 PE


U1 V1 W1 PE


-M25.1
0.12Kw


0.42A
3
M


12


11


14


-K501.3
/501.3


A1


A2


-K25.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /25.1
3 4 /25.1
5 6 /25.1


2221
1413 /404.5


8281 /130.6


25
.0


1


25
.0


2


25
.0


3


25
.0


4


25
.0


5


25
.0


6


25
.1


0
25


.0
9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U25.1
SIE.6SL3224-0BE13-7UA0
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K501.4
/501.4


25
.0


7


25
.0


8


4G2.5Ap
-W25.1


MA NE GR A/V


63


64


-K131.1
/131.1


111.01


100.12


11
1.


01


10
0.


12


EMBARRADO


R / 26.0


S / 26.0


T / 26.0


R/24.2


S/24.2


T/24.2


24V9A / 26.624V9A/25.6
24Vdc


0V9A / 26.60V9A/25.6
0Vdc


24V9A/24.9
24Vdc


24V9A / 25.8


0V9A/24.9 0V9A / 25.8







FECHA


TANQUE 7
BOMBA R7


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2726


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


TANQUE 7
BOMBA R7


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/405.3 /405.4


PE


1


2


3


4


5


6


-Q26.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV1901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
05


.2


21


22


1


2


-K26.1
/26.8


3


4


5


6


19-XM 20 21 PE


U1 V1 W1 PE


-M26.1
0.12Kw


0.42A
3
M


12


11


14


-K501.5
/501.5


A1


A2


-K26.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /26.1
3 4 /26.1
5 6 /26.1


2221
1413 /405.1


8281 /130.6


26
.0


1


26
.0


2


26
.0


3


26
.0


4


26
.0


5


26
.0


6


26
.1


0
26


.0
9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U26.1
SIE.6SL3224-0BE13-7UA0
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K501.6
/501.6


26
.0


7


26
.0


8


4G2.5Ap
-W26.1


MA NE GR A/V


73


74


-K131.1
/131.1


111.01


100.12


11
1.


01


10
0.


12


EMBARRADO


R / 27.0


S / 27.0


T / 27.0


R/25.2


S/25.2


T/25.2


24V9A / 27.624V9A/26.6
24Vdc


0V9A / 27.60V9A/26.6
0Vdc


24V9A/25.9
24Vdc


24V9A / 26.8


0V9A/25.9 0V9A / 26.8







FECHA


TANQUE 8
BOMBA R8


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2827


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


TANQUE 8
BOMBA R8


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/405.7 /405.8


PE


1


2


3


4


5


6


-Q27.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV1901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
05


.6


21


22


1


2


-K27.1
/27.8


3


4


5


6


22-XM 23 24 PE


U1 V1 W1 PE


-M27.1
0.12Kw


0.42A
3
M


12


11


14


-K501.7
/501.7


A1


A2


-K27.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /27.1
3 4 /27.1
5 6 /27.1


2221
1413 /405.5


8281 /130.6


27
.0


1


27
.0


2


27
.0


3


27
.0


4


27
.0


5


27
.0


6


27
.1


0
27


.0
9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U27.1
SIE.6SL3224-0BE13-7UA0
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K501.8
/501.8


27
.0


7


27
.0


8


4G2.5Ap
-W27.1


MA NE GR A/V


83


84


-K131.1
/131.1


111.01


100.12


11
1.


01


10
0.


12


EMBARRADO


R / 28.0


S / 28.0


T / 28.0


R/26.2


S/26.2


T/26.2


24V9A / 28.624V9A/27.6
24Vdc


0V9A / 28.60V9A/27.6
0Vdc


24V9A/26.9
24Vdc


24V9A / 27.8


0V9A/26.9 0V9A / 27.8







FECHA


TANQUE 9
BOMBA R9


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


2928


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


TANQUE 9
BOMBA R9


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/406.3 /406.4


PE


1


2


3


4


5


6


-Q28.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV1901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
06


.2


21


22


1


2


-K28.1
/28.8


3


4


5


6


25-XM 26 27 PE


U1 V1 W1 PE


-M28.1
0.12Kw


0.42A
3
M


12


11


14


-K502.1
/502.1


A1


A2


-K28.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /28.1
3 4 /28.1
5 6 /28.1


2221
1413 /406.1


8281 /130.6


28
.0


1


28
.0


2


28
.0


3


28
.0


4


28
.0


5


28
.0


6


28
.1


0
28


.0
9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U28.1
SIE.6SL3224-0BE13-7UA0
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K502.2
/502.2


28
.0


7


28
.0


8


4G2.5Ap
-W28.1


MA NE GR A/V


13


14


-K132.1
/132.1


111.01


100.12


11
1.


01


10
0.


12


EMBARRADO


R / 29.0


S / 29.0


T / 29.0


R/27.2


S/27.2


T/27.2


24V9A / 29.624V9A/28.6
24Vdc


0V9A / 29.60V9A/28.6
0Vdc


24V9A/27.9
24Vdc


24V9A / 28.8


0V9A/27.9 0V9A / 28.8







FECHA


TANQUE 10
BOMBA R10


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


3029


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


TANQUE 10
BOMBA R10


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/406.7 /406.8


PE


1


2


3


4


5


6


-Q29.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV1901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
06


.6


21


22


1


2


-K29.1
/29.8


3


4


5


6


28-XM 29 30 PE


U1 V1 W1 PE


-M29.1
0.12Kw


0.42A
3
M


12


11


14


-K502.3
/502.3


A1


A2


-K29.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /29.1
3 4 /29.1
5 6 /29.1


2221
1413 /406.5


8281 /130.6


29
.0


1


29
.0


2


29
.0


3


29
.0


4


29
.0


5


29
.0


6


29
.1


0
29


.0
9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U29.1
SIE.6SL3224-0BE13-7UA0
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K502.4
/502.4


29
.0


7


29
.0


8


4G2.5Ap
-W29.1


MA NE GR A/V


23


24


-K132.1
/132.1


111.01


100.12


11
1.


01


10
0.


12


EMBARRADO


R / 30.0


S / 30.0


T / 30.0


R/28.2


S/28.2


T/28.2


24V9A / 30.624V9A/29.6
24Vdc


0V9A / 30.60V9A/29.6
0Vdc


24V9A/28.9
24Vdc


24V9A / 29.8


0V9A/28.9 0V9A / 29.8







FECHA


TANQUE 11
BOMBA R11


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


3130


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


TANQUE 11
BOMBA R11


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/407.3 /407.4


PE


1


2


3


4


5


6


-Q30.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV1901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
07


.2


21


22


1


2


-K30.1
/30.8


3


4


5


6


31-XM 32 33 PE


U1 V1 W1 PE


-M30.1
0.12Kw


0.42A
3
M


12


11


14


-K502.5
/502.5


A1


A2


-K30.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /30.1
3 4 /30.1
5 6 /30.1


2221
1413 /407.1


8281 /130.7


30
.0


1


30
.0


2


30
.0


3


30
.0


4


30
.0


5


30
.0


6


30
.1


0
30


.0
9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U30.1
SIE.6SL3224-0BE13-7UA0
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K502.6
/502.6


30
.0


7


30
.0


8


4G2.5Ap
-W30.1


MA NE GR A/V


33


34


-K132.1
/132.1


111.01


100.12


11
1.


01


10
0.


12


EMBARRADO


R / 31.0


S / 31.0


T / 31.0


R/29.2


S/29.2


T/29.2


24V9A / 31.824V9A/30.6
24Vdc


0V9A / 31.80V9A/30.6
0Vdc


24V9A/29.9
24Vdc


24V9A / 30.8


0V9A/29.9 0V9A / 30.8







FECHA


TANQUE 22
BOMBA COLOR


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


3231


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


TANQUE 22
BOMBA COLOR


PE


1


2


3


4


5


6


-Q31.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV1901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
07


.6


21


22


1


2


-K31.1
/31.8


3


4


5


6


34-XM 35 PE


12


11


14


-K502.7
/502.7


A1


A2


-K31.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /31.1
3 4 /31.1
5 6 /31.1


2221
1413 /407.5


8281 /130.7


31
.0


1


31
.0


2


31
.0


4


31
.1


0
31


.0
9


R1


S1


T1


12


11


14


-K502.8
/502.8


31
.0


7


4G2.5Ap
-W31.1


MA AZ A/V


43


44


-K132.1
/132.1


111.01


100.12


EMBARRADO


N1


1 2


PE


-M31.1
/407.7


220Vac
1.4A


MILTON ROY
AD953-634V
QMáx.=3l/h


PMáx.=7.6bar
50-60Hz


1~
M


145C-XSD 146C


31
.0


8


R / 32.0


S / 32.0


T / 32.0


R/30.2


S/30.2


T/30.2


24V9A/30.9
24Vdc


0V9A/30.9
0Vdc


N0/60.9
24V9A / 57.6


0V9A / 57.6







FECHA


MEZCLADOR 1
BOMBA VACIADO


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


3332


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


MEZCLADOR 1
BOMBA VACIADO MANDO


ON/
RUN


FAILURE/OVERLOAD


BY-
PASSED


Tensión Arranque = XX%
Tiempo Arranque = XXs
Valor Límite Corriente = X x Ie
Tiempo de Parada = XXs


/409.3


/409.4
PE


1


2


3


4


5


6


-Q32.1
SIE.3RV2011-4AA10


SIE.3RV1901-1E
11-16A I> I>I>


13


14


/4
09


.2


21


22


1


2


-K32.1
/32.8


3


4


5


6


37-XM 38 39 PE


U1 V1 W1 PE


-M32.1
7.5Kw


14.78A
3
M


12


11


14


-K503.1
/503.1


A1


A2


-K32.1
SIE.3RT2018-1BB42


7.5Kw


1 2 /32.1
3 4 /32.1
5 6 /32.1


2221
1413 /409.1


8281 /130.7


32
.0


1


32
.0


2


32
.0


3


32
.0


4


32
.0


5


32
.0


6


32
.0


9
32


.0
8


R1


S1


T1


-U32.1
SIE.3RW4027-1BB14


7.5Kw


3RW4026-1BB14


A2 A1 11L1 3L2 5L3


2T1 4T2 6T3


13 14/24 23


95 96 98


12


11


14


-K503.2
/503.2


32
.0


7


100.17


100.18


4G2.5
-W32.1


MA NE GR A/V


53


54


-K132.1
/132.1


111.02


100.12


EMBARRADO


R / 33.0


S / 33.0


T / 33.0


R/31.2


S/31.2


T/31.2


L4A / 33.2


N4A / 33.2


24V10A / 33.824V10/111.3
24Vdc


0V10A / 33.80V10/111.3
0Vdc


L4/100.8
230Vac


N4/100.8
0Vac







FECHA


MEZCLADOR 2
BOMBA VACIADO


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


3433


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


MEZCLADOR 2
BOMBA VACIADO MANDO


ON/
RUN


FAILURE/OVERLOAD


BY-
PASSED


Tensión Arranque = XX%
Tiempo Arranque = XXs
Valor Límite Corriente = X x Ie
Tiempo de Parada = XXs


/409.7


/409.8
PE


1


2


3


4


5


6


-Q33.1
SIE.3RV2011-4AA10


SIE.3RV1901-1E
11-16A I> I>I>


13


14


/4
09


.6


21


22


1


2


-K33.1
/33.8


3


4


5


6


40-XM 41 42 PE


U1 V1 W1 PE


-M33.1
7.5Kw


14.78A
3
M


12


11


14


-K503.3
/503.3


A1


A2


-K33.1
SIE.3RT2018-1BB42


7.5Kw


1 2 /33.1
3 4 /33.1
5 6 /33.1


2221
1413 /409.5


8281 /130.7


33
.0


1


33
.0


2


33
.0


3


33
.0


4


33
.0


5


33
.0


6


33
.0


9
33


.0
8


R1


S1


T1


-U33.1
SIE.3RW4027-1BB14


7.5Kw


3RW4026-1BB14


A2 A1 11L1 3L2 5L3


2T1 4T2 6T3


13 14/24 23


95 96 98


12


11


14


-K503.4
/503.4


33
.0


7


4G2.5
-W33.1


MA NE GR A/V


63


64


-K132.1
/132.1


111.02


100.12


100.17


100.18


EMBARRADO


R / 34.0


S / 34.0


T / 34.0


R/32.2


S/32.2


T/32.2


24V10A / 34.824V10A/32.9
24Vdc


0V10A / 34.80V10A/32.9
0Vdc


L4A / 43.2


N4A / 43.2


L4A/32.3
230Vac


N4A/32.3
0Vac







FECHA


NODRIZA 1
BOMBA


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


3534


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


NODRIZA 1
BOMBA MANDO


PE


1


2


3


4


5


6


-Q34.1
SIE.3RV2011-1HA10


SIE.3RV2901-1E
5.5-8A I> I>I>


13


14


/4
10


.2


21


22


1


2


-K34.1
/34.8


3


4


5


6


43-XM 44 45 PE


U1 V1 W1 PE


-M34.1
2.2Kw
5.39A


3
M


12


11


14


-K503.5
/503.5


A1


A2


-K34.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /34.1
3 4 /34.1
5 6 /34.1


2221
1413 /410.1


8281 /130.7


34
.0


1


34
.0


2


34
.0


3


34
.0


5
34


.0
4


R1


S1


T1


4G2.5
-W34.1


MA NE GR A/V


73


74


-K132.1
/132.1


111.02


100.12


EMBARRADO


R / 35.0


S / 35.0


T / 35.0


R/33.2


S/33.2


T/33.2


24V10A / 35.824V10A/33.9
24Vdc


0V10A / 35.80V10A/33.9
0Vdc







FECHA


NODRIZA 2
BOMBA


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


3635


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


NODRIZA 2
BOMBA MANDO


PE


1


2


3


4


5


6


-Q35.1
SIE.3RV2011-1HA10


SIE.3RV2901-1E
5.5-8A I> I>I>


13


14


/4
10


.4


21


22


1


2


-K35.1
/35.8


3


4


5


6


46-XM 47 48 PE


U1 V1 W1 PE


-M35.1
2.2Kw
5.39A


3
M


12


11


14


-K503.6
/503.6


A1


A2


-K35.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /35.1
3 4 /35.1
5 6 /35.1


2221
1413 /410.3


8281 /130.7


35
.0


1


35
.0


2


35
.0


3


35
.0


5
35


.0
4


R1


S1


T1


4G2.5
-W35.1


MA NE GR A/V


83


84


-K132.1
/132.1


111.02


100.12


EMBARRADO


R / 36.0


S / 36.0


T / 36.0


R/34.2


S/34.2


T/34.2


24V10A / 36.824V10A/34.9
24Vdc


0V10A / 36.80V10A/34.9
0Vdc







FECHA


NODRIZA 3
BOMBA


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


3736


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


NODRIZA 3
BOMBA MANDO


PE


1


2


3


4


5


6


-Q36.1
SIE.3RV2011-1HA10


SIE.3RV2901-1E
5.5-8A I> I>I>


13


14


/4
10


.6


21


22


1


2


-K36.1
/36.8


3


4


5


6


49-XM 50 51 PE


U1 V1 W1 PE


-M36.1
2.2Kw
5.39A


3
M


12


11


14


-K503.7
/503.7


A1


A2


-K36.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /36.1
3 4 /36.1
5 6 /36.1


2221
1413 /410.5


8281 /130.7


36
.0


1


36
.0


2


36
.0


3


36
.0


5
36


.0
4


R1


S1


T1


4G2.5
-W36.1


MA NE GR A/V


13


14


-K133.1
/133.1


111.02


100.12


EMBARRADO


R / 37.0


S / 37.0


T / 37.0


R/35.2


S/35.2


T/35.2


24V10A / 37.824V10A/35.9
24Vdc


0V10A / 37.80V10A/35.9
0Vdc







FECHA


NODRIZA 4
BOMBA


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


3837


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


NODRIZA 4
BOMBA MANDO


PE


1


2


3


4


5


6


-Q37.1
SIE.3RV2011-1HA10


SIE.3RV2901-1E
5.5-8A I> I>I>


13


14


/4
10


.8


21


22


1


2


-K37.1
/37.8


3


4


5


6


52-XM 53 54 PE


U1 V1 W1 PE


-M37.1
2.2Kw
5.39A


3
M


12


11


14


-K503.8
/503.8


A1


A2


-K37.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /37.1
3 4 /37.1
5 6 /37.1


2221
1413 /410.7


8281 /130.7


37
.0


1


37
.0


2


37
.0


3


37
.0


5
37


.0
4


R1


S1


T1


4G2.5
-W37.1


MA NE GR A/V


23


24


-K133.1
/133.1


111.02


100.12


EMBARRADO


R / 38.0


S / 38.0


T / 38.0


R/36.2


S/36.2


T/36.2


24V10A / 38.624V10A/36.9
24Vdc


0V10A / 38.60V10A/36.9
0Vdc







FECHA


SPUTNIK A1
BOMBA


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


3938


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SPUTNIK A1
BOMBA


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM230


MANDO


/411.3 /411.4


PE


1


2


3


4


5


6


-Q38.1
SIE.3RV2011-1GA10


SIE.3RV2901-1E
4.5-6.3A I> I>I>


13


14


/4
11


.2


21


22


1


2


-K38.1
/38.8


3


4


5


6


55-XM 56 57 PE


U1 V1 W1 PE


-M38.1
2.2Kw


5.3A
3
M


12


11


14


-K504.1
/504.1


A1


A2


-K38.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /38.1
3 4 /38.1
5 6 /38.1


2221
1413 /411.1


8281 /130.7


38
.0


1


38
.0


2


38
.0


3


38
.0


4


38
.0


5


38
.0


6


38
.1


3
38


.1
2


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U38.1
SIE.6SL3210-1NE17-7UL1
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


/411.3
/411.4


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K504.2
/504.2


38
.1


0


38
.1


1


4G2.5Ap
-W38.1


MA NE GR A/V


33


34


-K133.1
/133.1


111.02


100.12


11
1.


02


10
0.


12


-L38.1
SIE.6SL3202-0AE16-1CA0


38
.0


7


38
.0


8


38
.0


9


EMBARRADO


R / 39.0


S / 39.0


T / 39.0


R/37.2


S/37.2


T/37.2


24V10A / 39.624V10A/38.6
24Vdc


0V10A / 39.60V10A/38.6
0Vdc


24V10A/37.9
24Vdc


24V10A / 38.8


0V10A / 38.80V10A/37.9
0Vdc







FECHA


SPUTNIK A2
BOMBA


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


4039


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SPUTNIK A2
BOMBA


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM230


MANDO


/411.7 /411.8


PE


1


2


3


4


5


6


-Q39.1
SIE.3RV2011-1KA10


SIE.3RV2901-1E
9-12.5A I> I>I>


13


14


/4
11


.6


21


22


1


2


-K39.1
/39.8


3


4


5


6


58-XM 59 60 PE


U1 V1 W1 PE


-M39.1
5.5Kw


12A
3
M


12


11


14


-K504.3
/504.3


A1


A2


-K39.1
SIE.3RT2017-1BB42


5.5Kw


1 2 /39.1
3 4 /39.1
5 6 /39.1


2221
1413 /411.5


8281 /130.7


39
.0


1


39
.0


2


39
.0


3


39
.0


4


39
.0


5


39
.0


6


39
.1


0
39


.0
9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U39.1
SIE.6SL3210-1NE21-8UL1
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


/411.7
/411.8


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K504.4
/504.4


39
.0


7


39
.0


8


4G2.5Ap
-W39.1


MA NE GR A/V


43


44


-K133.1
/133.1


111.02


100.12


11
1.


02


10
0.


12


EMBARRADO


R / 40.0


S / 40.0


T / 40.0


R/38.2


S/38.2


T/38.2


24V10A / 40.624V10A/39.6
24Vdc


0V10A / 40.60V10A/39.6
0Vdc


24V10A/38.9
24Vdc


24V10A / 39.8


0V10A / 39.80V10A/38.9
0Vdc







FECHA


SPUTNIK B
BOMBA


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


4140


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SPUTNIK B
BOMBA


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM230


MANDO


/412.3 /412.4


PE


1


2


3


4


5


6


-Q40.1
SIE.3RV2011-1GA10


SIE.3RV2901-1E
4.5-6.3A I> I>I>


13


14


/4
12


.2


21


22


1


2


-K40.1
/40.8


3


4


5


6


61-XM 62 63 PE


U1 V1 W1 PE


-M40.1
1.5Kw


3.7A
3
M


12


11


14


-K504.5
/504.5


A1


A2


-K40.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /40.1
3 4 /40.1
5 6 /40.1


2221
1413 /412.1


8281 /130.8


40
.0


1


40
.0


2


40
.0


3


40
.0


4


40
.0


5


40
.0


6


40
.1


3
40


.1
2


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U40.1
SIE.6SL3210-1NE17-7UL1
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


/412.3
/412.4


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K504.6
/504.6


40
.1


0


40
.1


1


4G2.5Ap
-W40.1


MA NE GR A/V


53


54


-K133.1
/133.1


111.02


100.12


11
1.


02


10
0.


12


-L40.1
SIE.6SL3202-0AE16-1CA0


40
.0


7


40
.0


8


40
.0


9


EMBARRADO


R / 41.0


S / 41.0


T / 41.0


R/39.2


S/39.2


T/39.2


24V10A / 41.624V10A/40.6
24Vdc


0V10A / 41.60V10A/40.6
0Vdc


24V10A/39.9
24Vdc


24V10A / 40.8


0V10A / 40.80V10A/39.9
0Vdc







FECHA


SPUTNIK C
BOMBA


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


4241


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SPUTNIK C
BOMBA


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM230


MANDO


/412.7 /412.8


PE


1


2


3


4


5


6


-Q41.1
SIE.3RV2011-1GA10


SIE.3RV2901-1E
4.5-6.3A I> I>I>


13


14


/4
12


.6


21


22


1


2


-K41.1
/41.8


3


4


5


6


64-XM 65 66 PE


U1 V1 W1 PE


-M41.1
1.5Kw


3.7A
3
M


12


11


14


-K504.7
/504.7


A1


A2


-K41.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /41.1
3 4 /41.1
5 6 /41.1


2221
1413 /412.5


8281 /130.8


41
.0


1


41
.0


2


41
.0


3


41
.0


4


41
.0


5


41
.0


6


41
.1


3
41


.1
2


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U41.1
SIE.6SL3210-1NE17-7UL1
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


/412.7
/412.8


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K504.8
/504.8


41
.1


0


41
.1


1


4G2.5Ap
-W41.1


MA NE GR A/V


63


64


-K133.1
/133.1


111.02


100.12


11
1.


02


10
0.


12


-L41.1
SIE.6SL3202-0AE16-1CA0


41
.0


7


41
.0


8


41
.0


9


EMBARRADO


R / 42.0


S / 42.0


T / 42.0


R/40.2


S/40.2


T/40.2


24V10A / 42.624V10A/41.6
24Vdc


0V10A / 42.60V10A/41.6
0Vdc


24V10A/40.9
24Vdc


24V10A / 41.8


0V10A / 41.80V10A/40.9
0Vdc







FECHA


SPUTNIK D
BOMBA


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


4342


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SPUTNIK D
BOMBA


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM230


MANDO


/413.3 /413.4


PE


1


2


3


4


5


6


-Q42.1
SIE.3RV2011-1GA10


SIE.3RV2901-1E
4.5-6.3A I> I>I>


13


14


/4
13


.2


21


22


1


2


-K42.1
/42.8


3


4


5


6


67-XM 68 69 PE


U1 V1 W1 PE


-M42.1
1.5Kw
3.64A


3
M


12


11


14


-K505.1
/505.1


A1


A2


-K42.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /42.1
3 4 /42.1
5 6 /42.1


2221
1413 /413.1


8281 /130.8


42
.0


1


42
.0


2


42
.0


3


42
.0


4


42
.0


5


42
.0


6


42
.1


0
42


.0
9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U42.1
SIE.6SL3210-1NE17-7UL1
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


/413.3
/413.4


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K505.2
/505.2


42
.0


7


42
.0


8


4G2.5Ap
-W42.1


MA NE GR A/V


73


74


-K133.1
/133.1


11
1.


02


10
0.


12


111.02


100.12


EMBARRADO


R / 43.0


S / 43.0


T / 43.0


R/41.2


S/41.2


T/41.2


24V10A/41.9
24Vdc


24V10A / 42.8


0V10A / 42.8


24V10A/42.6
24Vdc


0V10A/42.6
0Vdc


0V10A/41.9
0Vdc







FECHA


DESCARGA CISTERNAS HO
BOMBA


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


4443


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DESCARGA CISTERNAS HO
BOMBA MANDO


ON/
RUN


FAILURE/OVERLOAD


BY-
PASSED


Tensión Arranque = XX%
Tiempo Arranque = XXs
Valor Límite Corriente = X x Ie
Tiempo de Parada = XXs


/413.7


/413.8
PE


1


2


3


4


5


6


-Q43.1
SIE.3RV2011-1KA10


SIE.3RV1901-1E
9-12.5A I> I>I>


13


14


/4
13


.6


21


22


1


2


-K43.1
/43.8


3


4


5


6


70-XM 71 72 PE


U1 V1 W1 PE


-M43.1
5.5Hp
11.5A


3
M


12


11


14


-K505.3
/505.3


A1


A2


-K43.1
SIE.3RT2017-1BB42


5.5Kw


1 2 /43.1
3 4 /43.1
5 6 /43.1


2221
1211 /140.1
1413 /413.5


8281 /130.8


43
.0


1


43
.0


2


43
.0


3


43
.0


4


43
.0


5


43
.0


6


43
.0


9
43


.0
8


R1


S1


T1


-U43.1
SIE.3RW4026-1BB14


5.5Kw


3RW4026-1BB14


A2 A1 11L1 3L2 5L3


2T1 4T2 6T3


13 14/24 23


95 96 98


12


11


14


-K505.4
/505.4


43
.0


7


4G4
-W43.1


MA NE GR A/V


13


14


-K140.1
/140.1


111.03


100.12


100.17


100.18


EMBARRADO


R / 44.0


S / 44.0


T / 44.0


R/42.2


S/42.2


T/42.2


24V11A / 44.824V11/111.4
24Vdc


0V11A / 44.80V11/111.4
0Vdc


L4A / 44.2


N4A / 44.2


L4A/33.3
230Vac


N4A/33.3
0Vac







FECHA


DESCARGA CISTERNAS HR
BOMBA


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


4544


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DESCARGA CISTERNAS HR
BOMBA MANDO


ON/
RUN


FAILURE/OVERLOAD


BY-
PASSED


Tensión Arranque = XX%
Tiempo Arranque = XXs
Valor Límite Corriente = X x Ie
Tiempo de Parada = XXs


/414.3


/414.4
PE


1


2


3


4


5


6


-Q44.1
SIE.3RV2021-4DA10


SIE.3RV1901-1E
20-25A I> I>I>


13


14


/4
14


.2


21


22


1


2


-K44.1
/44.8


3


4


5


6


73-XM 74 75 PE


U1 V1 W1 PE


-M44.1
13.2Kw


23A
3
M


12


11


14


-K505.5
/505.5


A1


A2


-K44.1
SIE.3RT2026-1BB40


11Kw


1 2 /44.1
3 4 /44.1
5 6 /44.1


1413 /414.1


1211 /145.1


44
.0


1


44
.0


2


44
.0


3


44
.0


4


44
.0


5


44
.0


6


44
.0


9
44


.0
8


R1


S1


T1


-U44.1
SIE.3RW4027-1BB14


11Kw


3RW4027-1BB14


A2 A1 11L1 3L2 5L3


2T1 4T2 6T3


13 14/24 23


95 96 98


12


11


14


-K505.6
/505.6


44
.0


7


4G4
-W44.1


MA NE GR A/V


13


14


-K145.1
/145.1


111.03


100.12


100.17


100.18


EMBARRADO


R / 45.0


S / 45.0


T / 45.0


R/43.2


S/43.2


T/43.2


24V11A/43.9
24Vdc


24V11A / 45.6


0V11A/43.9
0Vdc


0V11A / 45.6


L4A/43.3
230Vac


N4A/43.3
0Vac







FECHA


MEZCLADOR 1
AGITADOR


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


4645


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


MEZCLADOR 1
AGITADOR


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/415.3 /415.4


PE


1


2


3


4


5


6


-Q45.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV2901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
15


.2


21


22


1


2


-K45.1
/45.8


3


4


5


6


76-XM 77 78 PE


U1 V1 W1 PE


-M45.1
0.37Kw


1.06A
3
M


12


11


14


-K505.7
/505.7


A1


A2


-K45.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /45.1
3 4 /45.1
5 6 /45.1


2221
1413 /415.1


8281 /130.8


45
.0


1


45
.0


2


45
.0


3


45
.0


7


45
.0


8


45
.0


9


45
.1


3
45


.1
2


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U45.1
SIE.6SL3224-0BE13-7UA0
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K505.8
/505.8


45
.1


0


45
.1


1


-L45.1
SIE.6SE6400-3CC00-2AD3


FSA - 3X5,2MH


45
.0


4


45
.0


5


45
.0


6


4G2.5Ap
-W45.1


MA NE GR A/V


83


84


-K133.1
/133.1


111.03


100.12


11
1.


03


10
0.


12


EMBARRADO


R / 46.0


S / 46.0


T / 46.0


R/44.2


S/44.2


T/44.2


24V11A / 46.624V11A/45.6
24Vdc


0V11A / 46.60V11A/45.6
0Vdc


24V11A/44.9
24Vdc


24V11A / 45.8


0V11A / 45.80V11A/44.9
0Vdc







FECHA


MEZCLADOR 2
AGITADOR


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


4746


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


MEZCLADOR 2
AGITADOR


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/415.7 /415.8


PE


1


2


3


4


5


6


-Q46.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV2901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
15


.6


21


22


1


2


-K46.1
/46.8


3


4


5


6


79-XM 80 81 PE


U1 V1 W1 PE


-M46.1
0.37Kw


1.06A
3
M


12


11


14


-K506.1
/506.1


A1


A2


-K46.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /46.1
3 4 /46.1
5 6 /46.1


2221
1413 /415.5


8281 /130.8


46
.0


1


46
.0


2


46
.0


3


46
.0


7


46
.0


8


46
.0


9


46
.1


3
46


.1
2


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U46.1
SIE.6SL3224-0BE13-7UA0
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K506.2
/506.2


46
.1


0


46
.1


1


-L46.1
SIE.6SE6400-3CC00-2AD3


FSA - 3X5,2MH


46
.0


4


46
.0


5


46
.0


6


4G2.5Ap
-W46.1


MA NE GR A/V


13


14


-K134.1
/134.1


111.03


100.12


10
0.


12


11
1.


03


EMBARRADO


R / 47.0


S / 47.0


T / 47.0


R/45.2


S/45.2


T/45.2


24V11A / 47.824V11A/46.6
24Vdc


0V11A / 47.80V11A/46.6
0Vdc


24V11A/45.9
24Vdc


24V11A / 46.8


0V11A / 46.80V11A/45.9
0Vdc







FECHA


NODRIZA 1
AGITADOR


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


4847


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


NODRIZA 1
AGITADOR MANDO


PE


1


2


3


4


5


6


-Q47.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV2901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
16


.2


21


22


1


2


-K47.1
/47.8


3


4


5


6


82-XM 83 84 PE


U1 V1 W1 PE


-M47.1
0.37Kw


1.06A
3
M


12


11


14


-K506.3
/506.3


A1


A2


-K47.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /47.1
3 4 /47.1
5 6 /47.1


2221
1413 /416.1


8281 /130.8


47
.0


1


47
.0


2


47
.0


3


47
.0


5
47


.0
4


R1


S1


T1


4G2.5
-W47.1


MA NE GR A/V


23


24


-K134.1
/134.1


111.03


100.12


EMBARRADO


R / 48.0


S / 48.0


T / 48.0


R/46.2


S/46.2


T/46.2


24V11A / 48.824V11A/46.9
24Vdc


0V11A / 48.80V11A/46.9
0Vdc







FECHA


NODRIZA 4
AGITADOR


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


4948


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


AGITADOR
NODRIZA 4 MANDO


PE


1


2


3


4


5


6


-Q48.1
SIE.3RV2011-1CA10


SIE.3RV2901-1E
1.8-2.5A I> I>I>


13


14


/4
16


.4


21


22


1


2


-K48.1
/48.8


3


4


5


6


85-XM 86 87 PE


U1 V1 W1 PE


-M48.1
0.75Kw


???A
3
M


12


11


14


-K506.4
/506.4


A1


A2


-K48.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /48.1
3 4 /48.1
5 6 /48.1


2221
1413 /416.3


8281 /130.8


48
.0


1


48
.0


2


48
.0


3


48
.0


5
48


.0
4


R1


S1


T1


4G2.5
-W48.1


MA NE GR A/V


33


34


-K134.1
/134.1


111.03


100.12


EMBARRADO


R / 49.0


S / 49.0


T / 49.0


R/47.2


S/47.2


T/47.2


24V11A / 49.824V11A/47.9
24Vdc


0V11A / 49.80V11A/47.9
0Vdc







FECHA


NODRIZA 3
AGITADOR


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


5049


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


NODRIZA 3
AGITADOR MANDO


PE


1


2


3


4


5


6


-Q49.1
SIE.3RV2011-1DA10


SIE.3RV2901-1E
2.2-3.2A I> I>I>


13


14


/4
16


.6


21


22


1


2


-K49.1
/49.8


3


4


5


6


88-XM 89 90 PE


U1 V1 W1 PE


-M49.1
1.1Kw


???A
3
M


12


11


14


-K506.5
/506.5


A1


A2


-K49.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /49.1
3 4 /49.1
5 6 /49.1


2221
1413 /416.5


49
.0


1


49
.0


2


49
.0


3


49
.0


5
49


.0
4


R1


S1


T1


4G2.5
-W49.1


MA NE GR A/V


43


44


-K134.1
/134.1


111.03


100.12


EMBARRADO


R / 50.0


S / 50.0


T / 50.0


R/48.2


S/48.2


T/48.2


24V11A / 50.624V11A/48.9
24Vdc


0V11A / 50.60V11A/48.9
0Vdc







FECHA


NODRIZA 2
AGITADOR


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


5150


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


NODRIZA 2
AGITADOR


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/417.1 /417.2


PE


1


2


3


4


5


6


-Q50.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV2901-1E
27-32A I> I>I>


13


14


/4
16


.8


21


22


1


2


-K50.1
/50.8


3


4


5


6


91-XM 92 93 PE


U1 V1 W1 PE


-M50.1
3.2Kw
11.3A


3
M


12


11


14


-K506.6
/506.6


A1


A2


-K50.1
SIE.3RT2027-1BB40


15Kw


1 2 /50.1
3 4 /50.1
5 6 /50.1


1413 /416.7


8281 /130.8
8281 /130.8


50
.0


1


50
.0


2


50
.0


3


50
.0


4


50
.0


5


50
.0


6


50
.1


3
50


.1
2


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U50.1
SIE.6SL3210-1NE23-8UL1
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K506.7
/506.7


50
.1


0


50
.1


1


4G4Ap
-W50.1


MA NE GR A/V


53


54


-K134.1
/134.1


111.03


100.12


10
0.


12


11
1.


03


-L50.1
SIE.6SL3202-0AE23-8CA0


50
.0


7


50
.0


8


50
.0


9


EMBARRADO


R / 51.0


S / 51.0


T / 51.0


R/49.2


S/49.2


T/49.2


24V11A/50.6
24Vdc


0V11A/50.6
0Vdc


24V11A/49.9
24Vdc


24V11A / 50.8


0V11A / 50.80V11A/49.9
0Vdc







FECHA


BOMBA MDI-1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


5251


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


BOMBA
MDI-1 MANDO


PE


1


2


3


4


5


6


-Q51.1
SIE.3RV2011-1CA10


SIE.3RV2901-1E
1.8-2.5A I> I>I>


13


14


/4
17


.4


21


22


1


2


-K51.1
/51.8


3


4


5


6


94-XM 95 96 PE


U1 V1 W1 PE


-M51.1
0.75Kw


2.58A
3
M


12


11


14


-K506.8
/506.8


A1


A2


-K51.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /51.1
3 4 /51.1
5 6 /51.1


2221
1413 /417.3


8281 /130.9


51
.0


1


51
.0


2


51
.0


3


51
.0


5
51


.0
4


R1


S1


T1


4G2.5
-W51.1


MA NE GR A/V


63


64


-K134.1
/134.1


111.04


100.12


EMBARRADO


R / 52.0


S / 52.0


T / 52.0


R/50.2


S/50.2


T/50.2


24V12A / 52.824V12/111.4
24Vdc


0V12A / 52.80V12/111.4
0Vdc







FECHA


BOMBA MDI-2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


5352


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


BOMBA
MDI-2 MANDO


PE


1


2


3


4


5


6


-Q52.1
SIE.3RV2011-1CA10


SIE.3RV2901-1E
1.8-2.5A I> I>I>


13


14


/4
17


.6


21


22


1


2


-K52.1
/52.8


3


4


5


6


97-XM 98 99 PE


U1 V1 W1 PE


-M52.1
0.75Kw


2.45A
3
M


12


11


14


-K507.1
/507.1


A1


A2


-K52.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /52.1
3 4 /52.1
5 6 /52.1


2221
1413 /417.5


8281 /130.9


52
.0


1


52
.0


2


52
.0


3


52
.0


5
52


.0
4


R1


S1


T1


4G2.5
-W52.1


MA NE GR A/V


73


74


-K134.1
/134.1


111.04


100.12


EMBARRADO


R / 53.0


S / 53.0


T / 53.0


R/51.2


S/51.2


T/51.2


24V12A/51.9
24Vdc


24V12A / 53.8


0V12A / 53.80V12A/51.9
0Vdc







FECHA


BOMBA TDI


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


5453


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


BOMBA
TDI MANDO


PE


1


2


3


4


5


6


-Q53.1
SIE.3RV2011-1CA10


SIE.3RV2901-1E
1.8-2.5A I> I>I>


13


14


/4
17


.8


21


22


1


2


-K53.1
/53.8


3


4


5


6


100-XM 101 102 PE


U1 V1 W1 PE


-M53.1
0.75Kw


2.45A
3
M


12


11


14


-K507.2
/507.2


A1


A2


-K53.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /53.1
3 4 /53.1
5 6 /53.1


2221
1413 /417.7


8281 /130.9


53
.0


1


53
.0


2


53
.0


3


53
.0


5
53


.0
4


R1


S1


T1


4G2.5
-W53.1


MA NE GR A/V


83


84


-K134.1
/134.1


111.04


100.12


EMBARRADO


R / 54.0


S / 54.0


T / 54.0


R/52.2


S/52.2


T/52.2


24V12A / 54.824V12A/52.9
24Vdc


0V12A / 54.80V12A/52.9
0Vdc







FECHA


BOMBA POLIOL
POLIMÉRICO HO


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


5554


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


BOMBA POLIOL
POLIMÉRICO HO MANDO


PE


1


2


3


4


5


6


-Q54.1
SIE.3RV2011-1CA10


SIE.3RV2901-1E
1.8-2.5A I> I>I>


13


14


/4
18


.2


21


22


1


2


-K54.1
/54.8


3


4


5


6


103-XM 104 105 PE


U1 V1 W1 PE


-M54.1
0.75Kw


1.91A
3
M


12


11


14


-K507.3
/507.3


A1


A2


-K54.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /54.1
3 4 /54.1
5 6 /54.1


2221
1413 /418.1


8281 /130.9


54
.0


1


54
.0


2


54
.0


3


54
.0


5
54


.0
4


R1


S1


T1


4G2.5
-W54.1


MA NE GR A/V


13


14


-K135.1
/135.1


111.04


100.12


EMBARRADO


R / 55.0


S / 55.0


T / 55.0


R/53.2


S/53.2


T/53.2


24V12A / 55.824V12A/53.9
24Vdc


0V12A / 55.80V12A/53.9
0Vdc







FECHA


BOMBA POLIOL
BÁSICO HO


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


5655


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


BOMBA POLIOL
BÁSICO HO MANDO


PE


1


2


3


4


5


6


-Q55.1
SIE.3RV2011-1CA10


SIE.3RV2901-1E
1.8-2.5A I> I>I>


13


14


/4
18


.4


21


22


1


2


-K55.1
/55.8


3


4


5


6


106-XM 107 108 PE


U1 V1 W1 PE


-M55.1
0.75Kw


1.91A
3
M


12


11


14


-K507.4
/507.4


A1


A2


-K55.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /55.1
3 4 /55.1
5 6 /55.1


2221
1413 /418.3


8281 /130.9


55
.0


1


55
.0


2


50
.0


3


50
.0


5
50


.0
4


R1


S1


T1


4G2.5
-W55.1


MA NE GR A/V


23


24


-K135.1
/135.1


111.04


100.12


EMBARRADO


R / 56.0


S / 56.0


T / 56.0


R/54.2


S/54.2


T/54.2


24V12A/54.9
24Vdc


0V12A/54.9
0Vdc







FECHA


UNIDAD REFRIGERACIÓN
PRODUCTO


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


5756


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


UNIDAD REFRIGERACIÓN
PRODUCTO


PE


1


2


3


4


5


6


-Q56.1
SIE.3RV2011-4AA10


SIE.3RV1901-1E
11-16A I> I>I>


13


14


/4
18


.5


21


22


109-XM 110 111 PE


U1 V1 W1 PE


-M56.1
7.7Kw


13.89A
3
M


56
.0


1


56
.0


2


56
.0


3


R1


S1


T1


4G2.5
-W56.1


MA NE GR A/V


EMBARRADO


R / 57.0R/55.2


S/55.2


T/55.2


S / 57.0


T / 57.0







FECHA


TANQUE 13
BOMBA R13


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


6057


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


TANQUE 13
BOMBA R13


D


A


D


A digital inputs


A


D


A


D


0-20mA - max. 500 Ohm


A


D


external
source


DO 30V / 500mA


DO1DO0 DO2


CU240E-2 PN


PM240


MANDO


/407.3 /407.4


PE


1


2


3


4


5


6


-Q57.1
SIE.3RV2011-0KA10


SIE.3RV1901-1E
0.9-1.25A I> I>I>


13


14


/4
08


.2


21


22


1


2


-K57.1
/57.8


3


4


5


6


112-XM 113 114 PE


U1 V1 W1 PE


-M57.1
0.12Kw


0.42A
3
M


12


11


14


-K507.5
/507.5


A1


A2


-K57.1
SIE.3RT2015-1BB42


3Kw


1 2 /57.1
3 4 /57.1
5 6 /57.1


2221
1413 /408.1


57
.0


1


57
.0


2


57
.0


3


57
.0


4


57
.0


5


57
.0


6


57
.1


0
57


.0
9


R1


S1


T1


OV


32


24V+


31


U0V


28


U24V


9


NC


23


DI COM2


34


DI COM1


69


DI5


17


DI4


16


DI3


8


DI2


7


DI1


6


DI0


5


AI1-


11


AI1+


10


AI0-


4


AIO+


3


OV


2


+10V


1


NO


24


COM


25


NO


21


COM


22


NC


18


NO


19


COM


20


A01-


27


AO1+


26


AO0-


13


AO0+


12


KTY


15


PTC


14


-U57.1
SIE.6SL3224-0BE13-7UA0
SIE.6SL3244-0BB12-1FA0
SIE.6SL3255-0AA00-4CA1


L1 L2 L3 PE


U V W PE


12


11


14


-K507.6
/507.6


57
.0


7


57
.0


8


4G2.5Ap
-W57.1


MA NE GR A/V


33


34


-K135.1
/135.1


111.01


100.12


11
1.


01


10
0.


12


EMBARRADO


R / 60.0


S / 60.0


T / 60.0


R/56.2


S/56.2


T/56.2


24V9A/57.6
24Vdc


0V9A/57.6
0Vdc


24V9A/31.9
24Vdc


0V9A/31.9


24V9A / 57.8


0V9A / 57.8







FECHA


ALIMENTACIÓNES 230Vac
 SS.AA. ARMARIO


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


10060


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


CALDEO ENCHUFEVENTILACIÓNILUMINACIÓN RESERVA


PE PEPE


RESERVA


R1


S1


N


1


2


3


4


-Q60.1
SIE.5SL6210-7


10A
I> I>


60
.0


2


R1
60


.0
1


1


2


3


4


-F60.1
SIE.5SM3312-0FB


25A
30mA ΔI


1


2


3


4


-Q60.2
SIE.5SY6210-7


10A
I> I>


x1


x2


-H60.5


x1


x2


-R60.1


13


14


-S60.5


60
.0


5


60
.0


6


60
.1


1


60
.1


3
1


2


3


4


-Q60.3
SIE.5SY6206-7


6A
I> I>


1 2PE


-X60.1
SIE.5TE6800


16A
60


.1
4


60
.1


5


60.03


60.04


1


2


-M60.1
300m3/h


M
1~


23


24


11


12


60
.1


2


x1


x2


-H60.4


13


14


-S60.4


60
.1


0


x1


x2


-H60.3


13


14


-S60.3


60
.0


9


x1


x2


-H60.2


13


14


-S60.2


60
.0


8


x1


x2


-H60.1


13


14


-S60.1


60
.0


7


N


1


2


3


4


-Q60.4
SIE.5SL6216-7


16A
I> I>


60
.1


7


S1
60


.1
6


1


2


3


4


-F60.2
SIE.5SM3312-0FB


25A
30mA ΔI


N


1


2


3


4


-Q60.5
SIE.5SL6216-7


16A
I> I>


60
.2


1


T1
60


.2
0


1


2


3


4


-F60.3
SIE.5SM3312-0FB


25A
30mA ΔI


T1


N1


1-XF 2 3-XF 4


60
.1


8


60
.1


9


60
.2


2


60
.2


3


PE PE


EMBARRADO


1-XAUX 2 3 4 5 6 7


1C-XAUX 2C 3C 4C 5C 6C 7C


R/57.2


S/57.2


T/57.2


N/10.8 N0 / 31.0







FECHA


ALIMENTACIÓN 230Vac SAI


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


110100


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


ALIMENTACIÓN
24Vdc 


230Vac SAI


MÓDULO DE
REDUNDANCIA


ALIMENTACIÓN
S7-400


ALIMENTACIÓN
RELÉ DIFERENCIAL


MANDO
ARRANCADORES RESERVA


PS-407
10A


PE


1


2


3


4


-Q100.2
SIE.5SL6210-7


10A
I> I>


13


14


/4
00


.7


N


M


L


L+


-G100.1
SIE.6EP1336-2BA10


24 V DC/ 20A


ACAC


10
0.


05


10
0.


06


10
0.


13


10
0.


14


10
0.


11


10
0.


12


1-X230V 2


10
0.


02


1


2


3


4


-Q100.1
SIE.5SL6216-7


16A
I> I>


10
0.


04


1


2


3


4


-Q100.4
SIE.5SL6206-7


6A
I> I>


1


2


3


4


-Q100.3
SIE.5SL6210-7


10A
I> I>


13


14


/4
00


.7


10
0.


07


10
0.


08


-G100.2
SIE.6EP1961-3BA21


ok


GND


/4
00


.6


IN24V-1 IN24V-1 OUT24V GND


10
0.


09


10
0.


10


N


M


L


L+


-G100.3
SIE.6EP1336-2BA10


24 V DC/ 20A


ACAC


10
0.


15


10
0.


16


1


2


3


4


-Q100.6
SIE.5SL6210-7


10A
I> I>


13


14


/4
00


.7


10
0.


17


10
0.


18


1


2


3


4


-Q100.7
SIE.5SL6210-7


10A
I> I>


13


14


/4
00


.7


10
0.


19


10
0.


20


1


2


3


4


-Q100.5
SIE.5SL6206-7


6A
I> I>


13


14


/4
00


.7


10
0.


01
10


0.
03


1-XRES 2


L M


-A100.1


SIE.6ES7407-0KA02-0AA0


PE


L1
110.0


N1
110.0


L3
10.2


N3
10.2


L4
32.2


N4
32.2







FECHA


ALIMENTACIÓNES 24Vdc


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


111110


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


.
16


.
8


ALIMENTACIÓN 
ANALIZADOR REDES


ALIMENTACIÓN 
MANDO DIFERENCIAL


ALIMENTACIÓN 
SEGURIDADES


ALIMENTACIÓN 
RESERVA


ALIMENTACIÓN
REMOTA 1


ALIMENTACIÓN
REMOTA 2


ALIMENTACIÓN
SCALANCE


ALIMENTACIÓN
RESERVA


.
16


.
8


-F110.1
/400.8


In: DC 24 V 
Out: DC 24 V/10 A


SIEMENS
6EP1961-2BA21
SITOP PSE200U


1114 12 RST


RE
SE


T


1 2 3 40V.0V


1/ +24V 2/ +24V


11
0.


05


11
0.


06


11
0.


07


100.11


100.12


11
0.


01


11
0.


02


11
0.


03


1C-X24V1 2C 3C 4C


-F110.2
/400.8


In: DC 24 V 
Out: DC 24 V/10 A


SIEMENS
6EP1961-2BA21
SITOP PSE200U


1114 12 RST


RE
SE


T


1 2 3 40V.0V


1/ +24V 2/ +24V


1-X24V1 2 3 4


1C-X24V2 2C 3C 4C


1-X24V2 2 3 4


L1/100.2 24Vdc


N1/100.3


24V6
10.7


24V5
10.3


24V7
130.0


0V6
10.7


0V5
10.3


0V7
130.0


24V2
120.3


24V1
120.0


24V3
120.5


0V2
120.3


0V1
120.0


0V3
120.5


L1 / 111.0


N1 / 111.0







FECHA


ALIMENTACIÓNES 24Vdc


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


112111


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


.
16


.
8


ENTRADAS
ANALÓGICAS


ENTRADAS DIGITALES
CUADRO


SALIDAS DIGITALES
CUADRO


ENTRADAS DIGITALES
CAMPO


MANDO 1


MANDO 2


MANDO 3


MANDO 4


.
16


.
8


-F111.1
/400.8


In: DC 24 V 
Out: DC 24 V/10 A


SIEMENS
6EP1961-2BA21
SITOP PSE200U


1114 12 RST


RE
SE


T


1 2 3 40V.0V


1/ +24V 2/ +24V


11
1.


05


11
1.


06


11
1.


07


11
1.


08


100.11


100.12


11
1.


01


11
1.


02


11
1.


03


11
1.


04


-F111.2
/400.8


In: DC 24 V 
Out: DC 24 V/10 A


SIEMENS
6EP1961-2BA21
SITOP PSE200U


1114 12 RST


RE
SE


T


1 2 3 40V.0V


1/ +24V 2/ +24V


1-X24V3 2 3 4 1-X24V4 2 3 4


1C-X24V3 2C 3C 4C 1C-X24V4 2C 3C 4C


L1/110.9 24Vdc


N1/110.9


24V14
400.0


24V13
200.0


24V15
500.0


24V16
420.1


0V14
400.0


0V13
200.0


0V15
500.0


24V10
32.8


24V9
20.6


24V11
43.8


24V12
51.8


0V10
32.8


0V9
20.6


0V11
43.8


0V12
51.8


L1 / 112.0


N1 / 112.0


0V16
420.1







FECHA


ALIMENTACIÓNES 24Vdc


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


120112


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


.
16


.
8


SALIDAS DIGITALES
CAMPO


SALIDAS DIGITALES
CAMPO


SALIDAS DIGITALES
CAMPO


SALIDAS DIGITALES
CAMPO


-F112.1
/400.8


In: DC 24 V 
Out: DC 24 V/10 A


SIEMENS
6EP1961-2BA21
SITOP PSE200U


1114 12 RST


RE
SE


T


1 2 3 40V.0V


1/ +24V 2/ +24V


100.11


100.12


11
2.


01


11
2.


02


11
2.


03


11
2.


04


1-X24V5 2 3 4


1C-X24V5 2C 3C 4C


L1/111.9 24Vdc


N1/111.9


24V18
511.0


24V17
508.0


24V19
516.0


24V20
521.0


0V18
511.0


0V17
508.0


0V19
516.0


0V20
521.0







FECHA


ALIMENTACIÓNES 24Vdc


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


130120


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


ALIMENTACIÓN
SCALANCE


X204-2ET-200SP


ALIMENTACIÓN
REMOTA 1


ET-200SP


ALIMENTACIÓN
REMOTA 2


L+ M


P1


-A120.3


SIE.6GK5204-2BB10-2AA3


P2 P3 P4


110.01


100.12


L+ M


X1P1


-A120.1


SIE.6ES7155-6AA00-0BN0


110.02


100.12


-A120.2


SIE.6ES7155-6AA00-0BN0


L+ M


X1P1


110.03


100.12


24V1/110.3 24Vdc 24V2/110.3 24Vdc 24V3/110.4 24Vdc


0V1/110.3 0Vdc 0V2/110.3 0Vdc 0V3/110.4 0Vdc







FECHA


RELÉ DE SEGURIDAD GENERAL


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


131130


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


REARME DE SEGURIDADESRELÉ DE SEGURIDAD


K1


K2


K3


K4


110.07


100.12


13
0.


01


13
0.


02


13
0.


03


13
0.


04


13
0.


05


13
0.


40


11


12


-S130.1
21


22


1-XS1 3 5 7


41


42


33


34


23


24


13


14


A1 A2 Y39


S33


S11 S12 S13 S14 S21 S22Y40


S34


57


58


67


68


S32S31-K130.1
PILZ.PNOZ XV3.1P 24VDC


41


42


/4
01


.7


57


58


/1
31


.2


67


68


/1
31


.2


81


82


-K20.1
/20.8


81


82


-K21.1
/21.8


13
0.


06
13


0.
07


81


82


-K22.1
/22.8


13
0.


08


81


82


-K23.1
/23.8


13
0.


09


81


82


-K24.1
/24.8


13
0.


10


81


82


-K25.1
/25.8


13
0.


11


81


82


-K26.1
/26.8


13
0.


12


81


82


-K27.1
/27.8


13
0.


13


81


82


-K28.1
/28.8


13
0.


14


81


82


-K29.1
/29.8


13
0.


15


81


82


-K30.1
/30.8


81


82


-K31.1
/31.8


13
0.


16
13


0.
17


81


82


-K32.1
/32.8


13
0.


18


81


82


-K33.1
/33.8


13
0.


19


81


82


-K34.1
/34.8


13
0.


20


81


82


-K35.1
/35.8


13
0.


21


81


82


-K36.1
/36.8


13
0.


22


81


82


-K37.1
/37.8


13
0.


23


81


82


-K38.1
/38.8


13
0.


24


81


82


-K39.1
/39.8


13
0.


25


81


82


-K40.1
/40.8


81


82


-K41.1
/41.8


13
0.


26
13


0.
27


81


82


-K42.1
/42.8


13
0.


29
13


0.
30


13
0.


31


81


82


-K45.1
/45.8


13
0.


32


81


82


-K46.1
/46.8


13
0.


33


81


82


-K47.1
/47.8


13
0.


34


81


82


-K48.1
/48.8


13
0.


35


81


82


-K50.1
/50.8


13
0.


36


81


82


-K50.1
/50.8


81


82


-K51.1
/51.8


13
0.


37
13


0.
38


81


82


-K52.1
/52.8


13
0.


39


81


82


-K53.1
/53.8


13
0.


40


81


82


-K54.1
/54.8


13
0.


41


81


82


-K55.1
/55.8


13


14


-S70.2


8-XS1


9-XS1


13
0.


05


13
0.


40


81


82


-K43.1
/43.8


13
0.


28


24V7 / 131.0


0V7 / 131.0


24V7/110.8 24Vdc


0V7/110.8 0Vdc


S34
130.2


S33
130.1


S34
130.9


S33
130.6







FECHA


RELÉ DE SEGURIDAD
MÓDULO DE AMPLIACIÓN 1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


132131


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


K1


K2


GND


MÓDULO DE AMPLIACIÓN 1


PE


-K131.1
PILZ.PZE 9P 24VDC


13


14


/2
0.


8


23


24


/2
1.


8


33


34


/2
2.


8


43


44


/2
3.


8


53


54


/2
4.


8


63


64


/2
5.


8


73


74


/2
6.


8


83


84


/2
7.


8


91


92


/4
01


.7


91


92


83


84


73


74


63


64


53


54


43


44


33


34


A1 A2


A3


Y1Y3 Y4


Y2


23


24


13


14


U2K2U1K1


57


58


-K130.1
/130.1


110.07


100.12


67


68


131.01


131.02


24V7/130.9 24Vdc


SEG+ / 132.1


SEG- / 132.1


0V7/130.9 0Vdc


24V7 / 140.0


0V7 / 140.0







FECHA


RELÉ DE SEGURIDAD
MÓDULO DE AMPLIACIÓN 2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


133132


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


K1


K2


GND


MÓDULO DE AMPLIACIÓN 2


PE


-K132.1
PILZ.PZE 9P 24VDC


13


14


/2
8.


8


23


24


/2
9.


8


33


34


/3
0.


8


43


44


/3
1.


8


53


54


/3
2.


8


63


64


/3
3.


8


73


74


/3
4.


8


83


84


/3
5.


8


91


92


/4
01


.7


91


92


83


84


73


74


63


64


53


54


43


44


33


34


A1 A2


A3


Y1Y3 Y4


Y2


23


24


13


14


U2K2U1K1


131.01


131.02


SEG+ / 133.1


SEG- / 133.1SEG-/131.3


SEG+/131.3 24Vdc







FECHA


RELÉ DE SEGURIDAD
MÓDULO DE AMPLIACIÓN 3


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


134133


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


K1


K2


GND


MÓDULO DE AMPLIACIÓN 3


PE


-K133.1
PILZ.PZE 9P 24VDC


13


14


/3
6.


8


23


24


/3
7.


8


33


34


/3
8.


8


43


44


/3
9.


8


53


54


/4
0.


8


63


64


/4
1.


8


73


74


/4
2.


8


83


84


/4
5.


8


91


92


/4
01


.7


91


92


83


84


73


74


63


64


53


54


43


44


33


34


A1 A2


A3


Y1Y3 Y4


Y2


23


24


13


14


U2K2U1K1


131.01


131.02


SEG+ / 134.1


SEG- / 134.1SEG-/132.3


SEG+/132.3 24Vdc







FECHA


RELÉ DE SEGURIDAD
MÓDULO DE AMPLIACIÓN 4


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


135134


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


K1


K2


GND


MÓDULO DE AMPLIACIÓN 4


PE


-K134.1
PILZ.PZE 9P 24VDC


13


14


/4
6.


8


23


24


/4
7.


8


33


34


/4
8.


8


43


44


/4
9.


8


53


54


/5
0.


8


63


64


/5
1.


8


73


74


/5
2.


8


83


84


/5
3.


8


91


92


/4
01


.7


91


92


83


84


73


74


63


64


53


54


43


44


33


34


A1 A2


A3


Y1Y3 Y4


Y2


23


24


13


14


U2K2U1K1


131.01


131.02


SEG+ / 135.1


SEG- / 135.1SEG-/133.3


SEG+/133.3 24Vdc







FECHA


RELÉ DE SEGURIDAD
MÓDULO DE AMPLIACIÓN 5


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


136135


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


K1


K2


GND


MÓDULO DE AMPLIACIÓN 5


PE


-K135.1
PILZ.PZE 9P 24VDC


13


14


/5
4.


8


23


24


/5
5.


8


33


34


/5
7.


8


91


92


/4
01


.7


91


92


83


84


73


74


63


64


53


54


43


44


33


34


A1 A2


A3


Y1Y3 Y4


Y2


23


24


13


14


U2K2U1K1


131.01


131.02


SEG+ / 136.1


SEG- / 136.1SEG-/134.3


SEG+/134.3 24Vdc







FECHA


RELÉ DE SEGURIDAD
MÓDULO DE AMPLIACIÓN 6


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


140136


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


K1


K2


GND


MÓDULO DE AMPLIACIÓN 6


PE


-K136.1
PILZ.PZE 9P 24VDC


13


14


/5
08


.1


23


24


/5
08


.1


33


34


/5
11


.1


43


44


/5
11


.1


53


54


/5
16


.1


63


64


/5
16


.1


73


74


/5
21


.1


83


84


/5
21


.1


91


92


/4
01


.7


91


92


83


84


73


74


63


64


53


54


43


44


33


34


A1 A2


A3


Y1Y3 Y4


Y2


23


24


13


14


U2K2U1K1


131.01


131.02SEG-/135.3


SEG+/135.3 24Vdc







FECHA


RELÉ DE SEGURIDAD
DESCARGA CISTERNAS HO


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


145140


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


RELÉ DE SEGURIDAD
DESCARGA CISTERNAS HO


K1


K2


K3


K4


110.07


100.12


14
0.


01


14
0.


02


14
0.


03


14
0.


04


14
0.


05


14
0.


07


11


12


-S140.1
21


22


1-XS2 3 5 7


41


42


33


34


23


24


13


14


A1 A2 Y39


S33


S11 S12 S13 S14 S21 S22Y40


S34


57


58


67


68


S32S31-K140.1
PILZ.PNOZ XV3.1P 24VDC


13


14


/4
3.


8


41


42


/4
01


.5


11


12


-K43.1
/43.8


13


14


-S140.2


14
0.


06


8-XS2 9


16G1
-W431.1


5 6 7 8


9 1016G1
-W431.1


24V7 / 145.0


0V7 / 145.0


24V7/131.9 24Vdc


0V7/131.9 0Vdc







FECHA


RELÉ DE SEGURIDAD
DESCARGA CISTERNAS HR


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


150145


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


RELÉ DE SEGURIDAD
DESCARGA CISTERNAS HR


K1


K2


K3


K4


110.07


100.12


14
5.


01


14
5.


02


14
5.


03


14
5.


04


14
5.


05


14
5.


07


11


12


-S145.1
21


22


1-XS3 3 5 7


41


42


33


34


23


24


13


14


A1 A2 Y39


S33


S11 S12 S13 S14 S21 S22Y40


S34


57


58


67


68


S32S31-K145.1
PILZ.PNOZ XV3.1P 24VDC


13


14


/4
4.


8


41


42


/4
01


.6


11


12


-K44.1
/44.8


13


14


-S145.2


14
5.


06


8-XS3 9


9 1016G1
-W431.2


16G1
-W431.2


5 6 7 8


24V7/140.9 24Vdc


0V7/140.9 0Vdc







FECHA


DISTRIBUCIÓN PLC


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


155150


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


-A
10


0.
1







FECHA


DISTRIBUCIÓN REMOTA 1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


160155


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


-A
20


0.
1


-A
20


1.
1


-A
20


2.
1


-A
35


0.
1


-A
35


1.
1


-A
35


2.
1


-A
35


3.
1


-A
40


0.
1


-A
40


2.
1


-A
40


4.
1


-A
40


6.
1


-A
40


8.
1


-A
41


0.
1


-A
41


2.
1


-A
41


4.
1


-A
41


6.
1


-A
41


8.
1


-A
42


0.
1


-A
42


2.
1


-A
42


4.
1


-A
42


6.
1


-A
42


8.
1


-A
43


0.
1


-A
43


2.
1


-A
12


0.
1


-A
35


4.
1


-A
35


5.
1


-A
35


6.
1


-A
35


7.
1


-A
20


3.
1


-A
20


4.
1


-A
20


6.
1


-A
20


5.
1


-A
43


4.
1


-A
43


6.
1


-A
43


8.
1


-A
44


0.
1







FECHA


DISTRIBUCIÓN REMOTA 2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


170160


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


-A
50


0.
1


-A
50


2.
1


-A
50


4.
1


-A
50


6.
1


-A
50


8.
1


-A
51


0.
1


-A
51


2.
1


-A
51


4.
1


-A
51


6.
1


-A
51


8.
1


-A
52


0.
1


-A
52


2.
1


-A
52


4.
1


-A
12


0.
2







FECHA


COMUNICACIONES


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


200170


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


-A120.3
X204-2FM
IP:192.168.84.252


PROFINET
PROFINET


PROFINET
PROFINET


-A100.1
CPU 412-2 PN
CPU IP:192.168.0.100
CP IP:192.168.84.248


-A120.1
IM 155-6PN
IP:192.168.0.101


-A120.2
IM 155-6PN
IP:192.168.0.102


-U20.1
G120
IP:192.168.0.1


-U21.1
G120
IP:192.168.0.2


-U22.1
G120
IP:192.168.0.3


-U23.1
G120
IP:192.168.0.4


-U24.1
G120
IP:192.168.0.5


-U25.1
G120
IP:192.168.0.6


-U26.1
G120
IP:192.168.0.7


-U27.1
G120
IP:192.168.0.8


-U281
G120
IP:192.168.0.9


-U29.1
G120
IP:192.168.0.10


-U39.1
G120
IP:192.168.0.20


-U50.1
G120
IP:192.168.0.31


-U46.1
G120
IP:192.168.0.27


-U45.1
G120
IP:192.168.0.26


-U42.1
G120
IP:192.168.0.23


-U41.1
G120
IP:192.168.0.22


-U40.1
G120
IP:192.168.0.21


-U38.1
G120
IP:192.168.0.19


-U31.1
G120
IP:192.168.0.12


-U30.1
G120
IP:192.168.0.11


SCADA SUPERVISIÓN PLANTA
SCADA IP:192.168.84.251
IMPRESORA IP:192.168.84.253


-A10.1
SENTRON PAC 3200
IP:192.168.84.249


PROFINET


P1
P2


P1


P2
P1


P2 P1 P1P2







FECHA


ENTRADAS ANALÓGICAS -A200.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


201200


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


AI 4×I 2-/4-wire ST


NODRIZA 1
TEMPERATURA


SALIDA A MÁQUINA


NODRIZA 3
TEMPERATURA


SALIDA A MÁQUINA


NODRIZA 2
TEMPERATURA


SALIDA A MÁQUINA


NODRIZA 4
TEMPERATURA


SALIDA A MÁQUINA


-A200.1
/350.0


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.6ES7134-6JD00-0BA1


PEW100


1
M0+


5
M0-


9
IC0+


13
IC0-


PEW102


2
M1+


6
M1-


M
M


L+
24VDC


10
IC0+


14
IC0-


PEW104


3
M2+


7
M2-


11
IC2+


15
IC2-


PEW106


4
M3+


8
M3-


12
IC3+


16
IC3-


111.05


100.12


20
0.


02


20
0.


04


20
0.


06


20
0.


08


20
0.


01


20
0.


03


20
0.


05


20
0.


07


x1 x2


-S1


x1 x2


-S2


x1 x2


-S3


x1 x2


-S4


2


MA AZ2x1Ap
-W200.1


MA2x1Ap
-W200.2


AZ


4


MA2x1Ap
-W200.3


AZ


6


MA2x1Ap
-W200.4


AZ


81-XEA 3 5 7


24V13/111.7
24Vdc


0V13/111.7
0Vdc


24V5 / 201.0


0V5 / 201.0







FECHA


ENTRADAS ANALÓGICAS -A201.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


202201


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


AI 4×I 2-/4-wire ST


NODRIZA 1
NIVEL CONTINUO


NODRIZA 3
NIVEL CONTINUO


NODRIZA 2
NIVEL CONTINUO


NODRIZA 4
NIVEL CONTINUO


P P P P


-A201.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.6ES7134-6GD00-0BA1


PEW108


1
1I0+


5
1I0-


9
UV0


13
2I0+


PEW110


2
1I1+


6
1I1-


10
UV1


14
2I1+


PEW112


3
1I2+


7
1I2-


11
UV2


15
2I2+


PEW114


4
1I3+


8
1I3-


12
UV3


16
2I3+


10
0.


12


10
0.


12


10
0.


12


10
0.


12
.


20
1.


01


20
1.


02


20
1.


03


20
1.


04


-N31
STS.ATM-ECO


0-200mBAR


1 2


111.05


100.12


10-XEA
220Ω


9 12


220Ω


11 14


220Ω


13 16


220Ω


15


MA AZ2x1Ap
-W201.1


2x1Ap
-W201.2


MA AZ


1 2


-N34
STS.ATM-ECO


0-200mBAR


2x1Ap
-W201.3


MA AZ


1 2


-N37
STS.ATM-ECO


0-200mBAR


2x1Ap
-W201.4


MA AZ


1 2


-N40
STS.ATM-ECO


0-200mBAR


0V5/200.1


24V5/200.1
24Vdc


24V5 / 202.0


0V5 / 202.0







FECHA


ENTRADAS ANALÓGICAS -A202.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


203202


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


AI 4×I 2-/4-wire ST


SPUTNIK A1
NIVEL CONTINUO


SPUTNIK B
NIVEL CONTINUO


SPUTNIK A2
NIVEL CONTINUO


SPUTNIK C
NIVEL CONTINUO


P P P P


-A202.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.6ES7134-6GD00-0BA1


PEW116


1
1I0+


5
1I0-


9
UV0


13
2I0+


PEW118


2
1I1+


6
1I1-


10
UV1


14
2I1+


PEW120


3
1I2+


7
1I2-


11
UV2


15
2I2+


PEW122


4
1I3+


8
1I3-


12
UV3


16
2I3+


20
2.


02


20
2.


04


20
2.


06


20
2.


08


20
2.


01


20
2.


02


20
2.


03


20
2.


04


-A1_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


1 2


111.05


100.12


18-XEA
220Ω


17 20


220Ω


19 22


220Ω


21 24


220Ω


23


MA AZ2x1Ap
-W202.1


2x1Ap
-W202.2


MA AZ


1 2


-A2_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


2x1Ap
-W202.3


MA AZ


1 2


-B_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


2x1Ap
-W202.4


MA AZ


1 2


-C_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


24V5 / 203.0


0V5 / 203.00V5/201.8


24V5/201.8
24Vdc







FECHA


ENTRADAS ANALÓGICAS -A203.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


204203


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


AI 4×I 2-/4-wire ST


SPUTNIK D
NIVEL CONTINUO


SPUTNIK MDI-2
NIVEL CONTINUO


SPUTNIK MDI-1
NIVEL CONTINUO


SPUTNIK MDI-3
NIVEL CONTINUO


P P P P


-A203.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.6ES7134-6GD00-0BA1


PEW124


1
1I0+


5
1I0-


9
UV0


13
2I0+


PEW126


2
1I1+


6
1I1-


10
UV1


14
2I1+


PEW128


3
1I2+


7
1I2-


11
UV2


15
2I2+


PEW130


4
1I3+


8
1I3-


12
UV3


16
2I3+


20
3.


02


20
3.


04


20
3.


06


20
3.


08


20
3.


01


20
3.


02


20
3.


03


20
3.


04


-D_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


1 2


111.05


100.12


26-XEA
220Ω


25 28


220Ω


27 30


220Ω


29 32


220Ω


31


MA AZ2x1Ap
-W203.1


2x1Ap
-W203.2


MA AZ


1 2


-MDI_1_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


2x1Ap
-W203.3


MA AZ


1 2


-MDI_2_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


2x1Ap
-W203.4


MA AZ


1 2


-MDI_3_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


24V5 / 204.0


0V5 / 204.00V5/202.8


24V5/202.8
24Vdc







FECHA


ENTRADAS ANALÓGICAS -A204.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


205204


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


AI 4×I 2-/4-wire ST


SPUTNIK POLIOL 
POLIMERICO 1 HO
NIVEL CONTINUO


SPUTNIK POLIOL 
POLIMERICO BÁSICO  1 HO


NIVEL CONTINUO


SPUTNIK POLIOL 
POLIMERICO 2 HO
NIVEL CONTINUO


SPUTNIK POLIOL 
POLIMERICO BÁSICO  2 HO


NIVEL CONTINUO


P P P P


-A204.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.6ES7134-6GD00-0BA1


PEW132


1
1I0+


5
1I0-


9
UV0


13
2I0+


PEW134


2
1I1+


6
1I1-


10
UV1


14
2I1+


PEW136


3
1I2+


7
1I2-


11
UV2


15
2I2+


PEW138


4
1I3+


8
1I3-


12
UV3


16
2I3+


20
4.


02


20
4.


04


20
4.


06


20
4.


08


20
4.


01


20
4.


02


20
4.


03


20
4.


04


-HO_1_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


1 2


111.05


100.12


34-XEA
220Ω


33 36


220Ω


35 38


220Ω


37 40


220Ω


39


MA AZ2x1Ap
-W204.1


2x1Ap
-W204.2


MA AZ


1 2


-HO_2_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


2x1Ap
-W204.3


MA AZ


1 2


-Bas_1_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


2x1Ap
-W204.4


MA AZ


1 2


-Bas_2_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


24V5 / 205.0


0V5 / 205.00V5/203.8


24V5/203.8
24Vdc







FECHA


ENTRADAS ANALÓGICAS -A205.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


350205


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


AI 4×I 2-/4-wire ST


SPUTNIK TDI 1
NIVEL CONTINUO RESERVASPUTNIK TDI 2


NIVEL CONTINUO RESERVA


P P


-A205.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.6ES7134-6GD00-0BA1


PEW140


1
1I0+


5
1I0-


9
UV0


13
2I0+


PEW142


2
1I1+


6
1I1-


10
UV1


14
2I1+


PEW144


3
1I2+


7
1I2-


11
UV2


15
2I2+


PEW146


4
1I3+


8
1I3-


12
UV3


16
2I3+


10
0.


12


10
0.


12


10
0.


12


10
0.


12


20
5.


01


20
5.


02


20
5.


03


20
5.


04


-TDI_1_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


1 2


111.05


100.12


42-XEA
220Ω


41 44


220Ω


43 46


220Ω


45 48


220Ω


47


MA AZ2x1Ap
-W205.1


2x1Ap
-W205.2


MA AZ


1 2


-TDI_2_Nv
WIKA.S-10


0-1BAR


0V5/204.8


24V5/204.8
24Vdc


24V5 / 350.0


0V5 / 350.0







FECHA


ENTRADAS PESAJE -A350.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


351350


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIWAREX WP321


BÁSCULA T12


CAJA SUMA


1-XPA 2


PEW200


1
SIGNAL +


2
SIGNAL -


3
SENSE +


4
SENSE -


5
EXC +


6
EXC -


35
0.


03


35
0.


04


7 8


7 8


9 10 11
EIA 485 DATA+'


12
EIA 485 DATA-'


13
EIA 485 DATA+


14
EIA 485 DATA-


15
2I1+


16
2I3+


35
0.


07


35
0.


08


35
0.


05


35
0.


06


3 4


35
0.


02


35
0.


01


5 6


7x1.5
-W350.1


6 35 4 1 2


-CS1


+SIG -SIG +S -S +V -V


+V +SIG -SIG -V SH


-C1 -C2


-V SH+V +SIG -SIG


-C3


-V SH+V +SIG -SIG


-A200.1
/200.0


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.6ES7134-6GD00-0BA1


M
M


L+
24VDC


111.05


100.12


24V5/205.8
24Vdc


0V5/205.8
0Vdc







FECHA


ENTRADAS PESAJE -A351.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


352351


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIWAREX WP321


BÁSCULA T13


CAJA SUMA


9-XPA 10


-A351.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.7MH4138-6AA00-0BA0


PEW216


1
SIGNAL +


2
SIGNAL -


3
SENSE +


4
SENSE -


5
EXC +


6
EXC -


35
1.


03


35
1.


04


7 8


15 16


9 10 11
EIA 485 DATA+'


12
EIA 485 DATA-'


13
EIA 485 DATA+


14
EIA 485 DATA-


15
2I1+


16
2I3+


35
1.


07


35
1.


08


35
1.


05


35
1.


06


11 12


35
1.


02


35
1.


01


13 14


7x1.5
-W351.1


6 35 4 1 2


-CS2


+SIG -SIG +S -S +V -V


+V +SIG -SIG -V SH


-C4 -C5


-V SH+V +SIG -SIG


-C6


-V SH+V +SIG -SIG







FECHA


ENTRADAS PESAJE -A352.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


353352


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIWAREX WP321


MEZCLADOR 1


CAJA SUMA


17-XPA 18


-A352.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.7MH4138-6AA00-0BA0


PEW232


1
SIGNAL +


2
SIGNAL -


3
SENSE +


4
SENSE -


5
EXC +


6
EXC -


35
2.


03


35
2.


04


7 8


23 24


9 10 11
EIA 485 DATA+'


12
EIA 485 DATA-'


13
EIA 485 DATA+


14
EIA 485 DATA-


15
2I1+


16
2I3+


35
2.


07


35
2.


08


35
2.


05


35
2.


06


19 20


-CS3


+SIG -SIG +S -S +V -V


+V +SIG -SIG -V SH


-C13 -C14


-V SH+V +SIG -SIG


-C15


-V SH+V +SIG -SIG


35
2.


02


35
2.


01


21 22


7x1.5
-W352.1


6 35 4 1 2







FECHA


ENTRADAS PESAJE -A353.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


354353


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIWAREX WP321


BÁSCULA T14


CAJA SUMA


25-XPA 26


-A353.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.7MH4138-6AA00-0BA0


PEW248


1
SIGNAL +


2
SIGNAL -


3
SENSE +


4
SENSE -


5
EXC +


6
EXC -


35
3.


03


35
3.


04


7 8


31 32


9 10 11
EIA 485 DATA+'


12
EIA 485 DATA-'


13
EIA 485 DATA+


14
EIA 485 DATA-


15
2I1+


16
2I3+


35
3.


07


35
3.


08


35
3.


05


35
3.


06


27 28


35
3.


02


35
3.


01


29 30


7x1.5
-W353.1


6 35 4 1 2


-CS4


+SIG -SIG +S -S +V -V


+V +SIG -SIG -V SH


-C7 -C8


-V SH+V +SIG -SIG


-C9


-V SH+V +SIG -SIG







FECHA


ENTRADAS PESAJE -A354.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


355354


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIWAREX WP321


BÁSCULA T15


CAJA SUMA


33-XPA 34


-A354.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.7MH4138-6AA00-0BA0


PEW264


1
SIGNAL +


2
SIGNAL -


3
SENSE +


4
SENSE -


5
EXC +


6
EXC -


35
4.


03


35
4.


04


7 8


39 40


9 10 11
EIA 485 DATA+'


12
EIA 485 DATA-'


13
EIA 485 DATA+


14
EIA 485 DATA-


15
2I1+


16
2I3+


35
4.


07


35
4.


08


35
4.


05


35
4.


06


35 36


35
4.


02


35
4.


01


37 38


7x1.5
-W354.1


6 35 4 1 2


-CS5


+SIG -SIG +S -S +V -V


+V +SIG -SIG -V SH


-C10 -C11


-V SH+V +SIG -SIG


-C12


-V SH+V +SIG -SIG







FECHA


ENTRADAS PESAJE -A355.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


356355


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIWAREX WP321


MEZCLADOR 2


CAJA SUMA


41-XPA 42


-A355.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.7MH4138-6AA00-0BA0


PEW280


1
SIGNAL +


2
SIGNAL -


3
SENSE +


4
SENSE -


5
EXC +


6
EXC -


35
5.


03


35
5.


04


7 8


47 48


9 10 11
EIA 485 DATA+'


12
EIA 485 DATA-'


13
EIA 485 DATA+


14
EIA 485 DATA-


15
2I1+


16
2I3+


35
5.


07


35
5.


08


35
5.


05


35
5.


06


43 44


35
5.


02


35
5.


01


45 46


7x1.5
-W355.1


6 35 4 1 2


-CS6


+SIG -SIG +S -S +V -V


+V +SIG -SIG -V SH


-C16 -C17


-V SH+V +SIG -SIG


-C18


-V SH+V +SIG -SIG







FECHA


ENTRADAS PESAJE -A356.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


357356


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIWAREX WP321


RESERVA


49-XPA 50


-A356.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.7MH4138-6AA00-0BA0


PEW296


1
SIGNAL +


2
SIGNAL -


3
SENSE +


4
SENSE -


5
EXC +


6
EXC -


35
6.


03


35
6.


04


7 8


55 56


9 10 11
EIA 485 DATA+'


12
EIA 485 DATA-'


13
EIA 485 DATA+


14
EIA 485 DATA-


15
2I1+


16
2I3+


35
6.


07


35
6.


08


35
6.


05


35
6.


06


51 52


35
6.


02


35
6.


01


53 54







FECHA


ENTRADAS PESAJE -A357.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


400357


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIWAREX WP321


RESERVA


-A357.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.7MH4138-6AA00-0BA0


PEW312


1
SIGNAL +


2
SIGNAL -


3
SENSE +


4
SENSE -


5
EXC +


6
EXC -


35
7.


03


35
7.


04


7 8 9 10 11
EIA 485 DATA+'


12
EIA 485 DATA-'


13
EIA 485 DATA+


14
EIA 485 DATA-


15
2I1+


16
2I3+


35
7.


07


35
7.


08


35
7.


05


35
7.


06


35
7.


02


35
7.


01


61 6257-XPA 58 63 6459 60







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A400.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


401400


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


FALLO INTERRUPTOR 
ACOMETIDA 


ARMARIO


RELÉ VIGILANCIA TENSIÓN
SUBTENSIÓN


RELÉ VIGILANCIA TENSIÓN
SOBRETENSIÓN


MÓDULO REDUNDANCIA
OK


FALLO TÉRMICOS
230Vac


FALLO TÉRMICOS
24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


RESERVA


24V14 / 401.1


0V14 / 420.0


FALLO
RELÉ DIFERENCIAL


-A400.1
/401.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E0.0


1
DI0


E0.1


2
DI1


E0.2


3
DI2


E0.3


4
DI3


E0.4


5
DI4


E0.5


6
DI5


E0.6


7
DI6


E0.7


8
DI7


L+
24VDC


M
M


40
0.


01


40
0.


02


40
0.


03


111.06


100.12


40
0.


04


40
0.


05


40
0.


06


40
0.


07


13


14


-Q10.1
/10.1 5


4


6


-K10.1
/10.2 12


11


14


-K10.2
/10.7 22


21


24


-K10.2
/10.7 12


11


14


-F111.1
/111.1


12


11


14


-F110.2
/110.6


12


11


14


-F110.1
/110.1


12


11


14


-F111.2
/111.6


13


14


-Q100.3
/100.4


13


14


-Q100.2
/100.0


13


14


-Q100.6
/100.8


13


14


-Q100.5
/100.6


13


14


-Q100.7
/100.9


12


11


14


-F112.1
/112.1


40
0.


11
40


0.
13


40
0.


14


40
0.


16
40


0.
17


40
0.


18
40


0.
15


40
0.


12


ok


GND


-G100.2
/100.2


24V14/111.8
24Vdc


0V14/111.8
0Vdc







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A400.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


402401


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


RESERVA RESERVA RESERVA PARADA GENERAL 
DEL PROCESO


BOMBA DESCARGA 
CAMIÓN HO
EMERGENCIA


BOMBA DESCARGA 
CAMIÓN HR


EMERGENCIA


24V14 / 402.124V14/400.9
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


RESERVARESERVA


-A400.1
/400.0


E1.0


9
DI8


E1.1


10
DI9


E1.2


11
DI10


E1.3


12
DI11


E1.4


13
DI12


E1.5


14
DI13


E1.6


15
DI14


E1.7


16
DI15


40
1.


06


111.06


92 91


-K134.1


/134.1


92 91


-K133.1


/133.1


92 91


-K132.1


/132.1


92 91


-K131.1


/131.1


42 41


-K130.1


/130.1


92 91


-K135.1


/135.1


92 91


-K136.1


/136.1


41


42


-K140.1
/140.1


41


42


-K145.1
/145.1


40
1.


04


40
1.


05







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A402.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


403402


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


TANQUE T1
BOMBA R1


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


TANQUE T1
BOMBA R1


FALLO PROTECCIÓN


TANQUE T1
BOMBA R1


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


TANQUE T1
BOMBA R1


FALLO VARIADOR


24V14 / 403.124V14/401.9
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


TANQUE T2
BOMBA R2


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


TANQUE T2
BOMBA R2


FALLO VARIADOR


TANQUE T2
BOMBA R2


FALLO PROTECCIÓN


TANQUE T2
BOMBA R2


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


-A402.1
/403.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E2.0


1
DI0


E2.1


2
DI1


E2.2


3
DI2


E2.3


4
DI3


E2.4


5
DI4


E2.5


6
DI5


E2.6


7
DI6


E2.7


8
DI7


13


14


-K20.1
/20.8


13


14


-Q20.1
/20.1 18


20


19


-U20.1
/20.1 23


25


24


-U20.1
/20.1


13


14


-K21.1
/21.8


13


14


-Q21.1
/21.1 18


20


19


-U21.1
/21.1 23


25


24


-U21.1
/21.1


40
2.


01


40
2.


02


40
2.


03


40
2.


04


40
2.


05


40
2.


06


40
2.


07


40
2.


08


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A402.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


404403


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


24V14 / 404.124V14/402.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


TANQUE T4
BOMBA R4


FALLO VARIADOR


TANQUE T4
BOMBA R4


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


TANQUE T4
BOMBA R4


FALLO PROTECCIÓN


TANQUE T4
BOMBA R4


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


TANQUE T3
BOMBA R3


FALLO VARIADOR


TANQUE T3
BOMBA R3


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


TANQUE T3
BOMBA R3


FALLO PROTECCIÓN


TANQUE T3
BOMBA R3


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


-A402.1
/402.1


E3.0


9
DI8


E3.1


10
DI9


E3.2


11
DI10


E3.3


12
DI11


E3.4


13
DI12


E3.5


14
DI13


E3.6


15
DI14


E3.7


16
DI15


13


14


-K22.1
/22.8


13


14


-Q22.1
/22.1 18


20


19


-U22.1
/22.1 23


25


24


-U22.1
/22.1 23


25


24


-U23.1
/23.1


13


14


-K23.1
/23.8


13


14


-Q23.1
/23.1 18


20


19


-U23.1
/23.1


40
3.


01


40
3.


02


40
3.


03


40
3.


04


40
3.


05


40
3.


06


40
3.


07


40
3.


08


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A404.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


405404


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


24V14 / 405.124V14/403.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


TANQUE T5
BOMBA R5


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


TANQUE T5
BOMBA R5


FALLO PROTECCIÓN


TANQUE T5
BOMBA R5


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


TANQUE T5
BOMBA R5


FALLO VARIADOR


TANQUE T6
BOMBA R6


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


TANQUE T6
BOMBA R6


FALLO PROTECCIÓN


TANQUE T6
BOMBA R6


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


TANQUE T6
BOMBA R6


FALLO VARIADOR


-A404.1
/405.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E4.0


1
DI0


E4.1


2
DI1


E4.2


3
DI2


E4.3


4
DI3


E4.4


5
DI4


E4.5


6
DI5


E4.6


7
DI6


E4.7


8
DI7


23


25


24


-U24.1
/24.1


13


14


-K24.1
/24.8


13


14


-Q24.1
/24.1 18


20


19


-U24.1
/24.1 18


20


19


-U25.1
/25.1 23


25


24


-U25.1
/25.1


13


14


-K25.1
/25.8


13


14


-Q25.1
/25.1


40
4.


01


40
4.


02


40
4.


03


40
4.


04


40
4.


05


40
4.


06


40
4.


07


40
4.


08


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A404.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


406405


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


24V14 / 406.124V14/404.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


TANQUE T7
BOMBA R7


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


TANQUE T7
BOMBA R7


FALLO PROTECCIÓN


TANQUE T7
BOMBA R7


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


TANQUE T7
BOMBA R7


FALLO VARIADOR


TANQUE T8
BOMBA R8


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


TANQUE T8
BOMBA R8


FALLO PROTECCIÓN


TANQUE T8
BOMBA R8


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


TANQUE T8
BOMBA R8


FALLO VARIADOR


-A404.1
/404.1


E5.0


9
DI8


E5.1


10
DI9


E5.2


11
DI10


E5.3


12
DI11


E5.4


13
DI12


E5.5


14
DI13


E5.6


15
DI14


E5.7


16
DI15


18


20


19


-U26.1
/26.1 23


25


24


-U26.1
/26.1


13


14


-K26.1
/26.8


13


14


-Q26.1
/26.1


13


14


-Q27.1
/27.1 18


20


19


-U27.1
/27.1 23


25


24


-U27.1
/27.1


13


14


-K27.1
/27.8


40
5.


01


40
5.


02


40
5.


03


40
5.


04


40
5.


05


40
5.


06


40
5.


07


40
5.


08


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A406.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


407406


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


24V14 / 407.124V14/405.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


TANQUE T9
BOMBA R9


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


TANQUE T9
BOMBA R9


FALLO PROTECCIÓN


TANQUE T9
BOMBA R9


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


TANQUE T9
BOMBA R9


FALLO VARIADOR


TANQUE T10
BOMBA R10


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


TANQUE T10
BOMBA R10


FALLO PROTECCIÓN


TANQUE T10
BOMBA R10


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


TANQUE T10
BOMBA R10


FALLO VARIADOR


-A406.1
/407.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E6.0


1
DI0


E6.1


2
DI1


E6.2


3
DI2


E6.3


4
DI3


E6.4


5
DI4


E6.5


6
DI5


E6.6


7
DI6


E6.7


8
DI7


13


14


-Q28.1
/28.1 18


20


19


-U28.1
/28.1 23


25


24


-U28.1
/28.1


13


14


-K28.1
/28.8


13


14


-K29.1
/29.8


13


14


-Q29.1
/29.1 18


20


19


-U29.1
/29.1 23


25


24


-U29.1
/29.1


40
6.


01


40
6.


02


40
6.


03


40
6.


04


40
6.


05


40
6.


06


40
6.


07


40
6.


08


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A406.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


408407


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


TANQUE T22
BOMBA COLOR


FALLO VARIADOR


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


TANQUE T22
BOMBA COLOR


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


TANQUE T12
BOMBA COLOR


FALLO PROTECCIÓN


TANQUE T12
BOMBA COLOR


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


TANQUE T11
BOMBA R11


FALLO VARIADOR


TANQUE T11
BOMBA R11


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


TANQUE T11
BOMBA R11


FALLO PROTECCIÓN


TANQUE T11
BOMBA R11


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


A MILTON ROY


-A406.1
/406.1


E7.0


9
DI8


E7.1


10
DI9


E7.2


11
DI10


E7.3


12
DI11


E7.4


13
DI12


E7.5


14
DI13


E7.6


15
DI14


E7.7


16
DI15


13


14


-K31.1
/31.8


13


14


-Q31.1
/31.1


13


14


-K30.1
/30.8


13


14


-Q30.1
/30.1 18


20


19


-U30.1
/30.1 23


25


24


-U30.1
/30.1


40
7.


01


40
7.


02


40
7.


03


40
7.


04


40
7.


05


40
7.


06


40
7.


07


40
7.


08


111.06


145-XED 146


145C-XED 146C


-M31.1
/31.1


24V14 / 408.124V14/406.8
+24Vdc







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A408.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


409408


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


TANQUE T13
BOMBA R13


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


TANQUE T13
BOMBA R13


FALLO PROTECCIÓN


TANQUE T13
BOMBA R13


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


TANQUE T13
BOMBA R13


FALLO VARIADOR
RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA


24V14 / 409.124V14/407.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


-A408.1
/409.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E8.0


1
DI0


E8.1


2
DI1


E8.2


3
DI2


E8.3


4
DI3


E8.4


5
DI4


E8.5


6
DI5


E8.6


7
DI6


E8.7


8
DI7


111.06


40
8.


01


40
8.


02


40
8.


03


40
8.


04


13


14


-K57.1
/57.8


13


14


-Q57.1
/57.1 18


20


19


-U57.1
/57.1 23


25


24


-U57.1
/57.1







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A408.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


410409


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


MEZCLADOR 1
BOMBA VACIADO


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


MEZCLADOR 1
BOMBA VACIADO


FALLO PROTECCIÓN


MEZCLADOR 1
BOMBA VACIADO


CONFIRMACIÓN MARCHA 
ARRANCADOR


MEZCLADOR 1
BOMBA VACIADO


FALLO ARRANCADOR


24V14 / 410.124V14/408.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


MEZCLADOR 2
BOMBA VACIADO


FALLO ARRANCADOR


MEZCLADOR 2
BOMBA VACIADO


CONFIRMACIÓN MARCHA 
ARRANCADOR


MEZCLADOR 2
BOMBA VACIADO


FALLO PROTECCIÓN


MEZCLADOR 2
BOMBA VACIADO


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


-A408.1
/408.1


E9.0


9
DI8


E9.1


10
DI9


E9.2


11
DI10


E9.3


12
DI11


E9.4


13
DI12


E9.5


14
DI13


E9.6


15
DI14


E9.7


16
DI15


23


25


24


-U32.1
/32.1


13


14


-K32.1
/32.8


13


14


-Q32.1
/32.1


18


20


-U32.1
/32.1


13


14


-Q33.1
/33.1


13


14


-K33.1
/33.8


18


20


-U33.1
/33.1 23


25


24


-U33.1
/33.1


40
9.


01


40
9.


02


40
9.


03


40
9.


04


40
9.


05


40
9.


06


40
9.


07


40
9.


08


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A410.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


411410


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


NODRIZA 1
BOMBA LÍNEA 1


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


NODRIZA 1
BOMBA LÍNEA 1


FALLO PROTECCIÓN


24V14 / 411.124V14/409.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


NODRIZA 2
BOMBA LÍNEA 2


FALLO PROTECCIÓN


NODRIZA 2
BOMBA LÍNEA 2


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


NODRIZA 3
BOMBA LÍNEA 3


FALLO PROTECCIÓN


NODRIZA 3
BOMBA LÍNEA 3


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


NODRIZA 4
BOMBA LÍNEA 4


FALLO PROTECCIÓN


NODRIZA 4
BOMBA LÍNEA 4


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


-A410.1
/411.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E10.0


1
DI0


E10.1


2
DI1


E10.2


3
DI2


E10.3


4
DI3


E10.4


5
DI4


E10.5


6
DI5


E10.6


7
DI6


E10.7


8
DI7


13


14


-K34.1
/34.8


13


14


-Q34.1
/34.1


13


14


-K35.1
/35.8


13


14


-Q35.1
/35.1


13


14


-K36.1
/36.8


13


14


-Q36.1
/36.1


13


14


-K37.1
/37.8


13


14


-Q37.1
/37.1


41
0.


01


41
0.


02


41
0.


03


41
0.


04


41
0.


05


41
0.


06


41
0.


07


41
0.


08


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A410.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


412411


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


SPUTNIK A1
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


SPUTNIK A1
BOMBA


FALLO PROTECCIÓN


SPUTNIK A1
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


SPUTNIK A1
BOMBA


FALLO VARIADOR


24V14 / 412.124V14/410.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


SPUTNIK A2
BOMBA


FALLO VARIADOR


SPUTNIK A2
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


SPUTNIK A2
BOMBA


FALLO PROTECCIÓN


SPUTNIK A2
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


-A410.1
/410.1


E11.0


9
DI8


E11.1


10
DI9


E11.2


11
DI10


E11.3


12
DI11


E11.4


13
DI12


E11.5


14
DI13


E11.6


15
DI14


E11.7


16
DI15


18


20


19


-U38.1
/38.1 23


25


24


-U38.1
/38.1


13


14


-K39.1
/39.8


13


14


-Q39.1
/39.1 18


20


19


-U39.1
/39.1 23


25


24


-U39.1
/39.1


13


14


-K38.1
/38.8


13


14


-Q38.1
/38.1


41
1.


01


41
1.


02


41
1.


03


41
1.


04


41
1.


05


41
1.


06


41
1.


07


41
1.


08


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A412.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


413412


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


SPUTNIK B
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


SPUTNIK B
BOMBA


FALLO PROTECCIÓN


SPUTNIK B
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


SPUTNIK B
BOMBA


FALLO VARIADOR


24V14 / 413.124V14/411.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


SPUTNIK C
BOMBA


FALLO VARIADOR


SPUTNIK C
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


SPUTNIK C
BOMBA


FALLO PROTECCIÓN


SPUTNIK C
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


-A412.1
/413.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E12.0


1
DI0


E12.1


2
DI1


E12.2


3
DI2


E12.3


4
DI3


E12.4


5
DI4


E12.5


6
DI5


E12.6


7
DI6


E12.7


8
DI7


18


20


19


-U40.1
/40.1 23


25


24


-U40.1
/40.1


13


14


-K40.1
/40.8


13


14


-Q40.1
/40.1


13


14


-K41.1
/41.8


13


14


-Q41.1
/41.1 18


20


19


-U41.1
/41.1 23


25


24


-U41.1
/41.1


41
2.


01


41
2.


02


41
2.


03


41
2.


04


41
2.


05


41
2.


06


41
2.


07


41
2.


08


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A412.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


414413


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


CISTERNAS HO
BOMBA DESCARGA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


CISTERNAS HO
BOMBA DESCARGA
FALLO PROTECCIÓN


CISTERNAS HO
BOMBA DESCARGA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
ARRANCADOR


CISTERNAS HO
BOMBA DESCARGA


FALLO ARRANCADOR


24V14 / 414.124V14/412.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


SPUTNIK D
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


SPUTNIK D
BOMBA


FALLO PROTECCIÓN


SPUTNIK D
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


SPUTNIK D
BOMBA


FALLO VARIADOR


-A412.1
/412.1


E13.0


9
DI8


E13.1


10
DI9


E13.2


11
DI10


E13.3


12
DI11


E13.4


13
DI12


E13.5


14
DI13


E13.6


15
DI14


E13.7


16
DI15


13


14


-Q42.1
/42.1 23


25


24


-U42.1
/42.1 24


23


25


-U42.1
/42.1


13


14


-K42.1
/42.8 96


95


98


-U43.1
/43.1


13


14


-K43.1
/43.8


13


14


-Q43.1
/43.1


23


24


-U43.1
/43.1


41
3.


01


41
3.


02


41
3.


03


41
3.


04


41
3.


05


41
3.


06


41
3.


07


41
3.


08


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A414.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


415414


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA


24V14 / 415.124V14/413.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


CISTERNAS HR
BOMBA DESCARGA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


CISTERNAS HR
BOMBA DESCARGA
FALLO PROTECCIÓN


CISTERNAS HR
BOMBA DESCARGA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
ARRANCADOR


CISTERNAS HR
BOMBA DESCARGA


FALLO ARRANCADOR


-A414.1
/415.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E14.0


1
DI0


E14.1


2
DI1


E14.2


3
DI2


E14.3


4
DI3


E14.4


5
DI4


E14.5


6
DI5


E14.6


7
DI6


E14.7


8
DI7


13


14


-Q44.1
/44.1


23


24


-U44.1
/44.1 96


95


98


-U44.1
/44.1


13


14


-K44.1
/44.8


41
4.


01


41
4.


02


41
4.


03


41
4.


04


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A414.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


416415


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


MEZCLADOR 1
AGITADOR


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


MEZCLADOR 1
AGITADOR


FALLO PROTECCIÓN


MEZCLADOR 1
AGITADOR


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


MEZCLADOR 1
AGITADOR


FALLO VARIADOR


24V14 / 416.124V14/414.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


MEZCLADOR 2
AGITADOR


FALLO VARIADOR


MEZCLADOR 2
AGITADOR


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


MEZCLADOR 2
AGITADOR


FALLO PROTECCIÓN


MEZCLADOR 2
AGITADOR


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


-A414.1
/414.1


E15.0


9
DI8


E15.1


10
DI9


E15.2


11
DI10


E15.3


12
DI11


E15.4


13
DI12


E15.5


14
DI13


E15.6


15
DI14


E15.7


16
DI15


13


14


-Q45.1
/45.1 18


20


19


-U45.1
/45.1 23


25


24


-U45.1
/45.1


13


14


-K45.1
/45.8


13


14


-Q46.1
/46.1 18


20


19


-U46.1
/46.1 23


25


24


-U46.1
/46.1


13


14


-K46.1
/46.8


41
5.


01


41
5.


02


41
5.


03


41
5.


04


41
5.


05


41
5.


06


41
5.


07


41
5.


08


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A416.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


417416


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


NODRIZA 1
AGITADOR


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


NODRIZA 1
AGITADOR


FALLO PROTECCIÓN


24V14 / 417.124V14/415.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


NODRIZA 2
AGITADOR


FALLO PROTECCIÓN


NODRIZA 2
AGITADOR


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


NODRIZA 3
AGITADOR


FALLO PROTECCIÓN


NODRIZA 3
AGITADOR


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


NODRIZA 4
AGITADOR


FALLO PROTECCIÓN


NODRIZA 4
AGITADOR


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


-A416.1
/417.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E16.0


1
DI0


E16.1


2
DI1


E16.2


3
DI2


E16.3


4
DI3


E16.4


5
DI4


E16.5


6
DI5


E16.6


7
DI6


E16.7


8
DI7


13


14


-K47.1
/47.8


13


14


-Q47.1
/47.1


13


14


-K48.1
/48.8


13


14


-Q48.1
/48.1


13


14


-K49.1
/49.8


13


14


-Q49.1
/49.1


13


14


-K50.1
/50.8


13


14


-Q50.1
/50.1


41
6.


01


41
6.


02


41
6.


03


41
6.


04


41
6.


05


41
6.


06


41
6.


07


41
6.


08


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A416.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


418417


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


MDI-1
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


MDI-1
BOMBA


FALLO PROTECCIÓN


TDI
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


TDI
BOMBA


FALLO PROTECCIÓN


24V14 / 418.124V14/416.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


MDI-2
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


MDI-2
BOMBA


FALLO PROTECCIÓN


NODRIZA 4
AGITADOR


FALLO VARIADOR


NODRIZA 4
AGITADOR


CONFIRMACIÓN MARCHA 
VARIADOR


-A416.1
/416.1


E17.0


9
DI8


E17.1


10
DI9


E17.2


11
DI10


E17.3


12
DI11


E17.4


13
DI12


E17.5


14
DI13


E17.6


15
DI14


E17.7


16
DI15


18


20


19


-U50.1
/50.1 23


25


24


-U50.1
/50.1


13


14


-K51.1
/51.8


13


14


-Q51.1
/51.1


13


14


-K52.1
/52.8


13


14


-Q52.1
/52.1


13


14


-K53.1
/53.8


13


14


-Q53.1
/53.1


41
7.


01


41
7.


02


41
7.


03


41
7.


04


41
7.


05


41
7.


06


41
7.


07


41
7.


08


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A418.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


419418


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


POLIOL BÁSICO HO
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


POLIOL BÁSICO HO
BOMBA


FALLO PROTECCIÓN


UNIDAD REFRIGERACIÓN 
DE PRODUCTO


FALLO PROTECCIÓN
RESERVA RESERVA RESERVA


24V14 / 420.024V14/417.8
+24Vdc


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


POLIMÉRICO HO
BOMBA


FALLO PROTECCIÓN


POLIMÉRICO HO
BOMBA


CONFIRMACIÓN MARCHA 
CONTACTOR


-A418.1
/419.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E18.0


1
DI0


E18.1


2
DI1


E18.2


3
DI2


E18.3


4
DI3


E18.4


5
DI4


E18.5


6
DI5


E18.6


7
DI6


E18.7


8
DI7


13


14


-K54.1
/54.8


13


14


-Q54.1
/54.1


13


14


-K55.1
/55.8


13


14


-Q55.1
/55.1


13


14


-Q56.1
/56.1


41
8.


01


41
8.


02


41
8.


03


41
8.


04


41
8.


05


111.06







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CUADRO -A418.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


420419


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA


E19.6


15
DI14


E19.7


16
DI15


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


-A418.1
/418.1


E19.0


9
DI8


E19.1


10
DI9


E19.2


11
DI10


E19.3


12
DI11


E19.4


13
DI12


E19.5


14
DI13







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A420.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


421420


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


TANQUE T1
NIVEL MÍNIMO


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


CL1- / 421.1


0V16 / 424.0


TANQUE T1
NIVEL MÁXIMO


TANQUE T2
NIVEL MÍNIMO


TANQUE T2
NIVEL MÁXIMO


TANQUE T3
NIVEL MÍNIMO


TANQUE T3
NIVEL MÁXIMO


TANQUE T4
NIVEL MÍNIMO


TANQUE T4
NIVEL MÁXIMO


-A420.1
/421.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E20.0


1
DI0


E20.1


2
DI1


E20.2


3
DI2


E20.3


4
DI3


E20.4


5
DI4


E20.5


6
DI5


E20.6


7
DI6


E20.7


8
DI7


L+
24VDC


M
M


111.06


100.12


1C-XED


42
0.


01


1-XED 2


42
0.


02


2C


3


42
0.


03


3C


4


42
0.


04


4C


5


42
0.


05


5C


6


42
0.


06


6C


7


42
0.


07


7C


8


42
0.


08


8C


1C-XECL1 2C 3C 4C 5C 6C 7C 8C


1-XECL1 2 3 4 5 6 7 8


19G1
-W420.1


32 4 5 6 7 8 9


19G1
-W420.1


1


111.08


-CL1


-CL1
/420.1


3


21


-N1
+ -


0V-XED


100.12


1M 2M


3


21


-N2
+ -


3M


3


21


-N3
+ -


4M


3


21


-N4
+ -


5M


3


21


-N5
+ -


6M


3


21


-N6
+ -


7M


3


21


-N7
+ -


8M


3


21


-N8
+ -


24V14/418.8
24Vdc


0V14/400.1
0Vdc


24V16 / 421.124V16/111.9
+24Vdc


CL1+ / 421.1


0V16/111.9
0Vdc







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A420.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


422421


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


CL1+ / 422.1CL1+/420.9


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


TANQUE T5
NIVEL MÍNIMO


TANQUE T5
NIVEL MÁXIMO


TANQUE T6
NIVEL MÍNIMO


TANQUE T6
NIVEL MÁXIMO


TANQUE T7
NIVEL MÍNIMO


TANQUE T7
NIVEL MÁXIMO


TANQUE T8
NIVEL MÍNIMO


TANQUE T8
NIVEL MÁXIMO


-A420.1
/420.0


E21.0


9
DI8


E21.1


10
DI9


E21.2


11
DI10


E21.3


12
DI11


E21.4


13
DI12


E21.5


14
DI13


E21.6


15
DI14


E21.7


16
DI15


9-XED 10 11 12 13 14 15 16


9C-XED


42
1.


01


42
1.


02


10C


42
1.


03


11C
42


1.
04


12C


42
1.


05


13C


42
1.


06


14C


42
1.


07


15C


42
1.


08


16C


9C-XECL1 10C 11C 12C 13C 14C 15C 16C


9-XECL1 10 11 12 13 14 15 16


19G1
-W420.1


1110 12 13 14 15 16 17


111.08


-CL1
/420.1


-CL1
/420.1


3


21


-N9
+ -


3


21


-N10
+ -


3


21


-N11
+ -


3


21


-N12
+ -


3


21


-N13
+ -


3


21


-N14
+ -


3


21


-N15
+ -


3


21


-N16
+ -


9M 10M 11M 12M 13M 14M 15M 16M


CL1- / 422.1CL1-/420.9


24V16/420.9
+24Vdc


24V16 / 422.1







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A422.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


423422


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


CL1+ / 423.1CL1+/421.8


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


TANQUE T9
NIVEL MÍNIMO


TANQUE T9
NIVEL MÁXIMO


TANQUE T10
NIVEL MÁXIMO


TANQUE T10
NIVEL MÍNIMO


TANQUE T11
NIVEL MÍNIMO


TANQUE T11
NIVEL MÁXIMO


TANQUE T22
NIVEL MÍNIMO


TANQUE T22
NIVEL MÁXIMO


-A422.1
/423.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E22.0


1
DI0


E22.1


2
DI1


E22.2


3
DI2


E22.3


4
DI3


E22.4


5
DI4


E22.5


6
DI5


E22.6


7
DI6


E22.7


8
DI7


17-XED 18 19 20 21 22 23 24


17C-XED 18C 19C 20C 21C 22C 23C 24C


42
2.


01


42
2.


02


42
2.


03


42
2.


04


42
2.


05


42
2.


06


42
2.


07


42
2.


08


17C-XECL1 18C 19C 20C 21C 22C 23C 24C


17-XECL1 18 19 20 21 22 23 24


19G1
-W422.1


21 3 4 5 6 7 8


111.08


-CL1
/420.1


-CL1
/420.1


3


21


-N17
+ -


3


21


-N18
+ -


3


21


-N19
+ -


3


21


-N20
+ -


3


21


-N21
+ -


3


21


-N22
+ -


3


21


-N23
+ -


3


21


-N24
+ -


17M 18M 19M 20M 21M 22M 23M 24M


CL1-/421.8


24V16/421.9
+24Vdc


24V16 / 423.1







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A422.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


424423


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


EV ADICIÓN DE COLORANTE 
AL CIRCUITO NODRIZA 3


FC CERRADA
RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


-A422.1
/422.1


E23.0


9
DI8


E23.1


10
DI9


E23.2


11
DI10


E23.3


12
DI11


E23.4


13
DI12


E23.5


14
DI13


E23.6


15
DI14


E23.7


16
DI15


13


14


-EV95_FCC


25-XED 26 27 28 29 30 31 32


25C-XED 26C 27C 28C 29C 30C 31C 32C


42
3.


01


42
3.


02


42
3.


03


42
3.


04


42
3.


05


42
3.


06


42
3.


07


42
3.


08


25C-XECL1 26C 27C 28C 29C 30C 31C 32C


25-XECL1 26 27 28 29 30 31 32


19G1
-W422.1


9 10 11 12 13 14 15 16


111.08


-CL1
/420.1


-CL1
/420.1


CL1+/422.8


24V16/422.9
+24Vdc


24V16 / 424.0







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A424.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


425424


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


PRESOSTATO BOMBA B19
POLIOL A1


PRESIÓN MÁX.


PRESOSTATO BOMBA B15
NODRIZA 1


PRESIÓN MÁX.


0V16 / 429.0


CL2+ / 425.1


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


PRESOSTATO BOMBA B20
POLIOL A2


PRESIÓN MÁX.


PRESOSTATO BOMBA B16
NODRIZA 2


PRESIÓN MÁX.


PRESOSTATO BOMBA B21
POLIOL B


PRESIÓN MÁX.


PRESOSTATO BOMBA B17
NODRIZA 3


PRESIÓN MÁX.


PRESOSTATO BOMBA B22
POLIOL C


PRESIÓN MÁX.


PRESOSTATO BOMBA B23
POLIOL D


PRESIÓN MÁX.


-A424.1
/425.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E24.0


1
DI0


E24.1


2
DI1


E24.2


3
DI2


E24.3


4
DI3


E24.4


5
DI4


E24.5


6
DI5


E24.6


7
DI6


E24.7


8
DI7


33-XED 34 35 36 37 38 39 40


33C-XED 34C 35C 36C 37C 38C 39C 40C


42
4.


01


42
4.


02


42
4.


03


42
4.


04


42
4.


05


42
4.


06


42
4.


07


42
4.


08


1C-XECL2 2C 3C 4C 5C 6C 7C 8C


1-XECL2 2 3 4 5 6 7 8


19G1
-W424.1


1


19G1
-W424.1


32 4 5 6 7 8 9


111.08


-CL2


-CL2
/424.1


0V-XED


1M


3


21


-P13
+ -


2M


3


21


-P14
+ -


3M


3


21


-P15
+ -


4M


3


21


-P16
+ -


5M


3


21


-P17
+ -


6M


3


21


-P18
+ -


7M


3


21


-P19
+ -


8M


3


21


-P20
+ -


100.12


CL2- / 425.1


24V16/423.9
+24Vdc


24V16 / 425.1


0V16/420.9
0Vdc







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A424.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


426425


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


PRESOSTATO BOMBA B12
COLOR


PRESIÓN MÁX.


PRESOSTATO BOMBA B12
COLOR


PRESIÓN MÍN.


PRESENCIA AIRE 
DE INSTRUMENTOS


PRESIÓN MÍN
RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


PRESOSTATO BOMBA B18
NODRIZA 4


PRESIÓN MÁX.


-A424.1
/424.1


E25.0


9
DI8


E25.1


10
DI9


E25.2


11
DI10


E25.3


12
DI11


E25.4


13
DI12


E25.5


14
DI13


E25.6


15
DI14


E25.7


16
DI15


41-XED 42 43 44 45 46 47 48


41C-XED 42C 43C 44C 45C 46C 47C 48C


42
5.


01


42
5.


02


42
5.


03


42
5.


04


42
5.


05


42
5.


06


42
5.


07


42
5.


08


9C-XECL2 10C 11C 12C 13C 14C 15C 16C


9-XECL2 10 11 12 13 14 15 16


19G1
-W424.1


1110 12 13 14 15 16 17


111.08


-CL2
/424.1


-CL2
/424.1


9M


3


21


-P21
+ -


11M 12M


3


21


-P23
+ -


10M


1


4


3


2


-P22
-+


CL2-/424.8


24V16/424.9
+24Vdc


24V16 / 426.1


CL2+/424.8







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A426.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


427426


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


BÁSCULA T12
EV DESCARGA A T16 


(MEZCLADOR 1)
FC CERRADA


BÁSCULA T13
EV DESCARGA A T16 


(MEZCLADOR 2)
FC CERRADA


MEZCLADOR 1
EV DESCARGA GENERAL


FC CERRADA


MEZCLADOR 1
EV DESCARGA A T18 


(NODRIZA 1)
FC CERRADA


MEZCLADOR 1
EV DESCARGA A T19 


(NODRIZA 2)
FC CERRADA


MEZCLADOR 1
EV PRODUCTO A1


FC CERRADA


MEZCLADOR 1
EV PRODUCTO A2


FC CERRADA


MEZCLADOR 1
EV PRODUCTO B


FC CERRADA


24V16/425.9
+24Vdc


24V16 / 427.1


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


-A426.1
/427.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E26.0


1
DI0


E26.1


2
DI1


E26.2


3
DI2


E26.3


4
DI3


E26.4


5
DI4


E26.5


6
DI5


E26.6


7
DI6


E26.7


8
DI7


13


14


-EV62_FCC
13


14


-EV63_FCC
13


14


-EV66_FCC
13


14


-EV68_FCC
13


14


-EV69_FCC
13


14


-EV84_FCC
13


14


-EV85_FCC
13


14


-EV86_FCC


49-XED 50 51 52 53 54 55 56


49C-XED 50C 51C 52C 53C 54C 55C 56C


42
6.


01


42
6.


02


42
6.


03


42
6.


04


42
6.


05


42
6.


06


42
6.


07


42
6.


08


1C-XECL3 2C 3C 4C 5C 6C 7C 8C


1-XECL3 2 3 4 5 6 7 8


19G1
-W426.1


1


19G1
-W426.1


32 4 5 6 7 8 9


111.08


-CL3


-CL3
/426.1


CL3 / 427.1







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A426.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


428427


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


MEZCLADOR 1
EV PRODUCTO C


FC CERRADA


MEZCLADOR 1
EV PRODUCTO D


FC CERRADA


MEZCLADOR 1
NIVEL MÍNIMO


MEZCLADOR 1
NIVEL MÁXIMO


BÁSCULA T14
EV DESCARGA A T17 


(MEZCLADOR 2)
FC CERRADA


BÁSCULA T15
EV DESCARGA A T17 


(MEZCLADOR 2)
FC CERRADA


MEZCLADOR 2
EV DESCARGA GENERAL


FC CERRADA


MEZCLADOR 2
EV DESCARGA A T20 


(NODRIZA 3)
FC CERRADA


24V16/426.9
+24Vdc


24V16 / 428.0


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


-A426.1
/426.1


E27.0


9
DI8


E27.1


10
DI9


E27.2


11
DI10


E27.3


12
DI11


E27.4


13
DI12


E27.5


14
DI13


E27.6


15
DI14


E27.7


16
DI15


13


14


-EV87_FCC
13


14


-EV88_FCC
13


14


-N25
11


12


-N26
13


14


-EV64_FCC
13


14


-EV65_FCC
13


14


-EV67_FCC
13


14


-EV70_FCC


57-XED 58 59 60 61 62 63 64


57C-XED 58C 59C 60C 61C 62C 63C 64C


42
7.


01


42
7.


02


42
7.


03


42
7.


04


42
7.


05


42
7.


06


42
7.


07


42
7.


08


9C-XECL3 10C


9-XECL3 10 11 12


11C 12C 1C-XECL4 2C 3C 4C


1-XECL4 2 3 4


19G1
-W426.1


1110 12 13


19G1
-W427.1


1


19G1
-W427.1


32 4 5


111.08


-CL3
/426.1


-CL3
/426.1


-CL4


-CL4
/427.5


CL3/426.8 CL4 / 428.1







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A428.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


429428


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


MEZCLADOR 2
EV DESCARGA A T21 


(NODRIZA 4)
FC CERRADA


MEZCLADOR 2
EV PRODUCTO A2


FC CERRADA


MEZCLADOR 2
EV PRODUCTO B


FC CERRADA


MEZCLADOR 2
EV PRODUCTO C


FC CERRADA


MEZCLADOR 2
EV PRODUCTO D


FC CERRADA


MEZCLADOR 2
NIVEL MÍNIMO


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


MEZCLADOR 2
NIVEL MÁXIMO


24V16/427.9
+24Vdc


24V16 / 429.0


MEZCLADOR 2
EV PRODUCTO A1


FC CERRADA


E28.0


1
DI0


E28.1


2
DI1


E28.2


3
DI2


E28.3


4
DI3


E28.4


5
DI4


E28.5


6
DI5


E28.6


7
DI6


E28.7


8
DI7


13


14


-EV92_FCC
13


14


-EV93_FCC
13


14


-N27
11


12


-N28
13


14


-EV90_FCC
13


14


-EV91_FCC
13


14


-EV71_FCC
13


14


-EV89_FCC


65-XED 66 67 68 69 70 71 72


65C-XED


42
8.


01


42
8.


02


66C


42
8.


03


67C
42


8.
04


68C


42
8.


05


69C


42
8.


06


70C


42
8.


07


71C


42
8.


08


72C


5C-XECL4 6C 7C 8C 9C 10C 11C 12C


5-XECL4 6 7 8 9 10 11 12


76 8 919G1
-W427.1


10 11 12 13


111.08


-CL4
/427.5


-CL4
/427.5


-A432.1
/432.1
/433.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


CL4/427.8







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A428.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


430429


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DPSIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


NODRIZA 1
NIVEL MÁXIMO


NODRIZA 1
NIVEL MÍNIMO RESERVA RESERVA NODRIZA 2


NIVEL MÁXIMO
NODRIZA 2


NIVEL MÍNIMO RESERVA RESERVA


-A428.1


E29.0


9
DI8


E29.1


10
DI9


E29.2


11
DI10


E29.3


12
DI11


E29.4


13
DI12


E29.5


14
DI13


E29.6


15
DI14


E29.7


16
DI15


73-XED 74 75 76 77 78 79 80


73C-XED 74C 75C 76C 77C 78C 79C 80C


42
9.


01


42
9.


02


42
9.


03


42
9.


04


42
9.


05


42
9.


06


42
9.


07


42
9.


08


111.08


1C-XECL5 2C


1-XECL5 2 1-XECL6 2


3C 4C


3 4 3 4


7G1
-W429.1


1


7G1
-W429.1


32 4 5 32 4 57G1
-W429.2


17G1
-W429.2


-CL5


-CL5
/429.1


-CL6
/429.5


0V-XED


3


21


-N29
+ -


1M


3


21


-N30
+ -


2M 3M 4M 1C-XECL6 2C 3C 4C


-CL6


3


21


-N32
+ -


1M


3


21


-N33
+ -


2M 3M 4M


0V-XED


100.12


24V16/428.8
+24Vdc


24V16 / 430.0


0V16/424.9
0Vdc


0V16 / 430.0







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A430.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


431430


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DPSIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


NODRIZA 3
NIVEL MÁXIMO


NODRIZA 3
NIVEL MÍNIMO RESERVA RESERVA NODRIZA 4


NIVEL MÁXIMO
NODRIZA 4


NIVEL MÍNIMO RESERVA RESERVA


-A430.1
/431.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E30.0


1
DI0


E30.1


2
DI1


E30.2


3
DI2


E30.3


4
DI3


E30.4


5
DI4


E30.5


6
DI5


E30.6


7
DI6


E30.7


8
DI7


81-XED 82 83 84 85 86 87 88


81C-XED 82C 83C 84C 85C 86C 87C 88C


43
0.


01


43
0.


02


43
0.


03


43
0.


04


43
0.


05


43
0.


06


43
0.


07


43
0.


08


111.08


1-XECL7 2 1-XECL8 23 4 3 4


7G1
-W430.1


1 7G1
-W430.2


1


7G1
-W430.1


32 4 5 7G1
-W430.2


32 4 5


-CL8
/430.5


-CL7
/430.1


1C-XECL7 2C 3C 4C


-CL7


3


21


-N35
+ -


1M


3


21


-N36
+ -


2M 3M 4M 1C-XECL8 2C 3C 4C


-CL8


3


21


-N38
+ -


1M


3


21


-N39
+ -


2M 3M 4M


0V-XED0V-XED


100.12


24V16/429.9
+24Vdc


24V16 / 431.1


0V16/429.9
0Vdc







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A430.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


432431


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DPSIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


BOMBA DESCARGA 
CAMIÓN HO


MARCHA


BOMBA DESCARGA 
CAMIÓN HO


PARO


BOMBA DESCARGA 
CAMIÓN HR


MARCHA


BOMBA DESCARGA 
CAMIÓN HR


PARO
RESERVARESERVARESERVARESERVA


-A430.1
/430.1


E31.0


9
DI8


E31.1


10
DI9


E31.2


11
DI10


E31.3


12
DI11


E31.4


13
DI12


E31.5


14
DI13


E31.6


15
DI14


E31.7


16
DI15


89-XED 90 91 92 93 94 95 96


89C-XED 90C 91C 92C 93C 94C 95C 96C


43
1.


01


43
1.


02


43
1.


03


43
1.


04


43
1.


05


43
1.


06


43
1.


07


43
1.


08


111.08


16G1
-W431.1


1 16G1
-W431.2


1


-HO


11


12


-S431.2
13


14


-S431.1


-HR


11


12


-S431.6
13


14


-S431.5


16G1
-W431.1


3 16G1
-W431.2


3 44


24V16/430.9
+24Vdc


24V16 / 432.1







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A432.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


433432


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


PETICIÓN DE PRODUCTO 
DE LA MÁQUINA DE TANQUE 


NODRIZA 1


PETICIÓN DE PRODUCTO 
DE LA MÁQUINA DE TANQUE 


NODRIZA 2


PETICIÓN DE PRODUCTO 
DE LA MÁQUINA DE TANQUE 


NODRIZA 3


PETICIÓN DE PRODUCTO 
DE LA MÁQUINA DE TANQUE 


NODRIZA 4


PETICIÓN DE PRODUCTO 
MDI-1


PETICIÓN DE PRODUCTO 
MDI-2


PETICIÓN DE PRODUCTO
ISO BD RESERVA


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


-A432.1
/428.1
/433.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E32.0


1
DI0


E32.1


2
DI1


E32.2


3
DI2


E32.3


4
DI3


E32.4


5
DI4


E32.5


6
DI5


E32.6


7
DI6


E32.7


8
DI7


-N1_P -N2_P -N3_P -N4_P


97-XED 98 99 100 101 102 103 104


97C-XED 98C 99C 100C 101C 102C 103C 104C


43
2.


01


43
2.


02


43
2.


03


43
2.


04


43
2.


05


43
2.


06


43
2.


07


43
2.


08


3G1
-W432.1


MA


3G1
-W432.1


AZ


3G1
-W432.2


MA


3G1
-W432.2


AZ


3G1
-W432.3


MA


3G1
-W432.3


AZ


3G1
-W432.4


MA


3G1
-W432.4


AZ


111.08


-N4_P


3G1
-W432.5


MA


3G1
-W432.5


AZ


-N4_P


3G1
-W432.6


MA


3G1
-W432.6


AZ


-N4_P


3G1
-W432.7


MA


3G1
-W432.7


AZ


24V16/431.9
+24Vdc


24V16 / 433.1







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A432.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


434433


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


-A432.1
/428.1


E33.0


9
DI8


E33.1


10
DI9


E33.2


11
DI10


E33.3


12
DI11


E33.4


13
DI12


E33.5


14
DI13


E33.6


15
DI14


E33.7


16
DI15


105-XED 106 107 108 109 110 111 112


105C-XED 106C 107C 108C 109C 110C 111C 112C


43
3.


01


43
3.


02


43
3.


03


43
3.


04


43
3.


05


43
3.


06


43
3.


07


43
3.


08


111.0824V16/432.9
+24Vdc


24V16 / 434.1







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A434.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


435434


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


DESCARGA TDI 
VÁLVULA 1


FC CERRADA


DESCARGA TDI
VÁLVULA 1
FC ABIERTA


DESCARGA TDI
VÁLVULA 2


FC CERRADA


DESCARGA TDI
VÁLVULA 2
FC ABIERTA


DESCARGA TDI
VÁLVULA 3


FC CERRADA


DESCARGA TDI
VÁLVULA 3
FC ABIERTA


DESCARGA HO
VÁLVULA 1


FC CERRADA


DESCARGA HO
VÁLVULA 1
FC ABIERTA


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


-A434.1
/435.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E34.0


1
DI0


E34.1


2
DI1


E34.2


3
DI2


E34.3


4
DI3


E34.4


5
DI4


E34.5


6
DI5


E34.6


7
DI6


E34.7


8
DI7


113-XED 114 115 116 117 118 119 120


113C-XED 114C 115C 116C 117C 118C 119C 120C


43
4.


01


43
4.


02


43
4.


03


43
4.


04


43
4.


05


43
4.


06


43
4.


07


43
4.


08


3G1
-W434.1


MA


3G1
-W434.1


AZ


111.08


-FCC -FCA


-TDI
V1


-FCC -FCA


-TDI
V2


-FCC -FCA


-TDI
V3


-FCC -FCA


-HO
V1


A/V


3G1
-W434.2


MA


AZ3G1
-W434.2


A/V


3G1
-W434.3


MA


AZ3G1
-W434.3


A/V


3G1
-W434.4


MA


AZ3G1
-W434.4


A/V


24V16/433.9
+24Vdc


24V16 / 435.1







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A434.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


436435


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


DESCARGA HO
VÁLVULA 2


FC CERRADA


DESCARGA HO
VÁLVULA 2
FC ABIERTA


DESCARGA HO
VÁLVULA 3


FC CERRADA


DESCARGA HO
VÁLVULA 3
FC ABIERTA


DESCARGA HO
VÁLVULA 4


FC CERRADA


DESCARGA HO
VÁLVULA 4
FC ABIERTA


DESCARGA HO
VÁLVULA 5


FC CERRADA


DESCARGA HO
VÁLVULA 5
FC ABIERTA


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


-A434.1
/434.1


E35.0


9
DI8


E35.1


10
DI9


E35.2


11
DI10


E35.3


12
DI11


E35.4


13
DI12


E35.5


14
DI13


E35.6


15
DI14


E35.7


16
DI15


121-XED 122 123 124 125 126 127 128


121C-XED 122C 123C 124C 125C 126C 127C 128C


43
5.


01


43
5.


02


43
5.


03


43
5.


04


43
5.


05


43
5.


06


43
5.


07


43
5.


08


111.08


-FCC -FCA


-HO
V2


-FCC -FCA


-HO
V3


-FCC -FCA


-HO
V4


-FCC -FCA


-HO
V5


3G1
-W435.1


MA 3G1
-W435.2


MA 3G1
-W435.3


MA 3G1
-W435.4


MA


3G1
-W435.1


AZ A/V AZ3G1
-W435.2


A/V AZ3G1
-W435.3


A/V AZ3G1
-W435.4


A/V


24V16/434.9
+24Vdc







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A436.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


437436


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


DESCARGA HO
VÁLVULA 6


FC CERRADA


DESCARGA HO
VÁLVULA 6
FC ABIERTA


DESCARGA HO
VÁLVULA 7


FC CERRADA


DESCARGA HO
VÁLVULA 7
FC ABIERTA


DESCARGA MDI
VÁLVULA 1


FC CERRADA


DESCARGA MDI
VÁLVULA 1
FC ABIERTA


DESCARGA MDI
VÁLVULA 2


FC CERRADA


DESCARGA MDI
VÁLVULA 2
FC ABIERTA


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


-A436.1
/437.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E36.0


1
DI0


E36.1


2
DI1


E36.2


3
DI2


E36.3


4
DI3


E36.4


5
DI4


E36.5


6
DI5


E36.6


7
DI6


E36.7


8
DI7


129-XED 130 131 132 133 134 135 136


129C-XED 130C 131C 132C 133C 134C 135C 136C


43
6.


01


43
6.


02


43
6.


03


43
6.


04


43
6.


05


43
6.


06


43
6.


07


43
6.


08


111.08


-MDI
V2


-FCC -FCA


-HO
V6


-FCC -FCA


-HO
V7


-FCC -FCA


-MDI
V1


-FCC -FCA


3G1
-W436.1


MA 3G1
-W436.2


MA 3G1
-W436.3


MA 3G1
-W436.4


MA


3G1
-W436.1


AZ A/V AZ3G1
-W436.2


A/V AZ3G1
-W436.3


A/V AZ3G1
-W436.4


A/V


24V16/436.9
+24Vdc


24V16 / 436.1







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A436.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


438437


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


DESCARGA MDI
VÁLVULA 3


FC CERRADA


DESCARGA MDI
VÁLVULA 3
FC ABIERTA


DESCARGA MDI
VÁLVULA 4


FC CERRADA


DESCARGA MDI
VÁLVULA 4
FC ABIERTA


DESCARGA HR
VÁLVULA 1


FC CERRADA


DESCARGA HR
VÁLVULA 1
FC ABIERTA


DESCARGA HR
VÁLVULA 2


FC CERRADA


DESCARGA HR
VÁLVULA 2
FC ABIERTA


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


-A436.1
/436.1


E37.0


9
DI8


E37.1


10
DI9


E37.2


11
DI10


E37.3


12
DI11


E37.4


13
DI12


E37.5


14
DI13


E37.6


15
DI14


E37.7


16
DI15


137-XED 138 139 140 141 142 143 144


137C-XED 138C 139C 140C 141C 142C 143C 144C


43
7.


01


43
7.


02


43
7.


03


43
7.


04


43
7.


05


43
7.


06


43
7.


07


43
7.


08


111.08


-HR
V2


-FCC -FCA


-MDI
V3


-FCC -FCA


-MDI
V4


-FCC -FCA


-HR
V1


-FCC -FCA


3G1
-W437.1


MA 3G1
-W437.2


MA 3G1
-W437.3


MA 3G1
-W437.4


MA


3G1
-W437.1


AZ A/V AZ3G1
-W437.2


A/V AZ3G1
-W437.3


A/V AZ3G1
-W437.4


A/V


24V16/438.1
+24Vdc







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A438.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


439438


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


DESCARGA HR
VÁLVULA 3


FC CERRADA


DESCARGA HR
VÁLVULA 3
FC ABIERTA


DESCARGA HR
VÁLVULA 4


FC CERRADA


DESCARGA HR
VÁLVULA 4
FC ABIERTA


DESCARGA HR
VÁLVULA 5


FC CERRADA


DESCARGA HR
VÁLVULA 5
FC ABIERTA


DESCARGA HR
VÁLVULA 6


FC CERRADA


DESCARGA HR
VÁLVULA 6
FC ABIERTA


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


-A438.1
/439.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E38.0


1
DI0


E38.1


2
DI1


E38.2


3
DI2


E38.3


4
DI3


E38.4


5
DI4


E38.5


6
DI5


E38.6


7
DI6


E38.7


8
DI7


145-XED 146 147 148 149 150 151 152


145C-XED 146C 147C 148C 149C 150C 151C 152C


43
8.


01


43
8.


02


43
8.


03


43
8.


04


43
8.


05


43
8.


06


43
8.


07


43
8.


08


111.08


-FCA


-HR
V6


-FCC -FCA


-HR
V3


-FCC -FCA


-HR
V4


-FCC -FCA


-HR
V5


-FCC


3G1
-W438.1


MA 3G1
-W438.2


MA 3G1
-W438.3


MA 3G1
-W438.4


MA


3G1
-W438.1


AZ A/V AZ3G1
-W438.2


A/V AZ3G1
-W438.3


A/V AZ3G1
-W438.4


A/V


24V16/437.1
+24Vdc


24V16 / 439.1







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A438.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


440439


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


DESCARGA TDI
LLAVE A


DESCARGA TDI
LLAVE B


DESCARGA POLIOL HO
LLAVE A


DESCARGA POLIOL HO
LLAVE B


DESCARGA MDI
LLAVE A


DESCARGA MDI
LLAVE B


DESCARGA POLIOL HR
LLAVE A


DESCARGA POLIOL HR
LLAVE B


24V16 / 440.1


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


-A438.1
/438.1


E39.0


9
DI8


E39.1


10
DI9


E39.2


11
DI10


E39.3


12
DI11


E39.4


13
DI12


E39.5


14
DI13


E39.6


15
DI14


E39.7


16
DI15


153-XED 154 155 156 157 158 159 160


153C-XED 154C 155C 156C 157C 158C 159C 160C


43
9.


01


43
9.


02


43
9.


03


43
9.


04


43
9.


05


43
9.


06


43
9.


07


43
9.


08


111.08


-TDI-A
/525.1


PERTK1
+C6+SP-24V


-HO-A
/525.2


PERTK1
+C6+SP-24V


-MDI-A
/525.3


PERTK1
+C6+SP-24V


-HR-A
/525.4


PERTK1
+C6+SP-24V


7G1
-W439.1


1


7G1
-W439.1


3 4 7G1
-W439.2


3 4


7G1
-W439.2


1


7G1
-W439.3


3 4


7G1
-W439.3


1


7G1
-W439.4


3 4


7G1
-W439.4


1


24V16/438.9
+24Vdc







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A440.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


441440


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 1 OF 2


-A440.1
/441.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7131-6BH00-0BA0


E40.0


1
DI0


E40.1


2
DI1


E40.2


3
DI2


E40.3


4
DI3


E40.4


5
DI4


E40.5


6
DI5


E40.6


7
DI6


E40.7


8
DI7


161-XED 162 163 164 165 166 167 168


161C-XED 162C 163C 164C 165C 166C 167C 168C


44
0.


01


44
0.


02


44
0.


03


44
0.


04


44
0.


05


44
0.


06


44
0.


07


44
0.


08


111.0824V16/439.9
+24Vdc


24V16 / 441.1







FECHA


ENTRADAS DIGITALES CAMPO -A440.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


500441


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


SIMATIC DP


RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA


SIEMENS ET-200SP DI16x24VDC PART 2 OF 2


-A440.1
/440.1


E41.0


9
DI8


E41.2


10
DI9


E41.2


11
DI10


E41.3


12
DI11


E41.4


13
DI12


E41.5


14
DI13


E41.6


15
DI14


E41.7


16
DI15


169-XED 170 171 172 173 174 175 176


169C-XED 170C 171C 172C 173C 174C 175C 176C


44
1.


01


44
1.


02


44
1.


03


44
1.


04


44
1.


05


44
1.


06


44
1.


07


44
1.


08


111.0824V16/440.9
+24Vdc







FECHA


SALIDAS DIGITALES CUADRO -A500.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


501500


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 1 OF 2


TANQUE T1
BOMBA R1


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T1
BOMBA R1


MARCHA VARIADOR


TANQUE T2
BOMBA R2


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T2
BOMBA R2


MARCHA VARIADOR


TANQUE T3
BOMBA R3


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T3
BOMBA R3


MARCHA VARIADOR


TANQUE T4
BOMBA R4


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T4
BOMBA R4


MARCHA VARIADOR


A0.0


1
DQ0


A0.1


2
DQ1


A0.2


3
DQ2


A0.3


4
DQ3


A0.4


5
DQ4


A0.5


6
DQ5


A0.6


7
DQ6


A0.7


8
DQ7


-A500.1
/501.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.6ES7132-6BH00-0BA0


L+
24VDC


M
M


-K500.1
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /20.8


-K500.2
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /20.3


-K500.3
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /21.8


-K500.4
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /21.3


-K500.5
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /22.8


-K500.6
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /22.3


-K500.7
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /23.8


-K500.8
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /23.3


50
0.


01


50
0.


02


50
0.


03


50
0.


04


50
0.


05


50
0.


06


50
0.


07


50
0.


08


111.07


100.12


0V15 / 501.0


24V15/111.8
24Vdc


0V15/111.8
0Vdc


24V15 / 508.0







FECHA


SALIDAS DIGITALES CUADRO -A500.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


502501


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 2 OF 2


TANQUE T5
BOMBA R5


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T5
BOMBA R5


MARCHA VARIADOR


TANQUE T6
BOMBA R6


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T6
BOMBA R6


MARCHA VARIADOR


TANQUE T7
BOMBA R7


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T7
BOMBA R7


MARCHA VARIADOR


TANQUE T8
BOMBA R8


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T8
BOMBA R8


MARCHA VARIADOR


A1.0


9
DQ8


A1.1


10
DQ9


A1.2


11
DQ10


A1.3


12
DQ11


A1.4


13
DQ12


A1.5


14
DQ13


A1.6


15
DQ14


A1.7


16
DQ15


-A500.1
/500.0


-K501.1
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /24.8


-K501.2
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /24.3


-K501.3
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /25.8


-K501.4
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /25.3


-K501.5
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /26.8


-K501.6
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /26.3


-K501.7
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /27.8


-K501.8
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /27.3


50
1.


01


50
1.


02


50
1.


03


50
1.


04


50
1.


05


50
1.


06


50
1.


07


50
1.


08


100.12 0V15 / 502.00V15/500.9
0Vdc 







FECHA


SALIDAS DIGITALES CUADRO -A502.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


503502


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 1 OF 2


TANQUE T9
BOMBA R9


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T9
BOMBA R9


MARCHA VARIADOR


TANQUE T10
BOMBA R10


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T10
BOMBA R10


MARCHA VARIADOR


TANQUE T11
BOMBA R11


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T11
BOMBA R11


MARCHA VARIADOR


TANQUE T22
BOMBA COLOR


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T22
BOMBA COLOR


-A502.1
/503.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7132-6BH00-0BA0


-K502.1
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /28.8


-K502.2
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /28.3


-K502.3
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /29.8


-K502.4
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /29.3


-K502.5
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /30.8


-K502.6
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /30.3


-K502.7
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /31.8


-K502.8
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /31.3


50
2.


01


50
2.


02


50
2.


03


50
2.


04


50
2.


05


50
2.


06


50
2.


07


50
2.


08


A2.0


1
DQ0


A2.1


2
DQ1


A2.2


3
DQ2


A2.3


4
DQ3


A2.4


5
DQ4


A2.5


6
DQ5


A2.6


7
DQ6


A2.7


8
DQ7


100.12 0V15 / 503.00V15/501.8
0Vdc







FECHA


SALIDAS DIGITALES CUADRO -A502.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


504503


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 2 OF 2


MEZCLADOR 1
BOMBA VACIADO


MARCHA CONTACTOR


MEZCLADOR 1
BOMBA VACIADO


MARCHA ARRANCADOR


MEZCLADOR 2
BOMBA VACIADO


MARCHA CONTACTOR


MEZCLADOR 2
BOMBA VACIADO


MARCHA ARRANCADOR


NODRIZA 1
BOMBA LÍNEA 1


MARCHA CONTACTOR


NODRIZA 2
BOMBA LÍNEA 2


MARCHA CONTACTOR


NODRIZA 3
BOMBA LÍNEA 3


MARCHA CONTACTOR


NODRIZA 4
BOMBA LÍNEA 4


MARCHA CONTACTOR


-A502.1
/502.1


-K503.1
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /32.8


-K503.2
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /32.3


-K503.3
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /33.8


-K503.4
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /33.3


-K503.5
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /34.8


-K503.6
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /35.8


-K503.7
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /36.8


-K503.8
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /37.8


50
3.


01


50
3.


02


50
3.


03


50
3.


04


50
3.


05


50
3.


06


50
3.


07


50
3.


08


A3.0


9
DQ8


A3.1


10
DQ9


A3.2


11
DQ10


A3.3


12
DQ11


A3.4


13
DQ12


A3.5


14
DQ13


A3.6


15
DQ14


A3.7


16
DQ15


100.12 0V15 / 504.00V15/502.8
0Vdc







FECHA


SALIDAS DIGITALES CUADRO -A504.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


505504


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 1 OF 2


SPUTNIK A1
BOMBA


MARCHA CONTACTOR


SPUTNIK A1
BOMBA


MARCHA VARIADOR


SPUTNIK A2
BOMBA


MARCHA CONTACTOR


SPUTNIK A2
BOMBA


MARCHA VARIADOR


SPUTNIK B
BOMBA


MARCHA CONTACTOR


SPUTNIK C
BOMBA


MARCHA CONTACTOR


SPUTNIK B
BOMBA


MARCHA VARIADOR


SPUTNIK C
BOMBA


MARCHA VARIADOR


-A504.1
/505.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7132-6BH00-0BA0


-K504.1
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /38.8


-K504.2
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /38.3


-K504.3
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /39.8


-K504.4
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /39.3


-K504.5
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /40.8


-K504.6
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /40.3


-K504.7
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /41.8


50
4.


01


50
4.


02


50
4.


03


50
4.


04


50
4.


05


50
4.


06


50
4.


07


50
4.


08


A4.0


1
DQ0


A4.1


2
DQ1


A4.2


3
DQ2


A4.3


4
DQ3


A4.4


5
DQ4


A4.5


6
DQ5


A4.6


7
DQ6


A4.7


8
DQ7


100.12


-K504.8
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /41.3


0V15 / 505.00V15/503.8
0Vdc







FECHA


SALIDAS DIGITALES CUADRO -A504.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


506505


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 2 OF 2


SPUTNIK D
BOMBA


MARCHA CONTACTOR


SPUTNIK D
BOMBA


MARCHA VARIADOR


CISTERNAS HO
BOMBA DESCARGA


MARCHA CONTACTOR


CISTERNAS HO
BOMBA DESCARGA


MARCHA ARRANCADOR


CISTERNAS HR
BOMBA DESCARGA


MARCHA CONTACTOR


CISTERNAS HR
BOMBA DESCARGA


MARCHA ARRANCADOR


MEZCLADOR 1
AGITADOR


MARCHA CONTACTOR


MEZCLADOR 1
AGITADOR


MARCHA VARIADOR


-A504.1
/504.1


-K505.1
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /42.8


-K505.2
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /42.3


-K505.3
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /43.8


-K505.4
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /43.3


-K505.5
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /44.8


-K505.6
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /44.3


-K505.7
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /45.8


-K505.8
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /45.3


50
5.


01


50
5.


02


50
5.


03


50
5.


04


50
5.


05


50
5.


06


50
5.


07


50
5.


08


A5.0


9
DQ8


A5.1


10
DQ9


A5.2


11
DQ10


A5.3


12
DQ11


A5.4


13
DQ12


A5.5


14
DQ13


A5.6


15
DQ14


A5.7


16
DQ15


100.12 0V15 / 506.00V15/504.8
0Vdc 







FECHA


SALIDAS DIGITALES CUADRO -A506.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


507506


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 1 OF 2


MEZCLADOR 2
AGITADOR


MARCHA CONTACTOR


MEZCLADOR 2
AGITADOR


MARCHA VARIADOR


NODRIZA 1
AGITADOR


MARCHA CONTACTOR


NODRIZA 2
AGITADOR


MARCHA CONTACTOR


NODRIZA 3
AGITADOR


MARCHA CONTACTOR


NODRIZA 4
AGITADOR


MARCHA CONTACTOR


MDI-1
BOMBA


MARCHA CONTACTOR


NODRIZA 4
AGITADOR


MARCHA VARIADOR


-A506.1
/507.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7132-6BH00-0BA0


-K506.1
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /46.8


-K506.2
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /46.3


-K506.3
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /47.8


-K506.4
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /48.8


-K506.5
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /49.8


-K506.6
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /50.8


-K506.7
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /50.3


-K506.8
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /51.8


50
6.


01


50
6.


02


50
6.


03


50
6.


04


50
6.


05


50
6.


06


50
6.


07


50
6.


08


A6.0


1
DQ0


A6.1


2
DQ1


A6.2


3
DQ2


A6.3


4
DQ3


A6.4


5
DQ4


A6.5


6
DQ5


A6.6


7
DQ6


A6.7


8
DQ7


100.12 0V15 / 507.00V15/505.8
0Vdc







FECHA


SALIDAS DIGITALES CUADRO -A506.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


508507


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 2 OF 2


TDI
BOMBA


MARCHA CONTACTOR


POLIMÉRICO HO
BOMBA


MARCHA CONTACTOR


POLIOL BÁSICO HO
BOMBA


MARCHA CONTACTOR


LÁMPARA
REARME EMERGENCIAS


SIRENA
NUEVA ALARMA


MDI-2
BOMBA


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T13
BOMBA R13


MARCHA CONTACTOR


TANQUE T13
BOMBA R13


MARCHA VARIADOR


-A506.1
/506.1


-K507.1
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /52.8


-K507.2
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /53.8


-K507.3
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /54.8


-K507.4
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /55.8


-K507.5
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /57.8


-K507.6
WEI.1122770000


TRS 24Vdc 1CO


12
1114 /57.3


50
7.


01


50
7.


02


50
7.


03


50
7.


04


50
7.


05


50
7.


06


50
7.


07


50
7.


08


A7.0


9
DQ8


A7.1


10
DQ9


A7.2


11
DQ10


A7.3


12
DQ11


A7.4


13
DQ12


A7.5


14
DQ13


A7.6


15
DQ14


A7.7


16
DQ15


100.12


x1


x2


-H507.7
x1


x2


-H507.8


0V15 / 508.00V15/506.8
0Vdc 







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO-A508.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


509508


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 1 OF 2


EV AGUA
VELOCIDAD RÁPIDA


ABRIR


EV AGUA
VELOCIDAD LENTA


ABRIR


TANQUE T1
EV LLENADO


ABRIR


TANQUE T2
EV LLENADO


ABRIR


TANQUE T3
EV LLENADO


ABRIR


TANQUE T4
EV LLENADO


ABRIR


TANQUE T5
EV LLENADO


ABRIR


TANQUE T6
EV LLENADO


ABRIR


A8.0


1
DQ0


A8.1


2
DQ1


A8.2


3
DQ2


A8.3


4
DQ3


A8.4


5
DQ4


A8.5


6
DQ5


A8.6


7
DQ6


A8.7


8
DQ7


-A508.1
/509.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.6ES7132-6BH00-0BA0


L+
24VDC


M
M


-K508.1
REL.C10-A10X024VCC


-K508.2
REL.C10-A10X024VCC


-K508.3
REL.C10-A10X024VCC


-K508.4
REL.C10-A10X024VCC


-K508.5
REL.C10-A10X024VCC


-K508.6
REL.C10-A10X024VCC


-K508.7
REL.C10-A10X024VCC


-K508.8
REL.C10-A10X024VCC


50
8.


01


50
8.


02


50
8.


03


50
8.


04


50
8.


05


50
8.


06


50
8.


07


50
8.


08


111.07


100.12


12


11


14


-K508.1
12


11


14


-K508.2
12


11


14


-K508.3
12


11


14


-K508.4
12


11


14


-K508.5
12


11


14


-K508.6
12


11


14


-K508.7
12


11


14


-K508.8


x1


x2


-EV2
x1


x2


-EV1
x1


x2


-EV4
x1


x2


-EV3
x1


x2


-EV7
x1


x2


-EV6
x1


x2


-EV5
x1


x2


-EV8


50
8.


11


50
8.


12


50
8.


13


50
8.


14


50
8.


15


50
8.


16


50
8.


17


50
8.


18


508.21


508.22


1C-XSD 2C 3C 4C 5C 6C 7C 8C


1-XSD 2 3 4 5 6 7 8


1-XSCL01 2 3 4 5 6 7 8


1C-XSCL01 2C 3C 4C 5C 6C 7C 8C


19G1
-W508.1


32 4 5 6 7 8 9


119G1
-W508.1


23 24


-K136.1


/136.1


112.01


100.12


13 14


-K136.1


/136.1


-CL1
/420.1


-CL1
/420.1


0V15 / 509.0


24V15/500.1
24Vdc 


0V15/507.8
0Vdc


24V15 / 516.0


24V17/112.3
24Vdc


0V17/112.3
0Vdc


24V17 / 509.0


0V17 / 509.0


CL1- / 509.1







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO-A508.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


510509


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 2 OF 2


TANQUE T7
EV LLENADO


ABRIR


TANQUE T8
EV LLENADO


ABRIR


TANQUE T9
EV LLENADO


ABRIR


TANQUE T10
EV LLENADO


ABRIR


TANQUE T11
EV LLENADO


ABRIR


TANQUE T22 (COLOR)
EV LLENADO


ABRIR


EV ADICIÓN COLORANTE 
AL CIRCUITO NODRIZA 1


ABRIR
RESERVA


A9.0


9
DQ8


A9.1


10
DQ9


A9.2


11
DQ10


A9.3


12
DQ11


A9.4


13
DQ12


A9.5


14
DQ13


A9.6


15
DQ14


A9.7


16
DQ15


-A508.1
/508.0


-K509.1
REL.C10-A10X024VCC


-K509.2
REL.C10-A10X024VCC


-K509.3
REL.C10-A10X024VCC


-K509.4
REL.C10-A10X024VCC


-K509.5
REL.C10-A10X024VCC


-K509.6
REL.C10-A10X024VCC


-K509.7
REL.C10-A10X024VCC


-K509.8
REL.C10-A10X024VCC


50
9.


01


50
9.


02


50
9.


03


50
9.


04


50
9.


05


50
9.


06


50
9.


07


50
9.


08


100.12


12


11


14


-K509.1
12


11


14


-K509.2
12


11


14


-K509.3
12


11


14


-K509.4
12


11


14


-K509.5
12


11


14


-K509.6
12


11


14


-K509.7
12


11


14


-K509.8


50
9.


11


50
9.


12


50
9.


13


50
9.


14


50
9.


15


50
9.


16


50
9.


17


50
9.


18


x1


x2


-EV10
x1


x2


-EV9


508.21


508.22


x1


x2


-EV12
x1


x2


-EV11
x1


x2


-EV95
x1


x2


-EV94
x1


x2


-EV13


9C-XSD 10C 11C 12C 13C 14C 15C 16C


9-XSD 10 11 12 13 14 15 16


9-XSCL01 10 11 12 13 14 15 16


9C-XSCL01 10C 11C 12C 13C 14C 15C 16C


1110 12 13 14 15 16 1719G1
-W508.1


-CL1
/420.1


-CL1
/420.1


0V15 / 510.00V15/508.9
0Vdc


24V17/508.9
24Vdc


0V17/508.9
0Vdc


24V17 / 510.0


0V17 / 510.0


CL1-/508.9







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A510.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


511510


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 1 OF 2


RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA


-A510.1
/511.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7132-6BH00-0BA0


-K510.1
REL.C10-A10X024VCC


-K510.2
REL.C10-A10X024VCC


-K510.3
REL.C10-A10X024VCC


-K510.4
REL.C10-A10X024VCC


-K510.5
REL.C10-A10X024VCC


-K510.6
REL.C10-A10X024VCC


-K510.7
REL.C10-A10X024VCC


-K510.8
REL.C10-A10X024VCC


51
0.


01


51
0.


02


51
0.


03


51
0.


04


51
0.


05


51
0.


06


51
0.


07


51
0.


08


A10.0


1
DQ0


A10.1


2
DQ1


A10.2


3
DQ2


A10.3


4
DQ3


A10.4


5
DQ4


A10.5


6
DQ5


A10.6


7
DQ6


A10.7


8
DQ7


100.12


12


11


14


-K510.1
12


11


14


-K510.2
12


11


14


-K510.3
12


11


14


-K510.4
12


11


14


-K510.5
12


11


14


-K510.6
12


11


14


-K510.7
12


11


14


-K510.8


51
0.


11


51
0.


12


51
0.


13


51
0.


14


51
0.


15


51
0.


16


51
0.


17


51
0.


18


508.21


508.22


17C-XSD 18C 19C 20C 21C 22C 23C 24C


17-XSD 18 19 20 21 22 23 24


0V15 / 511.00V15/509.8
0Vdc


24V17/509.8
24Vdc


0V17/509.8
0Vdc







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A510.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


512511


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 2 OF 2


BÁSCULA T12
EV PRODUCTO 1


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T12
EV PRODUCTO 1


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T12
EV PRODUCTO 2


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T12
EV PRODUCTO 2


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T12
EV PRODUCTO 3


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T12
EV PRODUCTO 3


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T12
EV DESCARGA A T16 


(MEZCLADOR 1)
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 1


VELOC LENTA
ABRIR


-A510.1
/510.1


-K511.1
REL.C10-A10X024VCC


-K511.2
REL.C10-A10X024VCC


-K511.3
REL.C10-A10X024VCC


-K511.4
REL.C10-A10X024VCC


-K511.5
REL.C10-A10X024VCC


-K511.6
REL.C10-A10X024VCC


-K511.7
REL.C10-A10X024VCC


-K511.8
REL.C10-A10X024VCC


51
1.


01


51
1.


02


51
1.


03


51
1.


04


51
1.


05


51
1.


06


51
1.


07


51
1.


08


A11.0


9
DQ8


A11.1


10
DQ9


A11.2


11
DQ10


A11.3


12
DQ11


A11.4


13
DQ12


A11.5


14
DQ13


A11.6


15
DQ14


A11.7


16
DQ15


100.12


12


11


14


-K511.1
12


11


14


-K511.2
12


11


14


-K511.3
12


11


14


-K511.4
12


11


14


-K511.5
12


11


14


-K511.6
12


11


14


-K511.7
12


11


14


-K511.8


51
1.


11


51
1.


12


51
1.


13


51
1.


14


51
1.


15


51
1.


16


51
1.


17


51
1.


18


25C-XSD 26C 27C 28C 29C 30C 31C 32C


25-XSD 26 27 28 29 30 31 32


x1


x2


-EV14
x1


x2


-EV15
x1


x2


-EV17
x1


x2


-EV16
x1


x2


-EV62
x1


x2


-EV19
x1


x2


-EV18
x1


x2


-EV20


1-XSCL03 2 3 4 5 6 7 8


1C-XSCL03 2C 3C 4C 5C 6C 7C 8C


24G1
-W511.1


32 4 5 6 7 8 9


124G1
-W511.1


511.21
33 34


-K136.1


/136.1


511.22
43 44


-K136.1


/136.1


112.02


100.12


-CL3
/426.1


-CL3
/426.1


0V15 / 512.00V15/510.8
0Vdc


24V18 / 512.0


0V18 / 512.0


CL3- / 512.1


24V18/112.3
24Vdc


0V18/112.3
0Vdc







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A512.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


513512


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 1 OF 2


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 1


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 2


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 2


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 3


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 3


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 4


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 4


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 5


VELOC LENTA
ABRIR


-A512.1
/513.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7132-6BH00-0BA0


-K512.1
REL.C10-A10X024VCC


-K512.2
REL.C10-A10X024VCC


-K512.3
REL.C10-A10X024VCC


-K512.4
REL.C10-A10X024VCC


-K512.5
REL.C10-A10X024VCC


-K512.6
REL.C10-A10X024VCC


-K512.7
REL.C10-A10X024VCC


51
2.


01


51
2.


02


51
2.
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51
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51
2.
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51
2.
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51
2.
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51
2.


08


A12.0


1
DQ0


A12.1


2
DQ1


A12.2


3
DQ2


A12.3


4
DQ3


A12.4


5
DQ4


A12.5


6
DQ5


A12.6


7
DQ6


A12.7


8
DQ7


100.12


-K512.7
REL.C10-A10X024VCC


12


11


14


-K512.1
12


11


14


-K512.2
12


11


14


-K512.3
12


11


14


-K512.4
12


11


14


-K512.5
12


11


14


-K512.6
12


11


14


-K512.7
12


11


14


-K512.8


51
2.


11


51
2.


12


51
2.


13


51
2.


14


51
2.


15


51
2.


16


51
2.


17


51
2.


18


511.21


511.22


33C-XSD 34C 35C 36C 37C 38C 39C 40C


33-XSD 34 35 36 37 38 39 40


x1


x2


-EV21
x1


x2


-EV22
x1


x2


-EV24
x1


x2


-EV23
x1


x2


-EV27
x1


x2


-EV26
x1


x2


-EV25
x1


x2


-EV28


9-XSCL03 10 11 12 13 14 15 16


9C-XSCL03 10C 11C 12C 13C 14C 15C 16C


1110 12 13 14 15 16 1724G1
-W511.1


-CL3
/426.1


-CL3
/426.1


0V15 / 513.00V15/511.8
0Vdc


24V18 / 513.0


0V18 / 513.0


24V18/511.8
24Vdc


0V18/511.8
0Vdc


CL3-/511.8 CL3- / 513.1







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A512.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


514513


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 2 OF 2


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 5


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 6


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 6


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 7


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 7


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 8


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 8


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T1
EV PRODUCTO 9


VELOC LENTA
ABRIR


-A512.1
/512.1


-K513.1
REL.C10-A10X024VCC


-K513.2
REL.C10-A10X024VCC


-K513.3
REL.C10-A10X024VCC


-K513.4
REL.C10-A10X024VCC


-K513.5
REL.C10-A10X024VCC


-K513.6
REL.C10-A10X024VCC


-K513.7
REL.C10-A10X024VCC


-K513.8
REL.C10-A10X024VCC


51
3.
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51
3.
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51
3.


03


51
3.


04


51
3.


05


51
3.


06


51
3.


07


51
3.


08


A13.0


9
DQ8


A13.1


10
DQ9


A13.2


11
DQ10


A13.3


12
DQ11


A13.4


13
DQ12


A13.5


14
DQ13


A13.6


15
DQ14


A13.7


16
DQ15


100.12


12


11


14


-K513.1
12


11


14


-K513.2
12


11


14


-K513.3
12


11


14


-K513.4
12


11


14


-K513.5
12


11


14


-K513.6
12


11


14


-K513.7
12


11


14


-K513.8


51
3.


11


51
3.


12


51
3.


13


51
3.


14


51
3.


15


51
3.


16


51
3.


17


51
3.


18


511.21


511.22


41C-XSD 42C 43C 44C 45C 46C 47C 48C


41-XSD 42 43 44 45 46 47 48


x1


x2


-EV29
x1


x2


-EV30
x1


x2


-EV32
x1


x2


-EV31
x1


x2


-EV35
x1


x2


-EV34
x1


x2


-EV33
x1


x2


-EV36


17-XSCL03 18 19 20 21 22 23 24


17C-XSCL03 18C 19C 20C 21C 22C 23C 24C


1918 20 21 2224G1
-W511.1


23 1 219G1
-W513.1


-CL3
/426.1


-CL3
/426.1


0V15 / 514.00V15/512.8
0Vdc


24V18 / 514.0


0V18 / 514.0


24V18/512.8
24Vdc


0V18/512.8
0Vdc


CL3-/512.8 CL3- / 514.1







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A514.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


515514


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 1 OF 2


BÁSCULA T13
EV PRODUCTO 9


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T13
EV DESCARGA A T16 


(MEZCLADOR 1)
ABRIR


MEZCLADOR 1
EV PRODUCTO A1


ABRIR


MEZCLADOR 1
EV PRODUCTO A2


ABRIR


MEZCLADOR 1
EV PRODUCTO B


ABRIR


MEZCLADOR 1
EV PRODUCTO C


ABRIR


MEZCLADOR 1
EV PRODUCTO D


ABRIR


MEZCLADOR 1
EV DESCARGA GENERAL


ABRIR


-A514.1
/515.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7132-6BH00-0BA0


-K514.1
REL.C10-A10X024VCC


-K514.2
REL.C10-A10X024VCC


-K514.3
REL.C10-A10X024VCC


-K514.4
REL.C10-A10X024VCC


-K514.5
REL.C10-A10X024VCC


-K514.6
REL.C10-A10X024VCC


-K514.7
REL.C10-A10X024VCC


-K514.8
REL.C10-A10X024VCC


51
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51
4.
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51
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A14.0


1
DQ0


A14.1


2
DQ1


A14.2


3
DQ2


A14.3


4
DQ3


A14.4


5
DQ4


A14.5


6
DQ5


A14.6


7
DQ6


A14.7


8
DQ7


100.12


12


11


14


-K514.1
12


11


14


-K514.2
12


11


14


-K514.3
12


11


14


-K514.4
12


11


14


-K514.5
12


11


14


-K514.6
12


11


14


-K514.7
12


11


14


-K514.8


51
4.


11


51
4.


12


51
4.


13


51
4.


14


51
4.


15


51
4.


16


51
4.


17


51
4.


18


511.21


511.22


49C-XSD 50C 51C 52C 53C 54C 55C 56C


49-XSD 50 51 52 53 54 55 56


x1


x2


-EV37
x1


x2


-EV63
x1


x2


-EV85
x1


x2


-EV84
x1


x2


-EV88
x1


x2


-EV87
x1


x2


-EV86
x1


x2


-EV66


25-XSCL03 26 27 28 29 30 31 32


25C-XSCL03 26C 27C 28C 29C 30C 31C 32C


43 5 6 7 8 9 1019G1
-W513.1


-CL3
/426.1


-CL3
/426.1


0V15 / 515.00V15/513.8
0Vdc


24V18 / 515.0


0V18 / 515.0


24V18/513.8
24Vdc


0V18/513.8
0Vdc


CL3-/513.8 CL3- / 515.1







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A514.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


516515


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 2 OF 2


MEZCLADOR 1
EV DESCARGA A T18 


(NODRIZA 1)
ABRIR


MEZCLADOR 1
EV DESCARGA A T19 


(NODRIZA 2)
ABRIR


RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA


-A514.1
/514.1


-K515.1
REL.C10-A10X024VCC


-K515.2
REL.C10-A10X024VCC


-K515.3
REL.C10-A10X024VCC


-K515.4
REL.C10-A10X024VCC


-K515.5
REL.C10-A10X024VCC


-K515.6
REL.C10-A10X024VCC


-K515.7
REL.C10-A10X024VCC


-K515.8
REL.C10-A10X024VCC
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A15.0
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A15.1
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DQ9


A15.2
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DQ10


A15.3


12
DQ11


A15.4


13
DQ12


A15.5


14
DQ13


A15.6


15
DQ14


A15.7


16
DQ15


100.12


12


11


14


-K515.1
12


11


14


-K515.2
12


11


14


-K515.3
12


11


14


-K515.4
12


11


14


-K515.5
12


11


14


-K515.6
12


11


14


-K515.7
12


11


14


-K515.8


51
5.


11


51
5.


12


51
5.


13


51
5.


14


51
5.


15


51
5.


16


51
5.


17


51
5.


18


511.21


511.22


57C-XSD 58C 59C 60C 61C 62C 63C 64C


57-XSD 58 59 60 61 62 63 64


x1


x2


-EV68
x1


x2


-EV69


33-XSCL03 34 35 36 37 38 39 40


33C-XSCL03 34C 35C 36C 37C 38C 39C 40C


19G1
-W513.1


11 12 13 14 15 16 17 18


-CL3
/426.1


-CL3
/426.1


0V15 / 516.00V15/514.8
0Vdc


24V18/514.8
24Vdc


0V18/514.8
0Vdc


CL3-/514.8







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A516.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


517516


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 1 OF 2


BÁSCULA T14
EV PRODUCTO 1


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T14
EV PRODUCTO 1


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T14
EV PRODUCTO 2


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T14
EV PRODUCTO 2


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T14
EV PRODUCTO 3


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T14
EV PRODUCTO 3


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T14
EV DESCARGA A T17 


(MEZCLADOR 2)
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 1


VELOC LENTA
ABRIR


A16.0


1
DQ0


A16.1


2
DQ1


A16.2


3
DQ2


A16.3


4
DQ3


A16.4


5
DQ4


A16.5


6
DQ5


A16.6


7
DQ6


A16.7


8
DQ7


-A516.1
/517.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.6ES7132-6BH00-0BA0


L+
24VDC


M
M


-K516.1
REL.C10-A10X024VCC


-K516.2
REL.C10-A10X024VCC


-K516.3
REL.C10-A10X024VCC


-K516.4
REL.C10-A10X024VCC


-K516.5
REL.C10-A10X024VCC


-K516.6
REL.C10-A10X024VCC


-K516.7
REL.C10-A10X024VCC


-K516.8
REL.C10-A10X024VCC
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111.07


100.12


12
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14


-K516.1
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11


14


-K516.2
12


11


14


-K516.3
12


11


14


-K516.4
12


11


14


-K516.5
12


11


14


-K516.6
12


11


14


-K516.7
12


11


14


-K516.8


51
6.


11


51
6.


12


51
6.


13


51
6.


14


51
6.


15


51
6.


16


51
6.


17


51
6.


18


65C-XSD 66C 67C 68C 69C 70C 71C 72C


65-XSD 66 67 68 69 70 71 72


x1


x2


-EV38
x1


x2


-EV39
x1


x2


-EV41
x1


x2


-EV40
x1


x2


-EV64
x1


x2


-EV43
x1


x2


-EV42
x1


x2


-EV44


1-XSCL04 2 3 4 5 6 7 8


1C-XSCL04 2C 3C 4C 5C 6C 7C 8C


24G1
-W516.1


32 4 5 6 7 8 9


124G1
-W516.1


516.21
53 54


-K136.1


/136.1


516.22
63 64


-K136.1


/136.1


100.12


112.03


-CL4
/427.5


-CL4
/427.5


0V15 / 517.0


24V15/508.1
24Vdc


0V15/515.8
0Vdc


24V15 / 524.0


24V19 / 517.0


0V19 / 517.0


CL4- / 517.1


24V19/112.4


0V19/112.4
0Vdc







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A516.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


518517


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 2 OF 2


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 1


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 2


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 2


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 3


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 3


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 4


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 4


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 5


VELOC LENTA
ABRIR


A17.0


9
DQ8


A17.1


10
DQ9


A17.2


11
DQ10


A17.3


12
DQ11


A17.4


13
DQ12


A17.5


14
DQ13


A17.6


15
DQ14


A17.7


16
DQ15


-A516.1
/516.0


-K517.1
REL.C10-A10X024VCC


-K517.2
REL.C10-A10X024VCC


-K517.3
REL.C10-A10X024VCC


-K517.4
REL.C10-A10X024VCC


-K517.5
REL.C10-A10X024VCC


-K517.6
REL.C10-A10X024VCC


-K517.7
REL.C10-A10X024VCC


-K517.8
REL.C10-A10X024VCC


51
7.


01


51
7.


02


51
7.


03


51
7.


04


51
7.


05


51
7.


06


51
7.


07


51
7.
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100.12


12


11


14


-K517.1
12


11


14


-K517.2
12


11


14


-K517.3
12


11


14


-K517.4
12


11


14


-K517.5
12


11


14


-K517.6
12


11


14


-K517.7
12


11


14


-K517.8


51
7.


11


51
7.


12


51
7.


13


51
7.


14


51
7.


15


51
7.


16


51
7.


17


51
7.


18


516.21


516.22


73C-XSD 74C 75C 76C 77C 78C 79C 80C


73-XSD 74 75 76 77 78 79 80


x1


x2


-EV45
x1


x2


-EV46
x1


x2


-EV48
x1


x2


-EV47
x1


x2


-EV51
x1


x2


-EV50
x1


x2


-EV49
x1


x2


-EV52


9-XSCL04 10 11 12 13 14 15 16


9C-XSCL04 10C 11C 12C 13C 14C 15C 16C


1110 12 13 14 15 16 1724G1
-W516.1


-CL4
/427.5


-CL4
/427.5


0V15 / 518.00V15/516.9
0Vdc


24V19 / 518.0


0V19 / 518.0


24V19/516.9
24Vdc


0V19/516.9
0Vdc


CL4-/516.9 CL4- / 518.1







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A518.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


519518


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 1 OF 2


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 5


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 6


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 6


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 7


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 7


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 8


VELOC LENTA
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 8


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 9


VELOC LENTA
ABRIR


-A518.1
/519.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7132-6BH00-0BA0


-K518.1
REL.C10-A10X024VCC


-K518.2
REL.C10-A10X024VCC


-K518.3
REL.C10-A10X024VCC


-K518.4
REL.C10-A10X024VCC


-K518.5
REL.C10-A10X024VCC


-K518.6
REL.C10-A10X024VCC


-K518.7
REL.C10-A10X024VCC


-K518.8
REL.C10-A10X024VCC


51
8.


01


51
8.


02


51
8.


03


51
8.


04


51
8.


05


51
8.


06


51
8.


07


51
8.


08


A18.0


1
DQ0


A18.1


2
DQ1


A18.2


3
DQ2


A18.3


4
DQ3


A18.4


5
DQ4


A18.5


6
DQ5


A18.6


7
DQ6


A18.7


8
DQ7


100.12


12


11


14


-K518.1
12


11


14


-K518.2
12


11


14


-K518.3
12


11


14


-K518.4
12


11


14


-K518.5
12


11


14


-K518.6
12


11


14


-K518.7
12


11


14


-K518.8


51
8.


11


51
8.


12


51
8.


13


51
8.


14


51
8.


15


51
8.


17


51
8.


18


51
8.


19


516.21


516.22


81C-XSD 82C 83C 84C 85C 86C 87C 88C


81-XSD 82 83 84 85 86 87 88


x1


x2


-EV53
x1


x2


-EV54
x1


x2


-EV56
x1


x2


-EV55
x1


x2


-EV59
x1


x2


-EV58
x1


x2


-EV57
x1


x2


-EV60


17-XSCL04 18 19 20 21 22 23 24


17C-XSCL04 18C 19C 20C 21C 22C 23C 24C


1918 20 21 2224G1
-W516.1


23 1 219G1
-W518.1


-CL4
/427.5


-CL4
/427.5


0V15 / 519.00V15/517.8
0Vdc


24V19 / 519.0


0V19 / 519.0


24V19/517.8
24Vdc


0V19/517.8
0Vdc


CL4-/517.8 CL4- / 519.1







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A518.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


520519


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 2 OF 2


BÁSCULA T15
EV PRODUCTO 9


CIERRE
ABRIR


BÁSCULA T15
EV DESCARGA A T17 


(MEZCLADOR 2)
ABRIR


MEZCLADOR 2
EV PRODUCTO A1


ABRIR


MEZCLADOR 2
EV PRODUCTO A2


ABRIR


MEZCLADOR 2
EV PRODUCTO B


ABRIR


MEZCLADOR 2
EV PRODUCTO C


ABRIR


MEZCLADOR 2
EV PRODUCTO D


ABRIR


MEZCLADOR 2
EV DESCARGA GENERAL


ABRIR


-A518.1
/518.1


-K519.1
REL.C10-A10X024VCC


-K519.2
REL.C10-A10X024VCC


-K519.3
REL.C10-A10X024VCC


-K519.4
REL.C10-A10X024VCC


-K519.5
REL.C10-A10X024VCC


-K519.6
REL.C10-A10X024VCC


-K519.7
REL.C10-A10X024VCC


-K519.8
REL.C10-A10X024VCC


51
9.


01


51
9.


02


51
9.


03


51
9.


04


51
9.


05


51
9.


06


51
9.


07


51
9.


08


A19.0


9
DQ8


A19.1


10
DQ9


A19.2


11
DQ10


A19.3


12
DQ11


A19.4


13
DQ12


A19.5


14
DQ13


A19.6


15
DQ14


A19.7


16
DQ15


100.12


12


11


14


-K519.1
12


11


14


-K519.2
12


11


14


-K519.3
12


11


14


-K519.4
12


11


14


-K519.5
12


11


14


-K519.6
12


11


14


-K519.7
12


11


14


-K519.8


51
9.


11


51
9.


12


51
9.


13


51
9.


14


51
9.


15


51
9.


16


51
9.


17


51
9.


18


516.21


516.22


89C-XSD 90C 91C 92C 93C 94C 95C 96C


89-XSD 90 91 92 93 94 95 96


x1


x2


-EV61
x1


x2


-EV65
x1


x2


-EV90
x1


x2


-EV89
x1


x2


-EV93
x1


x2


-EV92
x1


x2


-EV91
x1


x2


-EV67


25-XSCL04 26 27 28 29 30 31 32


25C-XSCL04 26C 27C 28C 29C 30C 31C 32C


43 5 6 7 8 9 1019G1
-W518.1


-CL4
/427.5


-CL4
/427.5


0V15 / 520.00V15/518.8
0Vdc


24V19 / 520.0


0V19 / 520.0


24V19/518.8
24Vdc


0V19/518.8
0Vdc


CL4-/518.8 CL4- / 520.1







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A520.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


521520


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 1 OF 2


MEZCLADOR 2
EV DESCARGA A T20 


(NODRIZA 3)
ABRIR


MEZCLADOR 2
EV DESCARGA A T21 


(NODRIZA 4)
ABRIR


RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA


-A520.1
/521.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7132-6BH00-0BA0


-K520.1
REL.C10-A10X024VCC


-K520.2
REL.C10-A10X024VCC


-K520.3
REL.C10-A10X024VCC


-K520.4
REL.C10-A10X024VCC


-K520.5
REL.C10-A10X024VCC


-K520.6
REL.C10-A10X024VCC


-K520.7
REL.C10-A10X024VCC


52
0.


01


52
0.


02


52
0.


03


52
0.


04


52
0.


05


52
0.


06


52
0.


07


52
0.


08


A20.0


1
DQ0


A20.1


2
DQ1


A20.2


3
DQ2


A20.3


4
DQ3


A20.4


5
DQ4


A20.5


6
DQ5


A20.6


7
DQ6


A20.7


8
DQ7


100.12


-K520.8
REL.C10-A10X024VCC


12


11


14


-K520.1
12


11


14


-K520.2
12


11


14


-K520.3
12


11


14


-K520.4
12


11


14


-K520.5
12


11


14


-K520.6
12


11


14


-K520.7
12


11


14


-K520.8


52
0.


11


52
0.


12


52
0.


13


52
0.


14


52
0.


15


52
0.


16


52
0.


17


52
0.


18


516.21


516.22


97C-XSD 98C 99C 100C 101C 102C 103C 104C


97-XSD 98 99 100 101 102 103 104


x1


x2


-EV70
x1


x2


-EV71


33C-XSCL04 34C 35C 36C 37C 38C 39C 40C


33-XSCL04 34 35 36 37 38 39 40


19G1
-W518.1


11 12 13 14 15 16 17 18


-CL4
/427.5


-CL4
/427.5


0V15 / 521.00V15/519.8
0Vdc


24V19/519.8
24Vdc


0V19/519.8
0Vdc


CL4-/519.8







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A520.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


522521


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 2 OF 2


NODRIZA 1
EV RETORNO 
DE MÁQUINA


ABRIR


NODRIZA 1
EV RECIRCULACIÓN


ABRIR


NODRIZA 1
EV ENVÍO A MÁQUINA


ABRIR


NODRIZA 1
EV CALENTAMIENTO 


POLIOL
ABRIR


NODRIZA 2
EV RETORNO 
DE MÁQUINA


ABRIR


NODRIZA 2
EV RECIRCULACIÓN


ABRIR


NODRIZA 2
EV ENVÍO A MÁQUINA


ABRIR


NODRIZA 2
EV CALENTAMIENTO 


POLIOL
ABRIR


-A520.1
/520.1


-K521.1
REL.C10-A10X024VCC


-K521.2
REL.C10-A10X024VCC


-K521.3
REL.C10-A10X024VCC


-K521.4
REL.C10-A10X024VCC


-K521.5
REL.C10-A10X024VCC


-K521.6
REL.C10-A10X024VCC


-K521.7
REL.C10-A10X024VCC


-K521.8
REL.C10-A10X024VCC


52
1.


01


52
1.


02


52
1.


03


52
1.


04


52
1.


05


52
1.


06


52
1.


07


52
1.


08


A21.0


9
DQ8


A21.1


10
DQ9


A21.2


11
DQ10


A21.3


12
DQ11


A21.4


13
DQ12


A21.5


14
DQ13


A21.6


15
DQ14


A21.7


16
DQ15


100.12


12


11


14


-K521.1
12


11


14


-K521.2
12


11


14


-K521.3
12


11


14


-K521.4
12


11


14


-K521.5
12


11


14


-K521.6
12


11


14


-K521.7
12


11


14


-K521.8


52
1.


11


52
1.


12


52
1.


13


52
1.


1


52
1.


15


52
1.


16


52
1.


17


52
1.


18


105C-XSD 106C 107C 108C 109C 110C 111C 112C


105-XSD 106 107 108 109 110 111 112


x1


x2


-EV72
x1


x2


-EV73
x1


x2


-EV96
x1


x2


-EV80
x1


x2


-EV81
x1


x2


-EV75
x1


x2


-EV74
x1


x2


-EV97


1-XSCL05 2 3 4


1C-XSCL05 2C 3C 4C


1-XSCL06 2 3 4


1C-XSCL06 2C 3C 4C


7G1
-W521.1


32 4 5


17G1
-W521.1


32 4 57G1
-W521.2


7G1
-W521.2


1


521.21
73 74


-K136.1


/136.1


521.22
83 84


-K136.1


/136.1


112.04


100.12


-CL5
/429.1


-CL5
/429.1


-CL6
/429.5


-CL6
/429.5


0V15 / 522.00V15/520.8
0Vdc


24V20 / 522.0


0V20 / 522.0


24V20/112.4
24Vdc


0V20/112.4
0Vdc







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A522.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


523522


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 1 OF 2


NODRIZA 3
EV RETORNO 
DE MÁQUINA


ABRIR


NODRIZA 3
EV RECIRCULACIÓN


ABRIR


NODRIZA 3
EV ENVÍO A MÁQUINA


ABRIR


NODRIZA 3
EV CALENTAMIENTO 


POLIOL
ABRIR


NODRIZA 4
EV RETORNO 
DE MÁQUINA


ABRIR


NODRIZA 4
EV RECIRCULACIÓN


ABRIR


NODRIZA 4
EV ENVÍO A MÁQUINA


ABRIR


NODRIZA 4
EV CALENTAMIENTO 


POLIOL
ABRIR


-A522.1
/523.1


SIE.6ES7193-6BP00-0BA0
SIE.6ES7132-6BH00-0BA0


-K522.1
REL.C10-A10X024VCC


-K522.2
REL.C10-A10X024VCC


-K522.3
REL.C10-A10X024VCC


-K522.4
REL.C10-A10X024VCC


-K522.5
REL.C10-A10X024VCC


-K522.6
REL.C10-A10X024VCC


-K522.7
REL.C10-A10X024VCC


-K522.8
REL.C10-A10X024VCC


52
2.


01


52
2.


02


52
2.


03


52
2.


04


52
2.


05


52
2.


06


52
2.


07


52
2.


08


A22.0


1
DQ0


A22.1


2
DQ1


A22.2


3
DQ2


A22.3


4
DQ3


A22.4


5
DQ4


A22.5


6
DQ5


A22.6


7
DQ6


A22.7


8
DQ7


100.12


12


11


14


-K522.1
12


11


14


-K522.2
12


11


14


-K522.3
12


11


14


-K522.4
12


11


14


-K522.5
12


11


14


-K522.6
12


11


14


-K522.7
12


11


14


-K522.8


52
2.


11


52
2.


12


52
2.


13


52
2.


14


52
2.


15


52
2.


16


52
2.


17


52
2.


18


522.21


521.22


113C-XSD 114C 115C 116C 117C 118C 119C 120C


113-XSD 114 115 116 117 118 119 120


x1


x2


-EV76
x1


x2


-EV77
x1


x2


-EV98
x1


x2


-EV82
x1


x2


-EV83
x1


x2


-EV79
x1


x2


-EV78
x1


x2


-EV99


1-XSCL07 2 3 4 1-XSCL08 2 3 4


1C-XSCL07 2C 3C 4C 1C-XSCL08 2C 3C 4C


7G1
-W522.1


32 4 5 7G1
-W522.2


32 4 5


17G1
-W522.1


7G1
-W522.2


-CL8
/430.5


-CL8
/430.5


-CL7
/430.1


-CL7
/430.1


1


0V15 / 523.00V15/521.8
0Vdc


24V20 / 523.0


0V20 / 523.0


24V20/521.8
24Vdc


0V20/521.8
0Vdc







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A522.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


524523


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 2 OF 2


RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA RESERVA


-A522.1
/522.1


-K523.1
REL.C10-A10X024VCC


-K523.2
REL.C10-A10X024VCC


-K523.3
REL.C10-A10X024VCC


-K523.4
REL.C10-A10X024VCC


-K523.5
REL.C10-A10X024VCC


-K523.6
REL.C10-A10X024VCC


-K523.7
REL.C10-A10X024VCC


-K523.8
REL.C10-A10X024VCC


52
3.


01


52
3.


02


52
3.


03


52
3.


04


52
3.


05


52
3.


06


52
3.


07


52
3.


08


A23.0


9
DQ8


A23.1


10
DQ9


A23.2


11
DQ10


A23.3


12
DQ11


A23.4


13
DQ12


A23.5


14
DQ13


A23.6


15
DQ14


A23.7


16
DQ15


100.12


12


11


14


-K523.1
12


11


14


-K523.2
12


11


14


-K523.3
12


11


14


-K523.4
12


11


14


-K523.5
12


11


14


-K523.6
12


11


14


-K523.7
12


11


14


-K523.8


52
3.


11


52
3.


12


52
3.


13


52
3.


14


52
3.


15


52
3.


16


52
3.


17


52
3.


18


521.21


521.22


121C-XSD 122C 123C 124C 125C 126C 127C 128C


121-XSD 122 123 124 125 126 127 128


0V15 / 524.00V15/522.8
0Vdc


24V20 / 524.1


0V20 / 524.1


24V20/522.8
24Vdc


0V20/522.8
0Vdc







FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A524.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


525524


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


DQ 16x24VDC/0.5A STSIEMENS PART 1 OF 2


BOMBA DESCARGA 
CAMIÓN HO


LÁMPARA  HABILITACIÓN


BOMBA DESCARGA 
CAMIÓN HO


LÁMPARA  MARCHA


BOMBA DESCARGA 
CAMIÓN HO


LÁMPARA  PARO
RESERVA RESERVA


BOMBA DESCARGA 
CAMIÓN HR


LÁMPARA  PARO


BOMBA DESCARGA 
CAMIÓN HR


LÁMPARA  MARCHA


BOMBA DESCARGA 
CAMIÓN HR


LÁMPARA  HABILITACIÓN


A24.0


1
DQ0


A24.1


2
DQ1


A24.2


3
DQ2


A24.3


4
DQ3


A24.4


5
DQ4


A24.5


6
DQ5


A24.6


7
DQ6


A24.7


8
DQ7


-A524.1
/525.1


SIE.6ES7193-6BP00-0DA0
SIE.6ES7132-6BH00-0BA0


L+
24VDC


M
M


-K524.1
REL.C10-A10X024VCC


-K524.2
REL.C10-A10X024VCC


-K524.3
REL.C10-A10X024VCC


-K524.4
REL.C10-A10X024VCC


-K524.5
REL.C10-A10X024VCC


-K524.6
REL.C10-A10X024VCC


-K524.7
REL.C10-A10X024VCC


-K524.8
REL.C10-A10X024VCC


52
4.


01


52
4.


02


52
4.


03


52
4.


04


52
4.


05


52
4.


06


52
4.


07


52
4.


08


111.07


100.12


12


11


14


-K524.1
12


11


14


-K524.2
12


11


14


-K524.3
12


11


14


-K524.4
12


11


14


-K524.5
12


11


14


-K524.6
12


11


14


-K524.7
12


11


14


-K524.8


129C-XSD 130C 131C 132C 133C 134C 135C 136C


129-XSD 130 131 132 133 134 135 136


52
4.


11


52
4.


12


52
4.


13


52
4.


14


52
4.


15


52
4.


16


52
4.


17


52
4.


18


521.21


521.22


x1


x2


-H524.1
BLANCA


x1


x2


-H524.2
VERDE


x1


x2


-H524.3
ROJA


-HO


x1


x2


-H524.4
BLANCA


x1


x2


-H524.5
VERDE


x1


x2


-H524.6
ROJA


-HR
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FECHA


SALIDAS DIGITALES CAMPO -A524.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


600525


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XAL


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601600


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes
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o 
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n


TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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R S T N
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Plano de conexiones de bornes =+-XM
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0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.a601


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.b601.a


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes
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TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.c601.b


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes
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TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.d601.c


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes


Te
xt


o 
de


 fu
nc


ió
n


TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.e601.d


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes
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TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.f601.e


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes
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TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.g601.f


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes
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o 
de
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n


TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.h601.g


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes
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o 
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n


TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.i601.h


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes


Te
xt


o 
de


 fu
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ió
n


TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.j601.i


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes


Te
xt


o 
de


 fu
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ió
n


TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.k601.j


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes


Te
xt


o 
de


 fu
nc


ió
n


TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.l601.k


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes


Te
xt


o 
de


 fu
nc


ió
n


TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.m601.l


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes
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de
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n


TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.n601.m


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes


Te
xt


o 
de


 fu
nc


ió
n


TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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Plano de conexiones de bornes =+-XM
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REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue
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Sistema:


Equipo:


601.o601.n


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:
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0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue
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Sistema:


Equipo:


601.p601.o


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.q601.p


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo
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TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


601.r601.q


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo
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Número de bornes
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TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XM


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


602601.r


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes


Te
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de


 fu
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ió
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TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


602.a602


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra
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Conexión de dispositivo
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TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.
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TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes


151C 167C 103 119 135 151 167 104C 120C118 134 150 166 103C 119C 135C 136C 152C 168C 104 120 136 152 168 105C 121C 137C 153C 169C 105 121 137 153 169


=+-XED


+
24


Vd
c


= = = RE
SE


RV
A


D
ES


CA
RG


A 
H


O
 V


ÁL
VU


LA
 1


 F
C 


CE
RR


AD
A


E3
4.


6


RE
SE


RV
A


E4
0.


6


+
24


Vd
c


= = = = RE
SE


RV
A


D
ES


CA
RG


A 
H


O
 V


ÁL
VU


LA
 1


 F
C 


AB
IE


RT
A


E3
4.


7


RE
SE


RV
A


E4
0.


7


+
24


Vd
c


= = = = RE
SE


RV
A


D
ES


CA
RG


A 
H


O
 V


ÁL
VU


LA
 2


 F
C 


CE
RR


AD
A


E3
5.


0


RE
SE


RV
A


E4
1.


0


+
24


Vd
c


= = = =


E3
2.


6


AZ


-HOV1-FCC


3G
1 


m
m


²


-W
43


4.
4


D
ES


CA
RG


A 
M


D
I 


VÁ
LV


U
LA


 2
 F


C 
CE


RR
AD


A
E3


6.
6


AZ


-MDIV2-FCC


3G
1 


m
m


²


-W
43


6.
4


D
ES


CA
RG


A 
H


R 
VÁ


LV
U


LA
 6


 F
C 


CE
RR


AD
A


E3
8.


6


AZ


-HRV6-FCC


3G
1 


m
m


²


-W
43


8.
4


E3
2.


7


A/V


-HOV1-FCA


3G
1 


m
m


²


-W
43


4.
4


D
ES


CA
RG


A 
M


D
I 


VÁ
LV


U
LA


 2
 F


C 
AB


IE
RT


A
E3


6.
7


A/V


-MDIV2-FCA


3G
1 


m
m


²


-W
43


6.
4


D
ES


CA
RG


A 
H


R 
VÁ


LV
U


LA
 6


 F
C 


AB
IE


RT
A


E3
8.


7


A/V


-HRV6-FCA


3G
1 


m
m


²


-W
43


8.
4


E3
3.


0


AZ


-HOV2-FCC


3G
1 


m
m


²


-W
43


5.
1


D
ES


CA
RG


A 
M


D
I 


VÁ
LV


U
LA


 3
 F


C 
CE


RR
AD


A
E3


7.
0


AZ


-MDIV3-FCC


3G
1 


m
m


²


-W
43


7.
1


D
ES


CA
RG


A 
TD


I 
LL


AV
E 


A
E3


9.
0


3


-TDI-A


7G
1 


m
m


²


-W
43


9.
1







FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XED


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:
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ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.
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TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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Sistema:


Equipo:


604.j604.i


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes


Te
xt


o 
de


 fu
nc


ió
n


TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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Sistema:


Equipo:


605604.j


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes
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xt


o 
de


 fu
nc
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n


TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:
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ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


605.b605.a


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes
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de


 fu
nc


ió
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TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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Equipo:
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55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.
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Sistema:


Equipo:


605.d605.c


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.
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TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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1
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0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


605.e605.d


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes
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de


 fu
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TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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Sistema:


Equipo:
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55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:
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Plano de conexiones de bornes =+-XSD
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Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


605.g605.f


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo
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Número de bornes
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n
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FECHA


Plano de conexiones de bornes =+-XSD


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


700605.g


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Nombre de barra


Designación de PLC
Conexión de dispositivo


Puentes


Número de bornes


Te
xt


o 
de


 fu
nc


ió
n


TDS- Conexión de Bornes_3Plano de conexión de bornes
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FECHA


Plano de cables =+-W20.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


701700


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G TANQUE 1 BOMBA R12.5Ap


=+-W20.1


A/VTANQUE 1 BOMBA R1 PE /20.1 A/V /20.1-XM:PE -M20.1:PE


GRTANQUE 1 BOMBA R1 T /20.1 GR /20.1-XM:3 -M20.1:W1


MATANQUE 1 BOMBA R1 R /20.1 MA /20.1-XM:1 -M20.1:U1


NETANQUE 1 BOMBA R1 S /20.1 NE /20.1-XM:2 -M20.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W21.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


702701


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G TANQUE 2 BOMBA R22.5Ap


=+-W21.1


A/VTANQUE 2 BOMBA R2 PE /21.1 A/V /21.1-XM:PE -M21.1:PE


GRTANQUE 2 BOMBA R2 T /21.1 GR /21.1-XM:6 -M21.1:W1


MATANQUE 2 BOMBA R2 R /21.1 MA /21.1-XM:4 -M21.1:U1


NETANQUE 2 BOMBA R2 S /21.1 NE /21.1-XM:5 -M21.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W22.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


703702


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G TANQUE 3 BOMBA R32.5Ap


=+-W22.1


A/VTANQUE 3 BOMBA R3 PE /22.1 A/V /22.1-XM:PE -M22.1:PE


GRTANQUE 3 BOMBA R3 T /22.1 GR /22.1-XM:9 -M22.1:W1


MATANQUE 3 BOMBA R3 R /22.1 MA /22.1-XM:7 -M22.1:U1


NETANQUE 3 BOMBA R3 S /22.1 NE /22.1-XM:8 -M22.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W23.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


704703


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G TANQUE 4 BOMBA R42.5Ap


=+-W23.1


A/VTANQUE 4 BOMBA R4 PE /23.1 A/V /23.1-XM:PE -M23.1:PE


GRTANQUE 4 BOMBA R4 T /23.1 GR /23.1-XM:12 -M23.1:W1


MATANQUE 4 BOMBA R4 R /23.1 MA /23.1-XM:10 -M23.1:U1


NETANQUE 4 BOMBA R4 S /23.1 NE /23.1-XM:11 -M23.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W24.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


705704


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G TANQUE 5 BOMBA R52.5Ap


=+-W24.1


A/VTANQUE 5 BOMBA R5 PE /24.1 A/V /24.1-XM:PE -M24.1:PE


GRTANQUE 5 BOMBA R5 T /24.1 GR /24.1-XM:15 -M24.1:W1


MATANQUE 5 BOMBA R5 R /24.1 MA /24.1-XM:13 -M24.1:U1


NETANQUE 5 BOMBA R5 S /24.1 NE /24.1-XM:14 -M24.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W25.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


706705


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G TANQUE 6 BOMBA R62.5Ap


=+-W25.1


A/VTANQUE 6 BOMBA R6 PE /25.1 A/V /25.1-XM:PE -M25.1:PE


GRTANQUE 6 BOMBA R6 T /25.1 GR /25.1-XM:18 -M25.1:W1


MATANQUE 6 BOMBA R6 R /25.1 MA /25.1-XM:16 -M25.1:U1


NETANQUE 6 BOMBA R6 S /25.1 NE /25.1-XM:17 -M25.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W26.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


707706


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G TANQUE 7 BOMBA R72.5Ap


=+-W26.1


A/VTANQUE 7 BOMBA R7 PE /26.1 A/V /26.1-XM:PE -M26.1:PE


GRTANQUE 7 BOMBA R7 T /26.1 GR /26.1-XM:21 -M26.1:W1


MATANQUE 7 BOMBA R7 R /26.1 MA /26.1-XM:19 -M26.1:U1


NETANQUE 7 BOMBA R7 S /26.1 NE /26.1-XM:20 -M26.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W27.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


708707


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G TANQUE 8 BOMBA R82.5Ap


=+-W27.1


A/VTANQUE 8 BOMBA R8 PE /27.1 A/V /27.1-XM:PE -M27.1:PE


GRTANQUE 8 BOMBA R8 T /27.1 GR /27.1-XM:24 -M27.1:W1


MATANQUE 8 BOMBA R8 R /27.1 MA /27.1-XM:22 -M27.1:U1


NETANQUE 8 BOMBA R8 S /27.1 NE /27.1-XM:23 -M27.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W28.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


709708


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G TANQUE 9 BOMBA R92.5Ap


=+-W28.1


A/VTANQUE 9 BOMBA R9 PE /28.1 A/V /28.1-XM:PE -M28.1:PE


GRTANQUE 9 BOMBA R9 T /28.1 GR /28.1-XM:27 -M28.1:W1


MATANQUE 9 BOMBA R9 R /28.1 MA /28.1-XM:25 -M28.1:U1


NETANQUE 9 BOMBA R9 S /28.1 NE /28.1-XM:26 -M28.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W29.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


710709


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G TANQUE 10 BOMBA R102.5Ap


=+-W29.1


A/VTANQUE 10 BOMBA R10 PE /29.1 A/V /29.1-XM:PE -M29.1:PE


GRTANQUE 10 BOMBA R10 T /29.1 GR /29.1-XM:30 -M29.1:W1


MATANQUE 10 BOMBA R10 R /29.1 MA /29.1-XM:28 -M29.1:U1


NETANQUE 10 BOMBA R10 S /29.1 NE /29.1-XM:29 -M29.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W30.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


711710


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G TANQUE 11 BOMBA R112.5Ap


=+-W30.1


A/VTANQUE 11 BOMBA R11 PE /30.1 A/V /30.1-XM:PE -M30.1:PE


GRTANQUE 11 BOMBA R11 T /30.1 GR /30.1-XM:33 -M30.1:W1


MATANQUE 11 BOMBA R11 R /30.1 MA /30.1-XM:31 -M30.1:U1


NETANQUE 11 BOMBA R11 S /30.1 NE /30.1-XM:32 -M30.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W31.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


712711


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G TANQUE 22 BOMBA COLOR2.5Ap


=+-W31.1


A/VTANQUE 22 BOMBA COLOR PE /31.1 A/V /31.1-XM:PE -M31.1:PE


AZTANQUE 22 BOMBA COLOR N /31.1 AZ /31.1-XM:35 -M31.1:2


MATANQUE 22 BOMBA COLOR F /31.1 MA /31.1-XM:34 -M31.1:1







FECHA


Plano de cables =+-W32.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


713712


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G MEZCLADOR 1 BOMBA VACIADO2.5


=+-W32.1


A/VMEZCLADOR 1 BOMBA VACIADO PE /32.1 A/V /32.1-XM:PE -M32.1:PE


GRMEZCLADOR 1 BOMBA VACIADO T /32.1 GR /32.1-XM:39 -M32.1:W1


MAMEZCLADOR 1 BOMBA VACIADO R /32.1 MA /32.1-XM:37 -M32.1:U1


NEMEZCLADOR 1 BOMBA VACIADO S /32.1 NE /32.1-XM:38 -M32.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W33.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


714713


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G MEZCLADOR 2 BOMBA VACIADO2.5


=+-W33.1


A/VMEZCLADOR 2 BOMBA VACIADO PE /33.1 A/V /33.1-XM:PE -M33.1:PE


GRMEZCLADOR 2 BOMBA VACIADO T /33.1 GR /33.1-XM:42 -M33.1:W1


MAMEZCLADOR 2 BOMBA VACIADO R /33.1 MA /33.1-XM:40 -M33.1:U1


NEMEZCLADOR 2 BOMBA VACIADO S /33.1 NE /33.1-XM:41 -M33.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W34.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


715714


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G NODRIZA 1 BOMBA2.5


=+-W34.1


A/VNODRIZA 1 BOMBA PE /34.1 A/V /34.1-XM:PE -M34.1:PE


GRNODRIZA 1 BOMBA T /34.1 GR /34.1-XM:45 -M34.1:W1


MANODRIZA 1 BOMBA R /34.1 MA /34.1-XM:43 -M34.1:U1


NENODRIZA 1 BOMBA S /34.1 NE /34.1-XM:44 -M34.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W35.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


716715


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G NODRIZA 2 BOMBA2.5


=+-W35.1


A/VNODRIZA 2 BOMBA PE /35.1 A/V /35.1-XM:PE -M35.1:PE


GRNODRIZA 2 BOMBA T /35.1 GR /35.1-XM:48 -M35.1:W1


MANODRIZA 2 BOMBA R /35.1 MA /35.1-XM:46 -M35.1:U1


NENODRIZA 2 BOMBA S /35.1 NE /35.1-XM:47 -M35.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W36.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


717716


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G NODRIZA 3 BOMBA2.5


=+-W36.1


A/VNODRIZA 3 BOMBA PE /36.1 A/V /36.1-XM:PE -M36.1:PE


GRNODRIZA 3 BOMBA T /36.1 GR /36.1-XM:51 -M36.1:W1


MANODRIZA 3 BOMBA R /36.1 MA /36.1-XM:49 -M36.1:U1


NENODRIZA 3 BOMBA S /36.1 NE /36.1-XM:50 -M36.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W37.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


718717


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G NODRIZA 4 BOMBA2.5


=+-W37.1


A/VNODRIZA 4 BOMBA PE /37.1 A/V /37.1-XM:PE -M37.1:PE


GRNODRIZA 4 BOMBA T /37.1 GR /37.1-XM:54 -M37.1:W1


MANODRIZA 4 BOMBA R /37.1 MA /37.1-XM:52 -M37.1:U1


NENODRIZA 4 BOMBA S /37.1 NE /37.1-XM:53 -M37.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W38.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


719718


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G SPUTNIK A1 BOMBA2.5Ap


=+-W38.1


A/VSPUTNIK A1 BOMBA PE /38.1 A/V /38.1-XM:PE -M38.1:PE


GRSPUTNIK A1 BOMBA T /38.1 GR /38.1-XM:57 -M38.1:W1


MASPUTNIK A1 BOMBA R /38.1 MA /38.1-XM:55 -M38.1:U1


NESPUTNIK A1 BOMBA S /38.1 NE /38.1-XM:56 -M38.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W39.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


720719


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G SPUTNIK A2 BOMBA2.5Ap


=+-W39.1


A/VSPUTNIK A2 BOMBA PE /39.1 A/V /39.1-XM:PE -M39.1:PE


GRSPUTNIK A2 BOMBA T /39.1 GR /39.1-XM:60 -M39.1:W1


MASPUTNIK A2 BOMBA R /39.1 MA /39.1-XM:58 -M39.1:U1


NESPUTNIK A2 BOMBA S /39.1 NE /39.1-XM:59 -M39.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W40.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


721720


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G SPUTNIK B BOMBA2.5Ap


=+-W40.1


A/VSPUTNIK B BOMBA PE /40.1 A/V /40.1-XM:PE -M40.1:PE


GRSPUTNIK B BOMBA T /40.1 GR /40.1-XM:63 -M40.1:W1


MASPUTNIK B BOMBA R /40.1 MA /40.1-XM:61 -M40.1:U1


NESPUTNIK B BOMBA S /40.1 NE /40.1-XM:62 -M40.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W41.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


722721


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G SPUTNIK C BOMBA2.5Ap


=+-W41.1


A/VSPUTNIK C BOMBA PE /41.1 A/V /41.1-XM:PE -M41.1:PE


GRSPUTNIK C BOMBA T /41.1 GR /41.1-XM:66 -M41.1:W1


MASPUTNIK C BOMBA R /41.1 MA /41.1-XM:64 -M41.1:U1


NESPUTNIK C BOMBA S /41.1 NE /41.1-XM:65 -M41.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W42.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


723722


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G SPUTNIK D BOMBA2.5Ap


=+-W42.1


A/VSPUTNIK D BOMBA PE /42.1 A/V /42.1-XM:PE -M42.1:PE


GRSPUTNIK D BOMBA T /42.1 GR /42.1-XM:69 -M42.1:W1


MASPUTNIK D BOMBA R /42.1 MA /42.1-XM:67 -M42.1:U1


NESPUTNIK D BOMBA S /42.1 NE /42.1-XM:68 -M42.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W43.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


724723


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G DESCARGA CISTERNAS HO BOMBA4


=+-W43.1


A/VDESCARGA CISTERNAS HO BOMBA PE /43.1 A/V /43.1-XM:PE -M43.1:PE


GRDESCARGA CISTERNAS HO BOMBA T /43.1 GR /43.1-XM:72 -M43.1:W1


MADESCARGA CISTERNAS HO BOMBA R /43.1 MA /43.1-XM:70 -M43.1:U1


NEDESCARGA CISTERNAS HO BOMBA S /43.1 NE /43.1-XM:71 -M43.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W44.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


725724


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G DESCARGA CISTERNAS HR BOMBA4


=+-W44.1


A/VDESCARGA CISTERNAS HR BOMBA PE /44.1 A/V /44.1-XM:PE -M44.1:PE


GRDESCARGA CISTERNAS HR BOMBA T /44.1 GR /44.1-XM:75 -M44.1:W1


MADESCARGA CISTERNAS HR BOMBA R /44.1 MA /44.1-XM:73 -M44.1:U1


NEDESCARGA CISTERNAS HR BOMBA S /44.1 NE /44.1-XM:74 -M44.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W45.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


726725


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G MEZCLADOR 1 AGITADOR2.5Ap


=+-W45.1


A/VMEZCLADOR 1 AGITADOR PE /45.1 A/V /45.1-XM:PE -M45.1:PE


GRMEZCLADOR 1 AGITADOR T /45.1 GR /45.1-XM:78 -M45.1:W1


MAMEZCLADOR 1 AGITADOR R /45.1 MA /45.1-XM:76 -M45.1:U1


NEMEZCLADOR 1 AGITADOR S /45.1 NE /45.1-XM:77 -M45.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W46.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


727726


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G MEZCLADOR 2 AGITADOR2.5Ap


=+-W46.1


A/VMEZCLADOR 2 AGITADOR PE /46.1 A/V /46.1-XM:PE -M46.1:PE


GRMEZCLADOR 2 AGITADOR T /46.1 GR /46.1-XM:81 -M46.1:W1


MAMEZCLADOR 2 AGITADOR R /46.1 MA /46.1-XM:79 -M46.1:U1


NEMEZCLADOR 2 AGITADOR S /46.1 NE /46.1-XM:80 -M46.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W47.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


728727


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G NODRIZA 1 AGITADOR2.5


=+-W47.1


A/VNODRIZA 1 AGITADOR PE /47.1 A/V /47.1-XM:PE -M47.1:PE


GRNODRIZA 1 AGITADOR T /47.1 GR /47.1-XM:84 -M47.1:W1


MANODRIZA 1 AGITADOR R /47.1 MA /47.1-XM:82 -M47.1:U1


NENODRIZA 1 AGITADOR S /47.1 NE /47.1-XM:83 -M47.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W48.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


729728


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G AGITADOR NODRIZA 22.5


=+-W48.1


A/VAGITADOR NODRIZA 2 PE /48.1 A/V /48.1-XM:PE -M48.1:PE


GRAGITADOR NODRIZA 2 T /48.1 GR /48.1-XM:87 -M48.1:W1


MAAGITADOR NODRIZA 2 R /48.1 MA /48.1-XM:85 -M48.1:U1


NEAGITADOR NODRIZA 2 S /48.1 NE /48.1-XM:86 -M48.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W49.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


730729


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G NODRIZA 3 AGITADOR2.5


=+-W49.1


A/VNODRIZA 3 AGITADOR PE /49.1 A/V /49.1-XM:PE -M49.1:PE


GRNODRIZA 3 AGITADOR T /49.1 GR /49.1-XM:90 -M49.1:W1


MANODRIZA 3 AGITADOR R /49.1 MA /49.1-XM:88 -M49.1:U1


NENODRIZA 3 AGITADOR S /49.1 NE /49.1-XM:89 -M49.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W50.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


731730


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G NODRIZA 4 AGITADOR4Ap


=+-W50.1


A/VNODRIZA 4 AGITADOR PE /50.1 A/V /50.1-XM:PE -M50.1:PE


GRNODRIZA 4 AGITADOR T /50.1 GR /50.1-XM:93 -M50.1:W1


MANODRIZA 4 AGITADOR R /50.1 MA /50.1-XM:91 -M50.1:U1


NENODRIZA 4 AGITADOR S /50.1 NE /50.1-XM:92 -M50.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W51.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


732731


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G BOMBA MDI-12.5


=+-W51.1


A/VBOMBA MDI-1 PE /51.1 A/V /51.1-XM:PE -M51.1:PE


GRBOMBA MDI-1 T /51.1 GR /51.1-XM:96 -M51.1:W1


MABOMBA MDI-1 R /51.1 MA /51.1-XM:94 -M51.1:U1


NEBOMBA MDI-1 S /51.1 NE /51.1-XM:95 -M51.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W52.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


733732


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G BOMBA MDI-22.5


=+-W52.1


A/VBOMBA MDI-2 PE /52.1 A/V /52.1-XM:PE -M52.1:PE


GRBOMBA MDI-2 T /52.1 GR /52.1-XM:99 -M52.1:W1


MABOMBA MDI-2 R /52.1 MA /52.1-XM:97 -M52.1:U1


NEBOMBA MDI-2 S /52.1 NE /52.1-XM:98 -M52.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W53.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


734733


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G BOMBA TDI2.5


=+-W53.1


A/VBOMBA TDI PE /53.1 A/V /53.1-XM:PE -M53.1:PE


GRBOMBA TDI T /53.1 GR /53.1-XM:102 -M53.1:W1


MABOMBA TDI R /53.1 MA /53.1-XM:100 -M53.1:U1


NEBOMBA TDI S /53.1 NE /53.1-XM:101 -M53.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W54.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


735734


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G BOMBA POLIOL POLIMÉRICO HQ2.5


=+-W54.1


A/VBOMBA POLIOL POLIMÉRICO HQ PE /54.1 A/V /54.1-XM:PE -M54.1:PE


GRBOMBA POLIOL POLIMÉRICO HQ T /54.1 GR /54.1-XM:105 -M54.1:W1


MABOMBA POLIOL POLIMÉRICO HQ R /54.1 MA /54.1-XM:103 -M54.1:U1


NEBOMBA POLIOL POLIMÉRICO HQ S /54.1 NE /54.1-XM:104 -M54.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W55.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


736735


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G BOMBA POLIOL BÁSICO HQ2.5


=+-W55.1


A/VBOMBA POLIOL BÁSICO HQ PE /55.1 A/V /55.1-XM:PE -M55.1:PE


GRBOMBA POLIOL BÁSICO HQ T /55.1 GR /55.1-XM:108 -M55.1:W1


MABOMBA POLIOL BÁSICO HQ R /55.1 MA /55.1-XM:106 -M55.1:U1


NEBOMBA POLIOL BÁSICO HQ S /55.1 NE /55.1-XM:107 -M55.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W56.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


739736


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


4G UNIDAD REFRIGERACIÓN PRODUCTO2.5


=+-W56.1


A/VUNIDAD REFRIGERACIÓN PRODUCTO PE /56.1 A/V /56.1-XM:PE -M56.1:PE


GRUNIDAD REFRIGERACIÓN PRODUCTO T /56.1 GR /56.1-XM:111 -M56.1:W1


MAUNIDAD REFRIGERACIÓN PRODUCTO R /56.1 MA /56.1-XM:109 -M56.1:U1


NEUNIDAD REFRIGERACIÓN PRODUCTO S /56.1 NE /56.1-XM:110 -M56.1:V1







FECHA


Plano de cables =+-W200.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


740739


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W200.1


AZNODRIZA 1 TEMPERATURA SALIDA A MÁQUINA - /200.2 AZ /200.2-XEA:2 -S1:x2


MA/200.2 MA /200.2-XEA:1 -S1:x1NODRIZA 1 TEMPERATURA SALIDA A MÁQUINA +







FECHA


Plano de cables =+-W200.2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


741740


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W200.2


AZNODRIZA 2 TEMPERATURA SALIDA A MÁQUINA - /200.4 AZ /200.4-XEA:4 -S2:x2


MANODRIZA 2 TEMPERATURA SALIDA A MÁQUINA + /200.4 MA /200.4-XEA:3 -S2:x1







FECHA


Plano de cables =+-W200.3


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


742741


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W200.3


NODRIZA 3 TEMPERATURA SALIDA A MÁQUINA + /200.5 /200.6-XEA:5 -S3:x1







FECHA


Plano de cables =+-W200.4


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


743742


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W200.4


NODRIZA 4 TEMPERATURA SALIDA A MÁQUINA + /200.7 /200.8-XEA:7 -S4:x1







FECHA


Plano de cables =+-W201.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


744743


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W201.1


AZNODRIZA 1 NIVEL CONTINUO - /201.1 AZ /201.1-XEA:10 -N31:2


MA/201.1 MA /201.1-XEA:9 -N31:1NODRIZA 1 NIVEL CONTINUO +







FECHA


Plano de cables =+-W201.2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


745744


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W201.2


AZNODRIZA 2 NIVEL CONTINUO - /201.3 AZ /201.3-XEA:12 -N34:2


MANODRIZA 2 NIVEL CONTINUO + /201.3 MA /201.3-XEA:11 -N34:1







FECHA


Plano de cables =+-W201.3


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


746745


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W201.3


AZNODRIZA 3 NIVEL CONTINUO - /201.5 AZ /201.5-XEA:14 -N37:2


NODRIZA 3 NIVEL CONTINUO + /201.5 /201.5-XEA:13 -N37:1MAMA







FECHA


Plano de cables =+-W201.4


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


747746


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W201.4


AZNODRIZA 4 NIVEL CONTINUO - /201.7 AZ /201.7-XEA:16 -N40:2


MANODRIZA 4 NIVEL CONTINUO + /201.7 MA /201.7-XEA:15 -N40:1







FECHA


Plano de cables =+-W202.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


748747


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W202.1


AZSPUTNIK A1 NIVEL CONTINUO - /202.1 AZ /202.1-XEA:18 -A1_Nv:2


MA/202.1 MA /202.1-XEA:17 -A1_Nv:1SPUTNIK A1 NIVEL CONTINUO +







FECHA


Plano de cables =+-W202.2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


749748


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W202.2


AZSPUTNIK A2 NIVEL CONTINUO - /202.3 AZ /202.3-XEA:20 -A2_Nv:2


MASPUTNIK A2 NIVEL CONTINUO + /202.3 MA /202.3-XEA:19 -A2_Nv:1







FECHA


Plano de cables =+-W202.3


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


750749


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W202.3


AZSPUTNIK B NIVEL CONTINUO - /202.5 AZ /202.5-XEA:22 -B_Nv:2


SPUTNIK B NIVEL CONTINUO + /202.5 /202.5-XEA:21 -B_Nv:1MAMA







FECHA


Plano de cables =+-W202.4


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


751750


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W202.4


AZSPUTNIK C NIVEL CONTINUO - /202.7 AZ /202.7-XEA:24 -C_Nv:2


MASPUTNIK C NIVEL CONTINUO + /202.7 MA /202.7-XEA:23 -C_Nv:1







FECHA


Plano de cables =+-W203.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


752751


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W203.1


AZSPUTNIK D NIVEL CONTINUO - /203.1 AZ /203.1-XEA:26 -D_Nv:2


MA/203.1 MA /203.1-XEA:25 -D_Nv:1SPUTNIK D NIVEL CONTINUO +







FECHA


Plano de cables =+-W203.2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


753752


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W203.2


AZSPUTNIK MDI-1 NIVEL CONTINUO - /203.3 AZ /203.3-XEA:28 -MDI_1_Nv:2


MASPUTNIK MDI-1 NIVEL CONTINUO + /203.3 MA /203.3-XEA:27 -MDI_1_Nv:1







FECHA


Plano de cables =+-W203.3


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


754753


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W203.3


AZSPUTNIK MDI-2 NIVEL CONTINUO - /203.5 AZ /203.5-XEA:30 -MDI_2_Nv:2


SPUTNIK MDI-2 NIVEL CONTINUO + /203.5 /203.5-XEA:29 -MDI_2_Nv:1MAMA







FECHA


Plano de cables =+-W203.4


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


755754


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W203.4


AZSPUTNIK MDI-3 NIVEL CONTINUO - /203.7 AZ /203.7-XEA:32 -MDI_3_Nv:2


MASPUTNIK MDI-3 NIVEL CONTINUO + /203.7 MA /203.7-XEA:31 -MDI_3_Nv:1







FECHA


Plano de cables =+-W204.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


756755


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W204.1


AZSPUTNIK POLIOL POLIMERICO 1 HO NIVEL CONTINUO - /204.1 AZ /204.1-XEA:34 -HO_1_Nv:2


MA/204.1 MA /204.1-XEA:33 -HO_1_Nv:1SPUTNIK POLIOL POLIMERICO 1 HO NIVEL CONTINUO +







FECHA


Plano de cables =+-W204.2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


757756


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


2x NODRIZA 2 NIVEL CONTINUO1Ap


=+-W204.2


AZSPUTNIK POLIOL POLIMERICO 2 HO NIVEL CONTINUO - /204.3 AZ /204.3-XEA:36 -HO_2_Nv:2


MASPUTNIK POLIOL POLIMERICO 2 HO NIVEL CONTINUO + /204.3 MA /204.3-XEA:35 -HO_2_Nv:1







FECHA


Plano de cables =+-W350.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


758757


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


7 BÁSCULA T121.5


=+-W350.1


1BÁSCULA T12 +V /350.4 1 /350.4-XPA:5 -CS1:+V


2BÁSCULA T12 -V /350.4 2 /350.4-XPA:6 -CS1:-V


3BÁSCULA T12 +S /350.3 3 /350.3-XPA:3 -CS1:+S


4BÁSCULA T12 -S /350.3 4 /350.3-XPA:4 -CS1:-S


5BÁSCULA T12 -SIG /350.2 5 /350.2-XPA:2 -CS1:-SIG


6BÁSCULA T12 +SIG /350.2 6 /350.2-XPA:1 -CS1:+SIG







FECHA


Plano de cables =+-W351.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


759758


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


7 BÁSCULA T131.5


=+-W351.1


1BÁSCULA T13 +V /351.4 1 /351.4-XPA:13 -CS2:+V


2BÁSCULA T13 -V /351.4 2 /351.4-XPA:14 -CS2:-V


3BÁSCULA T13 +S /351.3 3 /351.3-XPA:11 -CS2:+S


4BÁSCULA T13 -S /351.3 4 /351.3-XPA:12 -CS2:-S


5BÁSCULA T13 -SIG /351.2 5 /351.2-XPA:10 -CS2:-SIG


6BÁSCULA T13 +SIG /351.2 6 /351.2-XPA:9 -CS2:+SIG







FECHA


Plano de cables =+-W352.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


760759


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


7 MEZCLADOR 11.5


=+-W352.1


1MEZCLADOR 1 +V /352.4 1 /352.4-XPA:21 -CS3:+V


2MEZCLADOR 1 -V /352.4 2 /352.4-XPA:22 -CS3:-V


3MEZCLADOR 1 +S /352.3 3 /352.3-XPA:19 -CS3:+S


4MEZCLADOR 1 -S /352.3 4 /352.3-XPA:20 -CS3:-S


5MEZCLADOR 1 -SIG /352.2 5 /352.2-XPA:18 -CS3:-SIG


6MEZCLADOR 1 +SIG /352.2 6 /352.2-XPA:17 -CS3:+SIG







FECHA


Plano de cables =+-W353.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


761760


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


7 BÁSCULA T141.5


=+-W353.1


1BÁSCULA T14 +V /353.4 1 /353.4-XPA:29 -CS4:+V


2BÁSCULA T14 -V /353.4 2 /353.4-XPA:30 -CS4:-V


3BÁSCULA T14 +S /353.3 3 /353.3-XPA:27 -CS4:+S


4BÁSCULA T14 -S /353.3 4 /353.3-XPA:28 -CS4:-S


5BÁSCULA T14 -SIG /353.2 5 /353.2-XPA:26 -CS4:-SIG


6BÁSCULA T14 +SIG /353.2 6 /353.2-XPA:25 -CS4:+SIG







FECHA


Plano de cables =+-W354.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


762761


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


7 BÁSCULA T151.5


=+-W354.1


1BÁSCULA T15 +V /354.4 1 /354.4-XPA:37 -CS5:+V


2BÁSCULA T15 -V /354.4 2 /354.4-XPA:38 -CS5:-V


3BÁSCULA T15 +S /354.3 3 /354.3-XPA:35 -CS5:+S


4BÁSCULA T15 -S /354.3 4 /354.3-XPA:36 -CS5:-S


5BÁSCULA T15 -SIG /354.2 5 /354.2-XPA:34 -CS5:-SIG


6BÁSCULA T15 +SIG /354.2 6 /354.2-XPA:33 -CS5:+SIG







FECHA


Plano de cables =+-W355.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


763762


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


7 MEZCLADOR 21.5


=+-W355.1


1MEZCLADOR 2 +V /355.4 1 /355.4-XPA:45 -CS6:+V


2MEZCLADOR 2 -V /355.4 2 /355.4-XPA:46 -CS6:-V


3MEZCLADOR 2 +S /355.3 3 /355.3-XPA:43 -CS6:+S


4MEZCLADOR 2 -S /355.3 4 /355.3-XPA:44 -CS6:-S


5MEZCLADOR 2 -SIG /355.2 5 /355.2-XPA:42 -CS6:-SIG


6MEZCLADOR 2 +SIG /355.2 6 /355.2-XPA:41 -CS6:+SIG







FECHA


Plano de cables =+-W420.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


764763


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


19G CAJA CL1 ENTRADAS DIGITALES1


=+-W420.1


1TANQUE T1 NIVEL MÍNIMO /420.2 1 /420.2-CL1-XECL1:1C -XED:1


2= /420.2 2 /420.2-CL1-XECL1:1 -XED:1C


3TANQUE T1 NIVEL MÁXIMO /420.3 3 /420.3-CL1-XECL1:2 -XED:2C


4TANQUE T2 NIVEL MÍNIMO /420.4 4 /420.4-CL1-XECL1:3 -XED:3C


5TANQUE T2 NIVEL MÁXIMO /420.5 5 /420.5-CL1-XECL1:4 -XED:4C


6TANQUE T3 NIVEL MÍNIMO /420.6 6 /420.6-CL1-XECL1:5 -XED:5C


7TANQUE T3 NIVEL MÁXIMO /420.7 7 /420.7-CL1-XECL1:6 -XED:6C


8TANQUE T4 NIVEL MÍNIMO /420.8 8 /420.8-CL1-XECL1:7 -XED:7C


9TANQUE T4 NIVEL MÁXIMO /420.9 9 /420.9-CL1-XECL1:8 -XED:8C


10TANQUE T5 NIVEL MÍNIMO /421.1 10 /421.1-CL1-XECL1:9 -XED:9C


11TANQUE T5 NIVEL MÁXIMO /421.2 11 /421.2-CL1-XECL1:10 -XED:10C


12TANQUE T6 NIVEL MÍNIMO /421.3 12 /421.3-CL1-XECL1:11 -XED:11C


13TANQUE T6 NIVEL MÁXIMO /421.4 13 /421.4-CL1-XECL1:12 -XED:12C


14TANQUE T7 NIVEL MÍNIMO /421.5 14 /421.5-CL1-XECL1:13 -XED:13C


15TANQUE T7 NIVEL MÁXIMO /421.6 15 /421.6-CL1-XECL1:14 -XED:14C


16TANQUE T8 NIVEL MÍNIMO /421.7 16 /421.7-CL1-XECL1:15 -XED:15C


17TANQUE T8 NIVEL MÁXIMO /421.8 17 /421.8-CL1-XECL1:16 -XED:16C







FECHA


Plano de cables =+-W422.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


765764


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


19G CAJA CL1 ENTRADAS DIGITALES1


=+-W422.1


1TANQUE T9 NIVEL MÍNIMO /422.1 1 /422.1-CL1-XECL1:17 -XED:17C


2TANQUE T9 NIVEL MÁXIMO /422.2 2 /422.2-CL1-XECL1:18 -XED:18C


3TANQUE T10 NIVEL MÍNIMO /422.3 3 /422.3-CL1-XECL1:19 -XED:19C


4TANQUE T10 NIVEL MÁXIMO /422.4 4 /422.4-CL1-XECL1:20 -XED:20C


5TANQUE T11 NIVEL MÍNIMO /422.5 5 /422.5-CL1-XECL1:21 -XED:21C


6TANQUE T11 NIVEL MÁXIMO /422.6 6 /422.6-CL1-XECL1:22 -XED:22C


7TANQUE T22 NIVEL MÍNIMO /422.7 7 /422.7-CL1-XECL1:23 -XED:23C


8TANQUE T22 NIVEL MÁXIMO /422.8 8 /422.8-CL1-XECL1:24 -XED:24C


9EV ADICIÓN DE COLORANTE AL CIRCUITO NODRIZA 3 FC CERRADA /423.1 9 /423.1-CL1-XECL1:25 -XED:25C


10RESERVA /423.2 10 /423.2-CL1-XECL1:26 -XED:26C


11= /423.3 11 /423.3-CL1-XECL1:27 -XED:27C


12= /423.4 12 /423.4-CL1-XECL1:28 -XED:28C


13= /423.5 13 /423.5-CL1-XECL1:29 -XED:29C


14= /423.6 14 /423.6-CL1-XECL1:30 -XED:30C


15= /423.7 15 /423.7-CL1-XECL1:31 -XED:31C


16= /423.8 16 /423.8-CL1-XECL1:32 -XED:32C







FECHA


Plano de cables =+-W424.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


766765


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


19G CAJA CL2 ENTRADAS DIGITALES1


=+-W424.1


1PRESOSTATO BOMBA B19 POLIOL A1 PRESIÓN MÁX. /424.1 1 /424.1-CL2-XECL2:1C -XED:33


2= /424.1 2 /424.1-CL2-XECL2:1 -XED:33C


3PRESOSTATO BOMBA B20 POLIOL A2 PRESIÓN MÁX. /424.2 3 /424.2-CL2-XECL2:2 -XED:34C


4PRESOSTATO BOMBA B21 POLIOL B PRESIÓN MÁX. /424.3 4 /424.3-CL2-XECL2:3 -XED:35C


5PRESOSTATO BOMBA B22 POLIOL C PRESIÓN MÁX. /424.4 5 /424.4-CL2-XECL2:4 -XED:36C


6PRESOSTATO BOMBA B23 POLIOL D PRESIÓN MÁX. /424.5 6 /424.5-CL2-XECL2:5 -XED:37C


7PRESOSTATO BOMBA B15 NODRIZA 1 PRESIÓN MÁX. /424.6 7 /424.6-CL2-XECL2:6 -XED:38C


8PRESOSTATO BOMBA B16 NODRIZA 2 PRESIÓN MÁX. /424.7 8 /424.7-CL2-XECL2:7 -XED:39C


9PRESOSTATO BOMBA B17 NODRIZA 3 PRESIÓN MÁX. /424.8 9 /424.8-CL2-XECL2:8 -XED:40C


10PRESOSTATO BOMBA B18 NODRIZA 4 PRESIÓN MÁX. /425.1 10 /425.1-CL2-XECL2:9 -XED:41C


11PRESOSTATO BOMBA B12 COLOR PRESIÓN MÁX. /425.2 11 /425.2-CL2-XECL2:10 -XED:42C


12PRESOSTATO BOMBA B12 COLOR PRESIÓN MÍN. /425.3 12 /425.3-CL2-XECL2:11 -XED:43C


13PRESENCIA AIRE DE INSTRUMENTOS PRESIÓN MÍN /425.4 13 /425.4-CL2-XECL2:12 -XED:44C


14RESERVA /425.5 14 /425.5-CL2-XECL2:13 -XED:45C


15= /425.6 15 /425.6-CL2-XECL2:14 -XED:46C


16= /425.7 16 /425.7-CL2-XECL2:15 -XED:47C


17= /425.8 17 /425.8-CL2-XECL2:16 -XED:48C







FECHA


Plano de cables =+-W426.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


767766


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


19G CAJA CL3 ENTRADAS DIGITALES1


=+-W426.1


1BÁSCULA T12 EV DESCARGA A T16 (MEZCLADOR 1) FC CERRADA /426.1 1 /426.1-CL3-XECL3:1C -XED:49


2= /426.1 2 /426.1-CL3-XECL3:1 -XED:49C


3BÁSCULA T13 EV DESCARGA A T16 (MEZCLADOR 2) FC CERRADA /426.2 3 /426.2-CL3-XECL3:2 -XED:50C


4MEZCLADOR 1 EV DESCARGA GENERAL FC CERRADA /426.3 4 /426.3-CL3-XECL3:3 -XED:51C


5MEZCLADOR 1 EV DESCARGA A T18 (NODRIZA 1) FC CERRADA /426.4 5 /426.4-CL3-XECL3:4 -XED:52C


6MEZCLADOR 1 EV DESCARGA A T19 (NODRIZA 2) FC CERRADA /426.5 6 /426.5-CL3-XECL3:5 -XED:53C


7MEZCLADOR 1 EV PRODUCTO A1 FC CERRADA /426.6 7 /426.6-CL3-XECL3:6 -XED:54C


8MEZCLADOR 1 EV PRODUCTO A2 FC CERRADA /426.7 8 /426.7-CL3-XECL3:7 -XED:55C


9MEZCLADOR 1 EV PRODUCTO B FC CERRADA /426.8 9 /426.8-CL3-XECL3:8 -XED:56C


10MEZCLADOR 1 EV PRODUCTO C FC CERRADA /427.1 10 /427.1-CL3-XECL3:9 -XED:57C


11MEZCLADOR 1 EV PRODUCTO D FC CERRADA /427.2 11 /427.2-CL3-XECL3:10 -XED:58C


12MEZCLADOR 1 NIVEL MÍNIMO /427.3 12 /427.3-CL3-XECL3:11 -XED:59C


13MEZCLADOR 1 NIVEL MÁXIMO /427.4 13 /427.4-CL3-XECL3:12 -XED:60C







FECHA


Plano de cables =+-W427.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


768767


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


19G CAJA CL4 ENTRADAS DIGITALES1


=+-W427.1


1BÁSCULA T14 EV DESCARGA A T17 (MEZCLADOR 2) FC CERRADA /427.5 1 /427.5-CL4-XECL4:1C -XED:61


2= /427.5 2 /427.5-CL4-XECL4:1 -XED:61C


3BÁSCULA T15 EV DESCARGA A T17 (MEZCLADOR 2) FC CERRADA /427.6 3 /427.6-CL4-XECL4:2 -XED:62C


4MEZCLADOR 2 EV DESCARGA GENERAL FC CERRADA /427.7 4 /427.7-CL4-XECL4:3 -XED:63C


5MEZCLADOR 2 EV DESCARGA A T20 (NODRIZA 3) FC CERRADA /427.8 5 /427.8-CL4-XECL4:4 -XED:64C


6MEZCLADOR 2 EV DESCARGA A T21 (NODRIZA 4) FC CERRADA /428.1 6 /428.1-CL4-XECL4:5 -XED:65C


7MEZCLADOR 2 EV PRODUCTO A1 FC CERRADA /428.2 7 /428.2-CL4-XECL4:6 -XED:66C


8MEZCLADOR 2 EV PRODUCTO A2 FC CERRADA /428.3 8 /428.3-CL4-XECL4:7 -XED:67C


9MEZCLADOR 2 EV PRODUCTO B FC CERRADA /428.4 9 /428.4-CL4-XECL4:8 -XED:68C


10MEZCLADOR 2 EV PRODUCTO C FC CERRADA /428.5 10 /428.5-CL4-XECL4:9 -XED:69C


11MEZCLADOR 2 EV PRODUCTO D FC CERRADA /428.6 11 /428.6-CL4-XECL4:10 -XED:70C


12MEZCLADOR 2 NIVEL MÍNIMO /428.7 12 /428.7-CL4-XECL4:11 -XED:71C


13MEZCLADOR 2 NIVEL MÁXIMO /428.8 13 /428.8-CL4-XECL4:12 -XED:72C







FECHA


Plano de cables =+-W430.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


769768


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


7G CAJA CL7 ENTRADAS DIGITALES1


=+-W430.1


1NODRIZA 3 NIVEL MÁXIMO /430.1 1 /430.1-CL7-XECL7:1C -XED:81


2= /430.1 2 /430.1-CL7-XECL7:1 -XED:81C


3NODRIZA 3 NIVEL MÍNIMO /430.2 3 /430.2-CL7-XECL7:2 -XED:82C


4RESERVA /430.3 4 /430.3-CL7-XECL7:3 -XED:83C


5= /430.4 5 /430.4-CL7-XECL7:4 -XED:84C







FECHA


Plano de cables =+-W430.2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


770769


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


7G CAJA CL8 ENTRADAS DIGITALES1


=+-W430.2


1NODRIZA 4 NIVEL MÁXIMO /430.5 1 /430.5-CL8-XECL8:1C -XED:85


2= /430.5 2 /430.5-CL8-XECL8:1 -XED:85C


3NODRIZA 4 NIVEL MÍNIMO /430.6 3 /430.6-CL8-XECL8:2 -XED:86C


4RESERVA /430.7 4 /430.7-CL8-XECL8:3 -XED:87C


5= /430.8 5 /430.8-CL8-XECL8:4 -XED:88C







FECHA


Plano de cables =+-W431.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


771770


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


16G BOTONERA DESCARGA HO1


=+-W431.1


1+24Vdc /431.1 1 /431.1-XED:89 -HO-S431.1:13


20Vdc /524.2 2 /524.2-XSD:129 -HO-H524.1:x2


3BOMBA DESCARGA CAMIÓN HO MARCHA /431.1 3 /431.1-XED:89C -HO-S431.1:14


4BOMBA DESCARGA CAMIÓN HO PARO /431.2 4 /431.2-XED:90C -HO-S431.2:12


5RELÉ DE SEGURIDAD DESCARGA CISTERNAS HO /140.3 5 /140.3-XS2:1 -S140.1:12


6= /140.3 6 /140.3-XS2:3 -S140.1:11


7= /140.3 7 /140.3-XS2:5 -S140.1:22


8= /140.4 8 /140.3-XS2:7 -S140.1:21


9/140.1 9 /140.1-XS2:8 -S140.2:13


10/140.2 10 /140.1-XS2:9 -S140.2:14


11BOMBA DESCARGA CAMIÓN HO LÁMPARA HABILITACIÓN /524.2 11 /524.2-XSD:129C -HO-H524.1:x1


12BOMBA DESCARGA CAMIÓN HO LÁMPARA MARCHA /524.3 12 /524.3-XSD:130C -HO-H524.2:x1


13BOMBA DESCARGA CAMIÓN HO LÁMPARA PARO /524.4 13 /524.4-XSD:131C -HO-H524.3:x1







FECHA


Plano de cables =+-W431.2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


772771


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


16G BOTONERA DESCARGA HR1


=+-W431.2


1+24Vdc /431.5 1 /431.5-XED:93 -HR-S431.5:13


20Vdc /524.5 2 /524.5-XSD:132 -HR-H524.4:x2


3BOMBA DESCARGA CAMIÓN HR MARCHA /431.5 3 /431.5-XED:93C -HR-S431.5:14


4BOMBA DESCARGA CAMIÓN HR PARO /431.6 4 /431.6-XED:94C -HR-S431.6:12


5RELÉ DE SEGURIDAD DESCARGA CISTERNAS HR /145.3 5 /145.3-XS3:1 -S145.1:12


6= /145.3 6 /145.3-XS3:3 -S145.1:11


7= /145.3 7 /145.3-XS3:5 -S145.1:22


8= /145.4 8 /145.3-XS3:7 -S145.1:21


9/145.1 9 /145.1-XS3:8 -S145.2:13


10/145.2 10 /145.1-XS3:9 -S145.2:14


11BOMBA DESCARGA CAMIÓN HR LÁMPARA HABILITACIÓN /524.5 11 /524.5-XSD:132C -HR-H524.4:x1


12BOMBA DESCARGA CAMIÓN HR LÁMPARA MARCHA /524.6 12 /524.6-XSD:133C -HR-H524.5:x1


13BOMBA DESCARGA CAMIÓN HR LÁMPARA PARO /524.6 13 /524.6-XSD:134C -HR-H524.6:x1







FECHA


Plano de cables =+-W432.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


773772


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


3G PETICIÓN DE PRODUCTO DE LA MÁQUINA DE TANQUE NODRIZA 11


=+-W432.1


AZPETICIÓN DE PRODUCTO DE LA MÁQUINA DE TANQUE NODRIZA 1 /432.1 AZ /432.1-XED:97C -N1_P


MA+24Vdc /432.1 MA /432.1-XED:97 -N1_P







FECHA


Plano de cables =+-W432.2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


774773


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


3G PETICIÓN DE PRODUCTO DE LA MÁQUINA DE TANQUE NODRIZA 21


=+-W432.2


AZPETICIÓN DE PRODUCTO DE LA MÁQUINA DE TANQUE NODRIZA 2 /432.2 AZ /432.2-XED:98C -N2_P


MA+24Vdc /432.2 MA /432.2-XED:98 -N2_P







FECHA


Plano de cables =+-W432.3


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


775774


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


3G PETICIÓN DE PRODUCTO DE LA MÁQUINA DE TANQUE NODRIZA 31


=+-W432.3


AZPETICIÓN DE PRODUCTO DE LA MÁQUINA DE TANQUE NODRIZA 3 /432.3 AZ /432.3-XED:99C -N3_P


MA+24Vdc /432.3 MA /432.3-XED:99 -N3_P







FECHA


Plano de cables =+-W432.4


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


776775


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


3G PETICIÓN DE PRODUCTO DE LA MÁQUINA DE TANQUE NODRIZA 41


=+-W432.4


AZPETICIÓN DE PRODUCTO DE LA MÁQUINA DE TANQUE NODRIZA 4 /432.4 AZ /432.4-XED:100C -N4_P


MA+24Vdc /432.4 MA /432.4-XED:100 -N4_P







FECHA


Plano de cables =+-W508.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


777776


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


19G CAJA CL1 SALIDAS DIGITALES1


=+-W508.1


1EV AGUA VELOCIDAD RÁPIDA ABRIR /508.2 1 /508.2-CL1-XSCL01:1C -XSD:1


2= /508.2 2 /508.2-CL1-XSCL01:1 -XSD:1C


3EV AGUA VELOCIDAD LENTA ABRIR /508.3 3 /508.3-CL1-XSCL01:2 -XSD:2C


4TANQUE T1 EV LLENADO ABRIR /508.4 4 /508.4-CL1-XSCL01:3 -XSD:3C


5TANQUE T2 EV LLENADO ABRIR /508.5 5 /508.5-CL1-XSCL01:4 -XSD:4C


6TANQUE T3 EV LLENADO ABRIR /508.6 6 /508.6-CL1-XSCL01:5 -XSD:5C


7TANQUE T4 EV LLENADO ABRIR /508.6 7 /508.6-CL1-XSCL01:6 -XSD:6C


8TANQUE T5 EV LLENADO ABRIR /508.7 8 /508.7-CL1-XSCL01:7 -XSD:7C


9TANQUE T6 EV LLENADO ABRIR /508.8 9 /508.8-CL1-XSCL01:8 -XSD:8C


10TANQUE T7 EV LLENADO ABRIR /509.1 10 /509.1-CL1-XSCL01:9 -XSD:9C


11TANQUE T8 EV LLENADO ABRIR /509.2 11 /509.2-CL1-XSCL01:10 -XSD:10C


12TANQUE T9 EV LLENADO ABRIR /509.3 12 /509.3-CL1-XSCL01:11 -XSD:11C


13TANQUE T10 EV LLENADO ABRIR /509.4 13 /509.4-CL1-XSCL01:12 -XSD:12C


14TANQUE T11 EV LLENADO ABRIR /509.5 14 /509.5-CL1-XSCL01:13 -XSD:13C


15TANQUE T22 (COLOR) EV LLENADO ABRIR /509.6 15 /509.6-CL1-XSCL01:14 -XSD:14C


16EV ADICIÓN COLORANTE AL CIRCUITO NODRIZA 1 ABRIR /509.7 16 /509.7-CL1-XSCL01:15 -XSD:15C


17RESERVA /509.8 17 /509.8-CL1-XSCL01:16 -XSD:16C







FECHA


Plano de cables =+-W511.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


777.a777


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


24G CAJA CL3 SALIDAS DIGITALES1


=+-W511.1


1BÁSCULA T12 EV PRODUCTO 1 VELOC LENTA ABRIR /511.1 1 /511.1-CL3-XSCL03:1C -XSD:25


2= /511.1 2 /511.1-CL3-XSCL03:1 -XSD:25C


3BÁSCULA T12 EV PRODUCTO 1 CIERRE ABRIR /511.2 3 /511.2-CL3-XSCL03:2 -XSD:26C


4BÁSCULA T12 EV PRODUCTO 2 VELOC LENTA ABRIR /511.3 4 /511.3-CL3-XSCL03:3 -XSD:27C


5BÁSCULA T12 EV PRODUCTO 2 CIERRE ABRIR /511.4 5 /511.4-CL3-XSCL03:4 -XSD:28C


6BÁSCULA T12 EV PRODUCTO 3 VELOC LENTA ABRIR /511.5 6 /511.5-CL3-XSCL03:5 -XSD:29C


7BÁSCULA T12 EV PRODUCTO 3 CIERRE ABRIR /511.6 7 /511.6-CL3-XSCL03:6 -XSD:30C


8BÁSCULA T12 EV DESCARGA A T16 (MEZCLADOR 1) ABRIR /511.7 8 /511.7-CL3-XSCL03:7 -XSD:31C


9BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 1 VELOC LENTA ABRIR /511.8 9 /511.8-CL3-XSCL03:8 -XSD:32C


10BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 1 CIERRE ABRIR /512.1 10 /512.1-CL3-XSCL03:9 -XSD:33C


11BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 2 VELOC LENTA ABRIR /512.2 11 /512.2-CL3-XSCL03:10 -XSD:34C


12BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 2 CIERRE ABRIR /512.3 12 /512.3-CL3-XSCL03:11 -XSD:35C


13BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 3 VELOC LENTA ABRIR /512.4 13 /512.4-CL3-XSCL03:12 -XSD:36C


14BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 3 CIERRE ABRIR /512.5 14 /512.5-CL3-XSCL03:13 -XSD:37C


15BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 4 VELOC LENTA ABRIR /512.6 15 /512.6-CL3-XSCL03:14 -XSD:38C


16BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 4 CIERRE ABRIR /512.7 16 /512.7-CL3-XSCL03:15 -XSD:39C


17BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 5 VELOC LENTA ABRIR /512.8 17 /512.8-CL3-XSCL03:16 -XSD:40C


18BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 5 CIERRE ABRIR /513.1 18 /513.1-CL3-XSCL03:17 -XSD:41C


19BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 6 VELOC LENTA ABRIR /513.2 19 /513.2-CL3-XSCL03:18 -XSD:42C


20BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 6 CIERRE ABRIR /513.3 20 /513.3-CL3-XSCL03:19 -XSD:43C







FECHA


Plano de cables =+-W511.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


778777.a


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


24G CAJA CL3 SALIDAS DIGITALES1


=+-W511.1


21BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 7 VELOC LENTA ABRIR /513.4 21 /513.4-CL3-XSCL03:20 -XSD:44C


22BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 7 CIERRE ABRIR /513.5 22 /513.5-CL3-XSCL03:21 -XSD:45C


23BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 8 VELOC LENTA ABRIR /513.6 23 /513.6-CL3-XSCL03:22 -XSD:46C







FECHA


Plano de cables =+-W513.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


779778


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


19G CAJA CL3 SALIDAS DIGITALES1


=+-W513.1


1BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 8 CIERRE ABRIR /513.7 1 /513.7-CL3-XSCL03:23 -XSD:47C


2BÁSCULA T1 EV PRODUCTO 9 VELOC LENTA ABRIR /513.8 2 /513.8-CL3-XSCL03:24 -XSD:48C


3BÁSCULA T13 EV PRODUCTO 9 CIERRE ABRIR /514.1 3 /514.1-CL3-XSCL03:25 -XSD:49C


4BÁSCULA T13 EV DESCARGA A T16 (MEZCLADOR 1) ABRIR /514.2 4 /514.2-CL3-XSCL03:26 -XSD:50C


5MEZCLADOR 1 EV PRODUCTO A1 ABRIR /514.3 5 /514.3-CL3-XSCL03:27 -XSD:51C


6MEZCLADOR 1 EV PRODUCTO A2 ABRIR /514.4 6 /514.4-CL3-XSCL03:28 -XSD:52C


7MEZCLADOR 1 EV PRODUCTO B ABRIR /514.5 7 /514.5-CL3-XSCL03:29 -XSD:53C


8MEZCLADOR 1 EV PRODUCTO C ABRIR /514.6 8 /514.6-CL3-XSCL03:30 -XSD:54C


9MEZCLADOR 1 EV PRODUCTO D ABRIR /514.7 9 /514.7-CL3-XSCL03:31 -XSD:55C


10MEZCLADOR 1 EV DESCARGA GENERAL ABRIR /514.8 10 /514.8-CL3-XSCL03:32 -XSD:56C


11MEZCLADOR 1 EV DESCARGA A T18 (NODRIZA 1) ABRIR /515.1 11 /515.1-CL3-XSCL03:33 -XSD:57C


12MEZCLADOR 1 EV DESCARGA A T19 (NODRIZA 2) ABRIR /515.2 12 /515.2-CL3-XSCL03:34 -XSD:58C


13RESERVA /515.3 13 /515.3-CL3-XSCL03:35 -XSD:59C


14= /515.4 14 /515.4-CL3-XSCL03:36 -XSD:60C


15= /515.5 15 /515.5-CL3-XSCL03:37 -XSD:61C


16= /515.6 16 /515.6-CL3-XSCL03:38 -XSD:62C


17= /515.7 17 /515.7-CL3-XSCL03:39 -XSD:63C


18= /515.8 18 /515.8-CL3-XSCL03:40 -XSD:64C







FECHA


Plano de cables =+-W516.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


779.a779


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


24G CAJA CL4 SALIDAS DIGITALES1


=+-W516.1


1BÁSCULA T14 EV PRODUCTO 1 VELOC LENTA ABRIR /516.2 1 /516.2-CL4-XSCL04:1C -XSD:65


2= /516.2 2 /516.2-CL4-XSCL04:1 -XSD:65C


3BÁSCULA T14 EV PRODUCTO 1 CIERRE ABRIR /516.3 3 /516.3-CL4-XSCL04:2 -XSD:66C


4BÁSCULA T14 EV PRODUCTO 2 VELOC LENTA ABRIR /516.4 4 /516.4-CL4-XSCL04:3 -XSD:67C


5BÁSCULA T14 EV PRODUCTO 2 CIERRE ABRIR /516.5 5 /516.5-CL4-XSCL04:4 -XSD:68C


6BÁSCULA T14 EV PRODUCTO 3 VELOC LENTA ABRIR /516.6 6 /516.6-CL4-XSCL04:5 -XSD:69C


7BÁSCULA T14 EV PRODUCTO 3 CIERRE ABRIR /516.6 7 /516.6-CL4-XSCL04:6 -XSD:70C


8BÁSCULA T14 EV DESCARGA A T17 (MEZCLADOR 2) ABRIR /516.7 8 /516.7-CL4-XSCL04:7 -XSD:71C


9BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 1 VELOC LENTA ABRIR /516.8 9 /516.8-CL4-XSCL04:8 -XSD:72C


10BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 1 CIERRE ABRIR /517.1 10 /517.1-CL4-XSCL04:9 -XSD:73C


11BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 2 VELOC LENTA ABRIR /517.2 11 /517.2-CL4-XSCL04:10 -XSD:74C


12BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 2 CIERRE ABRIR /517.3 12 /517.3-CL4-XSCL04:11 -XSD:75C


13BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 3 VELOC LENTA ABRIR /517.4 13 /517.4-CL4-XSCL04:12 -XSD:76C


14BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 3 CIERRE ABRIR /517.5 14 /517.5-CL4-XSCL04:13 -XSD:77C


15BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 4 VELOC LENTA ABRIR /517.6 15 /517.6-CL4-XSCL04:14 -XSD:78C


16BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 4 CIERRE ABRIR /517.7 16 /517.7-CL4-XSCL04:15 -XSD:79C


17BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 5 VELOC LENTA ABRIR /517.8 17 /517.8-CL4-XSCL04:16 -XSD:80C


18BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 5 CIERRE ABRIR /518.1 18 /518.1-CL4-XSCL04:17 -XSD:81C


19BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 6 VELOC LENTA ABRIR /518.2 19 /518.2-CL4-XSCL04:18 -XSD:82C


20BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 6 CIERRE ABRIR /518.3 20 /518.3-CL4-XSCL04:19 -XSD:83C







FECHA


Plano de cables =+-W516.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


780779.a


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


24G CAJA CL4 SALIDAS DIGITALES1


=+-W516.1


21BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 7 VELOC LENTA ABRIR /518.4 21 /518.4-CL4-XSCL04:20 -XSD:84C


22BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 7 CIERRE ABRIR /518.5 22 /518.5-CL4-XSCL04:21 -XSD:85C


23BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 8 VELOC LENTA ABRIR /518.6 23 /518.6-CL4-XSCL04:22 -XSD:86C







FECHA


Plano de cables =+-W518.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


781780


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


19G CAJA CL4 SALIDAS DIGITALES1


=+-W518.1


1BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 8 CIERRE ABRIR /518.7 1 /518.7-CL4-XSCL04:23 -XSD:87C


2BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 9 VELOC LENTA ABRIR /518.8 2 /518.8-CL4-XSCL04:24 -XSD:88C


3BÁSCULA T15 EV PRODUCTO 9 CIERRE ABRIR /519.1 3 /519.1-CL4-XSCL04:25 -XSD:89C


4BÁSCULA T15 EV DESCARGA A T17 (MEZCLADOR 2) ABRIR /519.2 4 /519.2-CL4-XSCL04:26 -XSD:90C


5MEZCLADOR 2 EV PRODUCTO A1 ABRIR /519.3 5 /519.3-CL4-XSCL04:27 -XSD:91C


6MEZCLADOR 2 EV PRODUCTO A2 ABRIR /519.4 6 /519.4-CL4-XSCL04:28 -XSD:92C


7MEZCLADOR 2 EV PRODUCTO B ABRIR /519.5 7 /519.5-CL4-XSCL04:29 -XSD:93C


8MEZCLADOR 2 EV PRODUCTO C ABRIR /519.6 8 /519.6-CL4-XSCL04:30 -XSD:94C


9MEZCLADOR 2 EV PRODUCTO D ABRIR /519.7 9 /519.7-CL4-XSCL04:31 -XSD:95C


10MEZCLADOR 2 EV DESCARGA GENERAL ABRIR /519.8 10 /519.8-CL4-XSCL04:32 -XSD:96C


11MEZCLADOR 2 EV DESCARGA A T20 (NODRIZA 3) ABRIR /520.1 11 /520.1-CL4-XSCL04:33 -XSD:97C


12MEZCLADOR 2 EV DESCARGA A T21 (NODRIZA 4) ABRIR /520.2 12 /520.2-CL4-XSCL04:34 -XSD:98C


13RESERVA /520.3 13 /520.3-CL4-XSCL04:35 -XSD:99C


14= /520.4 14 /520.4-CL4-XSCL04:36 -XSD:100C


15= /520.5 15 /520.5-CL4-XSCL04:37 -XSD:101C


16= /520.6 16 /520.6-CL4-XSCL04:38 -XSD:102C


17= /520.7 17 /520.7-CL4-XSCL04:39 -XSD:103C


18= /520.8 18 /520.8-CL4-XSCL04:40 -XSD:104C







FECHA


Plano de cables =+-W521.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


782781


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


7G CAJA CL5 SALIDAS DIGITALES1


=+-W521.1


1NODRIZA 1 EV RETORNO DE MÁQUINA ABRIR /521.1 1 /521.1-CL5-XSCL05:1C -XSD:105


2= /521.1 2 /521.1-CL5-XSCL05:1 -XSD:105C


3NODRIZA 1 EV RECIRCULACIÓN ABRIR /521.2 3 /521.2-CL5-XSCL05:2 -XSD:106C


4NODRIZA 1 EV ENVÍO A MÁQUINA ABRIR /521.3 4 /521.3-CL5-XSCL05:3 -XSD:107C


5NODRIZA 1 EV CALENTAMIENTO POLIOL ABRIR /521.4 5 /521.4-CL5-XSCL05:4 -XSD:108C







FECHA


Plano de cables =+-W521.2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


783782


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


7G CAJA CL6 SALIDAS DIGITALES1


=+-W521.2


1NODRIZA 2 EV RETORNO DE MÁQUINA ABRIR /521.5 1 /521.5-CL6-XSCL06:1C -XSD:109


2= /521.5 2 /521.5-CL6-XSCL06:1 -XSD:109C


3NODRIZA 2 EV RECIRCULACIÓN ABRIR /521.6 3 /521.6-CL6-XSCL06:2 -XSD:110C


4NODRIZA 2 EV ENVÍO A MÁQUINA ABRIR /521.7 4 /521.7-CL6-XSCL06:3 -XSD:111C


5NODRIZA 2 EV CALENTAMIENTO POLIOL ABRIR /521.8 5 /521.8-CL6-XSCL06:4 -XSD:112C







FECHA


Plano de cables =+-W522.1


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


784783


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


7G CAJA CL7 SALIDAS DIGITALES1


=+-W522.1


1NODRIZA 3 EV RETORNO DE MÁQUINA ABRIR /522.1 1 /522.1-CL7-XSCL07:1C -XSD:113


2= /522.1 2 /522.1-CL7-XSCL07:1 -XSD:113C


3NODRIZA 3 EV RECIRCULACIÓN ABRIR /522.2 3 /522.2-CL7-XSCL07:2 -XSD:114C


4NODRIZA 3 EV ENVÍO A MÁQUINA ABRIR /522.3 4 /522.3-CL7-XSCL07:3 -XSD:115C


5NODRIZA 3 EV CALENTAMIENTO POLIOL ABRIR /522.4 5 /522.4-CL7-XSCL07:4 -XSD:116C







FECHA


Plano de cables =+-W522.2


1


REV.


0 76 8 93 42 5


Hoja Sigue


ColecciónSección:


Sistema:


Equipo:


784


55037-PLN001SALA MEZCLAS


ARMARIO DE CONTROL


CCM Y PLC
DIBUJADO DESCRIPCIÓN APROB.VERIFIC.


0 08/16 DAVID ARMADA EMISIÓN J.M.L P.R.T.
1 08/16 DAVID ARMADA VÁLIDO PARA EJECUCIÓN J.M.L P.R.T.
2 09/16 DAVID ARMADA AS BUILT J.M.L P.R.T.


DAVID ARMADAAutor:


Fecha creación:


Designación 
de destino: desde


Sección


Designación 
de destino: hasta


Tipo de cable


Ref. cruzada


Longitud


Número 
de conductores


Texto de función


Texto de función


Ref. cruzada


PLANO DE MANGUERAS


7G CAJA CL8 SALIDAS DIGITALES1


=+-W522.2


1NODRIZA 4 EV RETORNO DE MÁQUINA ABRIR /522.5 1 /522.5-CL8-XSCL08:1C -XSD:117


2= /522.5 2 /522.5-CL8-XSCL08:1 -XSD:117C


3NODRIZA 4 EV RECIRCULACIÓN ABRIR /522.6 3 /522.6-CL8-XSCL08:2 -XSD:118C


4NODRIZA 4 EV ENVÍO A MÁQUINA ABRIR /522.7 4 /522.7-CL8-XSCL08:3 -XSD:119C


5NODRIZA 4 EV CALENTAMIENTO POLIOL ABRIR /522.8 5 /522.8-CL8-XSCL08:4 -XSD:120C





		Árbol de páginas

		1 Hoja de título / portada

		2 Indice de páginas : /1 - /39

		2.a Indice de páginas : /40 - /150

		2.b Indice de páginas : /155 - /415

		2.c Indice de páginas : /416 - /506

		2.d Indice de páginas : /507 - /601.l

		2.e Indice de páginas : /601.m - /703

		2.f Indice de páginas : /704 - /736

		2.g Indice de páginas : /739 - /771

		2.h Indice de páginas : /772 - /784

		5 ARMARIO CCM

		6 ARMARIO PLC

		10 ACOMETIDA 400Vac

		20 TANQUE 1 BOMBA R1

		21 TANQUE 2 BOMBA R2

		22 TANQUE 3 BOMBA R3

		23 TANQUE 4 BOMBA R4

		24 TANQUE 5 BOMBA R5

		25 TANQUE 6 BOMBA R6

		26 TANQUE 7 BOMBA R7

		27 TANQUE 8 BOMBA R8

		28 TANQUE 9 BOMBA R9

		29 TANQUE 10 BOMBA R10

		30 TANQUE 11 BOMBA R11

		31 TANQUE 22 BOMBA COLOR

		32 MEZCLADOR 1 BOMBA VACIADO

		33 MEZCLADOR 2 BOMBA VACIADO

		34 NODRIZA 1 BOMBA

		35 NODRIZA 2 BOMBA

		36 NODRIZA 3 BOMBA

		37 NODRIZA 4 BOMBA

		38 SPUTNIK A1 BOMBA

		39 SPUTNIK A2 BOMBA

		40 SPUTNIK B BOMBA
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		/743 Plano de cables =+-W201.1

		/744 Plano de cables =+-W201.2

		/745 Plano de cables =+-W201.3

		/746 Plano de cables =+-W201.4

		/747 Plano de cables =+-W202.1

		/748 Plano de cables =+-W202.2

		/749 Plano de cables =+-W202.3

		/750 Plano de cables =+-W202.4

		/751 Plano de cables =+-W203.1

		/752 Plano de cables =+-W203.2

		/753 Plano de cables =+-W203.3

		/754 Plano de cables =+-W203.4

		/755 Plano de cables =+-W204.1

		/756 Plano de cables =+-W204.2

		/757 Plano de cables =+-W350.1

		/758 Plano de cables =+-W351.1

		/759 Plano de cables =+-W352.1

		/760 Plano de cables =+-W353.1

		/761 Plano de cables =+-W354.1

		/762 Plano de cables =+-W355.1

		/763 Plano de cables =+-W420.1

		/764 Plano de cables =+-W422.1

		/765 Plano de cables =+-W424.1

		/766 Plano de cables =+-W426.1

		/767 Plano de cables =+-W427.1

		/768 Plano de cables =+-W430.1

		/769 Plano de cables =+-W430.2

		/770 Plano de cables =+-W431.1

		/771 Plano de cables =+-W431.2

		/772 Plano de cables =+-W432.1

		/773 Plano de cables =+-W432.2

		/774 Plano de cables =+-W432.3

		/775 Plano de cables =+-W432.4

		/776 Plano de cables =+-W508.1

		/777 Plano de cables =+-W511.1

		/777.a Plano de cables =+-W511.1

		/778 Plano de cables =+-W513.1

		/779 Plano de cables =+-W516.1

		/779.a Plano de cables =+-W516.1

		/780 Plano de cables =+-W518.1

		/781 Plano de cables =+-W521.1

		/782 Plano de cables =+-W521.2

		/783 Plano de cables =+-W522.1

		/784 Plano de cables =+-W522.2



		Árbol de medios de explotación

		Sin identificación de estructura

		Sin identificación de estructura

		Sin IME

		Multipolar

		/10.0

		/20.0

		/21.0

		/22.0

		/23.0

		/24.0

		/25.0

		/26.0

		/27.0

		/28.0

		/29.0

		/30.0

		/31.0

		/32.0

		/33.0

		/34.0

		/35.0

		/36.0

		/37.0

		/38.0

		/39.0

		/40.0

		/41.0

		/42.0

		/43.0

		/44.0

		/45.0

		/46.0

		/47.0

		/48.0

		/49.0

		/50.0

		/51.0

		/52.0

		/53.0

		/54.0

		/55.0

		/56.0

		/57.0

		/60.0

		/60.2

		/20.1

		/21.1

		/22.1

		/23.1

		/24.1

		/25.1

		/26.1

		/27.1

		/28.1

		/29.1

		/30.1

		/31.1

		/38.1

		/39.1

		/40.1

		/41.1

		/42.1

		/45.1

		/46.1

		/50.1

		/57.1

		/200.2

		/200.3

		/200.5

		/200.7

		/201.1

		/201.3

		/201.5

		/201.7

		/202.1

		/202.3

		/202.5

		/202.7

		/203.1

		/203.3

		/203.5

		/203.7

		/204.1

		/204.3

		/204.5

		/204.7

		/205.1

		/205.3

		23;24    /60.2

		11;12    /60.3

		/200.4

		/200.6

		/200.8

		/201.2

		/202.2

		/203.2

		/204.2

		/205.2





		A

		-A1_Nv

		Multipolar

		/202.1

		1    /202.1

		2    /202.1





		-A2_Nv

		Multipolar

		/202.3

		1    /202.3

		2    /202.3





		-A100.1

		Multipolar

		/100.5

		L    /100.5

		M    /100.5





		-A120.1

		Multipolar

		/120.1

		L+    /120.2

		M    /120.2

		X1P1    /120.2





		-A120.2

		Multipolar

		/120.4

		L+    /120.4

		M    /120.4

		X1P1    /120.4





		-A120.3

		Multipolar

		/120.6

		L+    /120.7

		M    /120.7

		P1    /120.6

		P2    /120.7

		P3    /120.7

		P4    /120.7





		-A200.1

		Multipolar

		/200.0

		/350.0

		1    /200.2

		1    /350.2

		2    /200.4

		2    /350.2

		3    /200.5

		3    /350.3

		4    /200.7

		4    /350.3

		5    /200.2

		5    /350.4

		6    /200.4

		6    /350.4

		7    /200.6

		7    /350.4

		8    /200.8

		8    /350.5

		9    /200.3

		9    /350.5

		10    /200.4

		10    /350.6

		11    /200.6

		11    /350.6

		12    /200.8

		12    /350.7

		13    /200.3

		13    /350.7

		14    /200.5

		14    /350.8

		15    /200.7

		15    /350.8

		16    /200.9

		16    /350.9

		L+    /200.1

		L+    /350.1

		M    /200.1

		M    /350.1





		-A201.1

		Multipolar

		/201.1

		1    /201.1

		2    /201.3

		3    /201.5

		4    /201.7

		5    /201.2

		6    /201.4

		7    /201.6

		8    /201.7

		9    /201.2

		10    /201.4

		11    /201.6

		12    /201.8

		13    /201.3

		14    /201.5

		15    /201.7

		16    /201.8





		-A202.1

		Multipolar

		/202.1

		1    /202.1

		2    /202.3

		3    /202.5

		4    /202.7

		5    /202.2

		6    /202.4

		7    /202.6

		8    /202.7

		9    /202.2

		10    /202.4

		11    /202.6

		12    /202.8

		13    /202.3

		14    /202.5

		15    /202.7

		16    /202.8





		-A203.1

		Multipolar

		/203.1

		1    /203.1

		2    /203.3

		3    /203.5

		4    /203.7

		5    /203.2

		6    /203.4

		7    /203.6

		8    /203.7

		9    /203.2

		10    /203.4

		11    /203.6

		12    /203.8

		13    /203.3

		14    /203.5

		15    /203.7

		16    /203.8





		-A204.1

		Multipolar

		/204.1

		1    /204.1

		2    /204.3

		3    /204.5

		4    /204.7

		5    /204.2

		6    /204.4

		7    /204.6

		8    /204.7

		9    /204.2

		10    /204.4

		11    /204.6

		12    /204.8

		13    /204.3

		14    /204.5

		15    /204.7

		16    /204.8





		-A205.1

		Multipolar

		/205.1

		1    /205.1

		2    /205.3

		3    /205.5

		4    /205.7

		5    /205.2

		6    /205.4

		7    /205.6

		8    /205.7

		9    /205.2

		10    /205.4

		11    /205.6

		12    /205.8

		13    /205.3

		14    /205.5

		15    /205.7

		16    /205.8





		-A351.1

		Multipolar

		/351.1

		1    /351.2

		2    /351.2

		3    /351.3

		4    /351.3

		5    /351.4

		6    /351.4

		7    /351.4

		8    /351.5

		9    /351.5

		10    /351.6

		11    /351.6

		12    /351.7

		13    /351.7

		14    /351.8

		15    /351.8

		16    /351.9





		-A352.1

		Multipolar

		/352.1

		1    /352.2

		2    /352.2

		3    /352.3

		4    /352.3

		5    /352.4

		6    /352.4

		7    /352.4

		8    /352.5

		9    /352.5

		10    /352.6

		11    /352.6

		12    /352.7

		13    /352.7

		14    /352.8

		15    /352.8

		16    /352.9





		-A353.1

		Multipolar

		/353.1

		1    /353.2

		2    /353.2

		3    /353.3

		4    /353.3

		5    /353.4

		6    /353.4

		7    /353.4

		8    /353.5

		9    /353.5

		10    /353.6

		11    /353.6

		12    /353.7

		13    /353.7

		14    /353.8

		15    /353.8

		16    /353.9





		-A354.1

		Multipolar

		/354.1

		1    /354.2

		2    /354.2

		3    /354.3

		4    /354.3

		5    /354.4

		6    /354.4

		7    /354.4

		8    /354.5

		9    /354.5

		10    /354.6

		11    /354.6

		12    /354.7

		13    /354.7

		14    /354.8

		15    /354.8

		16    /354.9





		-A355.1

		Multipolar

		/355.1

		1    /355.2

		2    /355.2

		3    /355.3

		4    /355.3

		5    /355.4

		6    /355.4

		7    /355.4

		8    /355.5

		9    /355.5

		10    /355.6

		11    /355.6

		12    /355.7

		13    /355.7

		14    /355.8

		15    /355.8

		16    /355.9





		-A356.1

		Multipolar

		/356.1

		1    /356.2

		2    /356.2

		3    /356.3

		4    /356.3

		5    /356.4

		6    /356.4

		7    /356.4

		8    /356.5

		9    /356.5

		10    /356.6

		11    /356.6

		12    /356.7

		13    /356.7

		14    /356.8

		15    /356.8

		16    /356.9





		-A357.1

		Multipolar

		/357.1

		1    /357.2

		2    /357.2

		3    /357.3

		4    /357.3

		5    /357.4

		6    /357.4

		7    /357.4

		8    /357.5

		9    /357.5

		10    /357.6

		11    /357.6

		12    /357.7

		13    /357.7

		14    /357.8

		15    /357.8

		16    /357.9





		-A400.1

		Multipolar

		/400.0

		/401.1

		1    /400.2

		2    /400.3

		3    /400.4

		4    /400.5

		5    /400.6

		6    /400.7

		7    /400.8

		8    /400.9

		9    /401.1

		10    /401.2

		11    /401.3

		12    /401.4

		13    /401.5

		14    /401.6

		15    /401.7

		16    /401.8

		L+    /400.1

		M    /400.1





		-A402.1

		Multipolar

		/402.1

		/403.1

		1    /402.1

		2    /402.2

		3    /402.3

		4    /402.4

		5    /402.5

		6    /402.6

		7    /402.7

		8    /402.8

		9    /403.1

		10    /403.2

		11    /403.3

		12    /403.4

		13    /403.5

		14    /403.6

		15    /403.7

		16    /403.8





		-A404.1

		Multipolar

		/404.1

		/405.1

		1    /404.1

		2    /404.2

		3    /404.3

		4    /404.4

		5    /404.5

		6    /404.6

		7    /404.7

		8    /404.8

		9    /405.1

		10    /405.2

		11    /405.3

		12    /405.4

		13    /405.5

		14    /405.6

		15    /405.7

		16    /405.8





		-A406.1

		Multipolar

		/406.1

		/407.1

		1    /406.1

		2    /406.2

		3    /406.3

		4    /406.4

		5    /406.5

		6    /406.6

		7    /406.7

		8    /406.8

		9    /407.1

		10    /407.2

		11    /407.3

		12    /407.4

		13    /407.5

		14    /407.6

		15    /407.7

		16    /407.8





		-A408.1

		Multipolar

		/408.1

		/409.1

		1    /408.1

		2    /408.2

		3    /408.3

		4    /408.4

		5    /408.5

		6    /408.6

		7    /408.7

		8    /408.8

		9    /409.1

		10    /409.2

		11    /409.3

		12    /409.4

		13    /409.5

		14    /409.6

		15    /409.7

		16    /409.8





		-A410.1

		Multipolar

		/410.1

		/411.1

		1    /410.1

		2    /410.2

		3    /410.3

		4    /410.4

		5    /410.5

		6    /410.6

		7    /410.7

		8    /410.8

		9    /411.1

		10    /411.2

		11    /411.3

		12    /411.4

		13    /411.5

		14    /411.6

		15    /411.7

		16    /411.8





		-A412.1

		Multipolar

		/412.1

		/413.1

		1    /412.1

		2    /412.2

		3    /412.3

		4    /412.4

		5    /412.5

		6    /412.6

		7    /412.7

		8    /412.8

		9    /413.1

		10    /413.2

		11    /413.3

		12    /413.4

		13    /413.5

		14    /413.6

		15    /413.7

		16    /413.8





		-A414.1

		Multipolar

		/414.1

		/415.1

		1    /414.1

		2    /414.2

		3    /414.3

		4    /414.4

		5    /414.5

		6    /414.6

		7    /414.7

		8    /414.8

		9    /415.1

		10    /415.2

		11    /415.3

		12    /415.4

		13    /415.5

		14    /415.6

		15    /415.7

		16    /415.8





		-A416.1

		Multipolar

		/416.1

		/417.1

		1    /416.1

		2    /416.2

		3    /416.3

		4    /416.4

		5    /416.5

		6    /416.6

		7    /416.7

		8    /416.8

		9    /417.1

		10    /417.2

		11    /417.3

		12    /417.4

		13    /417.5

		14    /417.6

		15    /417.7

		16    /417.8





		-A418.1

		Multipolar

		/418.1

		/419.1

		1    /418.1

		2    /418.2

		3    /418.3

		4    /418.4

		5    /418.5

		6    /418.6

		7    /418.7

		8    /418.8

		9    /419.1

		10    /419.2

		11    /419.3

		12    /419.4

		13    /419.5

		14    /419.6

		15    /419.7

		16    /419.8





		-A420.1

		Multipolar

		/420.0

		/421.1

		1    /420.2

		2    /420.3

		3    /420.4

		4    /420.5

		5    /420.6

		6    /420.7

		7    /420.8

		8    /420.9

		9    /421.1

		10    /421.2

		11    /421.3

		12    /421.4

		13    /421.5

		14    /421.6

		15    /421.7

		16    /421.8

		L+    /420.1

		M    /420.1





		-A422.1

		Multipolar

		/422.1

		/423.1

		1    /422.1

		2    /422.2

		3    /422.3

		4    /422.4

		5    /422.5

		6    /422.6

		7    /422.7

		8    /422.8

		9    /423.1

		10    /423.2

		11    /423.3

		12    /423.4

		13    /423.5

		14    /423.6

		15    /423.7

		16    /423.8





		-A424.1

		Multipolar

		/424.1

		/425.1

		1    /424.1

		2    /424.2

		3    /424.3

		4    /424.4

		5    /424.5

		6    /424.6

		7    /424.7

		8    /424.8

		9    /425.1

		10    /425.2

		11    /425.3

		12    /425.4

		13    /425.5

		14    /425.6

		15    /425.7

		16    /425.8





		-A426.1

		Multipolar

		/426.1

		/427.1

		1    /426.1

		2    /426.2

		3    /426.3

		4    /426.4

		5    /426.5

		6    /426.6

		7    /426.7

		8    /426.8

		9    /427.1

		10    /427.2

		11    /427.3

		12    /427.4

		13    /427.5

		14    /427.6

		15    /427.7

		16    /427.8





		-A428.1

		Multipolar

		/429.1

		9    /429.1

		10    /429.2

		11    /429.3

		12    /429.4

		13    /429.5

		14    /429.6

		15    /429.7

		16    /429.8





		-A430.1

		Multipolar

		/430.1

		/431.1

		1    /430.1

		2    /430.2

		3    /430.3

		4    /430.4

		5    /430.5

		6    /430.6

		7    /430.7

		8    /430.8

		9    /431.1

		10    /431.2

		11    /431.3

		12    /431.4

		13    /431.5

		14    /431.6

		15    /431.7

		16    /431.8





		-A432.1

		Multipolar

		/428.1

		/432.1

		/433.1

		1    /428.1

		1    /432.1

		2    /428.2

		2    /432.2

		3    /428.3

		3    /432.3

		4    /428.4

		4    /432.4

		5    /428.5

		5    /432.5

		6    /428.6

		6    /432.6

		7    /428.7

		7    /432.7

		8    /428.8

		8    /432.8

		9    /433.1

		10    /433.2

		11    /433.3

		12    /433.4

		13    /433.5

		14    /433.6

		15    /433.7

		16    /433.8





		-A434.1

		Multipolar

		/434.1

		/435.1

		1    /434.1

		2    /434.2

		3    /434.3

		4    /434.4

		5    /434.5

		6    /434.6

		7    /434.7

		8    /434.8

		9    /435.1

		10    /435.2

		11    /435.3

		12    /435.4

		13    /435.5

		14    /435.6

		15    /435.7

		16    /435.8





		-A436.1

		Multipolar

		/436.1

		/437.1

		1    /436.1

		2    /436.2

		3    /436.3

		4    /436.4

		5    /436.5

		6    /436.6

		7    /436.7

		8    /436.8

		9    /437.1

		10    /437.2

		11    /437.3

		12    /437.4

		13    /437.5

		14    /437.6

		15    /437.7

		16    /437.8





		-A438.1

		Multipolar

		/438.1

		/439.1

		1    /438.1

		2    /438.2

		3    /438.3

		4    /438.4

		5    /438.5

		6    /438.6

		7    /438.7

		8    /438.8

		9    /439.1

		10    /439.2

		11    /439.3

		12    /439.4

		13    /439.5

		14    /439.6

		15    /439.7

		16    /439.8





		-A440.1

		Multipolar

		/440.1

		/441.1

		1    /440.1

		2    /440.2

		3    /440.3

		4    /440.4

		5    /440.5

		6    /440.6

		7    /440.7

		8    /440.8

		9    /441.1

		10    /441.2

		11    /441.3

		12    /441.4

		13    /441.5

		14    /441.6

		15    /441.7

		16    /441.8





		-A500.1

		Multipolar

		/500.0

		/501.1

		1    /500.2

		2    /500.3

		3    /500.4

		4    /500.5

		5    /500.6

		6    /500.6

		7    /500.7

		8    /500.8

		9    /501.1

		10    /501.2

		11    /501.3

		12    /501.4

		13    /501.5

		14    /501.6

		15    /501.7

		16    /501.8

		L+    /500.1

		M    /500.1





		-A502.1

		Multipolar

		/502.1

		/503.1

		1    /502.1

		2    /502.2

		3    /502.3

		4    /502.4

		5    /502.5

		6    /502.6

		7    /502.7

		8    /502.8

		9    /503.1

		10    /503.2

		11    /503.3

		12    /503.4

		13    /503.5

		14    /503.6

		15    /503.7

		16    /503.8





		-A504.1

		Multipolar

		/504.1

		/505.1

		1    /504.1

		2    /504.2

		3    /504.3

		4    /504.4

		5    /504.5

		6    /504.6

		7    /504.7

		8    /504.8

		9    /505.1

		10    /505.2

		11    /505.3

		12    /505.4

		13    /505.5

		14    /505.6

		15    /505.7

		16    /505.8





		-A506.1

		Multipolar

		/506.1

		/507.1

		1    /506.1

		2    /506.2

		3    /506.3

		4    /506.4

		5    /506.5

		6    /506.6

		7    /506.7

		8    /506.8

		9    /507.1

		10    /507.2

		11    /507.3

		12    /507.4

		13    /507.5

		14    /507.6

		15    /507.7

		16    /507.8





		-A508.1

		Multipolar

		/508.0

		/509.1

		1    /508.2

		2    /508.3

		3    /508.4

		4    /508.5

		5    /508.6

		6    /508.6

		7    /508.7

		8    /508.8

		9    /509.1

		10    /509.2

		11    /509.3

		12    /509.4

		13    /509.5

		14    /509.6

		15    /509.7

		16    /509.8

		L+    /508.1

		M    /508.1





		-A510.1

		Multipolar

		/510.1

		/511.1

		1    /510.1

		2    /510.2

		3    /510.3

		4    /510.4

		5    /510.5

		6    /510.6

		7    /510.7

		8    /510.8

		9    /511.1

		10    /511.2

		11    /511.3

		12    /511.4

		13    /511.5

		14    /511.6

		15    /511.7

		16    /511.8





		-A512.1

		Multipolar

		/512.1

		/513.1

		1    /512.1

		2    /512.2

		3    /512.3

		4    /512.4

		5    /512.5

		6    /512.6

		7    /512.7

		8    /512.8

		9    /513.1

		10    /513.2

		11    /513.3

		12    /513.4

		13    /513.5

		14    /513.6

		15    /513.7

		16    /513.8





		-A514.1

		Multipolar

		/514.1

		/515.1

		1    /514.1

		2    /514.2

		3    /514.3

		4    /514.4

		5    /514.5

		6    /514.6

		7    /514.7

		8    /514.8

		9    /515.1

		10    /515.2

		11    /515.3

		12    /515.4

		13    /515.5

		14    /515.6

		15    /515.7

		16    /515.8





		-A516.1

		Multipolar

		/516.0

		/517.1

		1    /516.2

		2    /516.3

		3    /516.4

		4    /516.5

		5    /516.6

		6    /516.6

		7    /516.7

		8    /516.8

		9    /517.1

		10    /517.2

		11    /517.3

		12    /517.4

		13    /517.5

		14    /517.6

		15    /517.7

		16    /517.8

		L+    /516.1

		M    /516.1





		-A518.1

		Multipolar

		/518.1

		/519.1

		1    /518.1

		2    /518.2

		3    /518.3

		4    /518.4

		5    /518.5

		6    /518.6

		7    /518.7

		8    /518.8

		9    /519.1

		10    /519.2

		11    /519.3

		12    /519.4

		13    /519.5

		14    /519.6

		15    /519.7

		16    /519.8





		-A520.1

		Multipolar

		/520.1

		/521.1

		1    /520.1

		2    /520.2

		3    /520.3

		4    /520.4

		5    /520.5

		6    /520.6

		7    /520.7

		8    /520.8

		9    /521.1

		10    /521.2

		11    /521.3

		12    /521.4

		13    /521.5

		14    /521.6

		15    /521.7

		16    /521.8





		-A522.1

		Multipolar

		/522.1

		/523.1

		1    /522.1

		2    /522.2

		3    /522.3

		4    /522.4

		5    /522.5

		6    /522.6

		7    /522.7

		8    /522.8

		9    /523.1

		10    /523.2

		11    /523.3

		12    /523.4

		13    /523.5

		14    /523.6

		15    /523.7

		16    /523.8





		-A524.1

		Multipolar

		/524.0

		/525.1

		1    /524.2

		2    /524.3

		3    /524.4

		4    /524.5

		5    /524.6

		6    /524.6

		7    /524.7

		8    /524.8

		9    /525.1

		10    /525.2

		11    /525.3

		12    /525.4

		13    /525.5

		14    /525.6

		15    /525.7

		16    /525.8

		L+    /524.1

		M    /524.1







		B_Nv

		-B_Nv

		Multipolar

		/202.5

		1    /202.5

		2    /202.5







		Bas_

		-Bas_1_Nv

		Multipolar

		/204.5

		1    /204.5

		2    /204.5





		-Bas_2_Nv

		Multipolar

		/204.7

		1    /204.7

		2    /204.7







		C

		-C1

		Multipolar

		/350.1

		/350.2





		-C2

		Multipolar

		/350.3





		-C3

		Multipolar

		/350.4





		-C4

		Multipolar

		/351.1

		/351.2





		-C5

		Multipolar

		/351.3





		-C6

		Multipolar

		/351.4





		-C7

		Multipolar

		/353.1

		/353.2





		-C8

		Multipolar

		/353.3





		-C9

		Multipolar

		/353.4





		-C10

		Multipolar

		/354.1

		/354.2





		-C11

		Multipolar

		/354.3





		-C12

		Multipolar

		/354.4





		-C13

		Multipolar

		/352.1

		/352.2





		-C14

		Multipolar

		/352.3





		-C15

		Multipolar

		/352.4





		-C16

		Multipolar

		/355.1

		/355.2





		-C17

		Multipolar

		/355.3





		-C18

		Multipolar

		/355.4







		CL

		-CL1

		Multipolar

		/420.1

		/421.0

		/422.0

		/423.0

		/508.1

		/509.1



		-XECL1

		Multipolar

		1    /420.2

		1C    /420.2

		1M    /420.2

		2M    /420.3

		3M    /420.4

		4M    /420.5

		5M    /420.6

		6M    /420.7

		7M    /420.8

		8M    /420.9

		9M    /421.2

		10M    /421.2

		11M    /421.3

		12M    /421.4

		13M    /421.5

		14M    /421.6

		15M    /421.7

		16M    /421.8

		17M    /422.2

		18M    /422.2

		19M    /422.3

		20M    /422.4

		21M    /422.5

		22M    /422.6

		23M    /422.7

		24M    /422.8

		2    /420.3

		2C    /420.3

		3    /420.4

		3C    /420.4

		4    /420.5

		4C    /420.5

		5    /420.6

		5C    /420.6

		6    /420.7

		6C    /420.7

		7    /420.8

		7C    /420.8

		8    /420.9

		8C    /420.9

		9    /421.1

		9C    /421.1

		10    /421.2

		10C    /421.2

		11    /421.3

		11C    /421.3

		12    /421.4

		12C    /421.4

		13    /421.5

		13C    /421.5

		14    /421.6

		14C    /421.6

		15    /421.7

		15C    /421.7

		16    /421.8

		16C    /421.8

		17    /422.1

		17C    /422.1

		18    /422.2

		18C    /422.2

		19    /422.3

		19C    /422.3

		20    /422.4

		20C    /422.4

		21    /422.5

		21C    /422.5

		22    /422.6

		22C    /422.6

		23    /422.7

		23C    /422.7

		24    /422.8

		24C    /422.8

		25    /423.1

		25C    /423.1

		26    /423.2

		26C    /423.2

		27    /423.3

		27C    /423.3

		28    /423.4

		28C    /423.4

		29    /423.5

		29C    /423.5

		30    /423.6

		30C    /423.6

		31    /423.7

		31C    /423.7

		32    /423.8

		32C    /423.8





		-XSCL01

		Multipolar

		1    /508.2

		1C    /508.2

		2    /508.3

		2C    /508.3

		3    /508.4

		3C    /508.4

		4    /508.5

		4C    /508.5

		5    /508.6

		5C    /508.6

		6    /508.6

		6C    /508.6

		7    /508.7

		7C    /508.7

		8    /508.8

		8C    /508.8

		9    /509.1

		9C    /509.1

		10    /509.2

		10C    /509.2

		11    /509.3

		11C    /509.3

		12    /509.4

		12C    /509.4

		13    /509.5

		13C    /509.5

		14    /509.6

		14C    /509.6

		15    /509.7

		15C    /509.7

		16    /509.8

		16C    /509.8







		-CL2

		Multipolar

		/424.1

		/425.0



		-XECL2

		Multipolar

		1    /424.1

		1C    /424.1

		1M    /424.2

		2M    /424.2

		3M    /424.3

		4M    /424.4

		5M    /424.5

		6M    /424.6

		7M    /424.7

		8M    /424.8

		9M    /425.2

		10M    /425.3

		11M    /425.2

		12M    /425.4

		2    /424.2

		2C    /424.2

		3    /424.3

		3C    /424.3

		4    /424.4

		4C    /424.4

		5    /424.5

		5C    /424.5

		6    /424.6

		6C    /424.6

		7    /424.7

		7C    /424.7

		8    /424.8

		8C    /424.8

		9    /425.1

		9C    /425.1

		10    /425.2

		10C    /425.2

		11    /425.3

		11C    /425.3

		12    /425.4

		12C    /425.4

		13    /425.5

		13C    /425.5

		14    /425.6

		14C    /425.6

		15    /425.7

		15C    /425.7

		16    /425.8

		16C    /425.8







		-CL3

		Multipolar

		/426.1

		/427.0

		/511.1

		/512.1

		/513.1

		/514.1

		/515.1



		-XECL3

		Multipolar

		1    /426.1

		1C    /426.1

		2    /426.2

		2C    /426.2

		3    /426.3

		3C    /426.3

		4    /426.4

		4C    /426.4

		5    /426.5

		5C    /426.5

		6    /426.6

		6C    /426.6

		7    /426.7

		7C    /426.7

		8    /426.8

		8C    /426.8

		9    /427.1

		9C    /427.1

		10    /427.2

		10C    /427.2

		11    /427.3

		11C    /427.3

		12    /427.4

		12C    /427.4





		-XSCL03

		Multipolar

		1    /511.1

		1C    /511.1

		2    /511.2

		2C    /511.2

		3    /511.3

		3C    /511.3

		4    /511.4

		4C    /511.4

		5    /511.5

		5C    /511.5

		6    /511.6

		6C    /511.6

		7    /511.7

		7C    /511.7

		8    /511.8

		8C    /511.8

		9    /512.1

		9C    /512.1

		10    /512.2

		10C    /512.2

		11    /512.3

		11C    /512.3

		12    /512.4

		12C    /512.4

		13    /512.5

		13C    /512.5

		14    /512.6

		14C    /512.6

		15    /512.7

		15C    /512.7

		16    /512.8

		16C    /512.8

		17    /513.1

		17C    /513.1

		18    /513.2

		18C    /513.2

		19    /513.3

		19C    /513.3

		20    /513.4

		20C    /513.4

		21    /513.5

		21C    /513.5

		22    /513.6

		22C    /513.6

		23    /513.7

		23C    /513.7

		24    /513.8

		24C    /513.8

		25    /514.1

		25C    /514.1

		26    /514.2

		26C    /514.2

		27    /514.3

		27C    /514.3

		28    /514.4

		28C    /514.4

		29    /514.5

		29C    /514.5

		30    /514.6

		30C    /514.6

		31    /514.7

		31C    /514.7

		32    /514.8

		32C    /514.8

		33    /515.1

		33C    /515.1

		34    /515.2

		34C    /515.2

		35    /515.3

		35C    /515.3

		36    /515.4

		36C    /515.4

		37    /515.5

		37C    /515.5

		38    /515.6

		38C    /515.6

		39    /515.7

		39C    /515.7

		40    /515.8

		40C    /515.8







		-CL4

		Multipolar

		/427.5

		/428.0

		/516.1

		/517.1

		/518.1

		/519.1

		/520.1



		-XECL4

		Multipolar

		1    /427.5

		1C    /427.5

		2    /427.6

		2C    /427.6

		3    /427.7

		3C    /427.7

		4    /427.8

		4C    /427.8

		5    /428.1

		5C    /428.1

		6    /428.2

		6C    /428.2

		7    /428.3

		7C    /428.3

		8    /428.4

		8C    /428.4

		9    /428.5

		9C    /428.5

		10    /428.6

		10C    /428.6

		11    /428.7

		11C    /428.7

		12    /428.8

		12C    /428.8





		-XSCL04

		Multipolar

		1    /516.2

		1C    /516.2

		2    /516.3

		2C    /516.3

		3    /516.4

		3C    /516.4

		4    /516.5

		4C    /516.5

		5    /516.6

		5C    /516.6

		6    /516.6

		6C    /516.6

		7    /516.7

		7C    /516.7

		8    /516.8

		8C    /516.8

		9    /517.1

		9C    /517.1

		10    /517.2

		10C    /517.2

		11    /517.3

		11C    /517.3

		12    /517.4

		12C    /517.4

		13    /517.5

		13C    /517.5

		14    /517.6

		14C    /517.6

		15    /517.7

		15C    /517.7

		16    /517.8

		16C    /517.8

		17    /518.1

		17C    /518.1

		18    /518.2

		18C    /518.2

		19    /518.3

		19C    /518.3

		20    /518.4

		20C    /518.4

		21    /518.5

		21C    /518.5

		22    /518.6

		22C    /518.6

		23    /518.7

		23C    /518.7

		24    /518.8

		24C    /518.8

		25    /519.1

		25C    /519.1

		26    /519.2

		26C    /519.2

		27    /519.3

		27C    /519.3

		28    /519.4

		28C    /519.4

		29    /519.5

		29C    /519.5

		30    /519.6

		30C    /519.6

		31    /519.7

		31C    /519.7

		32    /519.8

		32C    /519.8

		33    /520.1

		33C    /520.1

		34    /520.2

		34C    /520.2

		35    /520.3

		35C    /520.3

		36    /520.4

		36C    /520.4

		37    /520.5

		37C    /520.5

		38    /520.6

		38C    /520.6

		39    /520.7

		39C    /520.7

		40    /520.8

		40C    /520.8







		-CL5

		Multipolar

		/429.1

		/521.1



		-XECL5

		Multipolar

		1    /429.1

		1C    /429.1

		1M    /429.2

		2M    /429.2

		3M    /429.3

		4M    /429.4

		2    /429.2

		2C    /429.2

		3    /429.3

		3C    /429.3

		4    /429.4

		4C    /429.4





		-XSCL05

		Multipolar

		1    /521.1

		1C    /521.1

		2    /521.2

		2C    /521.2

		3    /521.3

		3C    /521.3

		4    /521.4

		4C    /521.4







		-CL6

		Multipolar

		/429.5

		/521.5



		-XECL6

		Multipolar

		1    /429.5

		1C    /429.5

		1M    /429.5

		2M    /429.6

		3M    /429.7

		4M    /429.8

		2    /429.6

		2C    /429.6

		3    /429.7

		3C    /429.7

		4    /429.8

		4C    /429.8





		-XSCL06

		Multipolar

		1    /521.5

		1C    /521.5

		2    /521.6

		2C    /521.6

		3    /521.7

		3C    /521.7

		4    /521.8

		4C    /521.8







		-CL7

		Multipolar

		/430.1

		/522.1



		-XECL7

		Multipolar

		1    /430.1

		1C    /430.1

		1M    /430.2

		2M    /430.2

		3M    /430.3

		4M    /430.4

		2    /430.2

		2C    /430.2

		3    /430.3

		3C    /430.3

		4    /430.4

		4C    /430.4





		-XSCL07

		Multipolar

		1    /522.1

		1C    /522.1

		2    /522.2

		2C    /522.2

		3    /522.3

		3C    /522.3

		4    /522.4

		4C    /522.4







		-CL8

		Multipolar

		/430.5

		/522.5



		-XECL8

		Multipolar

		1    /430.5

		1C    /430.5

		1M    /430.5

		2M    /430.6

		3M    /430.7

		4M    /430.8

		2    /430.6

		2C    /430.6

		3    /430.7

		3C    /430.7

		4    /430.8

		4C    /430.8





		-XSCL08

		Multipolar

		1    /522.5

		1C    /522.5

		2    /522.6

		2C    /522.6

		3    /522.7

		3C    /522.7

		4    /522.8

		4C    /522.8









		CS

		-CS1

		Multipolar

		/350.1

		+S    /350.3

		+SIG    /350.2

		+SIG    /350.3

		+SIG    /350.4

		+V    /350.1

		+V    /350.3

		+V    /350.4

		-S    /350.3

		-SIG    /350.2

		-SIG    /350.3

		-SIG    /350.4

		-V    /350.2

		-V    /350.3

		-V    /350.4

		SH    /350.2

		SH    /350.3

		SH    /350.5





		-CS2

		Multipolar

		/351.1

		+S    /351.3

		+SIG    /351.2

		+SIG    /351.3

		+SIG    /351.4

		+V    /351.1

		+V    /351.3

		+V    /351.4

		-S    /351.3

		-SIG    /351.2

		-SIG    /351.3

		-SIG    /351.4

		-V    /351.2

		-V    /351.3

		-V    /351.4

		SH    /351.2

		SH    /351.3

		SH    /351.5





		-CS3

		Multipolar

		/352.1

		+S    /352.3

		+SIG    /352.2

		+SIG    /352.3

		+SIG    /352.4

		+V    /352.1

		+V    /352.3

		+V    /352.4

		-S    /352.3

		-SIG    /352.2

		-SIG    /352.3

		-SIG    /352.4

		-V    /352.2

		-V    /352.3

		-V    /352.4

		SH    /352.2

		SH    /352.3

		SH    /352.5





		-CS4

		Multipolar

		/353.1

		+S    /353.3

		+SIG    /353.2

		+SIG    /353.3

		+SIG    /353.4

		+V    /353.1

		+V    /353.3

		+V    /353.4

		-S    /353.3

		-SIG    /353.2

		-SIG    /353.3

		-SIG    /353.4

		-V    /353.2

		-V    /353.3

		-V    /353.4

		SH    /353.2

		SH    /353.3

		SH    /353.5





		-CS5

		Multipolar

		/354.1

		+S    /354.3

		+SIG    /354.2

		+SIG    /354.3

		+SIG    /354.4

		+V    /354.1

		+V    /354.3

		+V    /354.4

		-S    /354.3

		-SIG    /354.2

		-SIG    /354.3

		-SIG    /354.4

		-V    /354.2

		-V    /354.3

		-V    /354.4

		SH    /354.2

		SH    /354.3

		SH    /354.5





		-CS6

		Multipolar

		/355.1

		+S    /355.3

		+SIG    /355.2

		+SIG    /355.3

		+SIG    /355.4

		+V    /355.1

		+V    /355.3

		+V    /355.4

		-S    /355.3

		-SIG    /355.2

		-SIG    /355.3

		-SIG    /355.4

		-V    /355.2

		-V    /355.3

		-V    /355.4

		SH    /355.2

		SH    /355.3

		SH    /355.5







		C_Nv

		-C_Nv

		Multipolar

		/202.7

		1    /202.7

		2    /202.7







		D_Nv

		-D_Nv

		Multipolar

		/203.1

		1    /203.1

		2    /203.1







		EV

		-EV1

		Multipolar

		x1;x2    /508.2





		-EV2

		Multipolar

		x1;x2    /508.3





		-EV3

		Multipolar

		x1;x2    /508.4





		-EV4

		Multipolar

		x1;x2    /508.5





		-EV5

		Multipolar

		x1;x2    /508.6





		-EV6

		Multipolar

		x1;x2    /508.6





		-EV7

		Multipolar

		x1;x2    /508.7





		-EV8

		Multipolar

		x1;x2    /508.8





		-EV9

		Multipolar

		x1;x2    /509.1





		-EV10

		Multipolar

		x1;x2    /509.2





		-EV11

		Multipolar

		x1;x2    /509.3





		-EV12

		Multipolar

		x1;x2    /509.4





		-EV13

		Multipolar

		x1;x2    /509.5





		-EV14

		Multipolar

		x1;x2    /511.1





		-EV15

		Multipolar

		x1;x2    /511.2





		-EV16

		Multipolar

		x1;x2    /511.3





		-EV17

		Multipolar

		x1;x2    /511.4





		-EV18

		Multipolar

		x1;x2    /511.5





		-EV19

		Multipolar

		x1;x2    /511.6





		-EV20

		Multipolar

		x1;x2    /511.8





		-EV21

		Multipolar

		x1;x2    /512.1





		-EV22

		Multipolar

		x1;x2    /512.2





		-EV23

		Multipolar

		x1;x2    /512.3





		-EV24

		Multipolar

		x1;x2    /512.4





		-EV25

		Multipolar

		x1;x2    /512.5





		-EV26

		Multipolar

		x1;x2    /512.6





		-EV27

		Multipolar

		x1;x2    /512.7





		-EV28

		Multipolar

		x1;x2    /512.8





		-EV29

		Multipolar

		x1;x2    /513.1





		-EV30

		Multipolar

		x1;x2    /513.2





		-EV31

		Multipolar

		x1;x2    /513.3





		-EV32

		Multipolar

		x1;x2    /513.4





		-EV33

		Multipolar

		x1;x2    /513.5





		-EV34

		Multipolar

		x1;x2    /513.6





		-EV35

		Multipolar

		x1;x2    /513.7





		-EV36

		Multipolar

		x1;x2    /513.8





		-EV37

		Multipolar

		x1;x2    /514.1





		-EV38

		Multipolar

		x1;x2    /516.2





		-EV39

		Multipolar

		x1;x2    /516.3





		-EV40

		Multipolar

		x1;x2    /516.4





		-EV41

		Multipolar

		x1;x2    /516.5





		-EV42

		Multipolar

		x1;x2    /516.6





		-EV43

		Multipolar

		x1;x2    /516.6





		-EV44

		Multipolar

		x1;x2    /516.8





		-EV45

		Multipolar

		x1;x2    /517.1





		-EV46

		Multipolar

		x1;x2    /517.2





		-EV47

		Multipolar

		x1;x2    /517.3





		-EV48

		Multipolar

		x1;x2    /517.4





		-EV49

		Multipolar

		x1;x2    /517.5





		-EV50

		Multipolar

		x1;x2    /517.6





		-EV51

		Multipolar

		x1;x2    /517.7





		-EV52

		Multipolar

		x1;x2    /517.8





		-EV53

		Multipolar

		x1;x2    /518.1





		-EV54

		Multipolar

		x1;x2    /518.2





		-EV55

		Multipolar

		x1;x2    /518.3





		-EV56

		Multipolar

		x1;x2    /518.4





		-EV57

		Multipolar

		x1;x2    /518.5





		-EV58

		Multipolar

		x1;x2    /518.6





		-EV59

		Multipolar

		x1;x2    /518.7





		-EV60

		Multipolar

		x1;x2    /518.8





		-EV61

		Multipolar

		x1;x2    /519.1





		-EV62

		Multipolar

		x1;x2    /511.7





		-EV62_FCC

		Multipolar

		13;14    /426.1





		-EV63

		Multipolar

		x1;x2    /514.2





		-EV63_FCC

		Multipolar

		13;14    /426.2





		-EV64

		Multipolar

		x1;x2    /516.7





		-EV64_FCC

		Multipolar

		13;14    /427.5





		-EV65

		Multipolar

		x1;x2    /519.2





		-EV65_FCC

		Multipolar

		13;14    /427.6





		-EV66

		Multipolar

		x1;x2    /514.8





		-EV66_FCC

		Multipolar

		13;14    /426.3





		-EV67

		Multipolar

		x1;x2    /519.8





		-EV67_FCC

		Multipolar

		13;14    /427.7





		-EV68

		Multipolar

		x1;x2    /515.1





		-EV68_FCC

		Multipolar

		13;14    /426.4





		-EV69

		Multipolar

		x1;x2    /515.2





		-EV69_FCC

		Multipolar

		13;14    /426.5





		-EV70

		Multipolar

		x1;x2    /520.1





		-EV70_FCC

		Multipolar

		13;14    /427.8





		-EV71

		Multipolar

		x1;x2    /520.2





		-EV71_FCC

		Multipolar

		13;14    /428.1





		-EV72

		Multipolar

		x1;x2    /521.1





		-EV73

		Multipolar

		x1;x2    /521.2





		-EV74

		Multipolar

		x1;x2    /521.5





		-EV75

		Multipolar

		x1;x2    /521.6





		-EV76

		Multipolar

		x1;x2    /522.1





		-EV77

		Multipolar

		x1;x2    /522.2





		-EV78

		Multipolar

		x1;x2    /522.5





		-EV79

		Multipolar

		x1;x2    /522.6





		-EV80

		Multipolar

		x1;x2    /521.3





		-EV81

		Multipolar

		x1;x2    /521.7





		-EV82

		Multipolar

		x1;x2    /522.3





		-EV83

		Multipolar

		x1;x2    /522.7





		-EV84

		Multipolar

		x1;x2    /514.3





		-EV84_FCC

		Multipolar

		13;14    /426.6





		-EV85

		Multipolar

		x1;x2    /514.4





		-EV85_FCC

		Multipolar

		13;14    /426.7





		-EV86

		Multipolar

		x1;x2    /514.5





		-EV86_FCC

		Multipolar

		13;14    /426.8





		-EV87

		Multipolar

		x1;x2    /514.6





		-EV87_FCC

		Multipolar

		13;14    /427.1





		-EV88

		Multipolar

		x1;x2    /514.7





		-EV88_FCC

		Multipolar

		13;14    /427.2





		-EV89

		Multipolar

		x1;x2    /519.3





		-EV89_FCC

		Multipolar

		13;14    /428.2





		-EV90

		Multipolar

		x1;x2    /519.4





		-EV90_FCC

		Multipolar

		13;14    /428.3





		-EV91

		Multipolar

		x1;x2    /519.5





		-EV91_FCC

		Multipolar

		13;14    /428.4





		-EV92

		Multipolar

		x1;x2    /519.6





		-EV92_FCC

		Multipolar

		13;14    /428.5





		-EV93

		Multipolar

		x1;x2    /519.7





		-EV93_FCC

		Multipolar

		13;14    /428.6





		-EV94

		Multipolar

		x1;x2    /509.6





		-EV95

		Multipolar

		x1;x2    /509.7





		-EV95_FCC

		Multipolar

		13;14    /423.1





		-EV96

		Multipolar

		x1;x2    /521.4





		-EV97

		Multipolar

		x1;x2    /521.8





		-EV98

		Multipolar

		x1;x2    /522.4





		-EV99

		Multipolar

		x1;x2    /522.8







		F

		-F11.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /10.4





		-F60.1

		Multipolar

		1;2;3;4    /60.4





		-F60.2

		Multipolar

		1;2;3;4    /60.7





		-F60.3

		Multipolar

		1;2;3;4    /60.9





		-F110.1

		Multipolar

		/110.1

		0V    /110.2

		0V.    /110.2

		1    /110.3

		1/ +24V    /110.3

		2    /110.3

		2/ +24V    /110.4

		3    /110.4

		4    /110.4

		12;11;14    /400.8

		11    /110.2

		12    /110.2

		14    /110.1

		RST    /110.2





		-F110.2

		Multipolar

		/110.6

		0V    /110.6

		0V.    /110.7

		1    /110.7

		1/ +24V    /110.7

		2    /110.8

		2/ +24V    /110.9

		3    /110.8

		4    /110.9

		12;11;14    /400.8

		11    /110.6

		12    /110.6

		14    /110.6

		RST    /110.6





		-F111.1

		Multipolar

		/111.1

		0V    /111.2

		0V.    /111.2

		1    /111.3

		1/ +24V    /111.3

		2    /111.3

		2/ +24V    /111.4

		3    /111.4

		4    /111.4

		12;11;14    /400.8

		11    /111.2

		12    /111.2

		14    /111.1

		RST    /111.2





		-F111.2

		Multipolar

		/111.6

		0V    /111.6

		0V.    /111.7

		1    /111.7

		1/ +24V    /111.7

		2    /111.8

		2/ +24V    /111.9

		3    /111.8

		4    /111.9

		12;11;14    /400.8

		11    /111.6

		12    /111.6

		14    /111.6

		RST    /111.6





		-F112.1

		Multipolar

		/112.1

		0V    /112.2

		0V.    /112.2

		1    /112.3

		1/ +24V    /112.3

		2    /112.3

		2/ +24V    /112.4

		3    /112.4

		4    /112.4

		12;11;14    /400.8

		11    /112.2

		12    /112.2

		14    /112.1

		RST    /112.2







		G

		-G100.1

		Multipolar

		N;M;L;L+    /100.0





		-G100.2

		Multipolar

		/100.2

		ok;GND    /400.6

		GND    /100.3

		IN24V-1    /100.2

		OUT24V    /100.2





		-G100.3

		Multipolar

		N;M;L;L+    /100.4







		H

		-H60.1

		Multipolar

		x1;x2    /60.0





		-H60.2

		Multipolar

		x1;x2    /60.0





		-H60.3

		Multipolar

		x1;x2    /60.1





		-H60.4

		Multipolar

		x1;x2    /60.1





		-H60.5

		Multipolar

		x1;x2    /60.2





		-H507.7

		Multipolar

		x1;x2    /507.7





		-H507.8

		Multipolar

		x1;x2    /507.8







		HO

		-HO

		Multipolar

		/431.1

		/524.1



		-A

		Multipolar

		/439.3

		/525.2

		/439.4





		-A-c

		Multipolar

		1;4    /525.2





		-H524.1

		Multipolar

		x1;x2    /524.2





		-H524.2

		Multipolar

		x1;x2    /524.3





		-H524.3

		Multipolar

		x1;x2    /524.4





		-S431.1

		Multipolar

		13;14    /431.1





		-S431.2

		Multipolar

		11;12    /431.2









		HOV

		-HOV1

		Multipolar

		/434.7



		-FCA

		Multipolar

		/434.8





		-FCC

		Multipolar

		/434.7







		-HOV2

		Multipolar

		/435.1



		-FCA

		Multipolar

		/435.2





		-FCC

		Multipolar

		/435.1







		-HOV3

		Multipolar

		/435.3



		-FCA

		Multipolar

		/435.4





		-FCC

		Multipolar

		/435.3







		-HOV4

		Multipolar

		/435.5



		-FCA

		Multipolar

		/435.6





		-FCC

		Multipolar

		/435.5







		-HOV5

		Multipolar

		/435.7



		-FCA

		Multipolar

		/435.8





		-FCC

		Multipolar

		/435.7







		-HOV6

		Multipolar

		/436.1



		-FCA

		Multipolar

		/436.2





		-FCC

		Multipolar

		/436.1







		-HOV7

		Multipolar

		/436.3



		-FCA

		Multipolar

		/436.4





		-FCC

		Multipolar

		/436.3









		HO_

		-HO_1_Nv

		Multipolar

		/204.1

		1    /204.1

		2    /204.1





		-HO_2_Nv

		Multipolar

		/204.3

		1    /204.3

		2    /204.3







		HR

		-HR

		Multipolar

		/431.5

		/524.4



		-A

		Multipolar

		/439.7

		/525.4

		/439.8





		-A-c

		Multipolar

		1;4    /525.4





		-H524.4

		Multipolar

		x1;x2    /524.5





		-H524.5

		Multipolar

		x1;x2    /524.6





		-H524.6

		Multipolar

		x1;x2    /524.6





		-S431.5

		Multipolar

		13;14    /431.5





		-S431.6

		Multipolar

		11;12    /431.6









		HRV

		-HRV1

		Multipolar

		/437.5



		-FCA

		Multipolar

		/437.6





		-FCC

		Multipolar

		/437.5







		-HRV2

		Multipolar

		/437.7



		-FCA

		Multipolar

		/437.8





		-FCC

		Multipolar

		/437.7







		-HRV3

		Multipolar

		/438.1



		-FCA

		Multipolar

		/438.2





		-FCC

		Multipolar

		/438.1







		-HRV4

		Multipolar

		/438.3



		-FCA

		Multipolar

		/438.4





		-FCC

		Multipolar

		/438.3







		-HRV5

		Multipolar

		/438.5



		-FCA

		Multipolar

		/438.6





		-FCC

		Multipolar

		/438.5







		-HRV6

		Multipolar

		/438.7



		-FCA

		Multipolar

		/438.8





		-FCC

		Multipolar

		/438.7









		K

		-K10.1

		Multipolar

		/10.2

		1    /10.3

		2    /10.3

		3    /10.3

		5;4;6    /400.3

		7    /10.2

		8    /10.2

		9    /10.2

		10    /10.3

		11    /10.3

		12    /10.3

		14;15;13    /10.8





		-K10.2

		Multipolar

		/10.7

		12;11;14    /400.4

		22;21;24    /400.5

		L1    /10.7

		L2    /10.7

		L3    /10.7

		N    /10.7





		-K20.1

		Multipolar

		A1;A2    /20.8

		1;2    /20.1

		3;4    /20.1

		5;6    /20.1

		13;14    /402.1

		81;82    /130.6





		-K21.1

		Multipolar

		A1;A2    /21.8

		1;2    /21.1

		3;4    /21.1

		5;6    /21.1

		13;14    /402.5

		81;82    /130.6





		-K22.1

		Multipolar

		A1;A2    /22.8

		1;2    /22.1

		3;4    /22.1

		5;6    /22.1

		13;14    /403.1

		81;82    /130.6





		-K23.1

		Multipolar

		A1;A2    /23.8

		1;2    /23.1

		3;4    /23.1

		5;6    /23.1

		13;14    /403.5

		81;82    /130.6





		-K24.1

		Multipolar

		A1;A2    /24.8

		1;2    /24.1

		3;4    /24.1

		5;6    /24.1

		13;14    /404.1

		81;82    /130.6





		-K25.1

		Multipolar

		A1;A2    /25.8

		1;2    /25.1

		3;4    /25.1

		5;6    /25.1

		13;14    /404.5

		81;82    /130.6





		-K26.1

		Multipolar

		A1;A2    /26.8

		1;2    /26.1

		3;4    /26.1

		5;6    /26.1

		13;14    /405.1

		81;82    /130.6





		-K27.1

		Multipolar

		A1;A2    /27.8

		1;2    /27.1

		3;4    /27.1

		5;6    /27.1

		13;14    /405.5

		81;82    /130.6





		-K28.1

		Multipolar

		A1;A2    /28.8

		1;2    /28.1

		3;4    /28.1

		5;6    /28.1

		13;14    /406.1

		81;82    /130.6





		-K29.1

		Multipolar

		A1;A2    /29.8

		1;2    /29.1

		3;4    /29.1

		5;6    /29.1

		13;14    /406.5

		81;82    /130.6





		-K30.1

		Multipolar

		A1;A2    /30.8

		1;2    /30.1

		3;4    /30.1

		5;6    /30.1

		13;14    /407.1

		81;82    /130.7





		-K31.1

		Multipolar

		A1;A2    /31.8

		1;2    /31.1

		3;4    /31.1

		5;6    /31.1

		13;14    /407.5

		81;82    /130.7





		-K32.1

		Multipolar

		A1;A2    /32.8

		1;2    /32.1

		3;4    /32.1

		5;6    /32.1

		13;14    /409.1

		81;82    /130.7





		-K33.1

		Multipolar

		A1;A2    /33.8

		1;2    /33.1

		3;4    /33.1

		5;6    /33.1

		13;14    /409.5

		81;82    /130.7





		-K34.1

		Multipolar

		A1;A2    /34.8

		1;2    /34.1

		3;4    /34.1

		5;6    /34.1

		13;14    /410.1

		81;82    /130.7





		-K35.1

		Multipolar

		A1;A2    /35.8

		1;2    /35.1

		3;4    /35.1

		5;6    /35.1

		13;14    /410.3

		81;82    /130.7





		-K36.1

		Multipolar

		A1;A2    /36.8

		1;2    /36.1

		3;4    /36.1

		5;6    /36.1

		13;14    /410.5

		81;82    /130.7





		-K37.1

		Multipolar

		A1;A2    /37.8

		1;2    /37.1

		3;4    /37.1

		5;6    /37.1

		13;14    /410.7

		81;82    /130.7





		-K38.1

		Multipolar

		A1;A2    /38.8

		1;2    /38.1

		3;4    /38.1

		5;6    /38.1

		13;14    /411.1

		81;82    /130.7





		-K39.1

		Multipolar

		A1;A2    /39.8

		1;2    /39.1

		3;4    /39.1

		5;6    /39.1

		13;14    /411.5

		81;82    /130.7





		-K40.1

		Multipolar

		A1;A2    /40.8

		1;2    /40.1

		3;4    /40.1

		5;6    /40.1

		13;14    /412.1

		81;82    /130.8





		-K41.1

		Multipolar

		A1;A2    /41.8

		1;2    /41.1

		3;4    /41.1

		5;6    /41.1

		13;14    /412.5

		81;82    /130.8





		-K42.1

		Multipolar

		A1;A2    /42.8

		1;2    /42.1

		3;4    /42.1

		5;6    /42.1

		13;14    /413.1

		81;82    /130.8





		-K43.1

		Multipolar

		A1;A2    /43.8

		1;2    /43.1

		3;4    /43.1

		5;6    /43.1

		11;12    /140.1

		13;14    /413.5

		81;82    /130.8





		-K44.1

		Multipolar

		A1;A2    /44.8

		1;2    /44.1

		3;4    /44.1

		5;6    /44.1

		11;12    /145.1

		13;14    /414.1





		-K45.1

		Multipolar

		A1;A2    /45.8

		1;2    /45.1

		3;4    /45.1

		5;6    /45.1

		13;14    /415.1

		81;82    /130.8





		-K46.1

		Multipolar

		A1;A2    /46.8

		1;2    /46.1

		3;4    /46.1

		5;6    /46.1

		13;14    /415.5

		81;82    /130.8





		-K47.1

		Multipolar

		A1;A2    /47.8

		1;2    /47.1

		3;4    /47.1

		5;6    /47.1

		13;14    /416.1

		81;82    /130.8





		-K48.1

		Multipolar

		A1;A2    /48.8

		1;2    /48.1

		3;4    /48.1

		5;6    /48.1

		13;14    /416.3

		81;82    /130.8





		-K49.1

		Multipolar

		A1;A2    /49.8

		1;2    /49.1

		3;4    /49.1

		5;6    /49.1

		13;14    /416.5





		-K50.1

		Multipolar

		A1;A2    /50.8

		1;2    /50.1

		3;4    /50.1

		5;6    /50.1

		13;14    /416.7

		81;82    /130.8





		-K51.1

		Multipolar

		A1;A2    /51.8

		1;2    /51.1

		3;4    /51.1

		5;6    /51.1

		13;14    /417.3

		81;82    /130.9





		-K52.1

		Multipolar

		A1;A2    /52.8

		1;2    /52.1

		3;4    /52.1

		5;6    /52.1

		13;14    /417.5

		81;82    /130.9





		-K53.1

		Multipolar

		A1;A2    /53.8

		1;2    /53.1

		3;4    /53.1

		5;6    /53.1

		13;14    /417.7

		81;82    /130.9





		-K54.1

		Multipolar

		A1;A2    /54.8

		1;2    /54.1

		3;4    /54.1

		5;6    /54.1

		13;14    /418.1

		81;82    /130.9





		-K55.1

		Multipolar

		A1;A2    /55.8

		1;2    /55.1

		3;4    /55.1

		5;6    /55.1

		13;14    /418.3

		81;82    /130.9





		-K57.1

		Multipolar

		A1;A2    /57.8

		1;2    /57.1

		3;4    /57.1

		5;6    /57.1

		13;14    /408.1





		-K130.1

		Multipolar

		/130.1

		13    /130.4

		14    /130.4

		23    /130.4

		24    /130.4

		33    /130.4

		34    /130.4

		41;42    /401.7

		41    /130.5

		42    /130.5

		57;58    /131.2

		57    /130.5

		58    /130.5

		67;68    /131.2

		67    /130.5

		68    /130.5

		A1    /130.1

		A2    /130.1

		S11    /130.2

		S12    /130.2

		S13    /130.2

		S14    /130.2

		S21    /130.3

		S22    /130.3

		S31    /130.3

		S32    /130.4

		S33    /130.1

		S34    /130.2

		Y39    /130.2

		Y40    /130.2





		-K131.1

		Multipolar

		/131.1

		13;14    /20.8

		13    /131.4

		14    /131.4

		23;24    /21.8

		23    /131.4

		24    /131.4

		33;34    /22.8

		33    /131.4

		34    /131.4

		43;44    /23.8

		43    /131.4

		44    /131.4

		53;54    /24.8

		53    /131.4

		54    /131.4

		63;64    /25.8

		63    /131.5

		64    /131.5

		73;74    /26.8

		73    /131.5

		74    /131.5

		83;84    /27.8

		83    /131.5

		84    /131.5

		91;92    /401.7

		91    /131.5

		92    /131.5

		A1    /131.2

		A2    /131.2

		A3    /131.2

		K1    /131.2

		K2    /131.2

		U1    /131.2

		U2    /131.3

		Y1    /131.3

		Y2    /131.3

		Y3    /131.3

		Y4    /131.3





		-K132.1

		Multipolar

		/132.1

		13;14    /28.8

		13    /132.4

		14    /132.4

		23;24    /29.8

		23    /132.4

		24    /132.4

		33;34    /30.8

		33    /132.4

		34    /132.4

		43;44    /31.8

		43    /132.4

		44    /132.4

		53;54    /32.8

		53    /132.4

		54    /132.4

		63;64    /33.8

		63    /132.5

		64    /132.5

		73;74    /34.8

		73    /132.5

		74    /132.5

		83;84    /35.8

		83    /132.5

		84    /132.5

		91;92    /401.7

		91    /132.5

		92    /132.5

		A1    /132.2

		A2    /132.2

		A3    /132.2

		K1    /132.2

		K2    /132.2

		U1    /132.2

		U2    /132.3

		Y1    /132.3

		Y2    /132.3

		Y3    /132.3

		Y4    /132.3





		-K133.1

		Multipolar

		/133.1

		13;14    /36.8

		13    /133.4

		14    /133.4

		23;24    /37.8

		23    /133.4

		24    /133.4

		33;34    /38.8

		33    /133.4

		34    /133.4

		43;44    /39.8

		43    /133.4

		44    /133.4

		53;54    /40.8

		53    /133.4

		54    /133.4

		63;64    /41.8

		63    /133.5

		64    /133.5

		73;74    /42.8

		73    /133.5

		74    /133.5

		83;84    /45.8

		83    /133.5

		84    /133.5

		91;92    /401.7

		91    /133.5

		92    /133.5

		A1    /133.2

		A2    /133.2

		A3    /133.2

		K1    /133.2

		K2    /133.2

		U1    /133.2

		U2    /133.3

		Y1    /133.3

		Y2    /133.3

		Y3    /133.3

		Y4    /133.3





		-K134.1

		Multipolar

		/134.1

		13;14    /46.8

		13    /134.4

		14    /134.4

		23;24    /47.8

		23    /134.4

		24    /134.4

		33;34    /48.8

		33    /134.4

		34    /134.4

		43;44    /49.8

		43    /134.4

		44    /134.4

		53;54    /50.8

		53    /134.4

		54    /134.4

		63;64    /51.8

		63    /134.5

		64    /134.5

		73;74    /52.8

		73    /134.5

		74    /134.5

		83;84    /53.8

		83    /134.5

		84    /134.5

		91;92    /401.7

		91    /134.5

		92    /134.5

		A1    /134.2

		A2    /134.2

		A3    /134.2

		K1    /134.2

		K2    /134.2

		U1    /134.2

		U2    /134.3

		Y1    /134.3

		Y2    /134.3

		Y3    /134.3

		Y4    /134.3





		-K135.1

		Multipolar

		/135.1

		13;14    /54.8

		13    /135.4

		14    /135.4

		23;24    /55.8

		23    /135.4

		24    /135.4

		33;34    /57.8

		33    /135.4

		34    /135.4

		43    /135.4

		44    /135.4

		53    /135.4

		54    /135.4

		63    /135.5

		64    /135.5

		73    /135.5

		74    /135.5

		83    /135.5

		84    /135.5

		91;92    /401.7

		91    /135.5

		92    /135.5

		A1    /135.2

		A2    /135.2

		A3    /135.2

		K1    /135.2

		K2    /135.2

		U1    /135.2

		U2    /135.3

		Y1    /135.3

		Y2    /135.3

		Y3    /135.3

		Y4    /135.3





		-K136.1

		Multipolar

		/136.1

		13;14    /508.1

		13    /136.4

		14    /136.4

		23;24    /508.1

		23    /136.4

		24    /136.4

		33;34    /511.1

		33    /136.4

		34    /136.4

		43;44    /511.1

		43    /136.4

		44    /136.4

		53;54    /516.1

		53    /136.4

		54    /136.4

		63;64    /516.1

		63    /136.5

		64    /136.5

		73;74    /521.1

		73    /136.5

		74    /136.5

		83;84    /521.1

		83    /136.5

		84    /136.5

		91;92    /401.7

		91    /136.5

		92    /136.5

		A1    /136.2

		A2    /136.2

		A3    /136.2

		K1    /136.2

		K2    /136.2

		U1    /136.2

		U2    /136.3

		Y1    /136.3

		Y2    /136.3

		Y3    /136.3

		Y4    /136.3





		-K140.1

		Multipolar

		/140.1

		13;14    /43.8

		13    /140.4

		14    /140.4

		23    /140.4

		24    /140.4

		33    /140.4

		34    /140.4

		41;42    /401.5

		41    /140.5

		42    /140.5

		57    /140.5

		58    /140.5

		67    /140.5

		68    /140.5

		A1    /140.1

		A2    /140.1

		S11    /140.2

		S12    /140.2

		S13    /140.2

		S14    /140.2

		S21    /140.3

		S22    /140.3

		S31    /140.3

		S32    /140.4

		S33    /140.1

		S34    /140.2

		Y39    /140.2

		Y40    /140.2





		-K145.1

		Multipolar

		/145.1

		13;14    /44.8

		13    /145.4

		14    /145.4

		23    /145.4

		24    /145.4

		33    /145.4

		34    /145.4

		41;42    /401.6

		41    /145.5

		42    /145.5

		57    /145.5

		58    /145.5

		67    /145.5

		68    /145.5

		A1    /145.1

		A2    /145.1

		S11    /145.2

		S12    /145.2

		S13    /145.2

		S14    /145.2

		S21    /145.3

		S22    /145.3

		S31    /145.3

		S32    /145.4

		S33    /145.1

		S34    /145.2

		Y39    /145.2

		Y40    /145.2





		-K500.1

		Multipolar

		/500.2

		12;11;14    /20.8





		-K500.2

		Multipolar

		/500.3

		12;11;14    /20.3





		-K500.3

		Multipolar

		/500.4

		12;11;14    /21.8





		-K500.4

		Multipolar

		/500.5

		12;11;14    /21.3





		-K500.5

		Multipolar

		/500.6

		12;11;14    /22.8





		-K500.6

		Multipolar

		/500.6

		12;11;14    /22.3





		-K500.7

		Multipolar

		/500.7

		12;11;14    /23.8





		-K500.8

		Multipolar

		/500.8

		12;11;14    /23.3





		-K501.1

		Multipolar

		/501.1

		12;11;14    /24.8





		-K501.2

		Multipolar

		/501.2

		12;11;14    /24.3





		-K501.3

		Multipolar

		/501.3

		12;11;14    /25.8





		-K501.4

		Multipolar

		/501.4

		12;11;14    /25.3





		-K501.5

		Multipolar

		/501.5

		12;11;14    /26.8





		-K501.6

		Multipolar

		/501.6

		12;11;14    /26.3





		-K501.7

		Multipolar

		/501.7

		12;11;14    /27.8





		-K501.8

		Multipolar

		/501.8

		12;11;14    /27.3





		-K502.1

		Multipolar

		/502.1

		12;11;14    /28.8





		-K502.2

		Multipolar

		/502.2

		12;11;14    /28.3





		-K502.3

		Multipolar

		/502.3

		12;11;14    /29.8





		-K502.4

		Multipolar

		/502.4

		12;11;14    /29.3





		-K502.5

		Multipolar

		/502.5

		12;11;14    /30.8





		-K502.6

		Multipolar

		/502.6

		12;11;14    /30.3





		-K502.7

		Multipolar

		/502.7

		12;11;14    /31.8





		-K502.8

		Multipolar

		/502.8

		12;11;14    /31.3





		-K503.1

		Multipolar

		/503.1

		12;11;14    /32.8





		-K503.2

		Multipolar

		/503.2

		12;11;14    /32.3





		-K503.3

		Multipolar

		/503.3

		12;11;14    /33.8





		-K503.4

		Multipolar

		/503.4

		12;11;14    /33.3





		-K503.5

		Multipolar

		/503.5

		12;11;14    /34.8





		-K503.6

		Multipolar

		/503.6

		12;11;14    /35.8





		-K503.7

		Multipolar

		/503.7

		12;11;14    /36.8





		-K503.8

		Multipolar

		/503.8

		12;11;14    /37.8





		-K504.1

		Multipolar

		/504.1

		12;11;14    /38.8





		-K504.2

		Multipolar

		/504.2

		12;11;14    /38.3





		-K504.3

		Multipolar

		/504.3

		12;11;14    /39.8





		-K504.4

		Multipolar

		/504.4

		12;11;14    /39.3





		-K504.5

		Multipolar

		/504.5

		12;11;14    /40.8





		-K504.6

		Multipolar

		/504.6

		12;11;14    /40.3





		-K504.7

		Multipolar

		/504.7

		12;11;14    /41.8





		-K504.8

		Multipolar

		/504.8

		12;11;14    /41.3





		-K505.1

		Multipolar

		/505.1

		12;11;14    /42.8





		-K505.2

		Multipolar

		/505.2

		12;11;14    /42.3





		-K505.3

		Multipolar

		/505.3

		12;11;14    /43.8





		-K505.4

		Multipolar

		/505.4

		12;11;14    /43.3





		-K505.5

		Multipolar

		/505.5

		12;11;14    /44.8





		-K505.6

		Multipolar

		/505.6

		12;11;14    /44.3





		-K505.7

		Multipolar

		/505.7

		12;11;14    /45.8





		-K505.8

		Multipolar

		/505.8

		12;11;14    /45.3





		-K506.1

		Multipolar

		/506.1

		12;11;14    /46.8





		-K506.2

		Multipolar

		/506.2

		12;11;14    /46.3





		-K506.3

		Multipolar

		/506.3

		12;11;14    /47.8





		-K506.4

		Multipolar

		/506.4

		12;11;14    /48.8





		-K506.5

		Multipolar

		/506.5

		12;11;14    /49.8





		-K506.6

		Multipolar

		/506.6

		12;11;14    /50.8





		-K506.7

		Multipolar

		/506.7

		12;11;14    /50.3





		-K506.8

		Multipolar

		/506.8

		12;11;14    /51.8





		-K507.1

		Multipolar

		/507.1

		12;11;14    /52.8





		-K507.2

		Multipolar

		/507.2

		12;11;14    /53.8





		-K507.3

		Multipolar

		/507.3

		12;11;14    /54.8





		-K507.4

		Multipolar

		/507.4

		12;11;14    /55.8





		-K507.5

		Multipolar

		/507.5

		12;11;14    /57.8





		-K507.6

		Multipolar

		/507.6

		12;11;14    /57.3





		-K508.1

		Multipolar

		/508.2

		12;11;14    /508.2





		-K508.2

		Multipolar

		/508.3

		12;11;14    /508.3





		-K508.3

		Multipolar

		/508.4

		12;11;14    /508.4





		-K508.4

		Multipolar

		/508.5

		12;11;14    /508.5





		-K508.5

		Multipolar

		/508.6

		12;11;14    /508.6





		-K508.6

		Multipolar

		/508.6

		12;11;14    /508.6





		-K508.7

		Multipolar

		/508.7

		12;11;14    /508.7





		-K508.8

		Multipolar

		/508.8

		12;11;14    /508.8





		-K509.1

		Multipolar

		/509.1

		12;11;14    /509.1





		-K509.2

		Multipolar

		/509.2

		12;11;14    /509.2





		-K509.3

		Multipolar

		/509.3

		12;11;14    /509.3





		-K509.4

		Multipolar

		/509.4

		12;11;14    /509.4





		-K509.5

		Multipolar

		/509.5

		12;11;14    /509.5





		-K509.6

		Multipolar

		/509.6

		12;11;14    /509.6





		-K509.7

		Multipolar

		/509.7

		12;11;14    /509.7





		-K509.8

		Multipolar

		/509.8

		12;11;14    /509.8





		-K510.1

		Multipolar

		/510.1

		12;11;14    /510.1





		-K510.2

		Multipolar

		/510.2

		12;11;14    /510.2





		-K510.3

		Multipolar

		/510.3

		12;11;14    /510.3





		-K510.4

		Multipolar

		/510.4

		12;11;14    /510.4





		-K510.5

		Multipolar

		/510.5

		12;11;14    /510.5





		-K510.6

		Multipolar

		/510.6

		12;11;14    /510.6





		-K510.7

		Multipolar

		/510.7

		12;11;14    /510.7





		-K510.8

		Multipolar

		/510.8

		12;11;14    /510.8





		-K511.1

		Multipolar

		/511.1

		12;11;14    /511.1





		-K511.2

		Multipolar

		/511.2

		12;11;14    /511.2





		-K511.3

		Multipolar

		/511.3

		12;11;14    /511.3





		-K511.4

		Multipolar

		/511.4

		12;11;14    /511.4





		-K511.5

		Multipolar

		/511.5

		12;11;14    /511.5





		-K511.6

		Multipolar

		/511.6

		12;11;14    /511.6





		-K511.7

		Multipolar

		/511.7

		12;11;14    /511.7





		-K511.8

		Multipolar

		/511.8

		12;11;14    /511.8





		-K512.1

		Multipolar

		/512.1

		12;11;14    /512.1





		-K512.2

		Multipolar

		/512.2

		12;11;14    /512.2





		-K512.3

		Multipolar

		/512.3

		12;11;14    /512.3





		-K512.4

		Multipolar

		/512.4

		12;11;14    /512.4





		-K512.5

		Multipolar

		/512.5

		12;11;14    /512.5





		-K512.6

		Multipolar

		/512.6

		12;11;14    /512.6





		-K512.7

		Multipolar

		/512.7

		/512.8

		12;11;14    /512.7





		-K512.8

		Multipolar

		12;11;14    /512.8





		-K513.1

		Multipolar

		/513.1

		12;11;14    /513.1





		-K513.2

		Multipolar

		/513.2

		12;11;14    /513.2





		-K513.3

		Multipolar

		/513.3

		12;11;14    /513.3





		-K513.4

		Multipolar

		/513.4

		12;11;14    /513.4





		-K513.5

		Multipolar

		/513.5

		12;11;14    /513.5





		-K513.6

		Multipolar

		/513.6

		12;11;14    /513.6





		-K513.7

		Multipolar

		/513.7

		12;11;14    /513.7





		-K513.8

		Multipolar

		/513.8

		12;11;14    /513.8





		-K514.1

		Multipolar

		/514.1

		12;11;14    /514.1





		-K514.2

		Multipolar

		/514.2

		12;11;14    /514.2





		-K514.3

		Multipolar

		/514.3

		12;11;14    /514.3





		-K514.4

		Multipolar

		/514.4

		12;11;14    /514.4





		-K514.5

		Multipolar

		/514.5

		12;11;14    /514.5





		-K514.6

		Multipolar

		/514.6

		12;11;14    /514.6





		-K514.7

		Multipolar

		/514.7

		12;11;14    /514.7





		-K514.8

		Multipolar

		/514.8

		12;11;14    /514.8





		-K515.1

		Multipolar

		/515.1

		12;11;14    /515.1





		-K515.2

		Multipolar

		/515.2

		12;11;14    /515.2





		-K515.3

		Multipolar

		/515.3

		12;11;14    /515.3





		-K515.4

		Multipolar

		/515.4

		12;11;14    /515.4





		-K515.5

		Multipolar

		/515.5

		12;11;14    /515.5





		-K515.6

		Multipolar

		/515.6

		12;11;14    /515.6





		-K515.7

		Multipolar

		/515.7

		12;11;14    /515.7





		-K515.8

		Multipolar

		/515.8

		12;11;14    /515.8





		-K516.1

		Multipolar

		/516.2

		12;11;14    /516.2





		-K516.2

		Multipolar

		/516.3

		12;11;14    /516.3





		-K516.3

		Multipolar

		/516.4

		12;11;14    /516.4





		-K516.4

		Multipolar

		/516.5

		12;11;14    /516.5





		-K516.5

		Multipolar

		/516.6

		12;11;14    /516.6





		-K516.6

		Multipolar

		/516.6

		12;11;14    /516.6





		-K516.7

		Multipolar

		/516.7

		12;11;14    /516.7





		-K516.8

		Multipolar

		/516.8

		12;11;14    /516.8





		-K517.1

		Multipolar

		/517.1

		12;11;14    /517.1





		-K517.2

		Multipolar

		/517.2

		12;11;14    /517.2





		-K517.3

		Multipolar

		/517.3

		12;11;14    /517.3





		-K517.4

		Multipolar

		/517.4

		12;11;14    /517.4





		-K517.5

		Multipolar

		/517.5

		12;11;14    /517.5





		-K517.6

		Multipolar

		/517.6

		12;11;14    /517.6





		-K517.7

		Multipolar

		/517.7

		12;11;14    /517.7





		-K517.8

		Multipolar

		/517.8

		12;11;14    /517.8





		-K518.1

		Multipolar

		/518.1

		12;11;14    /518.1





		-K518.2

		Multipolar

		/518.2

		12;11;14    /518.2





		-K518.3

		Multipolar

		/518.3

		12;11;14    /518.3





		-K518.4

		Multipolar

		/518.4

		12;11;14    /518.4





		-K518.5

		Multipolar

		/518.5

		12;11;14    /518.5





		-K518.6

		Multipolar

		/518.6

		12;11;14    /518.6





		-K518.7

		Multipolar

		/518.7

		12;11;14    /518.7





		-K518.8

		Multipolar

		/518.8

		12;11;14    /518.8





		-K519.1

		Multipolar

		/519.1

		12;11;14    /519.1





		-K519.2

		Multipolar

		/519.2

		12;11;14    /519.2





		-K519.3

		Multipolar

		/519.3

		12;11;14    /519.3





		-K519.4

		Multipolar

		/519.4

		12;11;14    /519.4





		-K519.5

		Multipolar

		/519.5

		12;11;14    /519.5





		-K519.6

		Multipolar

		/519.6

		12;11;14    /519.6





		-K519.7

		Multipolar

		/519.7

		12;11;14    /519.7





		-K519.8

		Multipolar

		/519.8

		12;11;14    /519.8





		-K520.1

		Multipolar

		/520.1

		12;11;14    /520.1





		-K520.2

		Multipolar

		/520.2

		12;11;14    /520.2





		-K520.3

		Multipolar

		/520.3

		12;11;14    /520.3





		-K520.4

		Multipolar

		/520.4

		12;11;14    /520.4





		-K520.5

		Multipolar

		/520.5

		12;11;14    /520.5





		-K520.6

		Multipolar

		/520.6

		12;11;14    /520.6





		-K520.7

		Multipolar

		/520.7

		12;11;14    /520.7





		-K520.8

		Multipolar

		/520.8

		12;11;14    /520.8





		-K521.1

		Multipolar

		/521.1

		12;11;14    /521.1





		-K521.2

		Multipolar

		/521.2

		12;11;14    /521.2





		-K521.3

		Multipolar

		/521.3

		12;11;14    /521.3





		-K521.4

		Multipolar

		/521.4

		12;11;14    /521.4





		-K521.5

		Multipolar

		/521.5

		12;11;14    /521.5





		-K521.6

		Multipolar

		/521.6

		12;11;14    /521.6





		-K521.7

		Multipolar

		/521.7

		12;11;14    /521.7





		-K521.8

		Multipolar

		/521.8

		12;11;14    /521.8





		-K522.1

		Multipolar

		/522.1

		12;11;14    /522.1





		-K522.2

		Multipolar

		/522.2

		12;11;14    /522.2





		-K522.3

		Multipolar

		/522.3

		12;11;14    /522.3





		-K522.4

		Multipolar

		/522.4

		12;11;14    /522.4





		-K522.5

		Multipolar

		/522.5

		12;11;14    /522.5





		-K522.6

		Multipolar

		/522.6

		12;11;14    /522.6





		-K522.7

		Multipolar

		/522.7

		12;11;14    /522.7





		-K522.8

		Multipolar

		/522.8

		12;11;14    /522.8





		-K523.1

		Multipolar

		/523.1

		12;11;14    /523.1





		-K523.2

		Multipolar

		/523.2

		12;11;14    /523.2





		-K523.3

		Multipolar

		/523.3

		12;11;14    /523.3





		-K523.4

		Multipolar

		/523.4

		12;11;14    /523.4





		-K523.5

		Multipolar

		/523.5

		12;11;14    /523.5





		-K523.6

		Multipolar

		/523.6

		12;11;14    /523.6





		-K523.7

		Multipolar

		/523.7

		12;11;14    /523.7





		-K523.8

		Multipolar

		/523.8

		12;11;14    /523.8





		-K524.1

		Multipolar

		/524.2

		12;11;14    /524.2





		-K524.2

		Multipolar

		/524.3

		12;11;14    /524.3





		-K524.3

		Multipolar

		/524.4

		12;11;14    /524.4





		-K524.4

		Multipolar

		/524.5

		12;11;14    /524.5





		-K524.5

		Multipolar

		/524.6

		12;11;14    /524.6





		-K524.6

		Multipolar

		/524.6

		12;11;14    /524.6





		-K524.7

		Multipolar

		/524.7

		12;11;14    /524.7





		-K524.8

		Multipolar

		/524.8

		12;11;14    /524.8





		-K525.1

		Multipolar

		/525.1

		12;11;14    /525.1





		-K525.2

		Multipolar

		/525.2

		12;11;14    /525.2





		-K525.3

		Multipolar

		/525.3

		12;11;14    /525.3





		-K525.4

		Multipolar

		/525.4

		12;11;14    /525.4





		-K525.5

		Multipolar

		/525.5

		12;11;14    /525.5





		-K525.6

		Multipolar

		/525.6

		12;11;14    /525.6





		-K525.7

		Multipolar

		/525.7

		12;11;14    /525.7





		-K525.8

		Multipolar

		/525.8

		12;11;14    /525.8







		L

		-L38.1

		Multipolar

		/38.1





		-L40.1

		Multipolar

		/40.1





		-L41.1

		Multipolar

		/41.1





		-L45.1

		Multipolar

		/45.1





		-L46.1

		Multipolar

		/46.1





		-L50.1

		Multipolar

		/50.1







		M

		-M20.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /20.1





		-M21.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /21.1





		-M22.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /22.1





		-M23.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /23.1





		-M24.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /24.1





		-M25.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /25.1





		-M26.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /26.1





		-M27.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /27.1





		-M28.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /28.1





		-M29.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /29.1





		-M30.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /30.1





		-M31.1

		Multipolar

		/407.7

		1;2;PE    /31.1





		-M32.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /32.1





		-M33.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /33.1





		-M34.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /34.1





		-M35.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /35.1





		-M36.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /36.1





		-M37.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /37.1





		-M38.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /38.1





		-M39.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /39.1





		-M40.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /40.1





		-M41.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /41.1





		-M42.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /42.1





		-M43.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /43.1





		-M44.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /44.1





		-M45.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /45.1





		-M46.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /46.1





		-M47.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /47.1





		-M48.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /48.1





		-M49.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /49.1





		-M50.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /50.1





		-M51.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /51.1





		-M52.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /52.1





		-M53.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /53.1





		-M54.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /54.1





		-M55.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /55.1





		-M56.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /56.1





		-M57.1

		Multipolar

		U1;V1;W1;PE    /57.1





		-M60.1

		Multipolar

		1;2    /60.2







		MDI

		-MDI

		-A

		Multipolar

		/439.5

		/525.3

		/439.6





		-A-c

		Multipolar

		1;4    /525.3









		MDIV

		-MDIV1

		Multipolar

		/436.5



		-FCA

		Multipolar

		/436.6





		-FCC

		Multipolar

		/436.5







		-MDIV2

		Multipolar

		/436.7



		-FCA

		Multipolar

		/436.8





		-FCC

		Multipolar

		/436.7







		-MDIV3

		Multipolar

		/437.1



		-FCA

		Multipolar

		/437.2





		-FCC

		Multipolar

		/437.1







		-MDIV4

		Multipolar

		/437.3



		-FCA

		Multipolar

		/437.4





		-FCC

		Multipolar

		/437.3









		MDI_

		-MDI_1_Nv

		Multipolar

		/203.3

		1    /203.3

		2    /203.3





		-MDI_2_Nv

		Multipolar

		/203.5

		1    /203.5

		2    /203.5





		-MDI_3_Nv

		Multipolar

		/203.7

		1    /203.7

		2    /203.7







		N

		-N1

		Multipolar

		1;3;2    /420.2





		-N1_P

		Multipolar

		/432.1





		-N2

		Multipolar

		1;3;2    /420.3





		-N2_P

		Multipolar

		/432.2





		-N3

		Multipolar

		1;3;2    /420.4





		-N3_P

		Multipolar

		/432.3





		-N4

		Multipolar

		1;3;2    /420.5





		-N4_P

		Multipolar

		/432.4

		/432.5

		/432.6

		/432.7





		-N5

		Multipolar

		1;3;2    /420.6





		-N6

		Multipolar

		1;3;2    /420.7





		-N7

		Multipolar

		1;3;2    /420.8





		-N8

		Multipolar

		1;3;2    /420.9





		-N9

		Multipolar

		1;3;2    /421.1





		-N10

		Multipolar

		1;3;2    /421.2





		-N11

		Multipolar

		1;3;2    /421.3





		-N12

		Multipolar

		1;3;2    /421.4





		-N13

		Multipolar

		1;3;2    /421.5





		-N14

		Multipolar

		1;3;2    /421.6





		-N15

		Multipolar

		1;3;2    /421.7





		-N16

		Multipolar

		1;3;2    /421.8





		-N17

		Multipolar

		1;3;2    /422.1





		-N18

		Multipolar

		1;3;2    /422.2





		-N19

		Multipolar

		1;3;2    /422.3





		-N20

		Multipolar

		1;3;2    /422.4





		-N21

		Multipolar

		1;3;2    /422.5





		-N22

		Multipolar

		1;3;2    /422.6





		-N23

		Multipolar

		1;3;2    /422.7





		-N24

		Multipolar

		1;3;2    /422.8





		-N25

		Multipolar

		13;14    /427.3





		-N26

		Multipolar

		11;12    /427.4





		-N27

		Multipolar

		13;14    /428.7





		-N28

		Multipolar

		11;12    /428.8





		-N29

		Multipolar

		1;3;2    /429.1





		-N30

		Multipolar

		1;3;2    /429.2





		-N31

		Multipolar

		/201.1

		1    /201.1

		2    /201.1





		-N32

		Multipolar

		1;3;2    /429.5





		-N33

		Multipolar

		1;3;2    /429.6





		-N34

		Multipolar

		/201.3

		1    /201.3

		2    /201.3





		-N35

		Multipolar

		1;3;2    /430.1





		-N36

		Multipolar

		1;3;2    /430.2





		-N37

		Multipolar

		/201.5

		1    /201.5

		2    /201.5





		-N38

		Multipolar

		1;3;2    /430.5





		-N39

		Multipolar

		1;3;2    /430.6





		-N40

		Multipolar

		/201.7

		1    /201.7

		2    /201.7







		P

		-P13

		Multipolar

		1;3;2    /424.1





		-P14

		Multipolar

		1;3;2    /424.2





		-P15

		Multipolar

		1;3;2    /424.3





		-P16

		Multipolar

		1;3;2    /424.4





		-P17

		Multipolar

		1;3;2    /424.5





		-P18

		Multipolar

		1;3;2    /424.6





		-P19

		Multipolar

		1;3;2    /424.7





		-P20

		Multipolar

		1;3;2    /424.8





		-P21

		Multipolar

		1;3;2    /425.1





		-P22

		Multipolar

		1;4;3;2    /425.2





		-P23

		Multipolar

		1;3;2    /425.4







		PE

		-PE

		Multipolar

		/20.1

		/21.1

		/22.1

		/23.1

		/24.1

		/25.1

		/26.1

		/27.1

		/28.1

		/29.1

		/30.1

		/31.1

		/32.1

		/33.1

		/34.1

		/35.1

		/36.1

		/37.1

		/38.1

		/39.1

		/40.1

		/41.1

		/42.1

		/43.1

		/44.1

		/45.1

		/46.1

		/47.1

		/48.1

		/49.1

		/50.1

		/51.1

		/52.1

		/53.1

		/54.1

		/55.1

		/56.1

		/57.1

		/60.6

		/60.7

		/60.9

		/100.5

		/131.2

		/132.2

		/133.2

		/134.2

		/135.2

		/136.2







		Q

		-Q10.1

		Multipolar

		/10.8

		1;2;3;4;5;6;7;8    /10.1

		13;14    /400.2

		C1;C2    /10.8





		-Q20.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /20.1

		13;14    /402.2





		-Q21.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /21.1

		13;14    /402.6





		-Q22.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /22.1

		13;14    /403.2





		-Q23.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /23.1

		13;14    /403.6





		-Q24.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /24.1

		13;14    /404.2





		-Q25.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /25.1

		13;14    /404.6





		-Q26.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /26.1

		13;14    /405.2





		-Q27.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /27.1

		13;14    /405.6





		-Q28.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /28.1

		13;14    /406.2





		-Q29.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /29.1

		13;14    /406.6





		-Q30.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /30.1

		13;14    /407.2





		-Q31.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /31.1

		13;14    /407.6





		-Q32.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /32.1

		13;14    /409.2





		-Q33.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /33.1

		13;14    /409.6





		-Q34.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /34.1

		13;14    /410.2





		-Q35.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /35.1

		13;14    /410.4





		-Q36.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /36.1

		13;14    /410.6





		-Q37.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /37.1

		13;14    /410.8





		-Q38.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /38.1

		13;14    /411.2





		-Q39.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /39.1

		13;14    /411.6





		-Q40.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /40.1

		13;14    /412.2





		-Q41.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /41.1

		13;14    /412.6





		-Q42.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /42.1

		13;14    /413.2





		-Q43.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /43.1

		13;14    /413.6





		-Q44.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /44.1

		13;14    /414.2





		-Q45.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /45.1

		13;14    /415.2





		-Q46.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /46.1

		13;14    /415.6





		-Q47.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /47.1

		13;14    /416.2





		-Q48.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /48.1

		13;14    /416.4





		-Q49.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /49.1

		13;14    /416.6





		-Q50.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /50.1

		13;14    /416.8





		-Q51.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /51.1

		13;14    /417.4





		-Q52.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /52.1

		13;14    /417.6





		-Q53.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /53.1

		13;14    /417.8





		-Q54.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /54.1

		13;14    /418.2





		-Q55.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /55.1

		13;14    /418.4





		-Q56.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /56.1

		13;14    /418.5





		-Q57.1

		Multipolar

		1;2;3;4;5;6    /57.1

		13;14    /408.2





		-Q60.1

		Multipolar

		1;2;3;4    /60.4





		-Q60.2

		Multipolar

		1;2;3;4    /60.3





		-Q60.3

		Multipolar

		1;2;3;4    /60.5





		-Q60.4

		Multipolar

		1;2;3;4    /60.7





		-Q60.5

		Multipolar

		1;2;3;4    /60.9





		-Q100.1

		Multipolar

		1;2;3;4    /100.4





		-Q100.2

		Multipolar

		1;2;3;4    /100.0

		13;14    /400.7





		-Q100.3

		Multipolar

		1;2;3;4    /100.4

		13;14    /400.7





		-Q100.4

		Multipolar

		1;2;3;4    /100.5





		-Q100.5

		Multipolar

		1;2;3;4    /100.6

		13;14    /400.7





		-Q100.6

		Multipolar

		1;2;3;4    /100.8

		13;14    /400.7





		-Q100.7

		Multipolar

		1;2;3;4    /100.9

		13;14    /400.7







		R

		-R60.1

		Multipolar

		x1;x2    /60.3







		S

		-S1

		Multipolar

		x1;x2    /200.2





		-S2

		Multipolar

		x1;x2    /200.4





		-S3

		Multipolar

		x1;x2    /200.6





		-S4

		Multipolar

		x1;x2    /200.8





		-S60.1

		Multipolar

		13;14    /60.0





		-S60.2

		Multipolar

		13;14    /60.0





		-S60.3

		Multipolar

		13;14    /60.1





		-S60.4

		Multipolar

		13;14    /60.1





		-S60.5

		Multipolar

		13;14    /60.2





		-S70.2

		Multipolar

		13;14    /130.9





		-S130.1

		Multipolar

		11;12    /130.3

		21;22    /130.3





		-S140.1

		Multipolar

		11;12    /140.3

		21;22    /140.3





		-S140.2

		Multipolar

		13;14    /140.1





		-S145.1

		Multipolar

		11;12    /145.3

		21;22    /145.3





		-S145.2

		Multipolar

		13;14    /145.1







		T

		-T10.1

		Multipolar

		1;3;2;4    /10.2





		-T10.2

		Multipolar

		1;3;2;4    /10.2





		-T10.3

		Multipolar

		1;3;2;4    /10.2





		-T10.4

		Multipolar

		/10.1

		1S1    /10.1

		1S2    /10.1







		TDI

		-TDI

		-A

		Multipolar

		/439.1

		/525.1

		/439.2





		-A-c

		Multipolar

		1;4    /525.1









		TDIV

		-TDIV1

		Multipolar

		/434.1



		-FCA

		Multipolar

		/434.2





		-FCC

		Multipolar

		/434.1







		-TDIV2

		Multipolar

		/434.3



		-FCA

		Multipolar

		/434.4





		-FCC

		Multipolar

		/434.3







		-TDIV3

		Multipolar

		/434.5



		-FCA

		Multipolar

		/434.6





		-FCC

		Multipolar

		/434.5









		TDI_

		-TDI_1_Nv

		Multipolar

		/205.1

		1    /205.1

		2    /205.1





		-TDI_2_Nv

		Multipolar

		/205.3

		1    /205.3

		2    /205.3







		U

		-U10.1

		Multipolar

		/10.4





		-U20.1

		Multipolar

		/20.1

		1    /20.2

		2    /20.2

		3    /20.2

		4    /20.2

		5    /20.3

		6    /20.3

		7    /20.4

		8    /20.4

		9    /20.4

		10    /20.3

		11    /20.3

		12    /20.4

		13    /20.4

		14    /20.2

		15    /20.2

		16    /20.4

		17    /20.4

		18;20;19    /402.3

		18    /20.5

		19    /20.5

		20    /20.5

		21    /20.6

		22    /20.6

		23;25;24    /402.4

		23    /20.6

		24    /20.6

		25    /20.6

		26    /20.4

		27    /20.4

		28    /20.5

		31    /20.6

		32    /20.6

		34    /20.5

		69    /20.5

		L1    /20.1

		L2    /20.1

		L3    /20.1

		PE    /20.1

		U    /20.1

		V    /20.1

		W    /20.1





		-U21.1

		Multipolar

		/21.1

		1    /21.2

		2    /21.2

		3    /21.2

		4    /21.2

		5    /21.3

		6    /21.3

		7    /21.4

		8    /21.4

		9    /21.4

		10    /21.3

		11    /21.3

		12    /21.4

		13    /21.4

		14    /21.2

		15    /21.2

		16    /21.4

		17    /21.4

		18;20;19    /402.7

		18    /21.5

		19    /21.5

		20    /21.5

		21    /21.6

		22    /21.6

		23;25;24    /402.8

		23    /21.6

		24    /21.6

		25    /21.6

		26    /21.4

		27    /21.4

		28    /21.5

		31    /21.6

		32    /21.6

		34    /21.5

		69    /21.5

		L1    /21.1

		L2    /21.1

		L3    /21.1

		PE    /21.1

		U    /21.1

		V    /21.1

		W    /21.1





		-U22.1

		Multipolar

		/22.1

		1    /22.2

		2    /22.2

		3    /22.2

		4    /22.2

		5    /22.3

		6    /22.3

		7    /22.4

		8    /22.4

		9    /22.4

		10    /22.3

		11    /22.3

		12    /22.4

		13    /22.4

		14    /22.2

		15    /22.2

		16    /22.4

		17    /22.4

		18;20;19    /403.3

		18    /22.5

		19    /22.5

		20    /22.5

		21    /22.6

		22    /22.6

		23;25;24    /403.4

		23    /22.6

		24    /22.6

		25    /22.6

		26    /22.4

		27    /22.4

		28    /22.5

		31    /22.6

		32    /22.6

		34    /22.5

		69    /22.5

		L1    /22.1

		L2    /22.1

		L3    /22.1

		PE    /22.1

		U    /22.1

		V    /22.1

		W    /22.1





		-U23.1

		Multipolar

		/23.1

		1    /23.2

		2    /23.2

		3    /23.2

		4    /23.2

		5    /23.3

		6    /23.3

		7    /23.4

		8    /23.4

		9    /23.4

		10    /23.3

		11    /23.3

		12    /23.4

		13    /23.4

		14    /23.2

		15    /23.2

		16    /23.4

		17    /23.4

		18;20;19    /403.7

		18    /23.5

		19    /23.5

		20    /23.5

		21    /23.6

		22    /23.6

		23;25;24    /403.8

		23    /23.6

		24    /23.6

		25    /23.6

		26    /23.4

		27    /23.4

		28    /23.5

		31    /23.6

		32    /23.6

		34    /23.5

		69    /23.5

		L1    /23.1

		L2    /23.1

		L3    /23.1

		PE    /23.1

		U    /23.1

		V    /23.1

		W    /23.1





		-U24.1

		Multipolar

		/24.1

		1    /24.2

		2    /24.2

		3    /24.2

		4    /24.2

		5    /24.3

		6    /24.3

		7    /24.4

		8    /24.4

		9    /24.4

		10    /24.3

		11    /24.3

		12    /24.4

		13    /24.4

		14    /24.2

		15    /24.2

		16    /24.4

		17    /24.4

		18;20;19    /404.3

		18    /24.5

		19    /24.5

		20    /24.5

		21    /24.6

		22    /24.6

		23;25;24    /404.4

		23    /24.6

		24    /24.6

		25    /24.6

		26    /24.4

		27    /24.4

		28    /24.5

		31    /24.6

		32    /24.6

		34    /24.5

		69    /24.5

		L1    /24.1

		L2    /24.1

		L3    /24.1

		PE    /24.1

		U    /24.1

		V    /24.1

		W    /24.1





		-U25.1

		Multipolar

		/25.1

		1    /25.2

		2    /25.2

		3    /25.2

		4    /25.2

		5    /25.3

		6    /25.3

		7    /25.4

		8    /25.4

		9    /25.4

		10    /25.3

		11    /25.3

		12    /25.4

		13    /25.4

		14    /25.2

		15    /25.2

		16    /25.4

		17    /25.4

		18;20;19    /404.7

		18    /25.5

		19    /25.5

		20    /25.5

		21    /25.6

		22    /25.6

		23;25;24    /404.8

		23    /25.6

		24    /25.6

		25    /25.6

		26    /25.4

		27    /25.4

		28    /25.5

		31    /25.6

		32    /25.6

		34    /25.5

		69    /25.5

		L1    /25.1

		L2    /25.1

		L3    /25.1

		PE    /25.1

		U    /25.1

		V    /25.1

		W    /25.1





		-U26.1

		Multipolar

		/26.1

		1    /26.2

		2    /26.2

		3    /26.2

		4    /26.2

		5    /26.3

		6    /26.3

		7    /26.4

		8    /26.4

		9    /26.4

		10    /26.3

		11    /26.3

		12    /26.4

		13    /26.4

		14    /26.2

		15    /26.2

		16    /26.4

		17    /26.4

		18;20;19    /405.3

		18    /26.5

		19    /26.5

		20    /26.5

		21    /26.6

		22    /26.6

		23;25;24    /405.4

		23    /26.6

		24    /26.6

		25    /26.6

		26    /26.4

		27    /26.4

		28    /26.5

		31    /26.6

		32    /26.6

		34    /26.5

		69    /26.5

		L1    /26.1

		L2    /26.1

		L3    /26.1

		PE    /26.1

		U    /26.1

		V    /26.1

		W    /26.1





		-U27.1

		Multipolar

		/27.1

		1    /27.2

		2    /27.2

		3    /27.2

		4    /27.2

		5    /27.3

		6    /27.3

		7    /27.4

		8    /27.4

		9    /27.4

		10    /27.3

		11    /27.3

		12    /27.4

		13    /27.4

		14    /27.2

		15    /27.2

		16    /27.4

		17    /27.4

		18;20;19    /405.7

		18    /27.5

		19    /27.5

		20    /27.5

		21    /27.6

		22    /27.6

		23;25;24    /405.8

		23    /27.6

		24    /27.6

		25    /27.6

		26    /27.4

		27    /27.4

		28    /27.5

		31    /27.6

		32    /27.6

		34    /27.5

		69    /27.5

		L1    /27.1

		L2    /27.1

		L3    /27.1

		PE    /27.1

		U    /27.1

		V    /27.1

		W    /27.1





		-U28.1

		Multipolar

		/28.1

		1    /28.2

		2    /28.2

		3    /28.2

		4    /28.2

		5    /28.3

		6    /28.3

		7    /28.4

		8    /28.4

		9    /28.4

		10    /28.3

		11    /28.3

		12    /28.4

		13    /28.4

		14    /28.2

		15    /28.2

		16    /28.4

		17    /28.4

		18;20;19    /406.3

		18    /28.5

		19    /28.5

		20    /28.5

		21    /28.6

		22    /28.6

		23;25;24    /406.4

		23    /28.6

		24    /28.6

		25    /28.6

		26    /28.4

		27    /28.4

		28    /28.5

		31    /28.6

		32    /28.6

		34    /28.5

		69    /28.5

		L1    /28.1

		L2    /28.1

		L3    /28.1

		PE    /28.1

		U    /28.1

		V    /28.1

		W    /28.1





		-U29.1

		Multipolar

		/29.1

		1    /29.2

		2    /29.2

		3    /29.2

		4    /29.2

		5    /29.3

		6    /29.3

		7    /29.4

		8    /29.4

		9    /29.4

		10    /29.3

		11    /29.3

		12    /29.4

		13    /29.4

		14    /29.2

		15    /29.2

		16    /29.4

		17    /29.4

		18;20;19    /406.7

		18    /29.5

		19    /29.5

		20    /29.5

		21    /29.6

		22    /29.6

		23;25;24    /406.8

		23    /29.6

		24    /29.6

		25    /29.6

		26    /29.4

		27    /29.4

		28    /29.5

		31    /29.6

		32    /29.6

		34    /29.5

		69    /29.5

		L1    /29.1

		L2    /29.1

		L3    /29.1

		PE    /29.1

		U    /29.1

		V    /29.1

		W    /29.1





		-U30.1

		Multipolar

		/30.1

		1    /30.2

		2    /30.2

		3    /30.2

		4    /30.2

		5    /30.3

		6    /30.3

		7    /30.4

		8    /30.4

		9    /30.4

		10    /30.3

		11    /30.3

		12    /30.4

		13    /30.4

		14    /30.2

		15    /30.2

		16    /30.4

		17    /30.4

		18;20;19    /407.3

		18    /30.5

		19    /30.5

		20    /30.5

		21    /30.6

		22    /30.6

		23;25;24    /407.4

		23    /30.6

		24    /30.6

		25    /30.6

		26    /30.4

		27    /30.4

		28    /30.5

		31    /30.6

		32    /30.6

		34    /30.5

		69    /30.5

		L1    /30.1

		L2    /30.1

		L3    /30.1

		PE    /30.1

		U    /30.1

		V    /30.1

		W    /30.1





		-U32.1

		Multipolar

		/32.1

		1    /32.3

		1L1    /32.1

		2T1    /32.1

		3L2    /32.1

		4T2    /32.1

		5L3    /32.1

		6T3    /32.1

		13    /32.3

		14/24    /32.3

		18;20    /409.3

		23;25;24    /409.4

		23    /32.3

		95    /32.3

		96    /32.3

		98    /32.3

		A1    /32.3

		A2    /32.2





		-U33.1

		Multipolar

		/33.1

		1    /33.3

		1L1    /33.1

		2T1    /33.1

		3L2    /33.1

		4T2    /33.1

		5L3    /33.1

		6T3    /33.1

		13    /33.3

		14/24    /33.3

		18;20    /409.7

		23;25;24    /409.8

		23    /33.3

		95    /33.3

		96    /33.3

		98    /33.3

		A1    /33.3

		A2    /33.2





		-U38.1

		Multipolar

		/38.1

		1    /38.2

		2    /38.2

		3    /38.2

		4    /38.2

		5    /38.3

		6    /38.3

		7    /38.4

		8    /38.4

		9    /38.4

		10    /38.3

		11    /38.3

		12    /38.4

		13    /38.4

		14    /38.2

		15    /38.2

		16    /38.4

		17    /38.4

		18;20;19    /411.3

		18    /38.5

		19    /38.5

		20    /38.5

		21    /38.6

		22    /38.6

		23;25;24    /411.4

		23    /38.6

		24    /38.6

		25    /38.6

		26    /38.4

		27    /38.4

		28    /38.5

		31    /38.6

		32    /38.6

		34    /38.5

		69    /38.5

		L1    /38.1

		L2    /38.1

		L3    /38.1

		PE    /38.1

		U    /38.1

		V    /38.1

		W    /38.1





		-U39.1

		Multipolar

		/39.1

		1    /39.2

		2    /39.2

		3    /39.2

		4    /39.2

		5    /39.3

		6    /39.3

		7    /39.4

		8    /39.4

		9    /39.4

		10    /39.3

		11    /39.3

		12    /39.4

		13    /39.4

		14    /39.2

		15    /39.2

		16    /39.4

		17    /39.4

		18;20;19    /411.7

		18    /39.5

		19    /39.5

		20    /39.5

		21    /39.6

		22    /39.6

		23;25;24    /411.8

		23    /39.6

		24    /39.6

		25    /39.6

		26    /39.4

		27    /39.4

		28    /39.5

		31    /39.6

		32    /39.6

		34    /39.5

		69    /39.5

		L1    /39.1

		L2    /39.1

		L3    /39.1

		PE    /39.1

		U    /39.1

		V    /39.1

		W    /39.1





		-U40.1

		Multipolar

		/40.1

		1    /40.2

		2    /40.2

		3    /40.2

		4    /40.2

		5    /40.3

		6    /40.3

		7    /40.4

		8    /40.4

		9    /40.4

		10    /40.3

		11    /40.3

		12    /40.4

		13    /40.4

		14    /40.2

		15    /40.2

		16    /40.4

		17    /40.4

		18;20;19    /412.3

		18    /40.5

		19    /40.5

		20    /40.5

		21    /40.6

		22    /40.6

		23;25;24    /412.4

		23    /40.6

		24    /40.6

		25    /40.6

		26    /40.4

		27    /40.4

		28    /40.5

		31    /40.6

		32    /40.6

		34    /40.5

		69    /40.5

		L1    /40.1

		L2    /40.1

		L3    /40.1

		PE    /40.1

		U    /40.1

		V    /40.1

		W    /40.1





		-U41.1

		Multipolar

		/41.1

		1    /41.2

		2    /41.2

		3    /41.2

		4    /41.2

		5    /41.3

		6    /41.3

		7    /41.4

		8    /41.4

		9    /41.4

		10    /41.3

		11    /41.3

		12    /41.4

		13    /41.4

		14    /41.2

		15    /41.2

		16    /41.4

		17    /41.4

		18;20;19    /412.7

		18    /41.5

		19    /41.5

		20    /41.5

		21    /41.6

		22    /41.6

		23;25;24    /412.8

		23    /41.6

		24    /41.6

		25    /41.6

		26    /41.4

		27    /41.4

		28    /41.5

		31    /41.6

		32    /41.6

		34    /41.5

		69    /41.5

		L1    /41.1

		L2    /41.1

		L3    /41.1

		PE    /41.1

		U    /41.1

		V    /41.1

		W    /41.1





		-U42.1

		Multipolar

		/42.1

		1    /42.2

		2    /42.2

		3    /42.2

		4    /42.2

		5    /42.3

		6    /42.3

		7    /42.4

		8    /42.4

		9    /42.4

		10    /42.3

		11    /42.3

		12    /42.4

		13    /42.4

		14    /42.2

		15    /42.2

		16    /42.4

		17    /42.4

		18    /42.5

		19    /42.5

		20    /42.5

		21    /42.6

		22    /42.6

		23;25;24    /413.3

		24;23;25    /413.4

		23    /42.6

		24    /42.6

		25    /42.6

		26    /42.4

		27    /42.4

		28    /42.5

		31    /42.6

		32    /42.6

		34    /42.5

		69    /42.5

		L1    /42.1

		L2    /42.1

		L3    /42.1

		PE    /42.1

		U    /42.1

		V    /42.1

		W    /42.1





		-U43.1

		Multipolar

		/43.1

		1    /43.3

		1L1    /43.1

		2T1    /43.1

		3L2    /43.1

		4T2    /43.1

		5L3    /43.1

		6T3    /43.1

		13    /43.3

		14/24    /43.3

		23;24    /413.7

		23    /43.3

		96;95;98    /413.8

		95    /43.3

		96    /43.3

		98    /43.3

		A1    /43.3

		A2    /43.2





		-U44.1

		Multipolar

		/44.1

		1    /44.3

		1L1    /44.1

		2T1    /44.1

		3L2    /44.1

		4T2    /44.1

		5L3    /44.1

		6T3    /44.1

		13    /44.3

		14/24    /44.3

		23;24    /414.3

		23    /44.3

		96;95;98    /414.4

		95    /44.3

		96    /44.3

		98    /44.3

		A1    /44.3

		A2    /44.2





		-U45.1

		Multipolar

		/45.1

		1    /45.2

		2    /45.2

		3    /45.2

		4    /45.2

		5    /45.3

		6    /45.3

		7    /45.4

		8    /45.4

		9    /45.4

		10    /45.3

		11    /45.3

		12    /45.4

		13    /45.4

		14    /45.2

		15    /45.2

		16    /45.4

		17    /45.4

		18;20;19    /415.3

		18    /45.5

		19    /45.5

		20    /45.5

		21    /45.6

		22    /45.6

		23;25;24    /415.4

		23    /45.6

		24    /45.6

		25    /45.6

		26    /45.4

		27    /45.4

		28    /45.5

		31    /45.6

		32    /45.6

		34    /45.5

		69    /45.5

		L1    /45.1

		L2    /45.1

		L3    /45.1

		PE    /45.1

		U    /45.1

		V    /45.1

		W    /45.1





		-U46.1

		Multipolar

		/46.1

		1    /46.2

		2    /46.2

		3    /46.2

		4    /46.2

		5    /46.3

		6    /46.3

		7    /46.4

		8    /46.4

		9    /46.4

		10    /46.3

		11    /46.3

		12    /46.4

		13    /46.4

		14    /46.2

		15    /46.2

		16    /46.4

		17    /46.4

		18;20;19    /415.7

		18    /46.5

		19    /46.5

		20    /46.5

		21    /46.6

		22    /46.6

		23;25;24    /415.8

		23    /46.6

		24    /46.6

		25    /46.6

		26    /46.4

		27    /46.4

		28    /46.5

		31    /46.6

		32    /46.6

		34    /46.5

		69    /46.5

		L1    /46.1

		L2    /46.1

		L3    /46.1

		PE    /46.1

		U    /46.1

		V    /46.1

		W    /46.1





		-U50.1

		Multipolar

		/50.1

		1    /50.2

		2    /50.2

		3    /50.2

		4    /50.2

		5    /50.3

		6    /50.3

		7    /50.4

		8    /50.4

		9    /50.4

		10    /50.3

		11    /50.3

		12    /50.4

		13    /50.4

		14    /50.2

		15    /50.2

		16    /50.4

		17    /50.4

		18;20;19    /417.1

		18    /50.5

		19    /50.5

		20    /50.5

		21    /50.6

		22    /50.6

		23;25;24    /417.2

		23    /50.6

		24    /50.6

		25    /50.6

		26    /50.4

		27    /50.4

		28    /50.5

		31    /50.6

		32    /50.6

		34    /50.5

		69    /50.5

		L1    /50.1

		L2    /50.1

		L3    /50.1

		PE    /50.1

		U    /50.1

		V    /50.1

		W    /50.1





		-U57.1

		Multipolar

		/57.1

		1    /57.2

		2    /57.2

		3    /57.2

		4    /57.2

		5    /57.3

		6    /57.3

		7    /57.4

		8    /57.4

		9    /57.4

		10    /57.3

		11    /57.3

		12    /57.4

		13    /57.4

		14    /57.2

		15    /57.2

		16    /57.4

		17    /57.4

		18;20;19    /408.3

		18    /57.5

		19    /57.5

		20    /57.5

		21    /57.6

		22    /57.6

		23;25;24    /408.4

		23    /57.6

		24    /57.6

		25    /57.6

		26    /57.4

		27    /57.4

		28    /57.5

		31    /57.6

		32    /57.6

		34    /57.5

		69    /57.5

		L1    /57.1

		L2    /57.1

		L3    /57.1

		PE    /57.1

		U    /57.1

		V    /57.1

		W    /57.1







		W

		-W20.1

		Multipolar

		/20.1





		-W21.1

		Multipolar

		/21.1





		-W22.1

		Multipolar

		/22.1





		-W23.1

		Multipolar

		/23.1





		-W24.1

		Multipolar

		/24.1





		-W25.1

		Multipolar

		/25.1





		-W26.1

		Multipolar

		/26.1





		-W27.1

		Multipolar

		/27.1





		-W28.1

		Multipolar

		/28.1





		-W29.1

		Multipolar

		/29.1





		-W30.1

		Multipolar

		/30.1





		-W31.1

		Multipolar

		/31.1





		-W32.1

		Multipolar

		/32.1





		-W33.1

		Multipolar

		/33.1





		-W34.1

		Multipolar

		/34.1





		-W35.1

		Multipolar

		/35.1





		-W36.1

		Multipolar

		/36.1





		-W37.1

		Multipolar

		/37.1





		-W38.1

		Multipolar

		/38.1





		-W39.1

		Multipolar

		/39.1





		-W40.1

		Multipolar

		/40.1





		-W41.1

		Multipolar

		/41.1





		-W42.1

		Multipolar

		/42.1





		-W43.1

		Multipolar

		/43.1





		-W44.1

		Multipolar

		/44.1





		-W45.1

		Multipolar

		/45.1





		-W46.1

		Multipolar

		/46.1





		-W47.1

		Multipolar

		/47.1





		-W48.1

		Multipolar

		/48.1





		-W49.1

		Multipolar

		/49.1





		-W50.1

		Multipolar

		/50.1





		-W51.1

		Multipolar

		/51.1





		-W52.1

		Multipolar

		/52.1





		-W53.1

		Multipolar

		/53.1





		-W54.1

		Multipolar

		/54.1





		-W55.1

		Multipolar

		/55.1





		-W56.1

		Multipolar

		/56.1





		-W57.1

		Multipolar

		/57.1





		-W200.1

		Multipolar

		/200.2





		-W200.2

		Multipolar

		/200.3





		-W200.3

		Multipolar

		/200.5





		-W200.4

		Multipolar

		/200.7





		-W201.1

		Multipolar

		/201.1





		-W201.2

		Multipolar

		/201.3





		-W201.3

		Multipolar

		/201.5





		-W201.4

		Multipolar

		/201.7





		-W202.1

		Multipolar

		/202.1





		-W202.2

		Multipolar

		/202.3





		-W202.3

		Multipolar

		/202.5





		-W202.4

		Multipolar

		/202.7





		-W203.1

		Multipolar

		/203.1





		-W203.2

		Multipolar

		/203.3





		-W203.3

		Multipolar

		/203.5





		-W203.4

		Multipolar

		/203.7





		-W204.1

		Multipolar

		/204.1





		-W204.2

		Multipolar

		/204.3





		-W204.3

		Multipolar

		/204.5





		-W204.4

		Multipolar

		/204.7





		-W205.1

		Multipolar

		/205.1





		-W205.2

		Multipolar

		/205.3





		-W350.1

		Multipolar

		/350.2





		-W351.1

		Multipolar

		/351.2





		-W352.1

		Multipolar

		/352.2





		-W353.1

		Multipolar

		/353.2





		-W354.1

		Multipolar

		/354.2





		-W355.1

		Multipolar

		/355.2





		-W420.1

		Multipolar

		/420.2

		/421.1





		-W422.1

		Multipolar

		/422.1

		/423.1





		-W424.1

		Multipolar

		/424.1

		/425.1





		-W426.1

		Multipolar

		/426.1

		/427.1





		-W427.1

		Multipolar

		/427.5

		/428.1





		-W429.1

		Multipolar

		/429.1





		-W429.2

		Multipolar

		/429.5





		-W430.1

		Multipolar

		/430.1





		-W430.2

		Multipolar

		/430.5





		-W431.1

		Multipolar

		/431.1

		/140.1

		/140.3

		/524.2





		-W431.2

		Multipolar

		/431.5

		/145.1

		/145.3

		/524.4





		-W432.1

		Multipolar

		/432.1





		-W432.2

		Multipolar

		/432.2





		-W432.3

		Multipolar

		/432.3





		-W432.4

		Multipolar

		/432.4





		-W432.5

		Multipolar

		/432.5





		-W432.6

		Multipolar

		/432.6





		-W432.7

		Multipolar

		/432.7





		-W434.1

		Multipolar

		/434.1





		-W434.2

		Multipolar

		/434.3





		-W434.3

		Multipolar

		/434.5





		-W434.4

		Multipolar

		/434.7





		-W435.1

		Multipolar

		/435.1





		-W435.2

		Multipolar

		/435.3





		-W435.3

		Multipolar

		/435.5





		-W435.4

		Multipolar

		/435.7





		-W436.1

		Multipolar

		/436.1





		-W436.2

		Multipolar

		/436.3





		-W436.3

		Multipolar

		/436.5





		-W436.4

		Multipolar

		/436.7





		-W437.1

		Multipolar

		/437.1





		-W437.2

		Multipolar

		/437.3





		-W437.3

		Multipolar

		/437.5





		-W437.4

		Multipolar

		/437.7





		-W438.1

		Multipolar

		/438.1





		-W438.2

		Multipolar

		/438.3





		-W438.3

		Multipolar

		/438.5





		-W438.4

		Multipolar

		/438.7





		-W439.1

		Multipolar

		/439.1

		/525.1





		-W439.2

		Multipolar

		/439.3

		/525.2





		-W439.3

		Multipolar

		/439.5

		/525.3





		-W439.4

		Multipolar

		/439.7

		/525.4





		-W508.1

		Multipolar

		/508.2

		/509.1





		-W511.1

		Multipolar

		/511.1

		/512.1

		/513.1





		-W513.1

		Multipolar

		/513.7

		/514.1

		/515.1





		-W516.1

		Multipolar

		/516.2

		/517.1

		/518.1





		-W518.1

		Multipolar

		/518.7

		/519.1

		/520.1





		-W521.1

		Multipolar

		/521.1





		-W521.2

		Multipolar

		/521.5





		-W522.1

		Multipolar

		/522.1





		-W522.2

		Multipolar

		/522.5







		X

		-X24V1

		Multipolar

		1    /110.3

		1C    /110.3

		2    /110.3

		2C    /110.3

		3    /110.4

		3C    /110.4

		4    /110.4

		4C    /110.4





		-X24V2

		Multipolar

		1    /110.7

		1C    /110.7

		2    /110.8

		2C    /110.8

		3    /110.8

		3C    /110.8

		4    /110.9

		4C    /110.9





		-X24V3

		Multipolar

		1    /111.3

		1C    /111.3

		2    /111.3

		2C    /111.3

		3    /111.4

		3C    /111.4

		4    /111.4

		4C    /111.4





		-X24V4

		Multipolar

		1    /111.7

		1C    /111.7

		2    /111.8

		2C    /111.8

		3    /111.8

		3C    /111.8

		4    /111.9

		4C    /111.9





		-X24V5

		Multipolar

		1    /112.3

		1C    /112.3

		2    /112.3

		2C    /112.3

		3    /112.4

		3C    /112.4

		4    /112.4

		4C    /112.4





		-X60.1

		Multipolar

		1;2;PE    /60.5





		-X230V

		Multipolar

		1    /100.4

		2    /100.5

		PE    /100.5







		XAL

		-XAL

		Multipolar

		1    /10.1

		2    /10.1

		3    /10.1

		N    /10.1







		XAUX

		-XAUX

		Multipolar

		1    /60.0

		1C    /60.0

		2    /60.0

		2C    /60.0

		3    /60.1

		3C    /60.1

		4    /60.1

		4C    /60.1

		5    /60.2

		5C    /60.2

		6    /60.2

		6C    /60.2

		7    /60.3

		7C    /60.3







		XEA

		-XEA

		Multipolar

		9    /201.1

		11    /201.3

		13    /201.5

		15    /201.7

		17    /202.1

		19    /202.3

		21    /202.5

		23    /202.7

		25    /203.1

		27    /203.3

		29    /203.5

		31    /203.7

		33    /204.1

		35    /204.3

		37    /204.5

		39    /204.7

		41    /205.1

		43    /205.3

		45    /205.5

		47    /205.7

		1    /200.2

		2    /200.2

		3    /200.4

		4    /200.4

		5    /200.5

		6    /200.6

		7    /200.7

		8    /200.8

		10    /201.1

		12    /201.3

		14    /201.5

		16    /201.7

		18    /202.1

		20    /202.3

		22    /202.5

		24    /202.7

		26    /203.1

		28    /203.3

		30    /203.5

		32    /203.7

		34    /204.1

		36    /204.3

		38    /204.5

		40    /204.7

		42    /205.1

		44    /205.3

		46    /205.5

		48    /205.7







		XED

		-XED

		Multipolar

		1C    /420.2

		145    /407.7

		146    /407.8

		0V    /420.1

		0V    /424.1

		0V    /429.1

		0V    /429.5

		0V    /430.1

		0V    /430.5

		1    /420.2

		2C    /420.3

		2    /420.3

		3C    /420.4

		3    /420.4

		4C    /420.5

		4    /420.5

		5C    /420.6

		5    /420.6

		6C    /420.7

		6    /420.7

		7C    /420.8

		7    /420.8

		8C    /420.9

		8    /420.9

		9C    /421.1

		9    /421.1

		10C    /421.2

		10    /421.2

		11C    /421.3

		11    /421.3

		12C    /421.4

		12    /421.4

		13C    /421.5

		13    /421.5

		14C    /421.6

		14    /421.6

		15C    /421.7

		15    /421.7

		16C    /421.8

		16    /421.8

		17C    /422.1

		17    /422.1

		18C    /422.2

		18    /422.2

		19C    /422.3

		19    /422.3

		20C    /422.4

		20    /422.4

		21C    /422.5

		21    /422.5

		22C    /422.6

		22    /422.6

		23C    /422.7

		23    /422.7

		24C    /422.8

		24    /422.8

		25C    /423.1

		25    /423.1

		26C    /423.2

		26    /423.2

		27C    /423.3

		27    /423.3

		28C    /423.4

		28    /423.4

		29C    /423.5

		29    /423.5

		30C    /423.6

		30    /423.6

		31C    /423.7

		31    /423.7

		32C    /423.8

		32    /423.8

		33C    /424.1

		33    /424.1

		34C    /424.2

		34    /424.2

		35C    /424.3

		35    /424.3

		36C    /424.4

		36    /424.4

		37C    /424.5

		37    /424.5

		38C    /424.6

		38    /424.6

		39C    /424.7

		39    /424.7

		40C    /424.8

		40    /424.8

		41C    /425.1

		41    /425.1

		42C    /425.2

		42    /425.2

		43C    /425.3

		43    /425.3

		44C    /425.4

		44    /425.4

		45C    /425.5

		45    /425.5

		46C    /425.6

		46    /425.6

		47C    /425.7

		47    /425.7

		48C    /425.8

		48    /425.8

		49C    /426.1

		49    /426.1

		50C    /426.2

		50    /426.2

		51C    /426.3

		51    /426.3

		52C    /426.4

		52    /426.4

		53C    /426.5

		53    /426.5

		54C    /426.6

		54    /426.6

		55C    /426.7

		55    /426.7

		56C    /426.8

		56    /426.8

		57C    /427.1

		57    /427.1

		58C    /427.2

		58    /427.2

		59C    /427.3

		59    /427.3

		60C    /427.4

		60    /427.4

		61C    /427.5

		61    /427.5

		62C    /427.6

		62    /427.6

		63C    /427.7

		63    /427.7

		64C    /427.8

		64    /427.8

		65C    /428.1

		65    /428.1

		66C    /428.2

		66    /428.2

		67C    /428.3

		67    /428.3

		68C    /428.4

		68    /428.4

		69C    /428.5

		69    /428.5

		70C    /428.6

		70    /428.6

		71C    /428.7

		71    /428.7

		72C    /428.8

		72    /428.8

		73C    /429.1

		145C    /407.7

		73    /429.1

		146C    /407.8

		74C    /429.2

		74    /429.2

		75C    /429.3

		75    /429.3

		76C    /429.4

		76    /429.4

		77C    /429.5

		77    /429.5

		78C    /429.6

		78    /429.6

		79C    /429.7

		79    /429.7

		80C    /429.8

		80    /429.8

		81C    /430.1

		81    /430.1

		82C    /430.2

		82    /430.2

		83C    /430.3

		83    /430.3

		84C    /430.4

		84    /430.4

		85C    /430.5

		85    /430.5

		86C    /430.6

		86    /430.6

		87C    /430.7

		87    /430.7

		88C    /430.8

		88    /430.8

		89C    /431.1

		89    /431.1

		90C    /431.2

		90    /431.2

		91C    /431.3

		91    /431.3

		92C    /431.4

		92    /431.4

		93C    /431.5

		93    /431.5

		94C    /431.6

		94    /431.6

		95C    /431.7

		95    /431.7

		96C    /431.8

		96    /431.8

		97C    /432.1

		113C    /434.1

		129C    /436.1

		145C    /438.1

		161C    /440.1

		97    /432.1

		113    /434.1

		129    /436.1

		145    /438.1

		161    /440.1

		98C    /432.2

		114C    /434.2

		130C    /436.2

		146C    /438.2

		162C    /440.2

		98    /432.2

		114    /434.2

		130    /436.2

		146    /438.2

		162    /440.2

		99C    /432.3

		115C    /434.3

		131C    /436.3

		147C    /438.3

		163C    /440.3

		99    /432.3

		115    /434.3

		131    /436.3

		147    /438.3

		163    /440.3

		100C    /432.4

		116C    /434.4

		132C    /436.4

		148C    /438.4

		164C    /440.4

		100    /432.4

		116    /434.4

		132    /436.4

		148    /438.4

		164    /440.4

		101C    /432.5

		117C    /434.5

		133C    /436.5

		149C    /438.5

		165C    /440.5

		101    /432.5

		117    /434.5

		133    /436.5

		149    /438.5

		165    /440.5

		102C    /432.6

		118C    /434.6

		134C    /436.6

		150C    /438.6

		166C    /440.6

		102    /432.6

		118    /434.6

		134    /436.6

		150    /438.6

		166    /440.6

		103C    /432.7

		119C    /434.7

		135C    /436.7

		151C    /438.7

		167C    /440.7

		103    /432.7

		119    /434.7

		135    /436.7

		151    /438.7

		167    /440.7

		104C    /432.8

		120C    /434.8

		136C    /436.8

		152C    /438.8

		168C    /440.8

		104    /432.8

		120    /434.8

		136    /436.8

		152    /438.8

		168    /440.8

		105C    /433.1

		121C    /435.1

		137C    /437.1

		153C    /439.1

		169C    /441.1

		105    /433.1

		121    /435.1

		137    /437.1

		153    /439.1

		169    /441.1

		106C    /433.2

		122C    /435.2

		138C    /437.2

		154C    /439.2

		170C    /441.2

		106    /433.2

		122    /435.2

		138    /437.2

		154    /439.2

		170    /441.2

		107C    /433.3

		123C    /435.3

		139C    /437.3

		155C    /439.3

		171C    /441.3

		107    /433.3

		123    /435.3

		139    /437.3

		155    /439.3

		171    /441.3

		108C    /433.4

		124C    /435.4

		140C    /437.4

		156C    /439.4

		172C    /441.4

		108    /433.4

		124    /435.4

		140    /437.4

		156    /439.4

		172    /441.4

		109C    /433.5

		125C    /435.5

		141C    /437.5

		157C    /439.5

		173C    /441.5

		109    /433.5

		125    /435.5

		141    /437.5

		157    /439.5

		173    /441.5

		110C    /433.6

		126C    /435.6

		142C    /437.6

		158C    /439.6

		174C    /441.6

		110    /433.6

		126    /435.6

		142    /437.6

		158    /439.6

		174    /441.6

		111C    /433.7

		127C    /435.7

		143C    /437.7

		159C    /439.7

		175C    /441.7

		111    /433.7

		127    /435.7

		143    /437.7

		159    /439.7

		175    /441.7

		112C    /433.8

		128C    /435.8

		144C    /437.8

		160C    /439.8

		176C    /441.8

		112    /433.8

		128    /435.8

		144    /437.8

		160    /439.8

		176    /441.8







		XF

		-XF

		Multipolar

		1    /60.7

		2    /60.7

		PE    /60.7

		3    /60.9

		4    /60.9

		PE    /60.9







		XI

		-XI

		Multipolar

		1;2    /10.3







		XM

		-XM

		Multipolar

		1    /20.1

		4    /21.1

		7    /22.1

		10    /23.1

		13    /24.1

		16    /25.1

		19    /26.1

		22    /27.1

		25    /28.1

		28    /29.1

		31    /30.1

		34    /31.1

		37    /32.1

		40    /33.1

		43    /34.1

		46    /35.1

		49    /36.1

		52    /37.1

		55    /38.1

		58    /39.1

		61    /40.1

		64    /41.1

		67    /42.1

		70    /43.1

		73    /44.1

		76    /45.1

		79    /46.1

		82    /47.1

		85    /48.1

		88    /49.1

		91    /50.1

		94    /51.1

		97    /52.1

		100    /53.1

		103    /54.1

		106    /55.1

		109    /56.1

		112    /57.1

		2    /20.1

		5    /21.1

		8    /22.1

		11    /23.1

		14    /24.1

		17    /25.1

		20    /26.1

		23    /27.1

		26    /28.1

		29    /29.1

		32    /30.1

		38    /32.1

		41    /33.1

		44    /34.1

		47    /35.1

		50    /36.1

		53    /37.1

		56    /38.1

		59    /39.1

		62    /40.1

		65    /41.1

		68    /42.1

		71    /43.1

		74    /44.1

		77    /45.1

		80    /46.1

		83    /47.1

		86    /48.1

		89    /49.1

		92    /50.1

		95    /51.1

		98    /52.1

		101    /53.1

		104    /54.1

		107    /55.1

		110    /56.1

		113    /57.1

		3    /20.1

		6    /21.1

		9    /22.1

		12    /23.1

		15    /24.1

		18    /25.1

		21    /26.1

		24    /27.1

		27    /28.1

		30    /29.1

		33    /30.1

		35    /31.1

		39    /32.1

		42    /33.1

		45    /34.1

		48    /35.1

		51    /36.1

		54    /37.1

		57    /38.1

		60    /39.1

		63    /40.1

		66    /41.1

		69    /42.1

		72    /43.1

		75    /44.1

		78    /45.1

		81    /46.1

		84    /47.1

		87    /48.1

		90    /49.1

		93    /50.1

		96    /51.1

		99    /52.1

		102    /53.1

		105    /54.1

		108    /55.1

		111    /56.1

		114    /57.1

		PE    /20.1

		PE    /21.1

		PE    /22.1

		PE    /23.1

		PE    /24.1

		PE    /25.1

		PE    /26.1

		PE    /27.1

		PE    /28.1

		PE    /29.1

		PE    /30.1

		PE    /31.1

		PE    /32.1

		PE    /33.1

		PE    /34.1

		PE    /35.1

		PE    /36.1

		PE    /37.1

		PE    /38.1

		PE    /39.1

		PE    /40.1

		PE    /41.1

		PE    /42.1

		PE    /43.1

		PE    /44.1

		PE    /45.1

		PE    /46.1

		PE    /47.1

		PE    /48.1

		PE    /49.1

		PE    /50.1

		PE    /51.1

		PE    /52.1

		PE    /53.1

		PE    /54.1

		PE    /55.1

		PE    /56.1

		PE    /57.1







		XPA

		-XPA

		Multipolar

		1    /350.2

		2    /350.2

		3    /350.3

		4    /350.3

		5    /350.4

		6    /350.4

		7    /350.7

		8    /350.8

		9    /351.2

		10    /351.2

		11    /351.3

		12    /351.3

		13    /351.4

		14    /351.4

		15    /351.7

		16    /351.8

		17    /352.2

		18    /352.2

		19    /352.3

		20    /352.3

		21    /352.4

		22    /352.4

		23    /352.7

		24    /352.8

		25    /353.2

		26    /353.2

		27    /353.3

		28    /353.3

		29    /353.4

		30    /353.4

		31    /353.7

		32    /353.8

		33    /354.2

		34    /354.2

		35    /354.3

		36    /354.3

		37    /354.4

		38    /354.4

		39    /354.7

		40    /354.8

		41    /355.2

		42    /355.2

		43    /355.3

		44    /355.3

		45    /355.4

		46    /355.4

		47    /355.7

		48    /355.8

		49    /356.2

		50    /356.2

		51    /356.3

		52    /356.3

		53    /356.4

		54    /356.4

		55    /356.7

		56    /356.8

		57    /357.2

		58    /357.2

		59    /357.3

		60    /357.3

		61    /357.4

		62    /357.4

		63    /357.7

		64    /357.8







		XRES

		-XRES

		Multipolar

		1    /100.9

		2    /100.9







		XS

		-XS1

		Multipolar

		1    /130.3

		8    /130.9

		3    /130.3

		9    /130.9

		5    /130.3

		7    /130.4





		-XS2

		Multipolar

		1    /140.3

		8    /140.1

		3    /140.3

		9    /140.2

		5    /140.3

		7    /140.4





		-XS3

		Multipolar

		1    /145.3

		8    /145.1

		3    /145.3

		9    /145.2

		5    /145.3

		7    /145.4







		XSD

		-XSD

		Multipolar

		1C    /508.2

		145C    /31.3

		146C    /31.3

		1    /508.2

		2C    /508.3

		2    /508.3

		3C    /508.4

		3    /508.4

		4C    /508.5

		4    /508.5

		5C    /508.6

		5    /508.6

		6C    /508.6

		6    /508.6

		7C    /508.7

		7    /508.7

		8C    /508.8

		8    /508.8

		9C    /509.1

		9    /509.1

		10C    /509.2

		10    /509.2

		11C    /509.3

		11    /509.3

		12C    /509.4

		12    /509.4

		13C    /509.5

		13    /509.5

		14C    /509.6

		14    /509.6

		15C    /509.7

		15    /509.7

		16C    /509.8

		16    /509.8

		17C    /510.1

		17    /510.1

		18C    /510.2

		18    /510.2

		19C    /510.3

		19    /510.3

		20C    /510.4

		20    /510.4

		21C    /510.5

		21    /510.5

		22C    /510.6

		22    /510.6

		23C    /510.7

		23    /510.7

		24C    /510.8

		24    /510.8

		25C    /511.1

		25    /511.1

		26C    /511.2

		26    /511.2

		27C    /511.3

		27    /511.3

		28C    /511.4

		28    /511.4

		29C    /511.5

		29    /511.5

		30C    /511.6

		30    /511.6

		31C    /511.7

		31    /511.7

		32C    /511.8

		32    /511.8

		33C    /512.1

		33    /512.1

		34C    /512.2

		34    /512.2

		35C    /512.3

		35    /512.3

		36C    /512.4

		36    /512.4

		37C    /512.5

		37    /512.5

		38C    /512.6

		38    /512.6

		39C    /512.7

		39    /512.7

		40C    /512.8

		40    /512.8

		41C    /513.1

		41    /513.1

		42C    /513.2

		42    /513.2

		43C    /513.3

		43    /513.3

		44C    /513.4

		44    /513.4

		45C    /513.5

		45    /513.5

		46C    /513.6

		46    /513.6

		47C    /513.7

		47    /513.7

		48C    /513.8

		48    /513.8

		49C    /514.1

		49    /514.1

		50C    /514.2

		50    /514.2

		51C    /514.3

		51    /514.3

		52C    /514.4

		52    /514.4

		53C    /514.5

		53    /514.5

		54C    /514.6

		54    /514.6

		55C    /514.7

		55    /514.7

		56C    /514.8

		56    /514.8

		57C    /515.1

		57    /515.1

		58C    /515.2

		58    /515.2

		59C    /515.3

		59    /515.3

		60C    /515.4

		60    /515.4

		61C    /515.5

		61    /515.5

		62C    /515.6

		62    /515.6

		63C    /515.7

		63    /515.7

		64C    /515.8

		64    /515.8

		65C    /516.2

		65    /516.2

		66C    /516.3

		66    /516.3

		67C    /516.4

		67    /516.4

		68C    /516.5

		68    /516.5

		69C    /516.6

		69    /516.6

		70C    /516.6

		70    /516.6

		71C    /516.7

		71    /516.7

		72C    /516.8

		72    /516.8

		73C    /517.1

		73    /517.1

		74C    /517.2

		74    /517.2

		75C    /517.3

		75    /517.3

		76C    /517.4

		76    /517.4

		77C    /517.5

		77    /517.5

		78C    /517.6

		78    /517.6

		79C    /517.7

		79    /517.7

		80C    /517.8

		80    /517.8

		81C    /518.1

		81    /518.1

		82C    /518.2

		82    /518.2

		83C    /518.3

		83    /518.3

		84C    /518.4

		84    /518.4

		85C    /518.5

		85    /518.5

		86C    /518.6

		86    /518.6

		87C    /518.7

		87    /518.7

		88C    /518.8

		88    /518.8

		89C    /519.1

		89    /519.1

		90C    /519.2

		90    /519.2

		91C    /519.3

		91    /519.3

		92C    /519.4

		92    /519.4

		93C    /519.5

		93    /519.5

		94C    /519.6

		94    /519.6

		95C    /519.7

		95    /519.7

		96C    /519.8

		96    /519.8

		97C    /520.1

		97    /520.1

		98C    /520.2

		98    /520.2

		99C    /520.3

		99    /520.3

		100C    /520.4

		100    /520.4

		101C    /520.5

		101    /520.5

		102C    /520.6

		102    /520.6

		103C    /520.7

		103    /520.7

		104C    /520.8

		104    /520.8

		105C    /521.1

		105    /521.1

		106C    /521.2

		106    /521.2

		107C    /521.3

		107    /521.3

		108C    /521.4

		108    /521.4

		109C    /521.5

		109    /521.5

		110C    /521.6

		110    /521.6

		111C    /521.7

		111    /521.7

		112C    /521.8

		112    /521.8

		113C    /522.1

		113    /522.1

		114C    /522.2

		114    /522.2

		115C    /522.3

		115    /522.3

		116C    /522.4

		116    /522.4

		117C    /522.5

		117    /522.5

		118C    /522.6

		118    /522.6

		119C    /522.7

		119    /522.7

		120C    /522.8

		120    /522.8

		121C    /523.1

		121    /523.1

		122C    /523.2

		122    /523.2

		123C    /523.3

		123    /523.3

		124C    /523.4

		124    /523.4

		125C    /523.5

		125    /523.5

		126C    /523.6

		126    /523.6

		127C    /523.7

		127    /523.7

		128C    /523.8

		128    /523.8

		129C    /524.2

		129    /524.2

		130C    /524.3

		130    /524.3

		131C    /524.4

		131    /524.4

		132C    /524.5

		132    /524.5

		133C    /524.6

		133    /524.6

		134C    /524.6

		134    /524.6

		135C    /524.7

		135    /524.7

		136C    /524.8

		136    /524.8

		137C    /525.1

		137    /525.1

		138C    /525.2

		138    /525.2

		139C    /525.3

		139    /525.3

		140C    /525.4

		140    /525.4

		141C    /525.5

		141    /525.5

		142C    /525.6

		142    /525.6

		143C    /525.7

		143    /525.7

		144C    /525.8

		144    /525.8











		+P01

		U

		-U1

		Multipolar

		L/+    /10.4

		N    /10.5

		N/-    /10.4

		V1    /10.4

		V2    /10.5

		V3    /10.5

		X1:1    /10.5

		k    /10.4

		l    /10.4
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!
Peligro
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Precaución
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Precaución
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Atención
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Sólo está autorizado a intervenir en este equipo el personal cualificado. En el sentido del manual se trata de
personas que disponen de los conocimientos técnicos necesarios para poner en funcionamiento, conectar a
tierra y marcar los aparatos, sistemas y circuitos de acuerdo con las normas estándar de seguridad.


Uso conforme
Considere lo siguiente:


!
Advertencia


El equipo o los componentes del sistema sólo se podrán utilizar para los casos de aplicación previstos en el
catálogo y en la descripción técnica, y sólo con los equipos y componentes de proveniencia tercera recomenda-
dos y homologados por Siemens.


El funcionamiento correcto y seguro del producto presupone un transporte, un almacenamiento, una instalación
y un montaje conforme a las prácticas de la buena ingeniería, así como un manejo y un mantenimiento riguro-
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Prólogo


Finalidad del manual


Este manual contiene la información de manejo, la descripción de las funciones y los datos
técnicos de los módulos centrales del S7-400.


El procedimiento para montar un S7-400 con estos (y otros) módulos, incluyendo el montaje
y el cableado de los módulos, se describe en el manual de instalación del sistema.


Conocimientos básicos necesarios


Para mejor comprensión del manual deberá contarse con conocimientos generales de
automatización.


Destinatarios


Este manual está dirigido a aquellas personas que poseen las cualificaciones requeridas
para la puesta en marcha, el servicio técnico y el mantenimiento de los productos descritos.


Ámbito de validez del manual


Este manual es aplicable al sistema de automatización S7-400.


Modificaciones respecto a la versión anterior


En este manual se describen las CPU S7 con la versión de firmware 3.1.


Homologaciones y certificaciones


La gama de productos SIMATIC S7-400 dispone de las siguientes homologaciones:


• Underwriters Laboratories, Inc.: UL 508
 (Industrial Control Equipment)


• Canadian Standards Association: CSA C22.2 Number 142 
(Process Control Equipment)


• Factory Mutual Research: Approval Standard Class Number 3611


Encontrará información detallada acerca de las homologaciones y normas en el manual de
referencia “Datos de los módulos”, en el capítulo 1.1, Homologaciones y normas.
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Marcado CE


La gama de productos SIMATIC S7-400 cumple los requisitos y objetivos protectores de las
siguientes directivas CE:


• Directiva CE 73/23/CEE “Directiva sobre baja tensión”


• Directiva CE 89/336/CEE “Compatibilidad electromagnética”


Marca C-Tick


La gama de productos SIMATIC S7-400 cumple los requisitos de la norma 
AS/NZS 2064 (Australia y Nueva Zelanda).


Normas


La gama de productos SIMATIC S7-400 cumple los requisitos y criterios de la norma
IEC 61131-2.


Catalogación en el conjunto de la documentación


Este manual es parte integrante del paquete de documentación para S7-400, M7-400.


Sistema Paquetes de documentación


S7-400/M7-400 • Sistema de automatización  S7-400, M7-400; Configuración e instalación


• Sistema de automatización  S7-400, M7-400; Datos de los módulos


• Sistemas de automatización S7-400; Datos de las CPU


• Lista de operaciones S7-400


Guía a través del manual


Para facilitar al usuario el acceso rápido a informaciones específicas, el presente manual
incluye las siguientes ayudas:


• Al principio del manual se encuentra un índice general completo y una relación de todas
las figuras  y tablas incluidas en el mismo.


• En los apartados y capítulos aparecen en el lado izquierdo de cada página informaciones
generales sobre el contenido del párrafo en cuestión.


• A continuación de los anexos figura un glosario, en el que se describen términos técnicos
importantes utilizados en el manual.


• Al final del manual se incluye un índice alfabético extenso para acceder rápidamente a la
información deseada.
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Nota


Para la programación y la puesta en marcha de un sistema S7-400 se requiere
STEP 7 V52. y los siguientes manuales o paquetes de manuales:


Manual/
Paquete de
manuales


Contenido


Software estándar
para S7 y M7


Información básica
de STEP 7


• Instalación y arranque de STEP 7 en un PC/una PG


• Realizar las siguientes tareas con STEP 7:


Gestionar proyectos y archivos (ficheros)


Configurar y parametrizar por software la estructura hardware del S7-400


Asignar nombres simbólicos para el programa de usuario


Crear y comprobar programas de usuario en AWL/KOP


Crear bloques de datos


Configurar la comunicación entre varias CPUs


Cargar, memorizar y borrar programas de usuario en la CPU/PG


Observar y forzar programas de usuario


Observar y forzar la CPU


• Instrucciones para una solución optimizada de la tareas de programación con PC/PG
y STEP 7


• Funcionamiento de las CPU (p. ej. métodos de almacenamiento, acceso a
entradas/salidas, direccionamiento, bloques, gestión de datos)


• Descripción de la gestión de datos STEP 7


• Uso de los tipos de datos de STEP 7


• Uso de la programación lineal y estructurada


• Uso de las operaciones de llamada de bloques


• Aplicación de las funciones de test y diagnóstico de las CPU en el programa de
usuario (p. ej. OBs de error, palabra de estado)


Manuales de
referencia de
STEP 7


AWL para
S7-300/400


KOP para


• Principios básicos para el trabajo con AWL/KOP/FUP (p. ej. estructura de
AWL/KOP/FUP, formatos de cifras, sintaxis)


• Descripción de las operaciones STEP 7 (con ejemplos de programación)


• Descripción de las diferentes posibilidades de direccionamiento en STEP 7 (con
ejemplos)


• Descripción de las funciones integradas en las CPUs
S7-300/400


FUP para
S7-300/400


Funciones estándar
y funciones del
sistema 


• Descripción de las funciones integradas en las CPUs


• Descripción de los registros internos de las CPUs


• Descripción de las funciones de sistema integradas en las CPUs


• Descripción de los bloques de organización integrados en las CPUs


Manual


PG 7xx


• Descripción del hardware de la PG


• Descripción de la forma de conectar una PG a diferentes equipos


• Puesta en marcha de la PG
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Reciclaje y gestión de residuos


El sistema S7-400 se puede reciclar gracias a los bajos niveles de sustancias contaminantes
que contienen sus componentes. Para reciclar y desechar los aparatos antiguos respetando
el medio ambiente, póngase en contacto con un centro de gestión de residuos autorizado.


Otras ayudas


Si tiene preguntas relacionadas con el uso de los productos descritos en el manual a las que
no encuentre respuesta, diríjase a la sucursal o al representante más próximo de Siemens,
en donde le pondrán en contacto con el especialista.


http://www.siemens.com/automation/partner


Centros de formación


Para ofrecer a nuestros clientes un fácil aprendizaje de los sistemas de automatización
SIMATIC S7, les ofrecemos distintos cursillos de formación. Diríjase a su centro de
formación regional o a la central en D 90327 Nürnberg.


Teléfono:  +49 (911) 895-3200.


Internet: http://www.sitrain.com



http://www.siemens.com/automation/partner

http://www.sitrain.com
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A&D Technical Support


Accesible en todo el mundo a cualquier hora del día:


Johnson City


Nuremberg


Pekín


Technical Support


En todo el mundo (Nuremberg)


Technical Support


Hora: 0:00-24:00 / 365 días


Teléfono: +49 (0) 180 5050-222


Fax: +49 (0) 180 5050-223


E-Mail: adsupport@
siemens.com


GMT: +1:00


Europa / Africa (Nuremberg)


Authorization


Hora local: lunes a viernes 8:00 – 17:00


Teléfono: +49 (0) 180 5050-222


Fax: +49 (0) 180 5050-223


E-Mail: adsupport@


siemens.com


GMT: +1:00


Estados Unidos (Johnson City)


Technical Support and Authorization


Hora local: lunes a viernes 8:00 – 17:00


Teléfono: +1 (0) 423 262 2522


Fax: +1 (0) 423 262 22 89


E-Mail: simatic.hotline@


sea.siemens.com


GMT: -5:00


Asia / Australia (Pekín)


Technical Support and Authorization


Hora local: lunes a viernes 8:00 – 17:00


Teléfono: +86 10 64 75 75 75


Fax: +86 10 64 74 74 74


E-Mail: adsupport.asia@


siemens.com


GMT: +8:00


Technical Support y Authorization le atenderán generalmente en alemán e inglés.
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Service & Support en Internet


Además de nuestra oferta de documentación, ponemos a su disposición todos nuestros
conocimientos online en nuestra página de internet.


http://www.siemens.com/automation/service&support


Aquí se ofrece lo siguiente:


• “Newsletter” que le mantendrán siempre al día ofreciéndole informaciones de última hora


• La rúbrica “Servicios online” con un buscador que le permitirá acceder a la información
que necesita


• El “Foro” en el que podrá intercambiar sus experiencias con cientos de expertos en todo
el mundo


• También hemos puesto a su disposición una base de datos que le ayudará a encontrar el
especialista o experto de Automation & Drives de su región.


• Información sobre piezas de repuesto, reparaciones y servicio técnico in situ. Encontrará
más información en la sección “Prestaciones”.



http://www.siemens.com/automation/service&support
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1.1 Elementos de mando y señalización de las CPU


Elementos de mando y señalización de la CPU 412-1


Selector de modo de operación


Slot para la tarjeta de memoria


Bajo la tapa protectora


Bajo la tapa protectora


Indicadores LED INTF,
EXTF,  BUS1F, FRCE, RUN,
STOP


Interface MPI/PROFIBUS-DP


BUS1F


CPU 412-1


6ES7412-1XF03-0AB0


Impresión de denominación del
módulo, versión, número de referen-
cia abreviado y versión de firmware


V3.0.0


Figura 1-1 Disposición de los elementos de mando y señalización en la CPU 412-1
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Elementos de mando y señalización de la CPU 41x-2


Selector de modo de operación


Slot para la tarjeta de memoria


Bajo la tapa protectora


Bajo la tapa protectora


Indicadores LED INTF, EXTF,
BUS1F, BUS2F, FRCE, RUN,
STOP


Interface MPI/PROFIBUS-DP


Interface Profibus-DP


BUS1F


BUS2F


CPU 414-2


6ES7414-2XG03-0AB0


Impresión de denominación del
módulo, versión, número de referen-
cia abreviado y versión de firmware


V3.0.0


Figura 1-2 Disposición de los elementos de mando y señalización en la CPU 41x-2
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Elementos de mando y señalización de la CPU 41x-3


Selector de modo de operación


Slot para la tarjeta de memoria


Bajo la tapa protectora


Bajo la tapa protectoraBajo la tapa protectora


Receptáculo para
módulo de inter-
face


Indicadores LED INTF,
EXTF,  BUS1F, BUS2F,
FRCE,  RUN, STOP


Interface MPI/PROFIBUS-DP


Interface Profibus-DP


Indicadores LED 
IFM1F


BUS1F


BUS2F


IFM1F


CPU 416-3


6ES7416-3XL00-0AB0


Impresión de denominación del
módulo, versión, número de referen-
cia abreviado y versión de firmware


V3.0.0


Figura 1-3 Disposición de los elementos de mando y señalización en la CPU 41x-3







Estructura de una CPU 41x


1-5
Sistema de automatización S7-400 Datos de las CPU
A5E00165968-01


Elementos de mando y señalización de la CPU 417-4


Selector de modo de operación


Slot para la tarjeta de memoria


Bajo la tapa protectora


Bajo la tapa protectoraBajo la tapa protectora


Receptáculo para
módulo de inter-
face 1


Receptáculo para
módulo de inter-
face 2


Indicadores LED INTF,
EXTF,  BUS1F, BUS2F,
FRCE,  RUN, STOP


Interface MPI/PROFIBUS-DP


Interface Profibus-DP


Indicadores LED 
IFM1F, IFM2F


BUS1F


BUS2F


IFM1F
IFM2F


Bajo la tapa metálica 
a la izquierda


Interface para 
ampliación de memoria


Impresión de denominación del
módulo, versión, número de referen-
cia abreviado y versión de firmware


V3.0.0


Figura 1-4 Disposición de los elementos de mando y señalización en la CPU 417-4


Diodos LED


En la tabla 1-1 de relacionan los diodos LED previstos en las distintas CPU.


En el apartado 1.2 se describen los estados y errores señalizados mediante estos diodos
LED.
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Tabla 1-1 Diodos LED de las CPU


LED Color Significado Existente en la CPU


412-1 412-2
414-2
416-2


414-3
416-3


417-4


INTF rojo Error interno x x x x


EXTF rojo Error externo x x x x


FRCE amaril
lo


Comando forzar activado x x x x


RUN verde Modo RUN x x x x


STOP amaril
lo


Modo STOP x x x x


BUS1F rojo Error de bus en la interface
MPI/PROFIBUS-DP 1


x x x x


BUS2F rojo Error de bus en la interface
MPI/PROFIBUS-DP 2


– x x x


IFM1F rojo Error en el módulo interface 1 – – x x


IFM2F rojo Error en el módulo interface 2 – – – x


Selector de modo de operación


El selector de modo de operación sirve para ajustar la clase de servicio actual de la CPU. El
selector de modo de operación está dimensionado como conmutador a llave con cuatro
posiciones. El mismo permite prever diferentes niveles de protección y reservar para un
determinado círculo de personas las modificaciones de programa o las posibilidades de un
arranque (paso de STOP a RUN).


En el apartado 1.4 se describen las funciones del selector de modo de operación y los
niveles de protección de las CPU.


Slot para tarjetas de memoria


En este slot puede enchufarse una tarjeta de memoria.


Se distinguen dos tipos de tarjetas de memoria:


• Tarjetas RAM


La tarjeta RAM permite ampliar la memoria de carga de una CPU.


• Tarjetas FLASH


La tarjeta FLASH permite guardar el programa de aplicación y los datos de forma segura
(incluso sin pila tampón). La tarjeta FLASH puede programarse en la unidad PG o en la
CPU. Con la tarjeta FLASH también se puede ampliar la memoria de carga de la CPU.


Las tarjetas de memoria se describen más detalladamente en el capítulo 1.5.


Slot para módulos de interface


En este receptáculo es posible instalar un submódulo interface (IF) respectivamente para las
CPU 41x-3 y 41x-4.
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Interface para ampliaciones de memoria


La CPU 417-4 dispone, además, de interfaces para ampliaciones de memoria. Así resulta
posible aumentar la capacidad de la memoria central. 
(Véase “Autómatas programables S7-400, M7-400; Configuración”)


interface MPI/DP


A la interface MPI de la CPU pueden conectarse p.ej. los equipos siguientes:


• Unidades de programación


• Equipos de operación y observación


• Otros controladores S7-400 ó S7-300 (véase el apartado 1.6).


Utilícese a tal efecto un conector de bus con salida de cable oblicua (véase el capítulo 7 en
el manual de instalación).


La interface MPI puede configurarse también como maestro DP, para utilizarla como
interface PROFIBUS-DP con hasta 32 esclavos DP.


Interface PROFIBUS-DP


A la interface PROFIBUS-DP pueden conectarse unidades periféricas descentralizadas,
equipos PG/OP y otras estaciones maestras DP.
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Aplicación de una tensión de respaldo externa al conector hembra “EXT.-BATT.”


En las fuentes de alimentación del S7-400 se pueden emplear una o dos pilas tampón,
según el tipo de módulo, para lograr lo siguiente:


• Respaldar un programa de aplicación que se haya depositado en una memoria RAM.


• Mantener marcas, temporizadores, contadores y datos de sistema y otro tipo de datos en
bloques de datos variables.


• Respaldar el reloj interno.


Se puede conseguir el mismo respaldo en tampón aplicando al conector hembra
“EXT.-BATT.” de la CPU una tensión continua comprendida entre 5 V y 15 V.


La entrada “EXT.-BATT.” tiene las características siguientes:


• protección contra inversión de polaridad


• corriente de cortocircuito limitada a 20 mA


Para la alimentación de la hembrilla “EXT.-BATT” se require un cable de conexión con una
clavija tipo jack de 2,5 mm ∅ , tal como se ilustra en la siguiente figura. Hay que cerciorarse
de que es correcta la polaridad de la clavija tipo jack.


Polo positivo Polo negativo


Clavija tipo jack 2,5 mm ∅


Nota


Es necesaria la alimentación externa a través del conector hembra “EXT.-BATT.” cuando se
desea sustituir una fuente de alimentación y deban salvaguardarse el programa de
aplicación depositado en una RAM y los antedichos datos durante la sustitución del módulo.
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1.2 Funciones de supervisión de la CPU


Supervisiones y avisos de error


El hardware de la CPU y el sistema operativo llevan integradas funciones de supervisión
que garantizan la operación correcta y un comportamiento definido en caso de anomalía.
Para toda una serie de errores se prevé también una reacción por parte del programa de
aplicación.


En la tabla siguiente se exponen en conjunto los errores posibles, su causa y las reacciones
de la CPU.


Tipo de fallo Causa del fallo Reacción del sistema
operativo


LED de
anomalía


Error de
cadencia


Se detectó el fallo de la cadencia del procesador
Sistema inoperable


Bloqueo de las salidas digitales
emitiendo la señal “OD” (Output
Disable)


–


Error de acceso Fallo de un módulo (SM, FM, CP) El LED “EXTF” luce hasta que se
haya confirmado la anomalía.
En los SM:
• Solicitud de OB 122
• Registro en el búfer de


diagnóstico
• Para módulos de entrada:


Registro de “cero” como dato en
el acumulador o la imagen 
del proceso


En otros módulos:
• Solicitud de OB 122


EXTF


Alarma de
cadencia
sincrónica


Inicia un programa con cadencia sincrónica
con respecto a la cadencia DP


Llamada del OB 61 al OB 64
–


Error cronológico • El tiempo de ejecución del programa de
aplicación (OB1 y todas las alarmas y OB de
error) rebasa el máximo tiempo de ciclo
predefinido.


• Error en solicitud de OB
• Desborde del búfer de información de


arranque
• Alarma de error cronológico
• Retorno a modo RUN después de CiR


El LED “INTF” luce hasta que se
haya confirmado la anomalía.


Solicitud de OB 80
Si no está cargado el OB: La CPU
pasa a STOP.


INTF


Fallo en fuente(s)
de alimentación
(no corte de la
red)


En un bastidor central o de ampliación
• está descargada por lo menos una pila


tampón de la fuente de alimentación
• falta la tensión de respaldo
• se ha interrumpido la tensión de 24 V de la


fuente de alimentación


Solicitud de OB 81
Si no está cargado el OB: La CPU
sigue funcionando.


EXTF


Alarma de
diagnóstico


Un módulo periférico apto para alarmas notifica
alarma de diagnóstico


Solicitud de OB 82
Si no está cargado el OB: La CPU
pasa a STOP.


EXTF


Alarma
extracción/inserci
ón


Extracción o inserción de un SM, así como
inserción de un módulo de tipo erróneo. Si,
durante la parametrización predeterminada, el SM
instalado pasa a estado STOP de la CPU, el LED
EXTF no se enciende. Al enchufarse de nuevo el
SM luce el LED brevemente.


Solicitud de OB 83
Si no está cargado el OB: La CPU
pasa a STOP. EXTF


Error de clase de
prioridad


• Se solicita la clase de prioridad, pero no existe
el respectivo OB.


• Solicitud de SFB: El DB de instancia falta o
está defectuoso


Solicitud de OB 85
Si no está cargado el OB: La CPU
pasa a STOP.


INTF
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Tipo de fallo LED de
anomalía


Reacción del sistema
operativo


Causa del fallo


• Error en la actualización de la imagen del
proceso EXTF


Fallo de un
bastidor / una
estación


• Corte de tensión en un aparato de ampliación
• Fallo de una cadena DP
• Fallo de una cadena de acoplamiento: el IM


falta o está defectuoso, circuito interrumpido


Solicitud de OB 86
Si no está cargado el OB: La CPU
pasa a STOP. EXTF


Error de
comunicación


• Información de estado no registrable en DB
• Identificación de telegrama errónea
• Error de longitud de telegrama
• Error en la estructura del telegrama de datos


globales
• Error en acceso a DB


Solicitud de OB 87
Si no está cargado el OB: La CPU
pasa a STOP.


INTF


Interrupción del
procesamiento


• Profundidad de anidado demasiado
elevada en errores de sincronización


• Anidado de llamadas de bloque
demasiado elevado (pila B)


• Error al asignar datos locales


Llamada de OB 88
Si no está cargado el OB: La CPU
pasa a STOP.


INTF


Error de
programación


Error en el código de máquina o el programa de
aplicación:
• Error de conversión BCD
• Infracción de área
• Error de área
• Error de alineación
• Error de escritura
• Error número temporizador
• Error número contador
• Error número de bloque
• Bloque no cargado


Solicitud de OB 121
Si no está cargado el OB: La CPU
pasa a STOP.


INTF


Error de código
MC7


Error en el programa de aplicación traducido, p.ej.
código OP no admisible o salto por el final del
bloque


La CPU pasa a STOP.
Se requiere un rearranque o un
borrado total.


INTF


Pérdida de
cadencia


Se ha producido una pérdida de cadencias
porque no se ha podido iniciar un OB 61...64
debido a un conflicto de prioridades o
porque se ha suprimido la cadencia de bus
debido a cargas de bus asíncronas
adicionales.


Llamada del OB 61..64 en la
siguiente cadencia.


INTF
EXTF


Cada CPU cuenta asimismo con funciones de verificación y de información, que se pueden
solicitar mediante STEP 7.
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1.3 Señalizaciones de estado y de error


Señalizaciones de estado


Los LED RUN y STOP situados en el frontal de la CPU indican el estado operativo de la
CPU que se encuentra activo en ese momento.


LED Significado


RUN STOP


E A La CPU se encuentra en estado RUN.


A E La CPU se encuentra en estado STOP. No está procesándose el programa de
aplicación. Son posibles la reiniciación y el arranque en caliente/rearranque. Si el
modo STOP fue originado por un error, está activada además la indicación de
anomalía (INTF o EXTF).


B


2 Hz


B


2 Hz


CPU en modo DEFECT. Parpadean adicionalmente los LED INTF, EXTF y FRCE.


B


0,5
Hz


E El modo PARADA fue originado por una función de prueba.


B


2 Hz


E Se inició un arranque en caliente/rearranque/reiniciación. Según la longitud del OB
solicitado, puede transcurrir un minuto o más hasta que se ejecute el arranque en
caliente/rearranque/reiniciación. Si la CPU tampoco pasa ahora a RUN, podría
haber p.ej. un error en la configuración de la instalación.


x B


0,5
Hz


La CPU solicita un borrado total.


x B


2 Hz


Borrado total ejecutándose.


A = LED apagado; E = LED encendido; P = LED parpadea a la frecuencia indicada; x = El
estado del LED carece de importancia
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Indicaciones de error y particularidades, todas las CPU


Los tres LED INTF, EXTF y FRCE en la placa frontal de cada CPU señalizan los errores y
peculiaridades al ejecutarse el programa de aplicación.


LED Significado


INTF EXTF FRCE


E x x Se ha detectado un error interno (error de programación o
parametrización), o la CPU está ejecutando un proceso CiR.


x E x Se detectó un error externo (es decir, un error no provocado por el módulo
CPU).


x x E Orden de forzar activada.


E = LED encendido; x = El estado del LED carece de importancia


Los LED BUSF1 y BUSF2 señalizan errores relacionados con las interfaces MPI/DP y
PROFIBUS-DP.


LED Significado


BUS1F BUS2F


E x Se detectó un error en la interface MPI/DP.


x E Se detectó un error en la interface PROFIBUS-DP.


B x Maestro DP: Uno o varios esclavos en la interface PROFIBUS-DP
1 no contestan. 


Esclavo DP: No es activado por el maestro DP.


x B Maestro DP: Uno o varios esclavos en la interface PROFIBUS-DP
2 no contestan. 


Esclavo DP: No es activado por el maestro DP.


E = LED encendido; P = LED parpadea; x = El estado del LED carece de importancia







Estructura de una CPU 41x


1-13
Sistema de automatización S7-400 Datos de las CPU
A5E00165968-01


Señalizaciones de error y peculiaridades en CPU 41x-3 y 41x-4


Las CPU 41x-3 y 41x-4 cuentan además con el LED IFM1F o los LED IFM1F y IFM2F. Estos
señalizan errores relacionados con la primera y la segunda interface de módulo.


LED Significado


IFM1F IFM2F


E x Se detectó un error en la interface de módulo 1.


x E Se detectó un error en la interface de módulo 2.


B x Maestro DP: Uno o varios esclavos en el módulo de interface
PROFIBUS-DP enchufado en el receptáculo 1 
no responden.


Esclavo DP: No es activado por el maestro DP.


x B Maestro DP: Uno o varios esclavos en el módulo de interface
PROFIBUS-DP enchufado en el receptáculo 2 
no responden.


Esclavo DP: No es activado por el maestro DP.


E = LED encendido; P = LED parpadea; x = El estado del LED carece de importancia


Búfer de diagnóstico


Para eliminar una anomalía, se puede obtener del búfer de diagnóstico la causa exacta de la
misma mediante STEP 7 (Sistema de destino -> Estado del módulo).
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1.4 Selector de modo de operación


Funciones del selector de modo de operación


El selector de modo de operación sirve para conmutar la CPU a los estados RUN, RUN-P,
STOP y MRES (borrado total). También es posible modificar el estado operativo de la CPU
mediante STEP 7.


Posiciones


El selector de modo se mueve con una llave al efecto. En la figura 1-5 se representan las
distintas posiciones del selector de modo de operación.


RUN-P


RUN


STOP


MRES


Figura 1-5 Posiciones del selector de modo de operación


En la tabla 1-2 se especifican las posiciones del selector de modo de operación. En caso de
anomalía o de impedimentos para el arranque, la CPU pasa a STOP o queda en este
estado independientemente de la posición que ocupa el selector de modo de operación.
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Tabla 1-2 Posiciones del selector de modo de operación 


Posición Explicación


RUN-P Si no existe ningún error o impedimento para el arranque, y la CPU puede pasar a RUN,
entonces la CPU procesa el programa de usuario o se ejecuta en vacío. Es posible el acceso
a la periferia. En esta posición no  se puede sacar la llave.


Los programas pueden
• extraerse de la CPU mediante la unidad PG (CPU %PG),
• transferirse a la CPU (PG %CPU).


RUN  Si no existe ningún error o impedimento para el arranque, y la CPU puede pasar a RUN,
entonces la CPU procesa el programa de usuario o se ejecuta en vacío. Es posible el acceso
a la periferia. La llave se puede sacar en esta posición, para evitar que se altere dicho modo
operativo sin autorización.


Los programas de la CPU se pueden leer mediante la PG (CPU –> PG).


El programa de la CPU no se puede modificar en la posición RUN del conmutador
(consulte STEP 7)! El nivel de protección se puede pasar por alto mediante la
contraseña asignada en STEP 7/Configurar el hardware (a partir de STEP 7 V4.02), es
decir, si conoce la contraseña, podrá modificar el programa incluso si el conmutador
se encuentra en posición RUN.


STOP La CPU no procesa el programa de aplicación. Los módulos de señalización digitales están
bloqueados.


La llave se puede sacar en esta posición, para evitar que se altere dicho modo operativo sin
autorización.


Los programas pueden
• extraerse de la CPU mediante la unidad PG (CPU %PG),
• transferirse a la CPU (PG %CPU).


MRES


(borrado total;
Master Reset)


Posición no estable del conmutador a llave para el borrado total de la CPU y el arranque en
frío (véanse las páginas siguientes).


Niveles de protección


En las CPU del sistema S7-400 se puede prever un nivel de protección, para evitar el
acceso no autorizado a los programas de la CPU. Mediante el nivel de protección se
determina qué funciones de la PG puede ejecutar un usuario sin legitimación (contraseña)
en la CPU correspondiente. Si se indica la contraseña se pueden ejecutar todas las
funciones de la PG.


Ajuste de los niveles de protección


Los niveles de protección (1 - 3) para una CPU son ajustables bajo STEP 7/Configuración
de hardware.


Un nivel de protección ajustado en STEP 7/Configuración de hardware se puede suprimir
mediante borrado total a mano con el selector de modo de operación.


Los niveles de protección 1 y 2 son ajustables también a través del selector de modo de
operación. En la tabla 1-3 se especifican los niveles de protección para una CPU S7-400.
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Tabla 1-3 Niveles de protección para una CPU S7-400 


Nivel de
protección


Función Selector


1 • Están permitidas todas las funciones de PG (ajuste por
defecto).


RUN-P / STOP


2 • Se permite cargar objetos desde la CPU en la PG, es decir
sólo son admisibles funciones de PG de lectura.


• Están permitidas las funciones para el control, la observación
y la comunicación de los procesos.


• Están permitidas todas las funciones de información.


RUN


3 • Están permitidas las funciones para el control, la observación
y la comunicación de los procesos.


• Están permitidas todas las funciones de información.


–


Si difieren los niveles de protección ajustados mediante el selector de modo de operación y
mediante STEP 7, rige el nivel de protección superior (3 en vez de 2, 2 en vez de 1).


Operaciones para el borrado total


Caso A: Se desea transferir a la CPU un nuevo programa de aplicación completo.


1. Llevar el conmutador a la posición STOP.


Resultado:  Se enciende el LED STOP.


2. Llevar el selector a la posición MRES y mantenerlo en ella.


Resultado:  El LED STOP se apaga un segundo, luce un segundo, se apaga un segundo
y luce luego continuamente.


3. Retornar el selector a la posición STOP y, antes de 3 segundos, llevarlo de nuevo a la
posición MRES y de nuevo a la posición STOP.


Resultado:  El LED STOP parpadea por lo menos 3 segundos a 2 Hz (ejecución del
borrado total) y luce luego continuamente.


Caso B: La CPU solicita un borrado total al parpadear lentamente el LED STOP a
0,5 Hz  (solicitud de borrado total por parte del sistema, p.ej. tras desenchufar o enchufar
una tarjeta de memoria).


Llevar el conmutador a la posición MRES y reponerlo a la posición STOP.


Resultado:  El LED STOP luce intermitente con 2 Hz como mínimo 3 segundos (señaliza
que se está realizando el borrado total) y pasa luego a lucir permanentemente.


Los procesos que tienen lugar durante el borrado total se describen por completo en el
manual de instalación: Autómatas programables S7-400, M7-400, capítulo 6.


Arranque en frío


Con un arranque en frío, el programa de usuario se inicia de nuevo. Entonces se borran
todos los datos, inclusive los remanentes.
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Reiniciación


En una reiniciación sigue ejecutándose el programa de aplicación a partir del punto en que
se interrumpió.


Para la función reiniciación tras RED CON. (reiniciación automática), el sistema S7-400
tiene que estar respaldado por pila.


Rearranque (arranque en caliente)


Con un rearranque, el programa de usuario se inicia de nuevo pero se conservan los datos
remanentes y el contenido de los bloques de datos.


Operaciones en el arranque en caliente/rearranque/reiniciación


1. Llevar el conmutador a la posición STOP.


Resultado:  Se enciende el LED STOP.


2. Ponga el conmutador en la posición RUN/RUN-P.


Ahora ejecuta la CPU un arranque en caliente/en frío o bien una reiniciación, según su
parametrización.


Operaciones en el arranque en frío


1. Llevar el conmutador a la posición STOP.


Resultado:  Se enciende el LED STOP.


2. Llevar el selector a la posición MRES y mantenerlo en ella.


Resultado:  El LED STOP se apaga un segundo, luce un segundo, se apaga un segundo
y luce luego continuamente.


3. Girar el selector a la posición RUN/RUNP.
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1.5 Constitución y función de las Memory Cards


Referencia


Los números de referencia de las Memory Cards figuran en los datos técnicos del capítulo 4.


Constitución


Una Memory Card tiene un tamaño un poco mayor que una tarjeta de crédito y está
protegida por una robusta caja o envolvente metálico. Se enchufa en el receptáculo situado
en el frontal de la CPU. La orientación para el enchufe está fijada por la construcción, lo que
excluye errores.


Empuñadura
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Figura 1-6 Estructura de la Memory Card


Función


Asociada a un área de memoria interna de la CPU, la Memory Card constituye la memoria
de carga de la CPU. Durante el funcionamiento, la memoria de carga contiene el programa
de usuario completo, incluyendo comentarios, símbolos e información adicional especial que
permite la recompilación del programa de usuario, así como todos los parámetros del
módulo (consulte el capítulo 2.1).


¿Qué contiene la Memory Card?


La Memory Card puede contener los datos siguientes:


• Programa de usuario, es decir, bloques (OBs, FBs, FCs, DBs) y datos de sistema


• Parámetros que determinan el comportamiento de la CPU


• Parámetros que determinan el comportamiento de los módulos de E/S


• A partir de STEP 7 V5.1, ficheros de configuración completos en Memory Cards
adecuadas.
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Tipos de Memory Card para el S7-400


En el S7-400 se utilizan dos tipos de Memory Cards:


• RAM Card


• FLASH Card (FEPROM Card)


Nota


El S7-400 no acepta Memory Card  de otros sistemas.


¿Qué tipo de Memory Card utilizar?


La elección de una u otra depende de la utilización prevista.


Tabla 1-4  Tipos de Memory Cards


Si ... entonces ...


guarda los datos en RAM y desea modificar el
programa también durante el modo operativo
RUN o RUN-P,


utilizar una RAM Card


conservar el programa de usuario en la Memory
Card aunque se desconecte la tensión (sin
tensión de respaldo o fuera de la CPU),


utilizar una FLASH Card


RAM Card


Si utiliza una tarjeta RAM, ésta deberá estar insertada en la CPU para la carga del programa
de usuario. La carga del programa de usuario se efectúa por medio de la unidad de
programación (PG).


Es posible cargar todo el programa de usuario o partes concretas del mismo, p. ej., FBs,
FCs, OBs, DBs o SDBs en estado STOP o en estado RUN-P en la memoria de carga.


Una RAM Card pierde su contenido tan pronto se desenchufe de la CPU. La RAM Card no
incorpora pila tampón de respaldo.


Mientras la fuente de alimentación incluya una pila tampón de respaldo en buen estado o
mientras se aplique una tensión externa a la hembrilla “EXT. BATT.” de la CPU, la RAM Card
conserva su contenido tras el corte de alimentación, siempre que siga enchufada en la CPU
y ésta siga montada en el bastidor.
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FLASH Card


La FLASH Card ofrece dos posibilidades de transferir el programa de usuario a la memoria
de carga:


• Conmute la CPU a estado STOP mediante el selector de modo, inserte la tarjeta FLASH
en la CPU y cargue el programa de usuairo mediante 
STEP 7 “Sistema de destino > Cargar programa de usuario en Memory Card”.


• Cargue el programa de usuario en modo offline en la unidad de programación o en el
adaptador de programación en la tarjeta FLASH e inserte la tarjeta FLASH en la CPU.


La FLASH Card sólo permite cargar el programa de usuario completo. Usando la PG es
posible cargar posteriormente pequeñas secciones del programa en la memoria de carga
integrada en la CPU. En caso de modificaciones importantes del programa, es necesario
recargar el programa de usuario completo en la FLASH Card.


La tarjeta FLASH no requiere tensión para el almacenamiento de su contenido, es decir, la
información existente se conserva al extraer la tarjeta FLASH de la CPU o al utilizar el
sistema S7–400 sin respaldo (sin batería de respaldo en la fuente de alimentación o sin
tensión de respaldo externa en la hembrilla “EXT. BATT.” de la CPU).


¿Qué capacidad elegir para la Memory Card?


La Memory Card debe tener una capacidad adaptada a la longitud del programa de usuario
y ofrecer espacio suplementario para el caso de utilización de módulos de función y de
comunicaciones. El espacio que ocupan en memoria dichos módulos figura en los manuales
correspondientes.


Para sacar el máximo partido a la memoria de trabajo (código y datos) de la CPU, amplíe la
memoria de carga de la CPU con una Memory Card hasta que alcance, como mínimo, el
tamaño de la memoria de trabajo.
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Sustituir la Memory Card


Para sustituir una Memory Card, proceder de la forma siguiente:


1. Poner la CPU en STOP.


2. Desenchufar la Memory Card de la CPU.


Nota


Cuando se extrae la Memory Card, la CPU requiere un borrado total con el parpadeo del
LED STOP en intervalos de 3 segundos. Este proceso no se ve afectado por los OB de
error.


3. Echufar la “nueva” Memory Card.


4. Efectuar un borrado total de la CPU.
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1.6 Interface multipunto (MPI)


Equipos conectables


Es posible conectar a la MPI p.ej. las siguientes estaciones:


• Unidades de programación (PG/PC)


• Equipos de operación y observación (OP y TD)


• Otros controladores SIMATIC S7


Algunos de estos equipos conectables son alimentados con la tensión 24 V desde la
interface. Esta suministra la tensión sin separación galvánica.


Comunicación PG/OP-CPU


Para la comunicación con las unidades PG/OP, una CPU puede establecer simultáneamente
varios enlaces online. Sin embargo, uno de estos enlaces está reservado siempre –
mediante ajuste por defecto– para una unidad PG y otro enlace para un equipo OP/O&O.


En el capítulo 4 Datos técnicos encontrará indicaciones específicas de la CPU con respecto
a la cantidad de recursos de conexión o de OP conectables.


Comunicación y tiempos de reacción a alarma


Cuidado
Si se presentan órdenes de lectura y de escritura con una cantidad máxima de datos (aprox.
460 bytes), se podrían retardar los tiempos de reacción a alarma.


Comunicación CPU-CPU


Para la comunicación CPU hay disponibles dos procedimientos:


• Intercambio de datos a través de las funciones básicas S7


• Intercambio de datos a través de las funciones S7


Esto se especifica en el manual “Programación mediante STEP 7”.


Conectores


Utilice exclusivamente conectores de bus con salida de cable oblicua para PROFIBUS DP o
cable de PG para la conexión de dispositivos a la MPI (consulte el  manual de instalación,
capítulo 7).


Interface MPI como interface DP


La interface MPI se puede parametrizar también como interface DP. A tal efecto, es
necesario reparametrizar la interface MPI bajo STEP 7 en el administrador SIMATIC.
Entonces se puede configurar una cadena DP con un máximo de 32 esclavos.







Estructura de una CPU 41x


1-23
Sistema de automatización S7-400 Datos de las CPU
A5E00165968-01


1.7 Interface PROFIBUS-DP


Equipos conectables


Al interface Profibus–DP se puede conectar cualquier esclavo DP que cumpla la norma.


A tal efecto, la CPU constituye un maestro DP o un esclavo DP conectado a las estaciones
esclavas pasivas o a otros maestros DP a través del bus de campo PROFIBUS-DP.


Algunos de estos equipos conectables son alimentados con la tensión 24 V desde la
interface. Esta suministra la tensión sin separación galvánica.


Conectores


Utilice exclusivamente conectores de bus para PROFIBUS DP o cable PROFIBUS para la
conexión de dispositivos al interface PROFIBUS-DP (consulte el manual de instalación,
capítulo 7).
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1.8 Parámetros para las CPU S7-400 


Valores por defecto


En el suministro están ajustados todos los parámetros a valores por defecto. Con estos
valores prefijados, que son adecuados para toda una serie de aplicaciones estándar, resulta
posible utilizar el S7-400 directamente y sin ningún otro ajuste.


Los valores por defecto específicos de cada CPU se pueden averiguar mediante STEP 7
“Configuración de hardware”.


Bloques de parámetros


El comportamiento y las características de la CPU se determinan mediante parámetros
(almacenados en bloques de datos del sistema). Las CPUs tienen un ajuste predeterminado
definido. Este preajuste se puede modificar cambiando los parámetros de la configuración
de hardware.


En la lista siguiente se relacionan las características del sistema parametrizables previstas
para las CPU.


• Propiedades generales (p. ej. nombre de la CPU)


• Arranque (p. ej. habilitación del rearranque)


• Alarma de cadencia sincrónica


• Marca de cadencia/ciclo (p. ej. tiempo de vigilancia de ciclo)


• Remanencia (cantidad de marcas, temporizadores y contadores utilizados)


• Memoria (p. ej. datos locales)


Nota:  Si se ajustan p. ej. para la imagen del proceso, la cantidad de entradas del búfer
de diagnóstico y para la cantidad máxima de bloques de alarma 8 (SFB 34 y SFB 35) y
bloques para la comunicación S7, valores mayores o menores que los valores
predeterminados, la capacidad de la memoria de trabajo disponible para el código del
programa y los bloques de datos disminuirá o aumentará en esta cuantía.


• Asignación de las alarmas (alarmas de proceso, alarmas retardadas, alarmas de error
asíncrono) a las clases de prioridad


• Alarmas horarias (p. ej. arranque, duración de intervalo, prioridad)


• Alarmas cíclicas (p. ej. prioridad, duración de intervalo)


• Diagnóstico/reloj (p. ej. sincronización de hora)


• Niveles de protección


Nota


En el ajuste predeterminado se mantienen remanentes 16 bytes de marcas y 8
contadores, es decir, éstos no se borran ni siquiera al rearrancar la CPU.
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Herramienta de parametrización


Los distintos parámetros CPU pueden ajustarse mediante STEP 7 “Configuración de
hardware”.


Nota
Si se modificara el ajuste actual en los parámetros indicados a continuación, el sistema operativo
efectúa las mismas inicializaciones que durante el arranque en frío.


• Magnitud de la imagen del proceso de entradas


• Magnitud de la imagen del proceso de salidas


• Magnitud de los datos locales


• Cantidad de registros en el búfer de diagnóstico


• Recursos de comunicación


Se trata de las inicializaciones siguientes:


– Los bloques de datos son inicializados con los valores de carga


– marcas, temporizadores, contadores, entradas y salidas se borran (0) independientemente de
su ajuste de remanencia


– Son borrados los DB generados a través de SFC


– Se disuelven los enlaces de comunicación básica configurados de forma fija


– Todos los niveles de ejecución comienzan desde el principio
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1.9 Multiprocesamiento


Indice del capítulo


Apartado Tema Página 


1.9.1 Peculiaridades 1-28


1.9.2 Alarma de multiprocesamiento 1-29


1.9.3 Configuración y programación de la operación multiproceso 1-29


¿Qué se entiende por operación multiproceso?


En el servicio multiproceso operan simultáneamente varios (máx. 4) módulos
multiprocesadores centrales en un bastidor central del S7-400.


Las CPU participantes cambian automáticamente de forma síncrona sus estados operativos,
es decir que las CPU arrancan conjuntamente y pasan conjuntamente al modo STOP. El
programa de aplicación de cada CPU es ejecutado independientemente de los programas
de aplicación en las otras CPU. Con ello resulta posible ejecutar en paralelo las tareas de
control.


¿Cuándo debe emplearse el multiprocesamiento?


En los casos siguientes resulta conveniente emplear el multiprocesamiento:


• Cuando el programa de aplicación sea demasiado amplio para una CPU y escasee el
espacio de memoria, distribuir el programa entre varias CPU.


• Si debe procesarse rápidamente una parte determinada de la instalación, retirar del
programa general la respectiva sección del programa y disponer el procesamiento de
ésta mediante una propia CPU “rápida”.


• Si la instalación consta de varias partes bien delimitables entre sí y, por consiguiente,
controlables o regulables con una relativa autonomía, disponer el procesamiento de la
parte 1 mediante la CPU 1, el de la parte 2 mediante la CPU 2, etc.
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Ejemplo


En la figura siguiente se representa un autómata programable que opera en modo
multiprocesador. Cada CPU tiene acceso a los módulos (FM, CP, SM) que lleva asignados.
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Figura 1-7 Ejemplo del multiprocesamiento


Diferencia existente entre la operación multiproceso y la operación en bastidores
segmentados


En el bastidor segmentado CR2 (fraccionado físicamente y no ajustable mediante
parametrización) sólo se admite una CPU por cada segmento. Sin embargo, no se opera
aquí en multiprocesamiento. Cada una de las CPU en el bastidor segmentado constituye un
subsistema independiente que se comporta como un procesador individual. En este caso no
se prevé un espacio de direccionamiento lógico común.


El modo de multiproceso no se admite en bastidores segmentados (consulte también el
manual de instalación).
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1.9.1 Peculiaridades


Reglas de inserción


Para la operación multiproceso pueden enchufarse simultáneamente en un bastidor central
(ZG) hasta 4 CPU en un orden discrecional.


Si se utilizan CPUs que sólo son capaces de gestionar direcciones de inicio de módulos
divisibles entre 4 (normalmente, CPUs anteriores a 10/98), habrá que cumplir esta regla al
asignar las direcciones para todas  las CPU configuradas. La regla rige para el caso de que
se utilicen también CPU que admiten la asignación a nivel de byte de direcciones iniciales
de módulo en la operación monoproceso.


Conexión por bus


Las CPU están conectadas entre sí mediante el bus K, es decir, todas las CPU son
accesibles a través de un interface MPI desde la PG para la configuración correspondiente.


Comportamiento durante el arranque y la operación


Durante el arranque, las CPU que participan en la operación multiproceso comprueban
automáticamente si se pueden sincronizar. La sincronización es únicamente posible


• si están enchufadas y funcionan correctamente sólo todas las CPU configuradas.


• si se generaron y cargaron datos de configuración (SDB) correctos para todas las CPU
enchufadas.


Si no se cumple uno de estos requisitos, se registra ese evento en el búfer de diagnóstico
con el ID 0x49A4. Encontrará más información acerca de los ID de eventos en la ayuda de
referencia de las funciones estándar y del sistema.


Al abandonar el estado operativo STOP, se ejecuta una comparación de los tipos de
arranque INICIO EN FRÍO/REARRANQUE (INICIO EN CALIENTE/REARRANQUE). Si los
modos de arranque son diferentes, las CPU no  pasan al estado RUN.


Asignación de direcciones y alarmas


En la operación multiproceso, las distintas CPU tienen acceso a los módulos que les fueron
asignados durante la configuración mediante STEP 7. El área de direccionamiento de un
módulo está asignada siempre “exclusivamente” a una CPU. Cada CPU lleva asignada una
entrada de alarma.


Las alarmas que llegan a dicha entrada no pueden ser recibidas por las demás CPU. El
circuito de alarma es asignado automáticamente al parametrizarse los módulos.
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Procesamiento de alarmas


Para el procesamiento de alarmas rige lo siguiente:


• Las alarmas de proceso y de diagnóstico son transmitidas sólo a una CPU.


• Si falla un módulo, o al extraerlo e insertado otra vez, la alarma es procesada por la CPU
que fue asignada a ese módulo al parametrizar con STEP 7.
Excepción: Una alarma de presencia de módulo (alarma extraer/insertar) que procede
de un procesador de comunicaciones llega a todas las CPUs, aunque el procesador haya
sido asignado a un CPU al configurar con STEP 7.


• Si falla un bastidor, el OB 86 es solicitado en todas las CPUs, es decir, también en las
CPUs que no tengan asignado ningún módulo en el bastidor que ha fallado.


El OB 86 se trata detalladamente en la ayuda de referencia para los bloques de
organización.


Estructura cuantitativa E/S


La estructura cuantitativa E/S de un autómata programable equivale en la operación
multiproceso a la estructura cuantitativa de la CPU que tenga más recursos. En las CPU
individuales no se pueden sobrepasar las capacidades específicas de la CPU o del maestro
 DP correspondientes.


1.9.2 Alarma de multiprocesamiento


Con ayuda de la alarma de multiprocesamiento (OB 60), es posible en la operación
multiproceso reaccionar de forma síncrona a un evento en las respectivas CPU. A diferencia
de las alarmas de proceso, que son activadas por los módulos de señalización, la alarma de
multiprocesamiento pueden emitirla exclusivamente las CPU. La alarma de
multiprocesamiento se dispara llamando la función SFC 35 “MP_ALM“.


Para más detalles, consultar el manual Software de sistema para S7-300/400; Funciones de
sistema y funciones estándar.


1.9.3 Configuración y programación de la operación multiproceso


La configuración y la programación de las CPU y los módulos se describen en el manual
Configuración del hardware y los enlaces mediante STEP 7 V5.2.
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1.10 Modificaciones con la instalación en marcha 


Con ayuda de las modificaciones con la instalación en marcha mediante CiR (configuración
en RUN) es posible realizar determinadas modificaciones de la configuración en modo RUN.
En este caso, el procesamiento del proceso se detiene durante un breve espacio de tiempo.
El límite máximo de este periodo de tiempo está ajustado a 1 s, pero es posible modificarlo.
Durante este tiempo, las entradas de proceso conservan su último valor; consulte también el
manual “Modificaciones con la instalación en marcha mediante CiR”.


Este manual se puede descargar de forma gratuita en la siguiente dirección de
Internet:http://www.siemens.com/automation/service&support


Las modificaciones con la instalación en marcha mediante CiR se pueden realizar en partes
de la instalación con periferia descentralizada. Para ello, se requiere la configuración
representada en la figura siguiente. Para facilitar la comprensión, en esta figura sólo se
incluye un sistema maestro DP y un sistema maestro PA. Esta limitación no existe en la
práctica.


ÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉ
ÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉ


Esclavo
modular
DP
ET200M,
ET200S o
ET200iS


Esclavo
compacto
DP


IM 157+
acoplador
DP/PA


Esclavo PA 
(dispositivo de
campo)


SUBRED: sistema maestro PA
ÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉÉ


Maestro DP


Interface MPI/DP de una CPU 41x o in-
terface DP de una CPU 41x-2 o
submódulo IF 964-DP o interconexión DP
externa 
CP 443-5 ext.


PROFIBUS: sistema maestro DP


Enlace
PA Esclavo PA


(dispositivo
de campo)


Figura 1-8 Vista general: estructura del sistema para modificaciones con la instalación en marcha



http://www.siemens.com/automation/service&support
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Requisitos de hardware para las modificaciones con la instalación en marcha


Para poder realizar una modificación con la instalación en marcha, deben cumplirse los
siguientes requisitos de hardware desde la puesta en marcha:


• Utilización de una CPU estándar S7-400 (CPU 412, CPU 414, CPU 416 o CPU 417) a
partir de la versión de firmware V3.1 o de una CPU H S7-400 (CPU 414-4H o
CPU 417-4H) en modo Individual a partir de la versión de firmware V3.1


• Si desea realizar modificaciones con la instalación en marcha en un sistema maestro DP
con maestro DP externo (CP 443-5 extended), éste debe tener al menos la versión de
firmware V5.0.


• Si desea agregar módulos en ET 200M: utilización de IM 153-2 a partir de MLFB
6ES7153-2BA00-0XB0 o de IM 153-2FO a partir de MLFB 6ES7 153-2BB00-0XB0.
Además, hay que montar el ET 200M con elementos de bus activos y hay que prever
suficiente espacio libre para la ampliación planificada. Los ET 200M no se pueden
conectar como esclavos DPV0 (a través del archivo GSD).


• Si desea agregar equipos completos: coloque primero los conectores de bus,
repetidores, etc. correspondientes.


• Si desea agregar esclavos PA (dispositivos de campo): utilización de IM 157 a partir de
MLFB 6ES7157-0AA82-0XA00 en el enlace DP/PA correspondiente.


• No se admite el uso del bastidor CR2.


• No se admite el uso de uno o más de los módulos citados a continuación dentro de un
equipo en el que se vayan a realizar modificaciones con la instalación en marcha
mediante CiR: CP 441-1, CP 441-2, CP 444.


• Sin multiproceso


• Sin configuración multimaestro


• Sin utilización de esclavos I en sistemas maestros DP en los que se vayan a realizar
modificaciones con la instalación en marcha mediante CiR.


Si ha configurado una CPU 41x en uno de los interfaces (MPI/DP, DP oder submódulo
IF 964-DP) como esclavo I, y de esta CPU parten uno o más sistemas maestros DP (a
través de los demás interfaces o a través de una interconexión DP externa CP 443-5),
entonces se aplicará lo siguiente: en estos otros sistemas maestros DP se pueden
realizar modificaciones con la instalación en marcha mediante CiR (pero no se puede
cambiar la configuración del interface esclavo I).


Nota


Es posible mezclar componentes que admiten modificaciones con la instalación en marcha
con componentes que no las admiten (con excepción de los módulos mencionados arriba).
Sin mebargo, sólo es posible realizar modificaciones con la instalación en marcha en
aquellos componentes compatibles con CiR.
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Requisitos de software para realizar modificaciones con la instalación en marcha


Para poder modificar la configuración en estado RUN, el programa de usuario debe cumplir
el siguiente requisito: debe estar escrito de tal modo que, p. ej. los fallos de equipo, las
averías de módulo o los rebasamientos de tiempo de ciclo no provoquen que la CPU pase a
STOP.


Los siguientes OB deben estar disponibles en la CPU:


• OBs de alarma de proceso (OB 40 a OB 47)


• OB de error de tiempo (OB 80)


• OB de alarma de diagnóstico (OB 82)


• OB de inserción/extracción (OB 83)


• OB de error de ejecución del programa (OB 85)


• OB de fallo del bastidor (OB 86)


• OB de error de acceso a la periferia (OB 122)


Modificaciones admitidas con la instalación en marcha: vista general


Es posible realizar las siguientes modificaciones con la instalación en marcha:


• Agregar módulos en caso de esclavo modular DP ET 200M, siempre que no se hayan
conectado como esclavos DPV0 (a través del archivo GSD).


• Modificar la parametrización de módulos ET 200M, p. ej. seleccionar otros límites de
alarma o utilizar canales que no se habían utilizado hasta ese momento.


• Utilizar canales no empleados hasta ese momento en un módulo o en un submódulo en
el caso de los esclavos modulares ET 200M, ET 200S, ET 200iS.


• Agregar esclavos DP a un sistema maestro DP existente (excepto exclavos I).


• Agregar esclavos PA (dispositivos de campo) a un sistema maestro PA existente.


• Agregar acopladores DP/PA después de un IM157.


• Agregar enlaces PA (incluyendo sistemas maestros PA) a un sistema maestro DP
existente.


• Asignar módulos agregados a una imagen parcial del proceso.


• Modificar la parametrización de módulos existentes en equipos ET 200M (módulos
estándar y módulos de señal con seguridad positiva en modo estándar)


• Deshacer modificaciones: es posible volver a eliminar los módulos, submódulos,
esclavos DP y esclavos PA (dispositivos de campo) agregados.


Nota


Si desea agregar o eliminar módulos o esclavos o si desea modificar la asignación de la
imagen parcial del proceso existente, sólo podrá hacerlo en cuatro sistemas maestros DP
como máximo.


Todas las modificaciones no indicadas expresamente en la enumeración anterior no se
admiten con la instalación en marcha y, por tanto, no se consideran en esta documentación.
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1.11 CPU 41x como maestro DP/esclavo DP


Introducción


Este capítulo contiene las características y los datos técnicos de las CPU 412-1, 412-2,
414-2, 414-3, 416-2, 416-3 y 417-4 necesarios para utilizar la CPU como maestro DP o
como esclavo DP y para configurar el intercambio de datos directo.


Convención: Dado que el comportamiento como maestro DP/esclavo DP es idéntico para
todas las CPU, se designan a continuación todas las CPU como CPU 41x.


Nota


Esta descripción es válida para las CPU a partir de la versión V 3.1


Bibliografía


Las descripciones e indicaciones para la configuración software y la configuración hardware
de una subred PROFIBUS, así como el diagnóstico en la misma, van incluidas en la ayuda
online de STEP 7.
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1.11.1 Areas de direccionamiento DP de las CPU 41x


Areas de direccionamiento de las CPU 41x


Tabla 1-5 Procesadores CPU 41x  (interface MPI/DP como PROFIBUS-DP)


Area de direccionamiento 412-1 412-2 414-2 416-2


Interface MPI como PROFIBUS-DP, entradas y
salidas (bytes)


2048 2048 2048 2048


Interface DP como PROFIBUS-DP, entradas y
salidas (bytes)


– 4096 6144 8192


En la imagen del proceso, entradas y salidas,


hasta x bytes ajustables
4096 4096 8192 16384


Tabla 1-6 Procesadores CPU 41x (interface MPI/DP y módulo DP como PROFIBUS-DP)


Area de direccionamiento 414-3 416-3 417-4


Interface MPI como PROFIBUS-DP, entradas y
salidas (bytes)


2048 2048 2048


Interface DP como PROFIBUS-DP, entradas y
salidas (bytes)


6144 8192 8192


Módulo DO como PROFIBUS -DP, entradas y
salidas (bytes)


6144 8192 8192


En la imagen del proceso, entradas y salidas,


hasta x bytes ajustables
8192 16384 16384


Las direcciones de diagnóstico  ocupan en el área de direcciones de las entradas como
mínimo 1 byte para el maestro DP y para cada esclavo DP. Bajo estas direcciones puede
solicitarse p. ej. el diagnóstico normalizado DP de las respectivas estaciones (parámetro
LADDR de SFC 13). Las direcciones de diagnóstico DP se determinan durante la
configuración. Si no se han especificado estas direcciones de diagnóstico DP, STEP 7
asigna las direcciones a partir de la máxima dirección de byte hacia abajo como direcciones
de diagnóstico DP.


 En el modo DPV1 del maestro, los esclavos reciben generalmente dos direcciones de
diagnóstico.
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1.11.2 CPU 41x como maestro DP


Introducción


En el presente apartado se tratan las características y los datos técnicos de las CPU
utilizadas como maestro DP.


Las características y los datos técnicos de todas las CPUs 41x se describen a partir del 
apartado 4.1.


Requisito


Antes de la puesta en servicio tiene que configurarse la CPU como maestro DP. A tal efecto,
hay que efectuar en STEP 7


• configurar la CPU como maestro DP,


• asignar una dirección PROFIBUS,


• seleccionar un modo de operación (compatible con S7 o DPV1)


• asignar una dirección de diagnóstico,


• conectar esclavos DP al sistema maestro DP.


Nota


¿Es uno de los esclavos PROFIBUS-DP una CPU 31x o una CPU 41x?


Entonces se encontrará ese esclavo DP en el catálogo de PROFIBUS-DP como “Equipo ya
configurado”. asignar a esa CPU del esclavo DP una dirección de diagnóstico de esclavo en
el maestro DP. Acoplar el maestro DP con la CPU del esclavo DP y determinar las áreas de
direcciones para el intercambio de datos con la CPU del esclavo DP.


De EN 50170 a DPV1


La norma relativa a la periferia descentralizada EN 50170 se ha ampliado. Los resultados de
esta ampliación se han vertido en las normas IEC 61158 / IEC 61784-1:2002 Ed1 CP 3/1. En
la documentación SIMATIC se utiliza el distintivo DPV1 para identificarlas. La nueva versión
presenta algunas ampliaciones y simplificaciones.


Algunos componentes de automatización de la empresa SIEMENS ya disponen de la
funcionalidad DPV1. Para poder utilizar estas nuevas funcionalidades, es necesario realizar
algunas modificaciones en el sistema. Encontrará la descripción completa de la transición de
EN 50170 a DPV1 en formato FAQ bajo el título “Transición a DPV1”, ID 7027576 en la
página de Internet del servicio de atención al cliente.
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Componentes compatibles con la funcionalidad Profibus DPV1


Maestro DPV1


• Las CPU S7-400 con interface DP integrado a partir de la versión de firmware 3.0.


• El CP 443-5 con el número de referencia 6GK7 443-5DX03-0XE0, si se utiliza con una
de estas CPU S7-400.


Esclavos DPV1


• Los esclavos DP que se encuentren en el catálogo de hardware de STEP 7 bajo su
nombre de familia se reconocen en el texto informativo como esclavos DPV1.


• Los esclavos DP introducidos en STEP 7 a través de archivos GSD, a partir de la revisión
GSD 3.


STEP 7


A partir de STEP 7 V5.1, Servicepack 2.


¿Qué modos operativos existen para los componentes DPV1?


• Modo compatible con S7


En este modo, los componentes son compatibles con EN 50170. Sin embargo, no es
posible utilizar la funcionalidad DPV1 completa.


• Modo DPV1


En este modo es posible utilizar la funcionalidad DPV1 completa. Los componentes de
automatización del equipo que no sean compatibles con DPV1 se pueden seguir
utilizando como de costumbre.


¿Son compatibles DPV1 y EN 50170?


Después de la transición a DPV1 es posible seguir utilizando todos los esclavos anteriores.
Sin embargo, éstos no serán compatibles con las funciones ampliadas de DPV1.


Los esclavos DPV1 también se pueden utilizar sin realizar la transición a DPV1. En este
caso, los esclavos se comportarán como esclavos convencionales. Los esclavos DPV1 de la
empresa SIEMENS se pueden utilizar en modo compatible con S7. Para los esclavos DPV1
de otros fabricantes, necesitará un archivo GSD–Datei acorde con EN 50170, revisión 3.


Transición a DPV1


Si realiza una transición a DPV1, deberá adaptar la configuración del equipo a DPV1. Los
ajustes se realizan en STEP 7, en la configuración de hardware (modo DP).


Otras informaciones


Las descripciones e indicaciones para pasar de PROFIBUS DP a PROFIBUS DPV1 son
obtenibles en la internet bajo la dirección:


http://www.siemens.com/automation/service&support


indicando el número de registro 7027576



http://www.siemens.com/automation/service&support
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Estado/Control, programación a través de PROFIBUS


Como alternativa a la interface MPI, es posible programar la CPU a través de la interface
PROFIBUS-DP o bien ejecutar las funciones de PG ’Estado y Control’.


Nota


Las aplicaciones Programación o Estado y Control a través de la interface PROFIBUS-DP
prolongan el ciclo DP.


equidistancia


La equidistancia es la característica de PROFIBUS-DP que garantiza que los ciclos de bus
tengan una duración exactamente igual. Una “duración exactamente igual de los ciclos de
bus” quiere decir que el maestro DP inicia siempre el ciclo de bus DP una vez transcurrido el
mismo periodo de tiempo. Desde el punto de vista de los esclavos conectados, esto implica
que los esclavos reciben los datos del maestro a intervalos de tiempo idénticos.


A partir de STEP7 V 5.2 es posible parametrizar ciclos de bus de duración idéntica
(equidistantes) para subredes PROFIBUS.


Datos útiles coherentes


Los datos que pertenecen a un mismo grupo por su contenido y que describen un estado de
proceso en un momento concreto se denominan “datos coherentes”. Para que los datos
sean coherentes, no es posible modificarlos ni actualizarlos durante el procesamiento o la
transmisión.


Encontrará más información al respecto en el capítulo 1.13.


SYNC/FREEZE


Mediante el comando de control SYNC, los esclavos DP de un grupo pasan a modo SYNC,
es decir, el maestro DP transfiere los datos de salida actuales y provoca que los esclavos
DP afectados congelen las salidas. Con los siguientes telegramas de salida, los esclavos
DP guardan los datos de salida en un búfer interno; el estado de las salidas se mantiene sin
cambios.


Con cada comando de control SYNC, los esclavos DP de los grupos seleccionados colocan
los datos de salida de su búfer interno en las salidas del proceso.


Las salidas se actualizan de forma cíclica cuando se activa el comando de control UNSYNC
con ayuda de la SFC 11 “DPSYC_FR”.


Mediante el comando de control FREEZE, los esclavos DP afectados pasan al modo
FREEZE, es decir, el mestro DP provoca que los esclavos DP afectados congelen el estado
actual de las entradas. A continuación, el maestro transfiere los datos congelados al margen
de entrada de la CPU.


Con cada comando de control FREEZE, los esclavos DP congelan el estado de sus salidas
de nuevo.


El maestro DP recibe de nuevo de forma cíclica el estado actual de las entradas cuando se
activa el comando de control UNFREEZE con ayuda de la SFC 11 “DPSYC_FR”. 
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Inicialización del sistema maestro DP


La supervisión de inicialización del maestro DP se ajusta mediante los parámetros
siguientes:


• Transferencia de los parámetros a los módulos


• Acuse por el módulo


Es decir, los esclavos DP deben inicializarse y ser parametrizados por la CPU (como
maestro DP) durante el tiempo ajustado.


Dirección PROFIBUS del maestro DP


Son admisibles todas las direcciones PROFIBUS.
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1.11.3 Actualizar imágenes parciales del proceso con cadencia sincrónica 


Mediante la SFC 126 “SYNC_PI“ se actualiza una imagen parcial del proceso de las
entradas con cadencia sincrónica. Mediante esta SFC, un programa de usuario ligado a una
cadencia DP puede actualizar los datos de entrada registrados en una imagen parcial de
proceso de las entradas de forma coherente y sincrónica con dicha cadencia. La SFC 126
se puede interrumpir y sólo se puede llamar en los OB 61, 62, 63 y 64.


Mediante la SFC 127 “SYNC_PO“ se actualiza una imagen parcial del proceso de las
salidas con cadencia sincrónica. Mediante esta SFC, un programa de usuario ligado a una
cadencia DP puede transferir a la periferia los datos de salida calculados de una imagen
parcial de proceso de las salidas de forma coherente y sincrónica con dicha cadencia. La
SFC 127 se puede interrumpir y sólo se puede llamar en los OB 61, 62, 63 y 64.


Para que las imágenes parciales del proceso se puedan actualizar con cadencia sincrónica,
todas las direcciones de entrada o de salida de un esclavo se deben asignar a la misma
imagen parcial del proceso.


Para garantizar la coherencia en una imagen parcial del proceso durante cada cadencia, se
deben cumplir las siguientes condiciones en cada CPU:


• CPU 412: número de esclavos + número de bytes / 100 < 10


• CPU 414: número de esclavos + número de bytes / 50 < 20


• CPU 416: número de esclavos + número de bytes / 50 < 26


• CPU 417: número de esclavos + número de bytes / 50 < 20


Las SFC 126 y 127 se describen en la ayuda en pantalla correspondiente y en el manual
“Funciones de sistema y funciones estándar”.
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1.11.4 Diagnóstico de la CPU 41x como maestro DP


Diagnóstico mediante diodos LED


En la tabla 1-7 se explica el significado del LED BUSF.
En cada señalización luce o parpadea siempre el LED BUSF asignado a la interface
configurada como interface PROFIBUS-DP.


Tabla 1-7 Significado del LED “BUSF” en la CPU 41x como maestro DP


BUSF Significado Remedio


apag. Configuración en orden;


son accesibles todos los esclavos
configurados


–


Encendido • Anomalía de bus (error físico) • Examine el cable de bus en busca de
cortocircuitos o rupturas.


• Error de interface DP


• Diferentes velocidades de
transmisión en la operación
multimaestro DP


• Evaluar el diagnóstico. Efectuar una nueva
configuración o corregir la existente.


parpadea • Fallo de estación


• No es accesible por lo menos uno de
los esclavos asignados


• Comprobar si el cable de bus está conectado a
la CPU 41x o si el bus está interrumpido.


• Esperar a que se haya inicializado la CPU 41x.
Si el LED sigue parpadeando, verificar los
esclavos DP o evaluar el diagnóstico de éstos.


parpadea 
brevemente 
INTF se
ilumina
brevemente


Sincronización CiR en marcha –


Activar el cálculo de la topología de bus en un sistema maestro DP mediante la SFC 103
“DP_TOPOL”


Existe un repetidor de diagnósticos para mejorar las posibilidades de determinar qué módulo
ha sufrido desperfectos o dónde se encuentra la ruptura en el cable DP si se producen
averías con la instalación en marcha. Este módulo actúa como esclavo y puede calcular la
topología de una línea DP y, a partir de ella, detectar las averías.


Mediante la SFC 103 “DP_TOPOL” se activa el cálculo de la topología de bus de un sistema
maestro DP a través del repetidor de diagnósticos. La SFC 103 se describe en la ayuda en
pantalla correspondiente y en el manual “Funciones de sistema y funciones estándar”. El
repetidor de diagnósticos se describe en el manual “Repetidor de diagnósticos para
PROFIBUS-DP”, nº de referencia 6ES7972-0AB00-8AA0.
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Extracción del diagnóstico mediante STEP 7


Tabla 1-8 Extracción del diagnóstico mediante STEP 7 


Maestro DP Bloque o registro
en  STEP 7


Aplicación Consultas


CPU 41x Registro
“Diagnóstico esclavo
DP”


Mostrar el diagnóstico de esclavos
en texto explícito en la superficie
STEP 7


Véase “Diagnosticar el
hardware” en la ayuda online de
STEP 7y en el manual del
usuario STEP 7


SFC 13
“DPNRM_DG”


Leer el diagnóstico de esclavos
(depositándolo en el área de datos
del programa de aplicación)


Estructura para CPU 41x: véase
el apartado 1.11.6; para SFC
véase el manual de referencia
Funciones de sistema y
funciones estándar
Estructura para otros esclavos:
véase su descripción


SFC 59 “RD_REC” Leer los registros de datos del
diagnóstico S7 (depositándolos en el
área de datos del programa de
aplicación)


SFC 51 “RDSYSST” Leer sublistas SZL. En la alarma de
diagnóstico con el ID SZL
W#16#00B3, solicitar la función
SFC 51 y leer la SZL de la CPU
esclava.


SFB 52 “RDREC” Para esclavos DPV1:


Leer los registros de datos del
diagnóstico S7 (depositándolos en el
área de datos del programa de
aplicación)


Manual de referencia Funciones
de sistema y funciones estándar


SFB 54 “RALRM” Para esclavos DPV1:


Leer la información de alarma dentro
del respectivo OB de alarma


SFC 103 
”DP_TOPOL”


Activar el cálculo de la topología de
bus de un sistema maestro DP
mediante el repetidor de
diagnósticos disponible.
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Evaluación del diagnóstico en el programa de aplicación


En la figura siguiente se muestra cómo hay que proceder para evaluar el diagnóstico en el
programa de aplicación. 


Evento de diagnóstico


Leer OB82_MDL_ADDR


y


leer OB82_IO_FLAG  
(= identificación módulo E/S)


Para diagnosticar todo el esclavo DP:


Solicitar SFC 13 


�


Registrar en el parámetro LADDR la dirección
de diagnóstico “OB82_MDL_ADDR*”


Registrar el bit 0 de OB82_IO_Flag
como bit 15 en OB82_MDL_ADDR
Resultado: dirección de diagnóstico
”OB82_MDL_ADDR*”


Para diagnosticar los módulos afectados:


Solicitar SFC 51 


�


Registrar en el parámetro INDEX la dirección de
diagnóstico “OB82_MDL_ADDR*”


Registrar en el parámetro SZL_ID el ID
W#16#00B3 (= datos de diagnóstico de un
módulo)


CPU 41x


OB82 es solicitado


Para diagnosticar los compo–


nentes afectados:


Solicitar SFB 54  (en el entorno DPV1)


�


Ajustar MODE=1


Los datos de diagnóstico son
registrados


en los parámetros TINFO y


AINFO.


Figura 1-9 Diagnóstico con CPU 41x
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Direcciones de diagnóstico en combinación con la funcionalidad del esclavo DP


En la CPU 41x hay que asignar direcciones de diagnóstico para el PROFIBUS-DP.
Obsérvese en la configuración que las direcciones de diagnóstico DP se asignan por un lado
al maestro DP y por otro lado al esclavo DP.


En la configuración se determinan 2 direcciones de diagnóstico:


PROFIBUS


CPU S7 como esclavo DPCPU S7 como maestro DP


Dirección de diagnóstico Dirección de diagnóstico


Al configurar el maestro DP hay que
determinar (en el respectivo proyecto
del maestro DP) una dirección de
diagnóstico para el esclavo DP. A
continuación se dice que esta dirección
de diagnóstico está asignada al maestro
DP.


Al configurar el esclavo DP hay que
determinar (en el respectivo proyecto
del esclavo DP) asimismo una dirección
de diagnóstico asignada al esclavo DP.
A continuación se dice que esta
dirección de diagnóstico está asignada
al esclavo DP.


A través de dicha dirección de
diagnóstico, se notifica al maestro DP el
estado del esclavo DP o si está
interrumpido el bus (véase también la
tabla 1-9).


A través de dicha dirección de
diagnóstico, se notifica al esclavo DP el
estado del maestro DP o si está
interrumpido el bus (véase también la
tabla 1-13).


Figura 1-10 Direcciones de diagnóstico para el maestro DP y el esclavo DP
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Detección de eventos


En la tabla 1-9 se describe cómo la CPU 41x detecta como maestro DP las modificaciones
de estados operativos de una CPU o como esclavo DP las interrupciones de la transferencia
de datos.


Tabla 1-9 Detección de eventos de una CPUs 41x como maestro DP 


Evento Reacción del maestro DP


Interrupción del
bus
(cortocircuito,
conector
desenchufado)


• Solicitud del OB 86 con el aviso Fallo de estación 
(evento entrante; dirección de diagnóstico del esclavo DP asignado al maestro
DP)


• En caso de acceso a la periferia: Solicitud del OB 122 
(error de acceso a periferia)


Esclavo DP: 
RUN → STOP


• Solicitud del OB 82 con el aviso Módulo averiado
(evento entrante; dirección de diagnóstico del esclavo DP asignado al maestro
DP; 
variable OB82_MDL_STOP=1)


Esclavo DP: 
STOP → RUN


• Solicitud del OB 82 con el aviso Módulo OK
(evento saliente; 
dirección de diagnóstico del esclavo DP asignado al maestro DP;
variable OB82_MDL_STOP=0)


Evaluación en el programa de aplicación


En la tabla siguiente se muestra cómo es posible evaluar en el maestro DP p.ej. las
transiciones RUN-STOP del esclavo DP (véase también la tabla 1-9).


En el maestro DP En el esclavo DP (CPU 41x)


Direcciones de diagnóstico (ejemplos):
Dirección de diagnóstico de maestro=1023
Dirección de diagnóstico de esclavo en el 
sistema maestro=1022


Direcciones de diagnóstico (ejemplos):
Dirección de diagnóstico de esclavo=422
Dirección de diagnóstico de maestro=carece


de importancia


La CPU solicita el OB 82 con, entre otras, las
informaciones siguientes:


• OB 82_MDL_ADDR:=1022


• OB82_EV_CLASS:=B#16#39
(evento entrante)


• OB82_MDL_DEFECT:=fallo en módulo


Sugerencia: Estas informaciones aparecen
también en el búfer de diagnóstico de la CPU


En el programa de aplicación debería
programarse también la función SFC 13
“DPNRM_DG” para leer los datos de diagnóstico
del esclavo DP.


En el entorno DPV1 conviene utilizar la función
SFB 54, que ofrece la información de alarma
completa.


CPU: RUN → STOP


La CPU genera un telegrama de diagnóstico
para el esclavo DP .
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1.11.5 CPU 41x como esclavo DP


Introducción


En el presente apartado se tratan las características y los datos técnicos de las CPU
utilizadas como esclavo DP.


Las características y los datos técnicos de todas las CPU 41x se describen a partir del 
apartado 4.1.


Condiciones:


1. Siempre puede configurarse sólo una interface DP de cada CPU como esclavo DP.


2. ¿Debe ser la interface MPI/DP una interface DP? En caso afirmativo, es necesario
configurarla como interface DP.


Antes de la puesta en servicio tiene que configurarse la CPU como esclavo DP. A tal
efecto, hay que efectuar en STEP 7


– activar la CPU como esclavo DP,


– asignar una dirección PROFIBUS,


– asignar una dirección de diagnóstico de esclavo,


– determinar las áreas de direccionamiento para el intercambio de datos con el maestro
DP.


Ficheros GSD


Se requiere un fichero GSD para poder configurar la CPU como esclavo DP en un sistema
ajeno.


El archivo GSD está disponible en la siguiente página de Internet:
http://www.ad.siemens.de/csi_e/gsd para su descarga gratuita.


También es posible descargar el fichero GSD del buzón del centro de interfaces en Fürth
llamando al número +49 (911) 737972.


Telegrama de configuración y de parametrización


STEP 7 facilita la configuración/parametrización de la CPU 41x. Si se requiere una
descripción del telegrama de configuración y de parametrización, p.ej. para el control
mediante un monitor de bus, puede obtenerse dicha descripción en la internet bajo
http://www.ad.siemens.de/simatic-cs indicando el ID de registro 1452338.



http://www.ad.siemens.de/csi_e/gsd

http://www.ad.siemens.de/simatic-cs
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Estado/Control, programación a través de PROFIBUS


Como alternativa a la interface MPI, es posible programar la CPU a través de la interface
PROFIBUS-DP o bien ejecutar las funciones de PG ’Estado y Control’. A tal efecto, es
necesario habilitar tales funciones al configurar la CPU como esclavo DP en STEP 7.


Nota


Las aplicaciones Programación o Estado y Control a través de la interface PROFIBUS-DP
prolongan el ciclo DP.


Transferencia de datos a través de de una memoria intermedia


La CPU 41x utilizada como esclavo DP incluye una memoria intermedia hacia
PROFIBUS DP. Los datos son transferidos entre la CPU como esclavo DP y el maestro DP
siempre a través de esta memoria intermedia. A tal efecto, se configuran hasta 32 áreas de
direccionamiento.


Es decir, el maestro DP inscribe sus datos en estas áreas de direccionamiento de la
memoria intermedia y la CPU lee esos datos en el programa de aplicación, y viceversa.


Memoria
intermedia en el
espacio de
direccionamiento
de la periferia


PROFIBUS


E/S


CPU 41x como esclavo DPMaestro DP


E/S


Figura 1-11 Memoria intermedia en la CPU 41x como esclavo DP
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Areas de direccionamiento de la memoria intermedia


En STEP 7 se configuran áreas de direccionamiento de entrada y salida:


• Se puede configurar un máximo de 32 áreas de direccionamiento de entrada o salida.


• Cada área de direccionamiento puede tener hasta 32 bytes


• En total, se puede configurar un máximo de 244 bytes de entradas y 244 bytes de
salidas.


En la tabla siguiente encontrará un ejemplo de configuración para la asignación direcciones
de la memoria de transferencia. Esta tabla también se encuentra en la ayuda para la
configuración de STEP 7.


Tabla 1-10 Ejemplo de configuración para las áreas de direccionamiento en la memoria
intermedia 


Tipo Dirección de
maestro


Tipo Dirección de
esclavo


Longit
ud


Unidad Consistenc
ia


1 t 222 A 310 2 Byte Unidad


2 A 0 t 13 10 Palabra Toda la
longitud


:


32


Areas de direccionamiento
en la CPU maestro DP


Areas de direccionamiento
en la CPU esclavo DP


Estos parámetros de las áreas de
direccionamiento tienen que ser
idénticos para el maestro DP y el
esclavo DP


Reglas


Al trabajar con la memoria intermedia deberán observarse las reglas siguientes:


• Asignación de las áreas de direccionamiento:


– Los datos de entrada del esclavo DP son siempre  los datos de salida del maestro DP


– Los datos de salida del esclavo DP son siempre  los datos de entrada del maestro DP


• Las direcciones pueden asignarse discrecionalmente. En el programa de aplicación se
accede a los datos mediante instrucciones de carga/transferencia o las funciones SFC 14
y 15. También es posible asignar direcciones de la imagen de proceso a las entradas o
salidas (consulte también el capítulo 1.11.1).
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Nota


Para la memoria intermedia se asignan las direcciones del área de direccionamiento DP de
la CPU 41x.


¡Las direcciones asignadas en la memoria intermedia no pueden emplearse también para
los módulos periféricos en la CPU 41x!


• La dirección más baja de cada área de direccionamiento es la dirección inicial de la
respectiva área de direccionamiento.


• La longitud, la unidad y la consistencia de las áreas de direccionamiento coherentes
deben ser idénticas para el maestro DP y el esclavo DP.


Maestro DP S5


Si se emplea una IM 308 C como maestro DP y la CPU 41x como esclavo DP, rige lo
siguiente para el intercambio de datos consistentes:


Es necesario programar el FB 192 en la IM 308-C para que se transfieran datos
consistentes entre el maestro DP y el esclavo DP. Unicamente mediante el FB 192 son
extraídos o leídos los datos de la CPU 41x de forma coherente en un bloque.


S5-95 como maestro DP


Si se emplea un AG S5-95 como maestro DP, deben ajustarse sus parámetros del bus
también para la CPU 41x como esclavo DP.







Estructura de una CPU 41x


1-49
Sistema de automatización S7-400 Datos de las CPU
A5E00165968-01


Programa de ejemplo


A continuación se muestra un pequeño programa de ejemplo para el intercambio de datos
entre el maestro DP y el esclavo DP. Se utilizan aquí las direcciones de la tabla 1-10.


En la CPU esclavo DP En la CPU maestro DP


L 2
T MB 6
L EB 0
T MB 7


Procesamiento
previo en el
esclavo DP


L MW 6
T PAW 310


Retransmisión de
los datos al
maestro DP


L PEB 222
T MB 50
L PEB 223
L B#16#3
+ I
T MB 51


Postprocesamiento
de los datos
recibidos en el
maestro DP


L 10
+ 3
T MB 60


Procesamiento
previo en el
maestro DP


CALL SFC 15
 LADDR:= W#16#0
 RECORD:= P#M60.0 Byte20
 RET_VAL:= MW 22


Transmisión de los
datos al esclavo
DP


CALL SFC 14
 LADDR:=W#16#D
 RET_VAL:=MW 20
 RECORD:=P#M30.0 Byte20


Recepción de los
datos del maestro
DP


L MB 30
L MB 7
+ I
T MW 100


Postprocesamiento
de los datos
recibidos


Transferencia de datos en el modo STOP


Al pasar la CPU esclavo DP a STOP, se sobrescriben con “0” los datos en la memoria
intermedia de la CPU, es decir el maestro DP lee “0”.


Al pasar el maestro DP a STOP, se conservan los datos actuales en la memoria intermedia
de la CPU y ésta puede seguir extrayéndolos.


Dirección PROFIBUS


No puede ajustarse 126 como dirección PROFIBUS para la CPU 41x como esclavo DP.
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1.11.6 Diagnósticos de la CPU 41x como esclavo DP


Diagnóstico mediante diodos LED – CPU 41x


En la tabla 1-11 se explica el significado de los LED BUSF.
En cada caso luce o parpadea siempre el LED BUSF asignado a la interface configurada
como interface PROFIBUS-DP.


Tabla 1-11 Significado de los LED “BUSF” en la CPU 41x como esclavo DP


BUSF Significado Remedio


apag. Configuración en orden –


parpadea La CPU 41x está parametrizada
indebidamente. No se intercambian
datos entre el maestro DP y la CPU 41x.


Causas:


• ha transcurrido el tiempo de


• Verificar la CPU 41x


• Comprobar si el conector de bus está enchufado
debidamente


• Comprobar si está interrumpido el cable de bus hacia
el maestro DP• ha transcurrido el tiempo de


vigilancia de exploración


• la comunicación de bus a través de
PROFIBUS está interrumpida


• la dirección PROFIBUS es errónea


el maestro DP


• Verificar la configuración y la parametrización.


luce • Cortocircuito en el bus • Verificar la estructura del busluce • Cortocircuito en el bus • Verificar la estructura del bus


Activar el cálculo de la topología de bus en un sistema maestro DP mediante la SFC 103
“DP_TOPOL”


Existe un repetidor de diagnósticos para mejorar las posibilidades de determinar qué módulo
ha sufrido desperfectos o dónde se encuentra la ruptura en el cable DP si se producen
averías con la instalación en marcha. Este módulo actúa como esclavo y puede calcular la
topología de una línea DP y, a partir de ella, detectar las averías.


Mediante la SFC 103 “DP_TOPOL” se activa el cálculo de la topología de bus de un sistema
maestro DP a través del repetidor de diagnósticos. La SFC 103 se describe en la ayuda en
pantalla correspondiente y en el manual “Funciones de sistema y funciones estándar”. El
repetidor de diagnósticos se describe en el manual “Repetidor de diagnósticos para
PROFIBUS-DP”, nº de referencia 6ES7972-0AB00-8AD0.


Diagnósticos mediante STEP 5 o STEP 7Diagnóstico de esclavos


El diagnóstico de esclavos se atiene a la norma EN 50170, volumen 2, PROFIBUS. En
función del maestro DP, puede extraerse el mismo mediante STEP 5 ó STEP 7 para todos
los esclavos DP que se atengan a esa norma.


La extracción y la estructura del diagnóstico de esclavos se describen en los apartados
siguientes.
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Diagnóstico S7


El diagnóstico S7 puede ser solicitado en el programa de aplicación por todas las unidades
diagnosticables de la gama de módulos SIMATIC S7/M7. En la información correspondiente
a los módulos y en el catálogo se indica qué módulos son diagnosticables. La estructura del
diagnóstico S7 es idéntica para los módulos centralizados y los descentralizados.


Los datos de diagnóstico de un módulo figuran en los registros de datos 0 y 1 de la zona de
datos del sistema de ese módulo. El registro 0 contiene 4 bytes de datos de diagnóstico, que
describen el estado actual de un módulo. El registro 1 contiene además datos de
diagnóstico específicos del módulo.


La estructura de los datos de diagnóstico aparece en el manual de referencia Funciones
estándar y funciones de sistema.


Extracción del diagnóstico


Tabla 1-12 Extracción del diagnóstico mediante STEP 5 y STEP 7  en el sistema maestro


Sistema de
automatización con


maestro DP


Bloque o registro en
STEP 7


Aplicación Consultas


SIMATIC S7/M7 Registro “Diagnóstico
esclavo DP”


Mostrar el diagnóstico de esclavos
en texto explícito en la superficie
STEP 7


Véase “Diagnosticar el
hardware” en la ayuda
online de STEP 7y en el
manual del usuario
STEP 7


SFC 13
“DP NRM_DG”


Leer el diagnóstico de esclavos
(depositándolo en el área de datos
del programa de aplicación)


SFC: consulte el manual
de referencia Funciones
de sistema y funciones
estándar


SFC 51 “RDSYSST” Leer sublistas SZL.
En la alarma de diagnóstico con el
ID SZL W#16#00B3, solicitar la
función SFC 51 y leer la SZL de la
CPU esclava.


Manual de referencia
Funciones de sistema y
funciones estándar


SFB 54 “RDREC” Para el entorno DPV1 rige: Leer la
información de alarma dentro del
respectivo OB de alarma


u c o es está da


FB 125/FC 125 Evaluar el diagnóstico de esclavos En Internet bajo
http://www.ad.siemens.de/
simatic-cs


ID 387 257


SIMATIC S5 con
IM 308-C como
maestro DP


FB 192 “IM308C” Leer el diagnóstico de esclavos
(depositándolo en el área de datos
del programa de aplicación)


FB: consulte el manual
Sistema de periferia
descentralizada ET 200


SIMATIC S5 con
autómata
programable S5-95U
como maestro DP


SFB 230 “S_DIAG”



http://www.ad.siemens.de/
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Ejemplo de lectura del diagnóstico de esclavos con el FB 192 “IM 308C”


He aquí un ejemplo de cómo se lee el diagnóstico de esclavos para un esclavo DP en el
programa de aplicación STEP 5 a base del FB 192.


Suposiciones


Para este programa de aplicación STEP 5 rigen las suposciones siguientes:


• La IM 308-C ocupa como maestro DP las ventanas 0 ... 15 (número 0 de IM 308-C).


• El esclavo DP tiene la dirección PROFIBUS 3.


• El diagnóstico de esclavos debe depositarse en DB 20. A tal efecto se puede emplear
también cualquier otro bloque de datos.


• El diagnóstico de esclavos consta de 26 bytes.


Programa de aplicación STEP 5


AWL Explicación


:A DB 30
:SPA FB 192


Nombre :IM308C
DPAD : KH F800
IMST : KY 0, 3
FCT : KC SD
GCGR : KM 0
TYP : KY 0, 20
STAD : KF +1
LENG : KF 26
ERR : DW 0


Area de direccionamiento prefijada para IM 308-C
Nº IM = 0, dirección PROFIBUS del esclavo DP = 3
Función: Leer el diagnóstico de esclavos
No es evaluado
Area de datos S5: DB 20
Datos de diagnóstico desde palabra de datos 1
Longitud del diagnóstico = 26 bytes
Código de error depositado en DW 0 de DB 30
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Direcciones de diagnóstico en combinación con la funcionalidad del maestro DP


En la CPU 41x hay que asignar direcciones de diagnóstico para el PROFIBUS-DP.
Obsérvese en la configuración que las direcciones de diagnóstico DP se asignan por un lado
al maestro DP y por otro lado al esclavo DP.


En la configuración se determinan 2 direcciones de diagnóstico:


PROFIBUS


CPU S7 como esclavo DPCPU S7 como maestro DP


Dirección de diagnóstico Dirección de diagnóstico


Al configurar el maestro DP hay que
determinar (en el respectivo proyecto
del maestro DP) una dirección de
diagnóstico para el esclavo DP. A
continuación se dice que esta dirección
de diagnóstico está asignada al maestro
DP.


Al configurar el esclavo DP hay que
determinar (en el respectivo proyecto
del esclavo DP) asimismo una dirección
de diagnóstico asignada al esclavo DP.
A continuación se dice que esta
dirección de diagnóstico está asignada
al esclavo DP.


A través de dicha dirección de
diagnóstico, se notifica al maestro DP el
estado del esclavo DP o si está
interrumpido el bus (véase también la
tabla 1-9).


A través de dicha dirección de
diagnóstico, se notifica al esclavo DP el
estado del maestro DP o si está
interrumpido el bus (véase también la
tabla 1-13).


Figura 1-12 Direcciones de diagnóstico para el maestro DP y el esclavo DP
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Detección de eventos


En la tabla 1-13 se describe cómo la CPU 41x detecta como esclavo DP las modificaciones
de estados operativos o las interrupciones de la transferencia de datos.


Tabla 1-13 Detección de eventos de una CPUs 41x como esclavo DP 


Evento Reacción del esclavo DP


Interrupción del bus
(cortocircuito, conector
desenchufado)


• Solicitud del OB 86 con el aviso Fallo de estación 
(evento entrante; dirección de diagnóstico del esclavo DP asignado a
otro esclavo DP)


• En caso de acceso a la periferia: Solicitud del OB 122 
(error de acceso a periferia)


Maestro DP: 
RUN → STOP


• Solicitud del OB 82 con el aviso Módulo averiado
(evento entrante; 
dirección de diagnóstico del esclavo DP asignado a otro esclavo DP; 
variable OB82_MDL_STOP=1)


Maestro DP: 
STOP → RUN


• Solicitud del OB 82 con el aviso Módulo OK 
(evento saliente; 
dirección de diagnóstico del esclavo DP asignado a otro esclavo DP; 
variable OB82_MDL_STOP=0)


Evaluación en el programa de aplicación


En la siguiente tabla 1-14 se muestra cómo es posible evaluar en el esclavo DP p.ej. las
transiciones RUN-STOP del maestro DP (véase también la tabla 1-13).


Tabla 1-14 Evaluación de transiciones RUN-STOP en el maestro DP/esclavo DP 


En el maestro DP En el esclavo DP


Direcciones de diagnóstico (ejemplos):
Dirección de diagnóstico de maestro=1023
Dirección de diagnóstico de esclavo en el 
sistema maestro=1022


Direcciones de diagnóstico (ejemplos):
Dirección de diagnóstico de esclavo=422
Dirección de diagnóstico de maestro=carece


de importancia


CPU: RUN → STOP La CPU solicita el OB 82 con, entre otras, las
informaciones siguientes:


• OB 82_MDL_ADDR:=422


• OB82_EV_CLASS:=B#16#39
(evento entrante)


• OB82_MDL_DEFECT:=fallo en módulo


Sugerencia: Estas informaciones aparecen
también en el búfer de diagnóstico de la CPU
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Estructura del diagnóstico de esclavos


Byte 0
Byte 1 Estados de estación 1 a 3
Byte 2


Byte 3 Dirección PROFIBUS del maestro


Byte 4
Byte 5 Byte bajo


Byte alto
Identificador del
fabricante


Byte 6
hasta


Diagnóstico de módulo


byte x


Diagnóstico de estación
.
.
.


.


.


.


Byte x+1
hasta
byte y


(la longitud depende de la
cantidad de áreas de
direccionamiento configuradas
en la memoria intermedia1)


(la longitud depende de la
cantidad de áreas de
direccionamiento configuradas
en la memoria intermedia)


1 Excepción: Si el maestro DP está configurado erróneamente, el esclavo
DP interpreta aquí 35 áreas de direccionamiento configuradas (46H).


Figura 1-13 Estructura del diagnóstico de esclavos
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1.11.7 CPU 41x como esclavo DP: estado de equipo 1 a 3


Estados de estación 1 a 3


Los estados de estación 1 a 3 ofrecen una vista de conjunto sobre el estado de un esclavo
DP.


Tabla 1-15 Estructura del estado de equipo 1 (byte 0)


Bit Significado Remedio


0 1:El esclavo DP no  puede ser explorado
por el maestro DP.


• ¿Es correcta la dirección DP ajustada en el esclavo
DP?


• ¿Conector de bus enchufado?


• ¿Tensión aplicada al esclavo DP?


• ¿Repetidor RS 485 ajustado debidamente?


• Reinicializar el esclavo DP


1 1: El esclavo DP no está listo aún para el
intercambio de datos.


• Esperar, porque el esclavo DP está arrancando


2 1: Los datos de configuración enviados
desde el maestro DP al esclavo DP no
coinciden con la estructura de éste.


• ¿Son correctos el tipo de estación o la estructura del
esclavo DP introducidos en el software?


3 1:Alarma de diagnóstico generada
por cambio RUN-STOP de la CPU


0:Alarma de diagnóstico generada
por cambio STOP-RUN de la CPU


• Se puede leer el diagnóstico


4 1: Función no admitida, p. ej. modificación
de la dirección DP a través del software


• Verificar la configuración


5 0:Este bit es siempre “0”. –


6 1:Este tipo de esclavo DP no coincide con
la configuración software.


• ¿Es correcto el tipo de estación introducido en el
software (error de parametrización)?


7 1:El esclavo DP ha sido parametrizado por
un maestro DP diferente al que tiene
acceso actualmente al esclavo DP.


• El bit es siempre 1, si, p. ej., accede al esclavo DP a
través de la PG u otro maestro DP.


La dirección DP del maestro parametrizador se halla en
el byte de diagnóstico “Dirección PROFIBUS del
maestro”.
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Tabla 1-16 Estructura del estado de estación 2 (byte 1) 


Bit Significado


0 1: El esclavo DP debe ser parametrizado y configurado de nuevo.


1 1: Se ha recibido un aviso de diagnóstico. El esclavo DP sólo puede seguir funcionando tras
subsanarse la anomalía (aviso de diagnóstico estático).


2 1: Este bit es siempre “1” si existe un esclavo DP con dicha dirección DP.


3 1: Está activada la vigilancia de exploración para este esclavo DP.


4 0: Este bit es siempre “0”.


5 0: Este bit es siempre “0”.


6 0: Este bit es siempre “0”.


7 1: Este esclavo DP está desactivado, es decir retirado del procesamiento
cíclico.


Tabla 1-17 Estructura del estado de estación 3  (byte 2)


Bit Significado


0


ha
sta


6


0: Estos bits son siempre “0”


7 1: • Se recibieron más avisos de diagnóstico que los que puede almacenar el esclavo DP.


• El maestro DP no puede registrar en su búfer de diagnóstico todos los avisos de
diagnóstico enviados por el esclavo DP.


Dirección PROFIBUS de maestro


El byte de diagnóstico ’Dirección PROFIBUS del maestro’ contiene la dirección DP del
maestro DP


• que ha parametrizado el esclavo DP y


• que tiene acceso de lectura y de escritura al esclavo DP.


Tabla 1-18 Estructura de la dirección PROFIBUS del maestro (byte 3)


Bit Significado


0 a 7 Dirección DP del maestro DP que ha parametrizado el esclavo DP y tiene acceso de
lectura y de escritura a éste.


FFH: El esclavo DP no ha sido parametrizado por ningún maestro DP.







Estructura de una CPU 41x


1-58
Sistema de automatización S7-400 Datos de las CPU


A5E00165968-01


Identificador del fabricante


El identificador del fabricante contiene un código donde se describe el tipo del esclavo DP.


Tabla 1-19 Estructura del identificador del fabricante (bytes 4, 5)


Byte 4 Byte 5 Identificador del fabricante para la CPU


80H C5H 412-1


80H C6H 412-2


80H C7H 414-2


80H C8H 414-3


80H CAH 416-2


80H CBH 416-3


80H CCH 417-4
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Diagnóstico de módulo


Del diagnóstico de módulo se deduce a cuál de las áreas de direccionamiento configuradas
en la memoria intermedia corresponde un registro.


Byte 6
7 0 Bit Nº


Longitud del diagnóstico de módulo
incl. byte 6 (en función del número de áreas de direccionamiento
configuradas, hasta 6 bytes)


Byte 7


Configuración teórica�real o CPU esclava en STOP


Registro para la 2ª área de direccionamiento configurada
Registro para la 3ª área de direccionamiento configurada


Registro para la 4ª área de direccionamiento configurada


Registro para la 5ª área de direccionamiento configurada


Byte 8


Registro para la 6ª a 13ª área de direccionamiento configurada


Registro para la 6ª a 13ª área de direccionamiento configurada


0 1


7 6 5 4 1


02 1


3


Código para diagnóstico de módulo


Bit Nº


Bit Nº7 6 5 4 3


Byte 11


Registro para la 30ª área de direccionamiento configurada


Registro para la 31ª área de direccionamiento configurada


02 1 Bit Nº7 6 5 4 3


Byte 8
02 1 Bit Nº7 6 5 4 3


Byte 8
02 1 Bit Nº7 6 5 4 3


Byte 9


Registro para la 14ª a 21ª área de direccionamiento configurada


02 1 Bit Nº7 6 5 4 3


Byte 10


Registro para la 22ª a 29ª área de direccionamiento configurada


02 1 Bit Nº7 6 5 4 3


Registro para la 32ª área de direccionamiento configurada


00 00 0


Configuración teórica�real


 Configuración teórica�real


Figura 1-14 Estructura del diagnóstico de módulo en la CPU 41x
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Diagnóstico de estación


El diagnóstico de estación proporciona informaciones detalladas sobre un esclavo DP. El
diagnóstico de estación empieza a partir del byte x y puede comprender como máximo 20
bytes.


En la figura siguiente se exponen la estructura y el contenido de los bytes para un área de
direccionamiento configurada en la memoria intermedia.


Byte x +1 01H: Código para alarma de
diagnóstico
02H: Código para alarma de proceso


Byte x +4
hasta byte
x +7


byte x
7 0 Bit Nº


Longitud del diagnóstico de estación
incl. bte x (= máximo 20 bytes)


Código para diagnóstico de estación


0 0


6


Byte x +2


Byte x +3


Número del área de
direccionamiento configurada en la
memoria intermedia
A tal efecto rige: número + 3
(Ejemplo:
CPU = 02H
1ª área de direcc. = 04H
2ª área de direcc. = 05H, etc.)


(siempre 0)


Datos de diagnóstico (consulte la
figura 1-16) o 
datos de alarma


7 0


0 0 0 0 0 0 0 0


Figura 1-15 Estructura del diagnóstico de estación
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A partir del byte x +4


El significado de los bytes desde el byte x+4 depende del byte x +1 (véase la figura 1-15).


El byte x +1 incluye el código para ...


Alarma de diagnóstico (01 H) Alarma de proceso (02 H)


Los datos de diagnóstico contienen los 16 bytes
con la información de estado de la CPU. En la
figura 1-16 se muestra la ocupación de los
primeros 4 bytes en los datos de diagnóstico.
Los 12 bytes restantes son siempre 0.


Es posible programar discrecionalmente 4 bytes
con informaciones de alarma para la alarma de
proceso. Estos 4 bytes se transfieren en STEP 7
mediante la SFC 7 “DP_PRAL” al maestro DP.


Bytes x +4 hasta x +7 para la alarma de diagnóstico


En la figura 1-16 se muestran la estructura y el contenido de los bytes x +4 hasta x +7 para
la alarma de diagnóstico. El contenido de tales bytes corresponde al contenido del registro
de datos 0 para el diagnóstico en STEP 7 (en este caso no están ocupados todos los bits).


Byte x +4
7 0 Bit Nº


Byte x +5


Byte x +6


0: Modo RUN
1: Modo STOP


0: Módulo OK
1: Fallo en módulo


0


1


0 0 0 0


1


7 4 0


02


3 Bit Nº


Bit Nº7 027


0 0


0 0 00 01


Identificación para área de direccionamiento
en la memoria intermedia (constante)


0000000


Byte x +7
7 0 Bit Nº
0 0 0 0 00 0 0


Figura 1-16 Bytes x +4 hasta x +7 alarma de diagnóstico y de proceso







Estructura de una CPU 41x


1-62
Sistema de automatización S7-400 Datos de las CPU


A5E00165968-01


Alarmas con un maestro DP S7/M7


Al utilizar la CPU 41x como esclavo DP es posible activar una alarma de proceso en el
maestro DP desde el programa de aplicación. Tras solicitar la función SFC 7 “DP_PRAL” es
activado un OB 40 en el programa de aplicación del maestro DP. Mediante SFC 7 se puede
transferir en una palabra doble una información de alarma al maestro DP, que es evaluable
en el OB 40 dentro de la variable OB40_POINT_ADDR. La información de alarma es
programable discrecionalmente. La función SFC 7 “DP_PRAL” se describe detalladamente
en el manual de referencia Software de sistema para S7-300/400 - Funciones de sistema y
funciones estándar.


Alarmas con otro maestro DP


Si se opera la CPU 41x con otro maestro DP, son reproducidas dichas alarmas dentro del
diagnóstico de estación de la CPU 41x. Los respectivos eventos de diagnóstico deberán
procesare ulteriormente en el programa de aplicación del maestro DP.


Nota


Para poder evaluar las alarmas de diagnóstico y de proceso a través del diagnóstico de
estación con otro maestro DP, se debe observar lo siguiente:


• El maestro DP deberá poder almacenar los avisos de diagnóstico, es decir que éstos
tendrán que depositarse en un búfer anular dentro del maestro DP. Si el maestro DP no
puede guardar los mensajes de diagnóstico, sólo se almacenará el último mensaje de
diagnóstico entrante.


• El usuario debe consultar en su programa de aplicación a intervalos regulares los
respectivos bits en el diagnóstico de estación. Hay que tener en cuenta el tiempo de
ejecución de bus de PROFIBUS-DP para consultar los bits al menos una vez de forma
sincrónica con el tiempo de ejecución de bus.


• Mediante una IM 308-C como maestro DP no pueden utilizarse las alarmas de proceso
dentro del diagnóstico de estación, pues se notifican únicamente las alarmas entrantes y
no las salientes.
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1.12 Intercambio directo de datos


A partir de STEP 7 V 5.x se puede configurar el “intercambio directo de datos” para las
estaciones PROFIBUS. Las CPU 41x pueden actuar en el intercambio directo de datos
como emisor o como receptor.


El “intercambio de datos directo” constituye una relación de comunicación especial entre los
participantes de PROFIBUS-DP.


1.12.1 Principio del intercambio de datos directo


El intercambio directo de datos se caracteriza porque las estaciones PROFIBUS-DP pueden
“escuchar” los datos que un esclavo DP envía de vuelta a su maestro DP.
Gracias a este mecanismo, la estación que “escucha” (receptor) tiene acceso directo a los
datos de entrada modificados de los esclavos DP remotos.


Durante la configuración en STEP 7 se determina a través de las respectivas direcciones de
entrada de periferia en qué área de direccionamiento del receptor deben ser leídos los datos
deseados del emisor.


Una CPU 41x puede ser:
Emisor como esclavo DP
Receptor como esclavo DP o maestro DP, o bien como CPU no 


implementada en un sistema maestro (véase la figura 1-17).


Ejemplo


En la figura 1-17 se representan a base de un ejemplo las “relaciones” de intercambio
directo de datos que pueden configurarse. La figura incluye todos los maestros DP y
esclavos DP de una CPU 41x. Téngase en cuenta que los demás tipos de esclavo DP
(ET 200M, ET 200X, ET 200S) sólo pueden ser emisores.


PROFIBUS


CPU 41x como
maestro DP 1


CPU 41x-2


Esclavo
DP 3


Esclavo
DP 5CPU 41x


como
esclavo
DP 1


Sistema 
maestro DP 1


Sistema 
maestro DP 2


CPU 41x como
maestro DP  2


CPU 41x
como
esclavo
DP 2


CPU 41x
como
esclavo
DP 4


Figura 1-17 Intercambio directo de datos mediante CPU 41x
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1.12.2 Diagnóstico en el intercambio directo de datos


Direcciones de diagnóstico


Para el intercambio directo de datos se asigna una dirección de diagnóstico en el receptor:


PROFIBUS


CPU S7 como receptorCPU S7 como emisor


Dirección de diagnóstico


Durante la configuración se determina
en el receptor una dirección de
diagnóstico asignada al emisor.


A través de dicha dirección de
diagnóstico, se notifica al receptor el
estado del emisor o si está interrumpido
el bus (véase también la tabla 1-20).


Figura 1-18 Dirección de diagnóstico para el receptor en el intercambio directo de datos


Detección de eventos


En la tabla 1-20 se expone cómo la CPU 41x en calidad de receptor detecta las
interrupciones en la transferencia de datos.


Tabla 1-20 Detección de eventos por las CPUs 41x como receptor en el intercambio directo de
datos


Evento ¿Qué sucede en el receptor?


Interrupción del bus
(cortocircuito, conector
desenchufado)


• Solicitud del OB 86 con el aviso Fallo de estación  
(evento entrante; dirección de diagnóstico del receptor asignado al
emisor)


• En caso de acceso a la periferia: Solicitud del OB 122 
(error de acceso a periferia)
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Evaluación en el programa de aplicación


En la siguiente tabla 1-21 se muestra cómo es posible evaluar p.ej. el fallo de estación del
emisor en el receptor (véase también la tabla 1-20).


Tabla 1-21 Evaluación de fallo de estación del emisor en el intercambio directo de datos


En el emisor En el receptor


Direcciones de diagnóstico (ejemplos):
Dirección de diagnóstico de maestro=1023
Dirección de diagnóstico de esclavo en el 
sistema maestro=1022


Dirección de diagnóstico (ejemplo)
Dirección de diagnóstico=444


Fallo de estación La CPU solicita el OB 86 con, entre otras, las
informaciones siguientes:


• OB 86_MDL_ADDR:=444


• OB86_EV_CLASS:=B#16#38
(evento entrante)


• OB86_FLT_ID:=B#16#C4 
(fallo de una estación DP)


Sugerencia: Estas informaciones aparecen
también en el búfer de diagnóstico de la CPU
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1.13 Datos coherentes


Los datos que pertenecen a un mismo grupo por su contenido y que describen un estado de
proceso en un momento concreto se denominan “datos coherentes”. Para que los datos
sean coherentes, no es posible modificarlos ni actualizarlos durante el procesamiento o la
transmisión.


Ejemplo


Para que la CPU facilite una imagen coherente de las señales de proceso durante el
procesamiento cíclico del programa, las señales de proceso se leen antes del
procesamiento del programa en la imagen del proceso de las entradas o se escriben
después del procesamiento del programa en la imagen del proceso de las salidas. A
continuación, el programa de usuario no accede directamente a los módulos de señal
durante el procesamiento del programa cuando reaccionan las áreas de operandos de
entradas (E) y salidas (A), sino que accede al área de memoria interna de la CPU en la que
se encuentra la imagen del proceso.


SFC 81 “UBLKMOV” 


Mediante la SFC 81 “UBLKMOV” se copia el contenido de un área de memoria (= área de
origen) de forma coherente en otra área de memoria (= área de destino). El proceso de
copia no se puede interrumpir por otras funciones del sistema operativo.


Mediante la SFC 81 “UBLKMOV” se pueden copiar las siguientes áreas de memoria:


• Marcas


• Contenido DB


• Imagen de proceso de las entradas


• Imagen de proceso de las salidas


La cantidad de datos máxima que se puede copiar asciende a 512 bytes. Tenga en cuenta
las limitaciones específicas de la CPU, que figuran, por ejemplo, en la lista de operaciones.


Como el proceso de copia no se puede interrumpir, puede aumentar el tiempo de respuesta
ante alarmas de la CPU cuando se utiliza la SFC 81 “UBLKMOV”.


Las áreas de origen y de destino no pueden solaparse. Si el área de destino indicada es
mayor que el área de origen, sólo se copiarán en el área de destino tantos datos como
existan en el área de origen. Si el área de destino es menor que el área de origen, sólo se
copiarán tantos datos como tengan cabida en el área de destino.
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1.13.1 Coherencia en las funciones y en los bloques de comunicación


En el sistema S7-400, las peticiones de comunicaicón no se procesan en el punto de control
de ciclo, sino en espacios de tiempo fijjos durante el ciclo del programa.


Por parte del sistema, los formatos de datos Byte, Palabra y Doble palabra se procesan de
forma coherente, es decir, la transferencia o el procesamiento de 1 byte, 1 palabra (= 2
bytes) o 1 doble palabra (= 4 bytes) no se puede interrumpir.


Si en el programa de usuario se llaman bloques de comunicación (p. ej. SFB 12 “BSEND”)
que sólo se pueden utilizar por pares (p. ej. SFB 12 “BSEND” y SFB 13 “BRCV”) y que
acceden a datos comunes, el acceso a esta área de datos se puede coordinar, por ejemplo,
mediante el parámetro “DONE”. Por lo tanto, en el programa de usuario no es posible
garantizar la coherencia de los datos que se transfieren de forma local junto con estos
bloques de comunicación.


No ocurre lo mismo con las funciones de comunicación S7, que no requieren ningún bloque
en el programa de usuario en el equipo de destino (p. ej. SFB 14 “GET”, SFB 15 “PUT”). En
este caso, hay que tener en cuenta el tamaño de los datos coherentes durante la
programación.


1.13.2 Acceso a la memoria de trabajo de la CPU


Las funciones de comunicación del sistema operativo acceden en bloques de tamaño fijo a
la memoria de trabajo de la CPU. El tamaño del bloque es la longitud variable hasta 462
bytes como máximo.


1.13.3 Lectura coherente de los datos de un esclavo normalizado DP y
escritura coherente de datos en un esclavo normalizado DP


Lectura coherente de los datos de un esclavo normalizado DP mediante la SFC 14
“DPRD_DAT”


La SFC 14 “DPRD_DAT” (read consistent data of a DP-normslave) permite leer de forma
coherente los datos de un esclavo normalizado DP.


Si no se produce ningún fallo durante la transferencia de datos, los datos leídos se
introducen en el área de destino fijada por el parámetro RECORD.


El área de destino debe tener la misma longitud que se haya configurado para el módulo
seleccionado con STEP 7.


Con cada llamada de la SFC 14 sólo se puede acceder a los datos de un módulo/ID de DP
bajo la dirección de inicio configurada.
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1.13.4 Escritura coherente de datos en un esclavo normalizado DP
mediante la SFC 15 “DPWR_DAT”


La SFC 15 “DPWR_DAT” (write consistent data to a DP-normslave) permite transferir de
forma coherente los datos de RECORD al esclavo normalizado DP direccionado.


El área de origen debe tener la misma longitud que se haya configurado para el módulo
seleccionado con STEP 7.


Nota


La norma Profibus DP define límites máximos para la transferencia de datos útiles
coherentes (consulte el siguiente apartado). Los esclavos normalizados DP convencionales
respetan estos límites máximos. En las CPU antiguas (<1999) había limitaciones
específicas relativas a la transferencia de datos útiles coherentes. Las longitudes máximas
de datos que este tipo de CPUs pueden leer o escribir de forma coherente desde y hacia un
esclavo normalizado DP figura en los datos técnicos de dichas CPU, bajo el título “Maestro
DP – Datos útiles por esclavo DP”. Las CPU recientes exceden con este valor la longitud de
los datos que facilita o toma un esclavo normalizado DP.


Límites máximos para la transferencia de datos útiles coherentes a un esclavo DP


 La norma Profibus DP define límites máximos para la transferencia de datos útiles
coherentes a un esclavo DP. Por este motivo, en un esclavo normalizado DP se pueden
transferir de forma coherente en un bloque 64 palabras = 128 bytes de datos útiles como
máximo.


Durante la configuración, determine el tamaño del área coherente. Para ello, en el formato
de identificación especial (SKF) se puede ajustar una longitud máxima para los datos
coherentes 64 palabras = 128 bytes (128 bytes para entradas y 128 bytes para salidas). No
se admite una longitud mayor.


Este límite máximo sólo es válido para datos útiles puros. Los datos de parámetros y de
diagnósticos se agrupan en registros de datos completos y, de este modo, se transfieren de
forma coherente.


En el formato de identificación general (AKF) se puede ajustar una longitud máxima para los
datos coherentes de 16 palabras = 32 bytes (32 bytes para entradas y 32 bytes para
salidas). No se admite una longitud mayor.


Tenga también en cuenta que una CPU 41x que actúe como esclavo DP debe poder ser
configurable a través del formato de identificación general en un maestro externo (conexión
a través de GSD). Por este motivo, la memoria de transferencia de una CPU 41x que actúe
como esclavo DP con respecto a PROFIBUS DP tiene un tamaño máximo de 16 palabras =
32 bytes.
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1.13.5 Acceso coherente a los datos sin utilizar la SFC 14 o la SFC 15


Es posible el acceso coherente a los datos de > 4 bytes en las CPU enumeradas a
continuación sin utilizar la SFC 14 o la SFC 15. El área de datos de un esclavo DP que se
tenga que transferir de forma coherente se transfiere a una imagen parcial del proceso. La
información de esta área es siempre coherente. Posteriormente, es posible acceder a la
imagen parcial del proceso mediante comandos de carga o transferencia (p. ej., L EW 1). De
esta forma disfrutará de una posibilidad de acceso a los datos coherentes especialmente
cómoda y eficaz (gracias a un menor consumo de tiempo). Así, es posible una integración y
parametrización eficaz de, por ejemplo, drives u otros esclavos DP.


Esto es válido para las siguientes CPU a partir de la versión de firmware 3.0:


CPU S7-400 Código SIEMENS


CPU 412-1 6ES7412-1XF03-0AB0


CPU 412-2 6ES7412-2XG00-0AB0


CPU 414-2 6ES7414-2XG03-0AB0


CPU 414-3 6ES7414-3XJ00-0AB0


CPU 416-2 6ES7416-2XK02-0AB0


CPU 416-3 6ES7416-3XL00-0AB0


CPU 417-4 6ES7417-4XL00-0AB0


En el caso de un acceso directo (p. ej. L PEW o T PAW) no  se produce ningún error de
acceso a la periferia.


Nota importante para la adaptación de la solución SFC14/15 a la solución de imagen de
proceso:


• Para la adaptación de la solución SFC14/15 a la solución de imagen de proceso no se
recomienda la utilización simultánea de funciones del sistema y de la imagen de proceso.
Básicamente, la imagen de proceso se corrige durante la escritura por medio de la
función de sistema SFC 15, pero no durante la lectura. Esto quiere decir que la
coherencia entre los valores de la imagen de proceso y los valores de la función de
sistema SFC 14 no está garantizada.


• La SFC 50 “RD_LGADR” da como resultado un área de direccionamiento distinto con la
solución SFC 14/15 que con la solución de imagen de proceso.


• Si se utiliza un CP 443-5 ext, la utilización simultánea de la SFC 14/15 y de la imagen del
proceso provoca que sea imposible la lectura/escritura en la imagen de proceso o la
lectura/escritura a través de la SFC 14/15.
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Ejemplo:


El ejemplo siguiente (para la imagen parcial del proceso 3 “TPA 3”) ilustra una configuración
posible en HW Config:


• TPA 3 en la salida: Estos 50 bytes figuran de forma coherente en la imagen parcial del
proceso 3 (lista desplegable “Coherente vía > Longitud total”) y, por tanto, se pueden leer
mediante comandos “entrada de carga xy” normales.


• La selección en la lista desplegable “Imagen parcial del proceso > –––” bajo Entrada
significa que no se realiza ningún almacenamiento en la imagen de proceso. Sólo es
posible el manejo con las funciones de sistema SFC14/15.
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Métodos de almacenamiento y tipos de
arranque


Indice del apartado
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2.1 Vista general de los métodos de almacenamiento
de las CPU S7-400


Distribución de las áreas de memoria


La memoria de las CPU S7 puede distribuirse en los sectores siguientes:


Memoria de carga inte-
grada


RAM respaldada por pila


Memoria de carga externa


RAM respaldada por pila o 
Flash 
Memory remanente


Memoria central códigos


para programa


RAM respaldada por pila


Imagen del proceso de las
entradas y salidas


Búfer de diagnóstico


Memoria central datos


para datos


RAM respaldada por pila


Pila de datos locales


Memoria de carga


para datos del proyecto,
(bloques, símbolos, comen-
tarios, configuración y
parámetros)


Memoria central


para bloques importantes
para la ejecución


Memoria del sistema
contiene marcas, temporiza-
dores, contadores, pila de blo-
ques y


pila de interrupciones


RAM respaldada por pila
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Nota importante para las CPU con distribución parametrizable de la memoria de
trabajo


Cuando se modifique mediante parametrización la distribución de la memoria central, al
cargar los datos del sistema en la CPU se reorganizará la memoria central. Esto tiene como
consecuencia que los bloques de datos que hayan sido creados con una función del sistema
(SFC) serán borrados y a los demás bloques de datos se les asignarán valores iniciales de
la memoria de carga.


El tamaño disponible de la memoria de trabajo para bloques de código y de datos se
modifica durante la carga de datos del sistema si se alteran los siguientes parámetros:


• Tamaño de la imagen del proceso (byte a byte; en la ficha “Ciclo/Marca de reloj”)


• Recursos para comunicación (sólo S7-400; en la ficha “Memoria”)


• Tamaño del búfer de diagnóstico (en la ficha “Diagnóstico/Reloj”)


• Cantidad de datos locales para todas las clases de prioridad (ficha “Memoria”)


Base de cálculo para estimar la memoria central necesaria


Con el fin de no sobrepasar el tamaño de la memoria central disponible en la CPU, al
parametrizar se deberán tener en cuenta los siguientes requerimientos de memoria:


Tabla 2-1 Memoria necesaria 


Parámetro Memoria central necesaria En la memoria de
programa/datos


Tamaño de la imagen del
proceso (entradas)


12 bytes por byte en la imagen
de proceso de las entradas


Memoria de programa


Tamaño de la imagen del
proceso (salidas)


12 bytes por byte en la imagen
de proceso de las salidas


Memoria de programa


Recursos de comunicación
(peticiones de
comunicación)


72 bytes por petición de
comunicación


Memoria de programa


Tamaño del búfer de
diagnóstico


20 bytes por registro en el búfer
de diagnóstico


Memoria de programa


Cantidad de datos locales 1 byte por cada byte de datos
locales


Memoria de datos
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Tipos de memoria en las CPU S7-400


• Memoria de carga para los datos del proyecto, p.ej. bloques, configuración hardware y
datos de parametrización, así como desde la versión 5.1 completada con símbolos y
comentarios.


• Memoria central para los bloques importantes para la ejecución (bloques lógicos y
bloques de datos).


• Memoria del sistema (RAM) con los elementos de almacenamiento que cada CPU pone
a disposición del programa de aplicación, tales como marcas, temporizadores o
contadores. La memoria del sistema contiene además la pila de bloques y la pila de
interrupciones.


• La memoria del sistema de la CPU proporciona asimismo memorias intermedias (pila de
datos locales, búfer de diagnóstico y recursos de comunicación), que se asignan al
programa al solicitarse un bloque para sus datos temporales. Tales datos son válidos
únicamente mientras está activado el bloque.


Modificando los valores predeterminados para la imagen del proceso, los datos locales,
el búfer de diagnóstico y los recursos de comunicación (véanse las características del
objeto de la CPU en la configuración de hardware), es posible influir en la memoria
central disponible para los bloques importantes para la ejecución.


Cuidado


Tener en cuenta lo siguiente cuando vaya a ampliar la imagen del proceso de una CPU:
Configurar aquellos módulos que sólo deban operar por encima de la imagen del proceso
de tal manera que también queden por encima de la imagen del proceso ampliada. Esto se
aplica especialmente con los módulos IP y WF que operan en la cápsula de adaptación S5
en un S7 400.


Capacidad de almacenamiento flexible


• Memoria central:


La capacidad de la memoria central se determina eligiendo de la variada gama de
unidades CPU una CPU adecuada.


En la CPU 417 es posible ampliar la memoria central.


• Memoria de carga:


Para los programas de volumen pequeño y medio es suficiente la memoria de carga
integrada.


Para los programas más extensos se puede ampliar la memoria de carga enchufando
tarjetas de memoria RAM.


Además, hay diponibles tarjetas de memoria FLASH para conservar los programas
incluso sin pila tampón en caso de interrumpirse la tensión. Dichas tarjetas de memoria
FLASH (a partir de 2 MB para CPUs estándar, a partir de 4 MB para CPUs H) también
sirven para enviar y realizar actualizaciones del sistema operativo.


Respaldo en tampón


• La pila tampón respalda transitoriamente la parte integrada y externa de la memoria de
carga, la sección de datos de la memoria central y la sección de código.
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2.2 Vista general de los tipos de arranque de las CPU S7-400


Rearranque en frío


• En un rearranque en frío son repuestos todos los datos (imagen del proceso, marcas,
temporizadores, contadores y bloques de datos) a los valores iniciales depositados en el
programa (memoria de carga), independientemente de si fueron parametrizados como
datos remanentes o no remanentes.


• El programa vuelve a ejecutarse desde el principio (OB de arranque u OB 1).


Rearranque en caliente


• En un rearranque en caliente son repuestos la imagen del proceso, así como las marcas,
los temporizadores y los contadores no remanentes.


Las marcas, los temporizadores y los contadores remanentes, así como todos los
bloques de datos, conservan su último valor vigente.


• El programa vuelve a ejecutarse desde el principio (OB de arranque u OB 1).


• En caso de interrumpirse la alimentación, sólo es posible el rearranque en caliente si se
opera con respaldo en tampón.


Reiniciación


• En una reiniciación conservan su último valor vigente todos los datos, inclusive la imagen
del proceso.


• La ejecución del programa prosigue exactamente con la instrucción durante la que se
presentó la interrupción.


• Las salidas no son modificadas hasta que acaba el ciclo actual.


• En caso de interrumpirse la alimentación, sólo podrá rearrancar si el funcionamiento está
respaldado con tampón.
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Tiempos de ciclo y de respuesta del S7-400


En el presente capítulo se muestra la composición de los tiempos de ciclo y de respuesta
del S7-400.


Utilizando una PG es posible leer el tiempo de ciclo del programa de aplicación en la CPU
correspondiente (véase el manual Configurar el hardware y la comunicación con
STEP 7 V5.0 o superior).


A base de ejemplos se muestra la forma de calcular el tiempo de ciclo.


Un parámetro muy importante a la hora de observar un proceso es el tiempo de respuesta.
En el presente capítulo se expone detalladamente cómo puede Ud. calcular el mismo. Si Ud.
utiliza una CPU 41x-2 DP como maestro en la red PROFIBUS DP, debe tener en
consideración además los tiempos de ciclo (vea el apartado 3.5).


Índice del capítulo


Apartado Tema Página 


3.1 Tiempo de ciclo 3-2


3.2 Cálculo del tiempo de ciclo 3-4


3.3 Tiempos de ciclo diferentes 3-8


3.4 Carga por comunicación 3-10


3.5 Tiempo de respuesta 3-13


3.6 Cálculo de los tiempos de ciclo y de respuesta 3-18


3.6 Ejemplos de cálculo de los tiempos de ciclo y de respuesta 3-18


3.8 Tiempo de reacción a alarma 3-22


3.9 Ejemplo de cálculo para el tiempo de reacción a alarma 3-24


3.10 Reproducibilidad de alarmas de retardo y cíclicas 3-25


Otras informaciones


Si desea obtener más informaciones sobre los siguientes tiempos de ejecución, consulte la
lista de operaciones S7-400. En ella encontrará todas las instrucciones STEP 7 procesables
por las respectivas CPUs con sus tiempos de ejecución, así como todos los SFCs/SFBs
integrados en las CPUs y las funciones IEC solicitables en STEP 7 con sus tiempos de
ejecución.
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3.1 Tiempo de ciclo


En este apartado se exponen la composición del tiempo de ciclo y la forma de calcular el
mismo.


Definición del tiempo de ciclo


El tiempo de ciclo es el período que requiere el sistema operativo para procesar un ciclo de
programa –es decir, el ciclo de un OB 1– así como todas las secciones del programa y
actividades del sistema que interrumpen dicho ciclo.


Este tiempo es supervisado.


Modelo de segmentos de tiempo


La ejecución cíclica del programa y, por consiguiente, también el procesamiento del
programa de aplicación se llevan a cabo en segmentos de tiempo. Para mostrar mejor las
distintas operaciones, damos por supuesto a continuación que cada segmento de tiempo
dura exactamente 1 ms.


Imagen del proceso


A fin de que la CPU cuente con una imagen consistente de las señales del proceso durante
la ejecución cíclica del programa, son leídas o inscritas éstas antes de la ejecución del
programa. A partir de ahora, cuando la CPU activa las zonas de operandos entradas (E) y
salidas (S) durante la ejecución del programa no accede directamente a los módulos de
señalización, sino al área de memoria interna de la CPU donde se halla la imagen de las
entradas/salidas.
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Desarrollo de la ejecución cíclica del programa


En la tabla y la figura siguientes se exponen las distintas fases de la ejecución cíclica del
programa.


Tabla 3-1 Ejecución cíclica del programa


Paso Operación


1 El sistema operativo inicia el tiempo de vigilancia del ciclo.


2 La CPU emite los valores de la imagen del proceso de las salidas a los
módulos de salida.


3 La CPU lee el estado de las entradas en los módulos de entrada y actualiza la
imagen de proceso de las entradas.


4 La CPU procesa el programa de aplicación en segmentos de tiempo y ejecuta
las operaciones incluidas en el programa.


5 Al final de un ciclo, el sistema operativo ejecuta las tareas pendientes, p. ej.,
cargar y eliminar bloques.


6 Si hubiera transcurrido mientras tanto el tiempo de ciclo mínimo configurado,
la CPU retorna a continuación al principio del ciclo y reinicia la vigilancia del
tiempo de ciclo.


Elementos del tiempo de ciclo


ZKP (SiOp)


Programa de aplicación


PAE


PAA


PAA: Imagen de proceso de las salidas


PAE: Imagen de proceso de las entradas


ZKP: Punto de control del ciclo


SiOp: Sistema operativo


Segmentos de tiempo (1 ms c/u)


Segmento de
tiempo (1 ms)


Programa de aplicación


Funciones de comunicación


Sistema operativo


Tiempo de
ciclo


Figura 3-1 Elementos y composición del tiempo de ciclo
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3.2 Cálculo del tiempo de ciclo


Prolongación del tiempo de ciclo


En principio hay que considerar que el tiempo de ciclo de un programa de aplicación es
prolongado por:


• el tratamiento de alarmas controlado por tiempo


• el tratamiento de alarmas de proceso (vea también el apartado 3.8)


• el diagnóstico y el tratamiento de errores (vea también el apartado 3.9)


• la comunicación vía MPI y a través de CPs conectados al bus K
(p.ej. ETHERNET, PROFIBUS, DP); esto ya va incluido en la carga por comunicación


• ciertas funciones especiales, como el control y la observación de variables 
o el estado de los bloques


• la transferencia y el borrado de bloques, así como la compresión de la memoria del
programa de aplicación


Factores de influencia


En la tabla siguiente se muestran los factores que influyen en el tiempo de ciclo.


Tabla 3-2 Factores de influencia en el tiempo de ciclo


Factores Observación


Tiempo de transferencia para
la imagen del proceso de
salidas (PAA) y la imagen del
proceso de entradas (PAE)


... vea la tabla 3-5


Tiempo de ejecución del
programa de aplicación


... se calcula a partir de los tiempos de ejecución de las distintas
operaciones (vea la Lista de operaciones S7-400). Para la CPU
417-4H consulte la tabla 3-5.


Tiempo de ejecución del
sistema operativo en el punto
de control del ciclo


... vea la tabla 3-6


Prolongación del tiempo de
ciclo debida a la
comunicación 


La máxima carga del ciclo admisible debida a la comunicación se
parametriza en % en STEP 7 (manual Programación mediante STEP
7 V5.0). Vea el apartado 3.4.


Carga del tiempo de ciclo por
alarmas


Las alarmas pueden interrumpir en todo moemento el programa de
aplicación.


... vea la tabla 3-7


Nota


En las CPUs producidas antes de 10/1998 es actualizada la imagen del proceso de las
salidas antes del punto de control del ciclo.
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Actualización de la imagen del proceso


La tabla siguiente contiene los tiempos de la CPU para la actualización de la imagen del
proceso (tiempo de transferencia de la imagen del proceso). Los tiempos que se indican son
“valore ideales” que pueden prolongarse debido a alarmas o a la comunicación de la CPU.


El tiempo de transferencia para la actualización de la imagen del proceso se calcula como
sigue:


K + cuota del aparato central (de la línea A de la tabla siguiente)
+ cuota del aparato de ampliación con acoplamiento local (de la línea B)
+ cuota del aparato de ampliación con acoplamiento remoto (de la línea C)
+ cuota a través del interface DP integrado (de la línea D)
+ cuota de datos coherentes a través del interface DP integrado (de la línea E1)
+ cuota de datos coherentes a través del interface DP externo (de la línea E2)


= Tiempo de transferencie para la actualización de la imagen de proceso


Las tablas siguientes contienen los diversos componentes del tiempo de transferencia para
la actualización de la imagen de proceso (tiempo de transferencia de imagen de proceso)
para las CPU estándar y para las CPU H. Los tiempos que se indican son “valore ideales”
que pueden prolongarse debido a alarmas o a la comunicación de la CPU.


Tabla 3-3 Componentes del tiempo de transferencia de imagen de proceso 


Cuotas
n = Número de bytes en la imagen de proceso
k= Número de márgenes de coherencia ****) en la imagen del
proceso


CPU 412 CPU 414
CPU 417


CPU 416


K Carga base 30 �s 20 �s 18 �s


A En el aparato central *) **) n * 1,9 �s n * 1,9 �s n * 1,9 �s


B En el aparato de ampliación con acoplamiento local **) n * 5 �s n * 5 �s n * 5 �s


C En el aparato de ampliación con acoplamiento remoto **) ***) n * 10 �s n * 10 �s n * 10 �s


A En el área DP para el interface DP integrado n * 0,5 �s n * 0,5 �s n * 0,5 �s


E
1


Datos coherentes en la imagen de proceso para el interface DP
integrado


k * 40  �s
+ n  * 0,5 �s


k * 27  �s
+ n  * 0,5 �s


k * 22  �s
+ n  * 0,5 �s


E
2


Datos coherentes en la imagen de proceso para el interface DP
externo (CP 443-5 extended)


k * 40  �s
+ n  * 3,2 �s


k * 27  �s
+ n  * 3,2 �s


k * 22  �s
+ n  * 2,1 �s


*) Válido también para el interface DP externo (CP 443-5 extended)
**) Tratándose de periféricos que se conecten en el aparato central o en el de ampliación,


el valor indicado incluye el tiempo de ejecución para el módulo de periferia
***) Medido con IM460-3 e IM461-3 con un acoplamiento de 100 m de longitud
****) Márgenes ajustados en HW Config que se leen de la periferia o se escriben en la periferia de una sola vez
(y, por tanto, de forma coherente).
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Tabla 3-4 Componentes del tiempo de transferencia de imagen de proceso, CPUs H 


Cuotas
n = Número de bytes en la imagen de proceso
m= Número de accesos en la imagen de proceso *)


k= Número de márgenes de coherencia en la imagen de
proceso


CPU 41x-4H
Modo Individual


CPU 41x-4H
redundante


K Carga base 20 �s 20 �s


A
**)


En el aparato central
Leer byte/palabra/doble palabra
Escribir byte/palabra/doble palabra


(m * 23 + n *
1,9) �s
(m * 17 + n *
1,9) �s


(m * 28 + n* 1,9) �s
(m * 20 + n *
1,9) �s


B
**)


En el aparato de ampliación con acoplamiento local
Leer byte/palabra/doble palabra
Escribir byte/palabra/doble palabra


(m * 23 + n * 5) �s
(m * 17 + n * 5) �s


(m * 28 + n * 5) �s
(m * 20 + n * 5) �s


C
**)


***)


En el aparato de ampliación con acoplamiento remoto
Leer byte/palabra/doble palabra
Escribir byte/palabra/doble palabra


(m * 23 + n * 10) �s
(m * 17 + n * 10) �s


(m * 28 + n * 10) �s
(m * 20 + n * 10) �s


A En el margen DP para el interface DP integrado
Leer byte/palabra/doble palabra
Escribir byte/palabra/doble palabra (m * 23 + n *


0,5) �s
(m * 17 + n *
0,5) �s


(m * 28 + n *
0,5) �s
(m * 20 + n * 0,5 �s


E1 Datos coherentes en la imagen de proceso para el interface
DP integrado
Leer datos
Escribir datos


(k * 50 + n * 0,6) �s
(k * 50 + n * 0,6) �s


(k * 100 + n * 1,2)�s
(k * 100 + n * 0,6)�s


E2 Datos coherentes en la imagen de proceso para el interface
DP externo (CP 443-5 extended)
Leer datos
Escribir datos (k * 50 + n * 3,4) �s


(k * 50 + n * 3,4) �s
(k * 100 + n * 4,0)�s
(k * 100 + n * 3,4)�s


*) Los datos de un módulo se actualizan con la cantidad mínima de accesos.
(Ejemplo: En el caso de 8 bytes hay 2 accesos de doble palabra; en el caso de 16 bytes hay 4 accesos de
doble palabra).


**) En el caso de dispositivos periféricos insertados en el aparato central o en el de ampliación, el
valor indicado contiene el tiempo de ejecución de la unidad de periferia


***) Medido con IM460-3 e IM461-3 con un acoplamiento de 100 m de longitud
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Prolongación del tiempo de ciclo en la CPU 41x-4H


En la CPU 41x-4H hay que multiplicar el tiempo de ciclo calculado por un factor específico
de la CPU. Dicho factor se expone en la tabla siguiente:


Tabla 3-5 Tiempo de procesamiento del programa de usuario en la CPU 41x-4H


Coeficiente CPU 41x-4H modo Individual CPU 41x-4H redundante


Factor 1,03 1,14


Tiempo de ejecución del sistema operativo en el punto de control del ciclo


La tabla siguiente contiene los tiempos de ejecución del sistema operativo en el punto de
control del ciclo de las CPUs.


Tabla 3-6 Tiempo de ejecución del sistema operativo en el punto de control del ciclo


Operación CPU
412-1
412-2


CPU
414-2
414-3


CPU
416-2
416-3


CPU 417-4 CPU
41x-4H
modo


Individual


CPU
41x-4H
redun-
dante


Control del ciclo en ZKP 240 �s 170 �s 135 �s 170 �s 190 
-1770 �s


∅  200 �s


395
- 1865 �s


∅  445 �s


Prolongación del ciclo por intercalación de alarmas


Tabla 3-7 Prolongación del ciclo por intercalación de alarmas


CPU Alarma
de


proceso


Alarma de
diagnóst.


Alarma
horaria


Alarma de
retardo


Alarma
cíclica


Error progra-/
acceso a
periferia


CPU
412-1/-2


520 �s 590 �s 490 �s 370 �s 370 �s 180 �s / 190 �s


CPU
414-2/-3


370 �s 420 �s 350 �s 260 �s 260 �s 130 �s / 140 �s


CPU
416-2/-3


300 �s 340 �s 280 �s 210 �s 210 �s 100 �s / 105 �s


CPU 417-4 370 �s 420 �s 350 �s 260 �s 260 �s 130 �s / 140 �s


CPU 41x-4 H
modo
Individual


390 �s 450 �s 310 �s 270 �s 255 �s 140 �s / 170 �s


CPU 41x-4 H
redundante


705 �s 785 �s 560 �s 530 �s 530 �s 175 �s / 240 �s


A esta prolongación tiene Ud. que añadir el tiempo de ejecución del programa en el nivel de
alarmas.


Si se intercalan varias alarmas, se suman los respectivos tiempos.
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3.3 Tiempos de ciclo diferentes


El tiempo de ciclo (Tzyk) no tiene la misma duración para cada ciclo. En la figura siguiente se
muestran los diferentes tiempos de ciclo Tzyk1 y Tzyk2. Tzyk2 es mayor que Tzyk1  porque el
OB 1 procesado cíclicamente es interrumpido por un OB de alarma horaria (en este caso:
OB 10).


Ciclo actual Ciclo siguiente


OB10


T


OB1
PAA
actuali-


zyk 1


zar


PAE
actuali-
zar


ZKP OB1
PAA
actuali-
zar


PAE
actuali-
zar


ZKPOB1


zyk 2T
Ciclo subsiguiente


PAA
actuali-
zar


PAE
actuali-
zar


Figura 3-2 Tiempos de ciclo diferentes


Otro motivo que origina la diversidad de duración de los tiempos de ciclo es el hecho de que
el tiempo de procesamiento de los bloques (p. ej., OB 1) puede variar debido a los
siguientes factores:


• instrucciones condicionadas,


• llamadas de bloque condicionadas,


• rutas de programa diferentes,


• bucles, etc.


Tiempo de ciclo máximo


STEP 7 permite modificar el tiempo de ciclo máximo predeterminado (tiempo de vigilancia
de ciclo). Una vez transcurrido dicho tiempo es solicitado el OB 80, en el que se puede
determinar cómo debe reaccionar la CPU a ese error cronológico. Si no se redispara el
tiempo de ciclo con la SFC 43, el OB 80 duplica el tiempo de ciclo durante la primera
llamada. En este caso, durante la segunda llamada del OB 80, la CPU pasa a STOP.


Si la memoria de la CPU no contiene el OB 80, la CPU pasa a STOP.
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Tiempo de ciclo mínimo


En STEP 7 se puede ajustar un tiempo de ciclo mínimo para una CPU. Esto resulta
adecuado cuando


• Los intervalos de tiempo transcurridos entre los inicios del procesamiento del programa
del OB1 (ciclo libre) deben prácticamente idénticos.


• Debido a la breve duración del tiempo de ciclo, la actualización de las imágenes de
proceso se ejecuta con una frecuencia innecesaria.


• Se pretende procesar un programa en segundo plano con el OB 90 (no CPU 41x-4H).


Ciclo actual Ciclo siguiente


OB10


OB40


T


Tmin


Tmax


Twart


OB1Actualización
imagen proces


Actualización
imagen proceso


Actualización
imagen procesode 


OB90 OB90


Tmin


Tzyk
Twart


Act
ima
de


= Tiempo de ciclo mínimo ajustable


= Tiempo de ciclo
= Diferencia entre T min  y el tiempo de ciclo efectivo;
   durante este tiempo pueden procesarse las alarmas   presentadas, el OB de fondo u otras tareas ZKP.


zyk


Reserva


PK = Clase de prioridad


PK16


PK07


PK01


PK29
(= PK0, 29)


Tmax = Tiempo de ciclo máximo ajustable


ZKPOB1
Imagen de procesoImagen de proc. Imagen de proc.


salidasde salidas de entradas


Figura 3-3 Tiempo de ciclo mínimo


El tiempo de ciclo efectivo equivale a la suma de Tzyk y Twart. Por consiguiente, es siempre
mayor o igual que Tmin.
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3.4 Carga por comunicación


El sistema operativo de la CPU ofrece continuamente a la comunicación el porcentaje de la
potencia de procesamiento total de la CPU que Ud. ha configurado (técnica de segmentos
de tiempo). Si no se requiere dicha potencia de procesamiento para la comunicación, queda
disponible para el tratamiento restante.


En la configuración del hardware se puede ajustar la carga por la comunicación entre el 5 %
y el 50 %. Por defecto está ajustado el valor 20 %.


Este procentaje se debe considerar un valor medio, es decir, en un segmento de tiempo, el
porcentaje de comunicación puede superar considerablemente el 20 %. A cambio de ello, la
cuota de comunicación en el próximo segmento de tiempo tiene un porcentaje menor o es
incluso 0 %. Esta relación se expresa también mediante la fórmula siguiente:


                                     100                                       


100 � "carga por comunicación configurada en %"


Tiempo de
ciclo efectivo


= tiempo de ciclo
�


¡Redondear el resultado a la próxima cifra entera!


Figura 3-4 Fórmula: influencia ejercida por la carga por comunicación


Consistencia de los datos


El programa de aplicación es interrumpido para procesar la comunicación. La interrupción
puede tener lugar tras cada instrucción. Dichas peticiones de comunicación pueden alterar
los datos del usuario.
Debido a ello no se puede garantizar la consistencia de los datos a lo largo de varios
accesos.
Si Ud. desea garantizar una consistencia que abarque más de una sola instrucción, consulte
en el manual Software de sistema para S7-300/400; Funciones de sistema y funciones
estándar el apartado Vista de conjunto de las funciones S7 y las funciones básicas S7.


Segmento de tiempo (1 ms)


Programa de aplicación


Funciones de comunicación


Sistema operativo


Cuota parametrizable
entre 5 % y 50 %


Interrupción del 
programa de aplicación


Figura 3-5 Fraccionamiento de un segmento de tiempo


De la cuota restante, el sistema operativo de S7-400 requiere sólo una parte
despreciablemente pequeña para funciones internas. 
Excepción: CPU 41x-4H: En las CPU H, se tiene en cuenta en el factor la cuota del sistema
operativo indicada en la tabla 3-5.
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Ejemplo de Carga por comunicación del 20 %


En la configuración del hardware ha programado Ud. una carga por comunicación del 20 %.


El tiempo de ciclo calculado es de 10 ms.


Por lo tanto, un 20 % de carga por comunicación quiere decir que, de cada segmento de
tiempo, se destina un promedio de 200 �s para la comunicación y 800 �s para el programa
de usuario. Por lo tanto, la CPU requiere 10 ms / 800 �s = 13 segmentos de tiempo para
procesar un ciclo. En consecuencia, el tiempo de ciclo real equivale a 13 segmentos de
tiempo de 1 ms = 13 ms si la CPU aprovecha enteramente la carga por comunicación
configurada.


Es decir, una comunicación del 20 % no prolonga el ciclo linealmente en 2 ms, sino en 3 ms.


Ejemplo de Carga por comunicación del 50 %


En la configuración del hardware ha programado Ud. una carga por comunicación del 50 %.


El tiempo de ciclo calculado es de 10 ms.


Esto quiere decir que, de cada segmento de tiempo, se destinan 500 �s para el ciclo. Por lo
tanto, la CPU requiere 10 ms / 500 �s = 20 segmentos de tiempo para procesar un ciclo. En
consecuencia, el tiempo de ciclo real equivale a 20 ms si la CPU aprovecha enteramente la
carga por comunicación configurada.


Por lo tanto, un50 % de carga por comunicación quiere decir que, de cada segmento de
tiempo, se destinan 500 �s para la comunicaicón y 500 �s para el programa de usuario. Por
lo tanto, la CPU requiere 10 ms / 500 �s = 20 segmentos de tiempo para procesar un ciclo.
En consecuencia, el tiempo de ciclo real equivale a 20 segmentos de tiempo de 1 ms =
20 ms si la CPU aprovecha enteramente la carga por comunicación configurada.


Es decir, una comunicación del 50 % no prolonga el ciclo linealmente en 5 ms, sino en 10
ms.
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Dependencia entre el tiempo de ciclo real y la carga por comunicación


En la figura siguiente se expone la dependencia no lineal entre el tiempo de ciclo real y la
carga por comunicación. Hemos elegido como ejemplo un tiempo de ciclo de 10 ms.


La carga por comunicación es ajustable dentro
de este sector


0 % 10 % 20 % 30 % 40 % 50 % 60 %
Carga por comunicación


Tiempo
de ciclo


10 ms


20 ms


25 ms


15 ms


5 ms


30 ms


5 %


Figura 3-6 Dependencia entre el tiempo de ciclo real y la carga por comunicación


Otras repercusiones en el tiempo de ciclo efectivo


Debido a la prolongación del tiempo de ciclo mediante el porcentaje de comunicación, se
producen, desde un punto de vista estadístico, más eventos asíncronos dentro de un ciclo
de OB 1, como por ejemplo, alarmas. Ello prolonga adicionalmente el ciclo del OB 1. Esta
prolongación depende de la cantidad de eventos que se presentan por cada ciclo OB 1 y del
tiempo que dura su procesamiento.


Observaciones


• Compruebe cómo repercute en el servicio de la instalación el reajuste del parámetro
“Carga del ciclo por la comunicación”.


• Hay que tener en cuenta la carga por comunicaicón al configurar el tiempo de ciclo
máximo, de lo contrario, se producirán errores de tiempo.


Recomendaciones


• A ser posible, asuma el valor preajustado.


• ¡Aumente el valor tan sólo si se emplea la CPU principalmente para fines de
comunicación y el programa de aplicación no es de duración crítica! ¡En los demás casos
sólo debería Ud. reducir el valor!







Tiempos de ciclo y de respuesta del S7-400


3-13
Sistema de automatización S7-400 Datos de las CPU
A5E00165968-01


3.5 Tiempo de respuesta


Definición del tiempo de respuesta


El tiempo de respuesta es el lapso que transcurre desde la detección de una señal de
entrada hasta el cambio de estado de la señal de salida combinada con la misma.


Margen de fluctuación


El tiempo de respuesta efectivo está comprendido entre un tiempo de reacción mínimo y uno
máximo. Al configurar su instalación deberá Ud. contar siempre con el tiempo de respuesta
máximo.


A continuación se tratan el tiempo de reacción mínimo y el máximo, para explicar mejor el
margen de fluctuación del tiempo de respuesta.


Factores


El tiempo de respuesta depende del tiempo de ciclo y de los factores siguientes:


• Retardo de las entradas y las salidas


• Tiempos de ciclo DP adicionales en la red PROFIBUS-DP


• Procesamiento en el programa de aplicación


Retardo de las entradas/salidas


Según el módulo en cuestión, es necesario considerar los siguientes tiempos de retardo:


• para entradas digitales:
 tiempo de retardo de entrada


• para entradas digitales aptas para alarmas:
el tiempo de retardo de entrada +
tiempo de preparación interno del módulo


• para salidas digitales: tiempos de retardo despreciables


• para salidas de relé: tiempos de retardo típicos de 10 ms a 20 ms.
El retardo de las salidas de relé depende, entre otros, de
la temperatura y la tensión.


• para entradas analógicas:
el tiempo de ciclo para la entrada analógica


• para salidas analógicas:
el tiempo de respuesta para la salida analógica


Estos tiempos de retardo figuran en los datos técnicos de los módulos de señalización.
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Tiempos de ciclo DP en la red PROFIBUS-DP


Si Ud. ha configurado una red PROFIBUS-DP mediante STEP 7, STEP 7 calcula el tiempo
de ciclo DP típico previsto. Entonces, podrá visualizar el tiempo de ciclo DP de la
configuración en la PG en los parámetros de bus.


En la figura siguiente se expone una vista de conjunto del tiempo de ciclo DP. En este
ejemplo se presupone que cada esclavo DP tiene un promedio de 4 bytes de datos.


Cantidad de
esclavos DP


6 ms


4 ms


2 ms


1 2 4 8 16 32


Velocidad: 12
MBit/s


Velocidad: 1,5 MBit/s


1 ms


3 ms


5 ms


7 ms


mín. Intervalo de
slave


64


Tiempo
de rotación


17 ms


Figura 3-7 Tiempos de ciclo DP en la red PROFIBUS-DP


Si Ud. utiliza una red PROFIBUS-DP con varios maestros, deberá tener en cuenta el tiempo
de ciclo DP para cada uno de ellos. Es decir, que hay que calcular por separado el tiempo
por cada maestro y sumar los tiempos.
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Tiempo de respuesta mínimo


La figura siguiente muestra bajo qué condiciones se alcanza el tiempo de respuesta más
corto.


Inmediatamente antes de cargarse la PAE cambia el estado de la
entrada observada. Es decir, que aún se tiene en cuenta en la PAE
la modificación de la señal de entrada.


El programa de aplicación procesa aquí la modificación de la señal de
entrada.


Aquí se transfiere a las salidas la reacción del programa de aplicación
a la modificación de la señal de entrada.


Ti
em


po
 d


e 
re


sp
ue


st
a


Retardo de las entradas


Retardo de las salidas


ZKP (SiOp)


Programa de
aplicación


PAE


PAA


PAA


ZKP (SiOp)


Figura 3-8 Tiempo de respuesta mínimo


Cálculo


El tiempo de respuesta (mínimo) está formado por los tiempos siguientes:


• 1 × Tiempo de transferencia de imagen de proceso de las entradas +


• 1 × Tiempo de transferencia de imagen de proceso de las salidas +


• 1 × Tiempo de procesamiento del programa +


• 1 × Tiempo de procesamiento de sistema operativo en ZKP +


• Retardo de las entradas y las salidas


Esto corresponde a la suma del tiempo de ciclo y el retardo de las entradas y salidas.
Nota


Si la CPU y el módulo de señales no se encuentran en el aparato central, habrá que añadir
el doble del tiempo de ejecución del telegrama esclavo DP (incl. el procesamiento en el
maestro DP).
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Tiempo de respuesta máximo


En la figura siguiente se muestra cuándo se presenta el tiempo de respuesta máximo.


Durante la carga de la PAE cambia el estado de la
entrada observada. Es decir, que ya no se tiene en
cuenta en la PAE la modificación de la señal de
entrada.


Aquí se tiene en cuenta en la PAE la modificación de
la señal de entrada.


El programa de aplicación procesa aquí la
modificación de la señal de entrada.


Aquí se transfiere a las salidas la reacción del
programa de aplicación a la modificación de la señal de
entrada.


Ti
em


po
 d


e 
re


sp
ue


st
a


Retardo de las entradas 
+ tiempo de ciclo DP en
PROFIBUS-DP


Retardo de las salidas
+ tiempo de ciclo DP en
PROFIBUS-DP


ZKP (SiOp)


Programa de
aplicación


PAE


PAA


PAA


ZKP (SiOp)


ZKP (SiOp)


Programa de
aplicación


PAE


PAA


Figura 3-9 Tiempo de respuesta máximo


Cálculo


El tiempo de respuesta (máximo) está formado por los tiempos siguientes:


• 2 × Tiempo de transferencia de imagen de proceso de las entradas +


• 2 × Tiempo de transferencia de imagen de proceso de las salidas +


• 2 × Tiempo de procesamiento de sistema operativo +


• 2 × Tiempo de procesamiento del programa +


• 2 × Tiempo de ejecución del telegrama esclavo DP (incl. procesamiento en maestro DP)
+


• Retardo de las entradas y las salidas


Esto corresponde a la suma del doble del tiempo de ciclo y el retardo de las entradas y
salidas, así como el doble del tiempo de ciclo DP.
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Accesos directos a la periferia


Es posible acortar los tiempos de respuesta mediante accesos directos a la periferia desde
el programa de aplicación. Así p. ej., con


• L PEB o


• T PAW.


se pueden eludir en parte los tiempos de respuesta antedichos.


Reducción del tiempo de respuesta


De esta manera se reduce el máximo tiempo de respuesta a


• Retardo de las entradas y las salidas


• tiempo de ejecución del programa de aplicación (que puede ser interrumpido por el
procesamiento de alarmas de mayor prioridad)


• tiempo de ejecución de los accesos directos


• 2 x tiempo de rotación de DP


En la tabla se especifican los tiempos de ejecución y las instrucciones de acceso directo de
las CPUs a módulos periféricos. Los tiempos indicados constituyen “valores ideales”.


Tabla 3-8 Reducción del tiempo de respuesta


Tipo de acceso CPU
412-1
412-2


CPU
414-2
414-3


CPU
416-2
416-3


CPU
417-4


CPU 41x-4H
modo


Individual


CPU
41x-4H


redundant
e


Leer byte


Leer palabra


Leer palabra doble


Inscribir byte


Inscribir palabra


Inscribir palabra doble


2,6 �s


4,1 �s


8,0 �s


2,7 �s


4,2 �s


8,3 �s


2,1 �s


3,5 �s


7,0 �s


2,2 �s


3,7 �s


7,4 �s


2,0 �s


3,4 �s


6,7 �s


2,1 �s


3,6 �s


7,1 �s


2,4 �s


3,8 �s


7,6 �s


2,4 �s


3,9 �s


7,8 �s


34 �s


37 �s


41 �s


29 �s


32 �s


36 �s


64 �s


67 �s


71 �s


58 �s


61 �s


65 �s


Leer byte en el aparato de
ampliación con acoplamiento
local


11,6 �s 10,6 �s 5,3 �s 10,6 �s – –


Leer byte en el aparato de
ampliación con acoplamiento
remoto


17,2 �s 16,2 �s 10,1 �s 16,2 �s – –


Los tiempos mencionados son tiempos de procesamiento netos de la CPU y rigen, siempre
que no se indique lo contrario, para los módulos de señalización en el aparato central.


Nota


También se pueden obtener breves tiempos de respuesta utilizando alarmas de proceso
(vea el apartado 3.8).
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3.6 Cálculo de los tiempos de ciclo y de respuesta


Tiempo de ciclo


1. Determine el tiempo de procesamiento del programa de aplicación valiéndose de la lista
de operaciones.


2. Calcule y añada el tiempo de transferencia para la imagen del proceso. Los respectivos
valores orientativos se especifican en la tabla 3-3.


3. Añada el tiempo de ejecución en el punto de control del ciclo. Los respectivos valores
orientativos se especifican en la tabla 3-6.


4. CPU  417-4H: Multiplique el valor obtenido por el factor indicado en la tabla 3-5.


El resultado obtenido entonces equivale al tiempo de ciclo.


Prolongación del tiempo de ciclo debido a la comunicación y alarmas


5. Multiplique este resultado por el factor siguiente:


                                     100                                      
100 - “carga por comunicación configurada en %”


6. Calcule el tiempo de ejecución de las secciones del programa procesadoras de alarmas,
valiéndose también de la lista de operaciones. Añada el valor correspondiente de la
tabla 3-7. 
Multiplique este valor por el factor obtenido en el paso 4.
Añada este valor al tiempo de ciclo teórico tantas veces como la alarma sea activada en
efecto/probablemente durante el tiempo de ciclo.


Como resultado se obtiene el tiempo de ciclo real aproximado. Anote este resultado.


Tabla 3-9 Ejemplo de cálculo del tiempo de respuesta


Tiempo de respuesta mínimo Tiempo de respuesta máximo


7. Calcule e incluya ahora los retardos de
las salidas y entradas, así como


t l t l ti d i l DP l


7. Multiplique el tiempo de ciclo real por el
factor 2.


eventualmente los tiempos de ciclo DP en la
red PROFIBUS DP.


8. Calcule e incluya ahora los retardos de
las salidas y entradas, así como los tiempos
de ciclo DP en la red PROFIBUS-DP.


8. Como resultado se obtiene el tiempo de
respuesta mínimo.


9. Como resultado se obtiene el tiempo de
respuesta máximo.
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3.7 Ejemplos de cálculo para los tiempos de ciclo y
de respuesta


Ejemplo I


Ud. tiene un S7-400 configurado con los siguientes módulos en el aparato central:


• una CPU 414-2


• 2 módulos de entrada digital SM 421; DI 32×DC 24 V (4 bytes respectivamente en PA)


• 2 módulos de salida digital SM 422; DO 32×DC 24 V/0,5A (4 bytes respectivamente en
PA)


Programa de aplicación


Según la lista de operaciones, su programa de aplicación tiene un tiempo de ejecución de
15 ms.


Cálculo del tiempo de ciclo


En este ejemplo se obtiene el tiempo de ciclo a base de los tiempos siguientes:


• Puesto que el factor específico de la CPU es 1,0, el tiempo de procesamiento del
programa de usuario es de: 


aprox. 15,0 ms


• Tiempo de transferencia para la imagen del proceso


Imagen de proceso: 20 �s + 16 bytes×1,9 �s =  aprox. 0,05 ms


• Tiempo de ejecución de sistema operativo en el punto de control de ciclo: 
aprox. 0,17 ms


El tiempo de ciclo se obtiene sumando los tiempos antedichos:


Tiempo de ciclo = 15,0 ms + 0,05 ms + 0,17 ms = 15,22 ms.


Cálculo del tiempo de ciclo real


• Inclusión de la carga por comunicación (valor preajustado: 20%): 
15,22 ms * 100 / (100-20) = 19,03 ms.


• No se prevé el procesamiento de alarmas.


Por consiguiente, el tiempo de ciclo real redondeado es de 19 ms.
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Cálculo del tiempo de respuesta máximo


• Tiempo de respuesta máximo 
19,03 ms * 2 = 38,06 ms.


• El retardo de las entradas y salidas es despreciable.


• Todos los componentes están enchufados en el bastidor central, por lo que no deben
tenerse en cuenta los tiempos de ciclo DP.


• No se prevé el procesamiento de alarmas.


Por consiguiete, el tiempo de respuesta máximo redondeado es de = 38 ms.


Ejemplo II


Ud. tiene un S7-400 configurado con los módulos siguientes:


• una CPU 414-2


• 4 módulos de entrada digital SM 421; DI 32×DC 24 V  (4 bytes respectivamente en PA)


• 3 módulos de salida digital SM 422; DO 16×DC 24 V/2A  (2 bytes respectivamente en
PA)


• 2 módulos de entrada analógica SM 431; AI 8×13Bit (no en PA)


• 2 módulos de salida analógica SM 432; AO 8×13Bit (no en PA)


Parámetros de la CPU


La CPU se ha parametrizado como sigue:


• Carga del ciclo por la comunicación: 40 %


Programa de aplicación


Según la lista de operaciones, el programa de aplicación tiene un tiempo de ejecución de
10,0 ms.


Cálculo del tiempo de ciclo


En este ejemplo se obtiene el tiempo de ciclo teórico a base de los tiempos siguientes:


• Puesto que el factor específico de la CPU es 1,0, el tiempo de procesamiento del
programa de usuario es de: 


aprox. 10,0 ms


• Tiempo de transferencia para la imagen del proceso


Imagen de proceso: 20 �s + 22 bytes×1,9 �s = aprox. 0,06 ms


• Tiempo de ejecución de sistema operativo en punto de control de ciclo: 
aprox. 0,17 ms


El tiempo de ciclo se obtiene sumando los tiempos antedichos:


Tiempo de ciclo = 10,0 ms + 0,06 ms + 0,17 ms = 10,23 ms.
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Cálculo del tiempo de ciclo real


• Inclusión de la carga por comunicación: 
10,23 ms * 100 / (100-40) = 17,05 ms.


• Cada 100 ms es activada una alarma horaria con un tiempo de ejecución de 0,5 ms.
La alarma puede ser activada una vez como máximo durante cada ciclo:


0,5 ms + 0,35 ms (de la tabla 3-7) = 0,85 ms.
Inclusión de la carga por comunicación:


0,85 ms * 100 / (100-40) = 1,42 ms.


• 17,05 ms + 1,42 ms = 18,47 ms.


Por consiguiente, si se tienen en cuenta los segmentos de tiempo el tiempo de ciclo real es
de 19 ms.


Cálculo del tiempo de respuesta máximo


• Tiempo de respuesta máximo 
19 ms * 2 = 38 ms.


• Tiempos de retardo de las entradas y salidas


– El módulo de entrada digital SM 421; DI 32×DC 24 V tiene un retardo de entrada de
4,8 ms  por canal como máximo.


– El módulo de salida digital SM 422; DO 16×DC 24 V/2A tiene un retardo de salida
insignificante.


– El módulo de entrada analógica SM 431; AI 8×13Bit se ha parametrizado para una
supresión de frecuencias perturbadoras de 50 Hz. De ello resulta un tiempo de
conversión de 25 ms por cada canal. Como están activados 8 canales, resulta un
tiempo de ciclo para el módulo de entrada analógica de 200 ms .


– El módulo de salida analógica SM 432; AO 8×13Bit se ha parametrizado para el
margen de medida 0 ...10 V.  De ello resulta un tiempo de conversión de 0,3 ms  por
cada canal. Como están activados 8 canales, resulta un tiempo de ciclo de 2,4 ms. A
este tiempo hay que añadir aún el tiempo de estabilización para una carga óhmica,
que es de 0,1 ms. Para una salida analógica resulta entonces un tiempo de respuesta
de 2,5 ms .


• Todos los componentes están enchufados en el bastidor central, por lo que no deben
tenerse en cuenta los tiempos de ciclo DP.


• Caso 1:  Al leerse una señal de entrada digital se activa un canal de salida del módulo de
salida digital. De ello resulta el siguiente tiempo de respuesta:


Tiempo de respuesta = 38 ms + 4,8 ms = 42,8 ms .


• Caso 2:  Se lee un valor analógico y se emite un valor analógico. De ello resulta el
siguiente tiempo de respuesta:


Tiempo de respuesta =  38 ms + 200 ms + 2,5 ms = 240,5 ms .
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3.8 Tiempo de reacción a alarma


Definición del tiempo de reacción a alarma


El tiempo de reacción a alarma es el tiempo que transcurre desde la primera aparición de
una señal de alarma hasta la solicitud de la primera instrucción en el OB de tratamiento de
alarma.


Por lo general rige lo siguiente: Tienen preferencia las alarmas de mayor prioridad. Es decir,
el tiempo de reacción a alarma se prolonga en el tiempo de ejecución del programa para los
OBs de tratamiento de alarma de mayor prioridad y los de igual prioridad no procesados aún
que se hubieran presentado antes (cola de espera).


Nota
Mediante peticiones de lectura y escritura con cantidad de datos máxima (aprox. 460 bytes) se pueden
retrasar los tiempos de respuesta ante alarmas.


Al transferirse alarmas entre la CPU y el maestro DP, se puede notificar actualmente desde un ramal
DP en cada instante sólo una alarma de diagnóstico o de proceso.


Cálculo


Mínimo tiempo de reacción a alarma de la CPU
+ mínimo tiempo de reacción a alarma de los 


módulos de señalización
+ tiempo de ciclo DP en PROFIBUS-DP


= tiempo de reacción a alarma más breve


Máximo tiempo de reacción a alarma de la CPU
+ máximo tiempo de reacción a alarma de los 


módulos de señalización
+ 2 * tiempo de ciclo DP en PROFIBUS-DP


= tiempo de reacción a alarma más largo


Figura 3-10 Cálculo del tiempo de reacción a alarma


Tiempos de reacción a alarma de proceso y de diagnóstico de las CPUs


Tabla 3-10 Tiempos de reacción a alarma de proceso y de diagnóstico; máximo tiempo de reacción
a alarma sin comunicación


CPU Tiempos de reacción
a alarma proceso


Tiempos de reacción
a alarma diagnóstico


mín. max. mín. max.


412-1/-2 360 �s 610 �s 440 �s 690 �s


414-2/-3 255 �s 435 �s 310 �s 490 �s


416-2/-3 210 �s 350 �s 250 �s 400 �s


417-4 255 �s 435 �s 310 �s 490 �s


41x-4H modo Individual 270 �s 530 �s 325 �s 645 �s


41x-4H redundante 375 �s 690 �s 415 �s 780 �s
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Prolongación del máximo tiempo de reacción a alarma debido a la comunicación


El tiempo máximo de respuesta ante alarmas se prolonga si las funciones de comunicación
se encuentran activas. Esta prolongación se calcula mediante las fórmulas siguientes:


CPU 412:  tv = 200 �s + 1000 �s × n%


CPU 414-417:  tv = 100 �s + 1000 �s × n%


CPU 41x-4H  tv = 100 �s + 1000 �s × n%, es posible una prolongación considerable


A tal efecto, n = carga del ciclo por la comunicación


Módulos de señalización


El tiempo de reacción a alarma de proceso de los módulos de señalización está formado por
los tiempos siguientes:


• Módulos de entrada digital


Tiempo de reacción a alarma de proceso = tiempo de tratamiento de alarma interno +
retardo de entrada


Los distintos tiempos figuran en la hoja de características del respectivo módulo de
entrada digital.


• Módulos de entrada analógica


Tiempo de reacción a alarma de proceso = tiempo de tratamiento de alarma interno +
tiempo de conversión


El tiempo de tratamiento de alarma interno de los módulos de entrada analógica es
despreciable. Los tiempos de conversión figuran en la hoja de características del
respectivo módulo de entrada analógica.


El tiempo de reacción a alarma de diagnóstico de los módulos de señalización es el tiempo
que transcurre desde la detección de un evento de diagnóstico por el módulo de
señalización hasta la activación de la alarma de diagnóstico por este módulo de
señalización. Dicho tiempo es tan reducido que puede despreciarse.


Tratamiento de alarmas de proceso


Al solicitarse el OB 40 de alarma de proceso se inicia el tratamiento de alarmas de proceso.
Las alarmas de mayor prioridad interrumpen el tratamiento de alarmas de proceso. Los
accesos directos a la periferia se efectúan durante el tiempo de ejecución de la instrucción.
Tras acabar el tratamiento de alarmas de proceso prosigue la ejecución cíclica del programa
o se solicitan y procesan otros OBs de alarma de prioridad igual o menor.
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3.9 Ejemplo de cálculo para el tiempo de reacción a alarma


Elementos del tiempo de reacción a alarma


Recordemos que el tiempo de reacción a alarma de proceso consta de:


• el tiempo de reacción a alarma de proceso de la CPU y


• el tiempo de reacción a alarma de proceso del módulo de señalización, así como


• 2 × Tiempo de ciclo DP en PROFIBUS-DP


Ejemplo:  Ud. tiene un S7-400 formado por una CPU 416-2 y 4 módulos digitales integrados
en el aparato central. Un módulo de entrada digital es el SM 421; DI 16×UC 24/60 V; con
alarma de proceso y de diagnóstico. Al parametrizar la CPU y los módulos SM ha habilitado
Ud. únicamente la alarma de proceso. Ud. prescinde del procesamiento, el diagnóstico y el
tratamiento de errores controlados por tiempo. Para el módulo de entrada digital ha
parametrizado Ud. un retardo de entrada de 0,5 ms. No se requiere ninguna actividad en el
punto de control del ciclo. Ud. ha ajustado una carga del ciclo por la comunicación del 20 %.


Cálculo


En este ejemplo se obtiene el tiempo de reacción a alarma de proceso a base de los
tiempos siguientes:


• Tiempo de respuesta ante alarma de proceso de la CPU 416-2: aprox. 0,35 ms


• Prolongación debida a la comunicación aplicando la fórmula al pie de la tabla 3-10 :


100 �s + 1000 �s × 20% =  300 �s =  0,3 ms


• Tiempo de respuesta ante alarma de proceso del SM 421; DI 16×UC 24/60 V:


– tiempo de tratamiento de alarma interno: 0,5 ms


– retardo a la entrada: 0,5 ms


• Como los módulos de señalización están enchufados en el aparato central, 
carece de importancia el tiempo de ciclo DP en PROFIBUS-DP.


El tiempo de reacción a alarma de proceso equivale a la suma de los tiempos antedichos:


Tiempo de respuesta ante alarma de proceso = 0,35 ms +0,3 ms + 0,5 ms + 0,5 ms = aprox.
1,65 ms .


Este es el tiempo que transcurre desde la aplicación de una señal a la entrada digital hasta
la primera instrucción en el OB 40.
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3.10 Reproducibilidad de alarmas de retardo y cíclicas


Definición de “reproducibilidad”


Alarma de retardo:


Desfasaje temporal entre la solicitud de la primera instrucción en el OB de alarma y el
instante de alarma programado.


Alarma cíclica:


Margen de fluctuación del intervalo existente entre dos llamadas consecutivas, medido cada
vez en la primera instrucción del OB de alarma.


Reproducibilidad


En la tabla 3-11 se expone la reproducibilidad de las alarmas de retardo y cíclicas en las
CPUs.


Tabla 3-11 Reproducibilidad de las alarmas de retardo y cíclicas en las CPUs 


Módulo Reproducibilidad


Alarma de retardo Alarma cíclica


CPU 412-1/-2 –770 �s / +330 �s –40 �s / +40 �s


CPU 414-2/-3 –770 �s / +330 �s –40 �s / +40 �s


CPU 416-2/-3 –770 �s / +330 �s –40 �s / +40 �s


CPU 417-4 –770 �s / +330 �s –40 �s / +40 �s


CPU 41x-4H 
modo Individual


–750 �s / +400 �s –850 �s / +850 �s


CPU 41x-4H
redundante


–500 �s / +800 �s –700 �s / +700 �s


Estos tiempos rigen únicamente si la alarma puede ejecutarse efectivamente en ese instante
y no es retardada p.ej. por otras alarmas de mayor prioridad o por alarmas de igual prioridad
no ejecutadas aún.
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4.1 Datos técnicos de la CPU 412-1; (6ES7412-1XF03-0AB0)


CPU y estado de producto


Código SIEMENS 6ES7412-1XF03-0AB0


• Versión de firmware V 3.1


Paquete de programas
correspondiente


STEP7 V 5.2 o superior


Memorias


Memoria central


• integrado 48 Kbytes para códigos


48 Kbytes para datos


• ampliable no


Memoria de carga


• integrado RAM 256 Kbytes


• ampliable FEPROM con tarjeta de memoria
(FLASH) hasta 64 Mbytes


• ampliable RAM con tarjeta de memoria
(RAM) hasta 64 Mbytes


Respaldo en tampón sí


• con pila todos los datos


• sin pila ninguno


Tiempos de procesamiento


Tiempos de procesamiento
para


• operaciones binarias mín. 0,2 �s


• operaciones de palabras mín. 0,2  �s


• aritmética en coma fija mín. 0,2  �s


• aritmética en coma
flotante


mín. 0,6  �s


Temporizadores/contadores y su remanencia


Contadores S7 256


• remanencia ajustable de Z 0 a Z 255


• preajustado de Z 0 a Z 7


• margen de cómputo 1 a 999


Contador IEC sí


• tipo SFB


Temporizadores S7 256


• remanencia ajustable de T 0 a T 255


• preajustado ningún tiempo remanente


• margen de tiempo 10 ms a 9.990 s


Temporizador IEC sí


• tipo SFB


Areas de datos y su remanencia


Área de datos remanente en
total (incl. marcas,
temporizadores y
contadores)


Memorias central y de carga
en conjunto (con pila
tampón)


Marcas 4 Kbytes


• remanencia ajustable de MB 0 a MB 4095


• remanencia preajustada de MB 0 a MB 15


Marcas de ciclo 8 (1 byte de marcas)


Bloques de datos máx. 511 
(DB 0 reservado)


• capacidad máx. 48 Kbytes


Datos locales (ajustables) máx. 8 Bytes


• preajustado 4 Kbytes


Bloques


OB véase lista de operaciones


• capacidad máx. 48 Kbytes


Profundidad de anidamiento


• según clase de prioridad 24


• adicionales dentro de un
OB de error


2


FB máx. 256


• capacidad máx. 48 Kbytes


FC máx. 256


• capacidad máx. 48 Kbytes


Areas de direccionamiento (entradas/salidas)


Area total de
direccionamiento de periferia


4 Kbytes/4 Kbytes


• descentralizado


interface MPI/DP 2 Kbytes/2 Kbytes


Para cada línea que funcione con cadencia sincrónica, es
decir, que esté asignada al OB 61, se dividen entre dos los
rangos de direcciones periféricas descentralizadas.


Imagen del proceso 4 Kbytes/4 Kbytes 
(ajustable)


• preajustado 128 bytes/128 bytes


• cantidad de imágenes
parciales


máx. 8


• datos consistentes máx. 244 bytes


Canales digitales 32768/32768


• centralizados 32768/32768


Canales analógicos 2048/2048


• centralizados 2048/2048
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Capacidad


Aparatos centrales/de
ampliación


máx. 1/21


Multiprocesamiento máx. 4 CPU 
(con UR1 ó UR2)


Cantidad de IM enchufables
(total)


máx. 6


• IM 460 máx. 6


• IM 463-2 máx. 4


Cantidad de maestros DP


• integrado 1


• a través de IM 467 máx. 4


• a través de CP máx. 10


IM 467 no se puede utilizar en combinación con CP 443-5
Ext.


Cantidad de módulos S5
enchufables a través de
cápsula de adaptación (en el
bastidor central)


máx. 6


Módulos funcionales y
procesadores de
comunicación operables


• FM limitado por la cantidad de
slots y de enlaces


• CP 440 limitado por la cantidad de
slots


• CP 441 limitado por la cantidad de
conexiones


• CP Profibus y Ethernet
incl. CP 443-5 Extended
e IM 467


máx. 14


Funciones de tiempo


Reloj sí


• respaldado sí


• resolución 1 ms


• exactitud en caso de


– red desc. divergencia/día 1,7 s


– red con. divergencia/día 8,6 s


Contadores de horas de
funcionamiento


8


• números 0 a 7


• valores posibles 0 a 32.767 horas


• granularidad 1 hora


• remanencia sí


Sincronización de la hora sí


• en PLC, MPI y DP como maestro o esclavo


Diferencia de hora en el
sistema con sincronización a
través de


• Ethernet 10 ms como máximo


• MPI 200 ms como máximo


Funciones de aviso S7


Cantidad de equipos
registrables para funciones
de aviso (p. ej. WIN CC o
SIMATIC OP)


máx. 8


Avisos referentes a símbolos sí


• cantidad de avisos


– en total


– base de 100 ms


– base de 500 ms


– base de 1.000 ms


máx. 512


ninguno


máx. 256


máx. 256


• cantidad de valores
adicionales/aviso


1


– con base de 100 ms ninguno


– con base de 500,
1.000 ms


1


Avisos referentes a bloques sí


• bloques de alarma S/SQ
o bloques de alarma D/
DQ activos
simultáneamente


máx. 70


Bloques de alarma 8 sí


• Cantidad de peticiones
de comunicación para
bloques de alarma 8 y
bloques para
comunicación S7
(ajustable)


máx. 300


• preajustado 150


Avisos del sistema de control
de procesos


sí


Cantidad de archivos
registrables
simultáneamente (SFB 37
AR_SEND)


4


Funciones de verificación y puesta en marcha


Variable Estado/Control sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
DB, entradas/salidas
periféricas, temporizadores,
contadores


• cantidad de variables máx. 70


Forzar sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
entradas/salidas periféricas


• cantidad de variables máx. 64


Estado del bloque sí


Paso individual sí


Búfer de diagnóstico sí


• cantidad de registros máx. 200 (ajustable)


• preajustado 120


Cantidad de puntos de
parada


4
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Funciones de comunicación


funciones PG/OP sí


Cantidad de OPs
conectables


16 sin procesamiento de
avisos, 8 con procesamiento
de avisos


Cantidad de recursos de
enlace para enlaces S7 por
todos los interfaces y CPs


16, de ellos 1 reservado para
PG y 1 para OP


Comunicación  por datos
globales


sí


• Cantidad de círculos GD máx. 8


• cantidad de paquetes
GD


– Emisor máx. 8


– receptor máx. 16


• capacidad de los
paquetes GD


máx. 64 bytes


– de ellos consistentes 1 variable


Funciones básicas S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 76 bytes


– de ellos consistentes 16 bytes


funciones S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 64 Kbytes


– de ellos consistentes 1 variable (462 bytes)


Funciones compatibles con
S5


sí (a través de CP –máx. 10–
y FC AG_SEND y
AG_RECV)


• datos útiles por cometido máx. 8 Bytes


– de ellos consistentes 240 bytes


Comunicación estándar
(FMS)


sí (a través de CP y FB
cargable)


Interfaces


1ª interface


Tipo de interface integrado


Física RS 485/Profibus


Separación galvánica sí


Alimentación en la interface
(DC 15 a 30 V)


máx. 150 mA


Cantidad de recursos de
enlace


MPI: 16
DP: 16


Funcionalidad


• MPI sí


• PROFIBUS DP maestro DP/esclavo DP


MPI


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– comunicación datos
globales


sí


– Funciones básicas
S7


sí


– funciones S7 sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


Maestro DP


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– equidistancia sí


– SYNC/FREEZE sí


– activar/desactivar
esclavos DP


sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Cantidad de esclavos
DP


máx. 32


• Area de
direccionamiento


máx. 2 Kbytes entradas / 2
Kbytes salidas


• Datos útiles por esclavo
DP


Máximo 244 bytes E,
máximo 244 bytes A,
distribuidos en 244 slots de
128 bytes cada uno


Esclavo DP


• Servicios


– Estado/Control;


– programación;


– encaminamiento


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


• Archivo GSD http://www.ad.siemens.de/csi
_e/gsd


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Memoria intermedia 244 bytes entradas / 
244 bytes salidas


– área de direcciones


– datos útiles por área
de direcciones


– de ellos consistentes


máx. 32


máx. 32 bytes


32 bytes



http://www.ad.siemens.de/csi





Datos técnicos


4-5
Sistema de automatización S7-400 Datos de las CPU
A5E00165968-01


Programación


Lenguaje de programación KOP, FUP, AWL, SCL


Repertorio de operaciones véase lista de operaciones


Niveles de paréntesis 8


Funciones de sistema (SFC) véase lista de operaciones


Cantidad de funciones SFC
activas a la vez


• WR_REC 8


• WR_PARM 8


• PARM_MOD 1


• WR_DPARM 2


• DPNRM_DG 8


• RDSYSST 1 ... 8


• DP_TOPOL 1


Bloques de función del
sistema (SFB)


véase lista de operaciones


Cantidad de bloques SFB
activos a la vez


• RD_REC 8


• WR_REC 8


Protección del programa de
aplicación


por contraseña


Acceso a datos coherentes
en la imagen del proceso


sí


Sincronización de cadencia


Datos útiles por esclavo con
cadencia sincrónica


máx. 128 bytes


Cantidad máxima de bytes y
esclavos en una imagen de
proceso


Debe ser válido:


Cantidad de bytes / 100 +
cantidad de esclavos < 11


equidistancia sí


Cadencia mínima 5 ms


2,5 ms sin utilización de la
SFC 126, 127


Tiempo de sincronización CiR


Carga base 100 ms


Tiempo por byte de E/S 200 µs


Dimensiones


Dimensiones de montaje
(ancho×alto×fondo en mm)


25×290×219


Slots requeridos 1


Peso aprox. 0,72 kg


Tensiones, intensidades


Consumo de corriente del
bus S7-400 (5 V c.c.)


típ. 1,5 A


máx. 1,6 A


Consumo de corriente del
bus S7-400 (DC 24 V)
La CPU no consume
corriente a 24 V, sólo
proporciona esta tensión al
interface MPI/DP.


Suma de los consumos de
los componentes conectados
a los interfaces MPI/DP, pero
máx. 150 mA por interface


Intensidad de respaldo típ. 40 �A


máx. 300 �A


Tiempo máximo de respaldo aprox. 356 días


Alimentación de la CPU con
tensión de respaldo externa


DC 5 a 15 V


Disipación del módulo típ. 7,5 W
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4.2 Datos técnicos de la CPU 412-2; (6ES7412-2XG00-0AB0)


CPU y estado de producto


Código SIEMENS 6ES7412-2XG00-0AB0


• Versión de firmware V 3.1


Paquete de programas
correspondiente


STEP7 V 5.2 o superior


Memorias


Memoria central


• integrado 72 Kbytes para códigos


72 Kbytes para datos


• ampliable no


Memoria de carga


• integrado RAM 256 Kbytes


• ampliable FEPROM con tarjeta de memoria
(FLASH) hasta 64 Mbytes


• ampliable RAM con tarjeta de memoria
(RAM) hasta 64 Mbytes


Respaldo en tampón sí


• con pila todos los datos


• sin pila ninguno


Tiempos de procesamiento


Tiempos de procesamiento
para


• operaciones binarias mín. 0,2 �s


• operaciones de palabras mín. 0,2  �s


• aritmética en coma fija mín. 0,2  �s


• aritmética en coma
flotante


mín. 0,6  �s


Temporizadores/contadores y su remanencia


Contadores S7 256


• remanencia ajustable de Z 0 a Z 255


• preajustado de Z 0 a Z 7


• margen de cómputo 1 a 999


Contador IEC sí


• tipo SFB


Temporizadores S7 256


• remanencia ajustable de T 0 a T 255


• preajustado ningún tiempo remanente


• margen de tiempo 10 ms a 9.990 s


Temporizador IEC sí


• tipo SFB


Areas de datos y su remanencia


Área de datos remanente en
total (incl. marcas,
temporizadores y
contadores)


Memorias central y de carga
en conjunto (con pila
tampón)


Marcas 4 Kbytes


• remanencia ajustable de MB 0 a MB 4095


• remanencia preajustada de MB 0 a MB 15


Marcas de ciclo 8 (1 byte de marcas)


Bloques de datos máx. 511 (DB 0 reservado)


• capacidad máx. 64 Kbytes


Datos locales (ajustables) máx. 8 Bytes


• preajustado 4 Kbytes


Bloques


OB véase lista de operaciones


• capacidad máx. 64 Kbytes


Profundidad de anidamiento


• según clase de prioridad 24


• adicionales dentro de un
OB de error


2


FB máx. 256


• capacidad máx. 64 Kbytes


FC máx. 256


• capacidad máx. 64 Kbytes


Areas de direccionamiento (entradas/salidas)


Area total de
direccionamiento de periferia


4 Kbytes/4 Kbytes


• descentralizado


interface MPI/DP 2 Kbytes/2 Kbytes


interface DP 4 Kbytes/4 Kbytes


Para cada línea que funcione con cadencia sincrónica, es
decir, que esté asignada al OB 61 ...62, se dividen entre dos
los rangos de direcciones periféricas descentralizadas.


Imagen del proceso 4 Kbytes/4 Kbytes 
(ajustable)


• preajustado 128 bytes/128 bytes


• cantidad de imágenes
parciales


máx. 8


• datos consistentes máx. 244 bytes


Canales digitales 32768/32768


• centralizados 32768/32768


Canales analógicos 2048/2048


• centralizados 2048/2048
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Capacidad


Aparatos centrales/de
ampliación


máx. 1/21


Multiprocesamiento máx. 4 CPU 
(con UR1 ó UR2)


Cantidad de IM enchufables
(total)


máx. 6


• IM 460 máx. 6


• IM 463-2 máx. 3


Cantidad de maestros DP


• integrado 2


• a través de IM 467 máx. 4


• a través de CP máx. 10


IM 467 no es compatible con el CP 443-5 Extended


Cantidad de módulos S5
enchufables a través de
cápsula de adaptación (en el
bastidor central)


máx. 6


Módulos funcionales y
procesadores de
comunicación operables


• FM limitado por la cantidad de
slots y de enlaces


• CP 440 limitado por la cantidad de
slots


• CP 441 limitado por la cantidad de
conexiones


• CP Profibus y Ethernet
CPs incl. CP 443-5
Extended e IM 467


máx. 14


Funciones de tiempo


Reloj sí


• respaldado sí


• resolución 1 ms


• exactitud en caso de


– red desc. divergencia/día 1,7 s


– red con. divergencia/día 8,6 s


Contadores de horas de
funcionamiento


8


• números 0 a 7


• valores posibles 0 a 32.767 horas


• granularidad 1 hora


• remanencia sí


Sincronización de la hora sí


• en PLC, MPI y DP como maestro o esclavo


Diferencia de hora en el
sistema con sincronización a
través de


• Ethernet 10 ms como máximo


• MPI 200 ms como máximo


Funciones de aviso S7


Cantidad de equipos
registrables para funciones
de aviso (p. ej. WIN CC o
SIMATIC OP)


máx. 8


Avisos referentes a símbolos sí


• cantidad de avisos


– en total


– base de 100 ms


– base de 500 ms


– base de 1.000 ms


máx. 512


ninguno


máx. 256


máx. 256


• cantidad de valores
adicionales/aviso


1


– con base de 100 ms ninguno


– con base de 500,
1.000 ms


1


Avisos referentes a bloques sí


• bloques de alarma S/SQ
o bloques de alarma D/
DQ activos
simultáneamente


máx. 70


Bloques de alarma 8 sí


• Cantidad de peticiones
de comunicación para
bloques de alarma 8 y
bloques para
comunicación S7
(ajustable)


máx. 300


• preajustado 150


Avisos del sistema de control
de procesos


sí


Cantidad de archivos
registrables
simultáneamente (SFB 37
AR_SEND)


4


Funciones de verificación y puesta en marcha


Variable Estado/Control sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
DB, entradas/salidas
periféricas, temporizadores,
contadores


• cantidad de variables máx. 70


Forzar sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
entradas/salidas periféricas


• cantidad máx. 64


Estado del bloque sí


Paso individual sí


Búfer de diagnóstico sí


• cantidad de registros máx. 400 (ajustable)


• preajustado 120


Cantidad de puntos de
parada


4







Datos técnicos


4-8
Sistema de automatización S7-400 Datos de las CPU


A5E00165968-01


Funciones de comunicación


funciones PG/OP sí


Cantidad de OPs
conectables


16 sin procesamiento de
avisos, 8 con procesamiento
de avisos


Cantidad de recursos de
enlace para enlaces S7 por
todos los interfaces y CPs


16, de ellos 1 reservado para
PG y 1 para OP


Comunicación  por datos
globales


sí


• Cantidad de círculos GD máx. 8


• cantidad de paquetes
GD


– Emisor máx. 8


– receptor máx. 16


• capacidad de los
paquetes GD


máx. 64 bytes


– de ellos consistentes 1 variable


Funciones básicas S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 76 bytes


– de ellos consistentes 16 bytes


funciones S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 64 Kbytes


– de ellos consistentes 1 variable (462 bytes)


Funciones compatibles con
S5


sí (a través de CP –máx. 10–
y FC AG_SEND y FC
AG_RECV)


• datos útiles por cometido máx. 8 Bytes


– de ellos consistentes 240 bytes


Comunicación estándar
(FMS)


sí (a través de CP y FB
cargable)


Interfaces


1ª interface


Tipo de interface integrado


Física RS 485/Profibus


Separación galvánica sí


Alimentación en la interface
(DC 15 a 30 V)


máx. 150 mA


Cantidad de recursos de
enlace


MPI: 16
DP: 16


Funcionalidad


• MPI sí


• PROFIBUS DP maestro DP/esclavo DP


MPI


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– comunicación datos
globales


sí


– Funciones básicas
S7


sí


– funciones S7 sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


Maestro DP


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– equidistancia sí


– SYNC/FREEZE sí


– activar/desactivar
esclavos DP


sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Cantidad de esclavos
DP


máx. 32


• Area de
direccionamiento


máx. 2 Kbytes entradas / 2
Kbytes salidas


• Datos útiles por esclavo
DP


Máximo 244 bytes E,
máximo 244 bytes A,
distribuidos en 244 slots de
128 bytes cada uno


Esclavo DP


• Servicios


– Estado/Control;


– programación;


– encaminamiento


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


• Fichero GSD http://www.ad.siemens.de/csi
_e/gsd


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Memoria intermedia 244 bytes entradas / 
244 bytes salidas


– área de direcciones


– datos útiles por área
de direcciones


– de ellos consistentes


máx. 32


máx. 32 bytes


32 bytes



http://www.ad.siemens.de/csi
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2ª interface


Tipo de interface integrado


Física RS 485/Profibus


Separación galvánica sí


Alimentación en la interface
(DC 15 a 30 V)


máx. 150 mA


Cantidad de recursos de
enlace


16


Funcionalidad


• PROFIBUS DP maestro DP/esclavo DP


Maestro DP


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– equidistancia sí


– SYNC/FREEZE sí


– activar/desactivar
esclavos DP


sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Cantidad de esclavos
DP


máx. 64


• Área de
direccionamiento


máx. 4 Kbytes entradas / 4
Kbytes salidas


• Datos útiles por esclavo
DP


máx. 244 bytes entradas/
244 bytes salidas


Esclavo DP


Datos técnicos igual que en la 1ª interface


Programación


Lenguaje de programación KOP, FUP, AWL, SCL


Repertorio de operaciones véase lista de operaciones


Niveles de paréntesis 8


Funciones de sistema (SFC) véase lista de operaciones


Cantidad de funciones SFC
activas a la vez


• WR_REC 8


• WR_PARM 8


• PARM_MOD 1


• WR_DPARM 2


• DPNRM_DG 8


• RDSYSST 1 ... 8


• DP_TOPOL 1


Bloques de función del
sistema (SFB)


véase lista de operaciones


Cantidad de bloques SFB
activos a la vez


• RD_REC 8


• WR_REC 8


Protección del programa de
aplicación


por contraseña


Acceso a datos coherentes
en la imagen del proceso


sí


Tiempo de sincronización CiR


Carga base 100 ms


Tiempo por byte de E/S 120 µs


Sincronización de cadencia


Datos útiles por esclavo con
cadencia sincrónica


máx. 128 bytes


Cantidad máxima de bytes y
esclavos en una imagen de
proceso


Debe ser válido:


Cantidad de bytes / 100 +
Cantidad de esclavos < 11


Equidistancia sí


Cadencia mínima 5 ms


2,5 ms sin utilización de la
SFC 126, 127


Dimensiones


Dimensiones de montaje
(ancho×alto×fondo en mm)


25×290×219


Slots requeridos 1


Peso aprox. 0,72 kg


Tensiones, intensidades


Consumo de corriente del
bus S7-400 (5 V c.c.)


típ. 1,5 A


máx. 1,6 A


Consumo de corriente del
bus S7-400 (DC 24 V)
La CPU no consume
corriente a 24 V, sólo
proporciona esta tensión al
interface MPI/DP.


Suma de los consumos de
los componentes conectados
a los interfaces MPI/DP, pero
máx. 150 mA por interface


Intensidad de respaldo típ. 40 �A


máx. 320 �A


Tiempo máximo de respaldo aprox. 356 días


Alimentación de la CPU con
tensión de respaldo externa


DC 5 a 15 V


Disipación del módulo típ. 7,5 W


CPU como esclavo DP


La CPU puede configurarse sólo una vez como esclavo DP, aunque la misma posea varias
interfaces.
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4.3 Datos técnicos de la CPU 414-2; (6ES7414-2XG03-0AB0)


CPU y estado de producto


Código SIEMENS 6ES7414-2XG03-0AB0


• Versión de firmware V 3.1


Paquete de programas
correspondiente


STEP7 V 5.2 o superior


Memorias


Memoria central


• integrado 128 Kbytes para códigos


128 Kbytes para datos


• ampliable no


Memoria de carga


• integrado RAM 256 Kbytes


• ampliable FEPROM con tarjeta de memoria
(FLASH) hasta 64 Mbytes


• ampliable RAM con tarjeta de memoria
(RAM) hasta 64 Mbytes


Respaldo en tampón sí


• con pila todos los datos


• sin pila ninguno


Tiempos de procesamiento


Tiempos de procesamiento
para


• operaciones binarias mín. 0,1 �s


• operaciones de palabras mín. 0,1  �s


• aritmética en coma fija mín. 0,1  �s


• aritmética en coma
flotante


mín. 0,6  �s


Temporizadores/contadores y su remanencia


Contadores S7 256


• remanencia ajustable de Z 0 a Z 255


• preajustado de Z 0 a Z 7


• margen de cómputo 1 a 999


Contador IEC sí


• tipo SFB


Temporizadores S7 256


• remanencia ajustable de T 0 a T 255


• preajustado ningún tiempo remanente


• margen de tiempo 10 ms a 9.990 s


Temporizador IEC sí


• tipo SFB


Areas de datos y su remanencia


Área de datos remanente en
total (incl. marcas,
temporizadores y
contadores)


Memorias central y de carga
en conjunto (con pila
tampón)


Marcas 8 Kbytes


• remanencia ajustable de MB 0 a MB 8191


• remanencia preajustada de MB 0 a MB 15


Marcas de ciclo 8 (1 byte de marcas)


Bloques de datos máx. 4.095 (DB 0 reservado)


• capacidad máx. 64 Kbytes


Datos locales (ajustables) máx. 16 Kbytes


• preajustado 8 Kbytes


Bloques


OB véase lista de operaciones


• capacidad máx. 64 Kbytes


Profundidad de anidamiento


• según clase de prioridad 24


• adicionales dentro de un
OB de error


2


FB máx. 2.048


• capacidad máx. 64 Kbytes


FC máx. 2.048


• capacidad máx. 64 Kbytes


Areas de direccionamiento (entradas/salidas)


Area total de
direccionamiento de periferia


8 Kbytes/8 Kbytes


• descentralizado


interface MPI/DP 2 Kbytes/2 Kbytes


interface DP 6 Kbytes/6 Kbytes


Para cada línea que funcione con cadencia sincrónica, es
decir, que esté asignada al OB 61 ...62, se dividen entre dos
los rangos de direcciones periféricas descentralizadas.


Imagen del proceso 8 Kbytes/8 Kbytes 
(ajustable)


• preajustado 256 bytes/256 bytes


• cantidad de imágenes
parciales


máx. 8


• datos consistentes máx. 244 bytes


Canales digitales 65536/65536


• centralizados 65536/65536


Canales analógicos 4096/4096


• centralizados 4096/4096
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Capacidad


Aparatos centrales/de
ampliación


máx. 1/21


Multiprocesamiento máx. 4 CPU 
(con UR1 ó UR2)


Cantidad de IM enchufables
(total)


máx. 6


• IM 460 máx. 6


• IM 463-2 máx. 4


Cantidad de maestros DP


• integrado 2


• a través de IM 467 máx. 4


• a través de CP máx. 10


IM 467 no se puede utilizar en combinación con CP 443-5
Ext.


Cantidad de módulos S5
enchufables a través de
cápsula de adaptación (en el
bastidor central)


máx. 6


Módulos funcionales y
procesadores de
comunicación operables


• FM limitado por la cantidad de
slots y de enlaces


• CP 440 limitado por la cantidad de
slots


• CP 441 limitado por la cantidad de
conexiones


• CP Profibus y Ethernet
CP, LANs incl. CP 443-5
Extended e IM 467


máx. 14


Funciones de tiempo


Reloj sí


• respaldado sí


• resolución 1 ms


• exactitud en caso de


– red desc. divergencia/día 1,7 s


– red con. divergencia/día 8,6 s


Contadores de horas de
funcionamiento


8


• números 0 a 7


• valores posibles 0 a 32.767 horas


• granularidad 1 hora


• remanencia sí


Sincronización de la hora sí


• en PLC, MPI y DP como maestro o esclavo


Diferencia de hora en el
sistema con sincronización a
través de


• Ethernet 10 ms como máximo


• MPI 200 ms como máximo


Funciones de aviso S7


Cantidad de equipos
registrables para funciones
de aviso (p. ej. WIN CC o
SIMATIC OP)


máx. 8


Avisos referentes a símbolos sí


• cantidad de avisos


– en total


– base de 100 ms


– base de 500 ms


– base de 1.000 ms


máx. 512


máx. 128


máx. 256


máx. 512


• cantidad de valores
adicionales/aviso


– con base de 100 ms máx. 1


– con base de 500,
1.000 ms


máx. 10


Avisos referentes a bloques sí


• bloques de alarma S/SQ
o bloques de alarma D/
DQ activos
simultáneamente


máx. 100


Bloques de alarma 8 sí


• Cantidad de peticiones
de comunicación para
bloques de alarma 8 y
bloques para
comunicación S7
(ajustable)


máx. 600


• preajustado 300


Avisos del sistema de control
de procesos


sí


Cantidad de archivos
registrables
simultáneamente (SFB 37
AR_SEND)


16


Funciones de verificación y puesta en marcha


Variable Estado/Control sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
DB, entradas/salidas
periféricas, temporizadores,
contadores


• cantidad de variables máx. 70


Forzar sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
entradas/salidas periféricas


• cantidad de variables máx. 256


Estado del bloque sí


Paso individual sí


Búfer de diagnóstico sí


• cantidad de registros máx. 400 (ajustable)


• preajustado 120


Cantidad de puntos de
parada


4
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Funciones de comunicación


funciones PG/OP sí


Cantidad de OPs
conectables


31 sin procesamiento de
avisos, 8 con procesamiento
de avisos


Cantidad de recursos de
enlace para enlaces S7 por
todos los interfaces y CPs


32, de ellos 1 reservado para
PG y 1 para OP


Comunicación  por datos
globales


sí


• Cantidad de círculos GD máx. 8


• cantidad de paquetes
GD


– Emisor máx. 8


– receptor máx. 16


• capacidad de los
paquetes GD


máx. 64 bytes


– de ellos consistentes 1 variable


Funciones básicas S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 76 bytes


– de ellos consistentes 16 bytes


funciones S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 64 Kbytes


– de ellos consistentes 1 variable (462 bytes)


Funciones compatibles con
S5


sí (a través de CP –máx. 10–
y FC AG_SEND y FC
AG_RECV)


• datos útiles por cometido máx. 8 Bytes


– de ellos consistentes 240 bytes


Comunicación estándar
(FMS)


sí (a través de CP y FB
cargable)


Interfaces


1ª interface


Tipo de interface integrado


Física RS 485/Profibus


Separación galvánica sí


Alimentación en la interface
(DC 15 a 30 V)


máx. 150 mA


Cantidad de recursos de
enlace


MPI: 32
DP: 16


Funcionalidad


• MPI sí


• PROFIBUS DP maestro DP/esclavo DP


MPI


Servicios


• Comunicaicón PG/OP sí


– encaminamiento sí


– comunicación datos
globales


sí


– Funciones básicas
S7


sí


– funciones S7 sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


Maestro DP


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– equidistancia sí


– SYNC/FREEZE sí


– activar/desactivar
esclavos DP


sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Cantidad de esclavos
DP


máx. 32


• Area de
direccionamiento


máx. 2 Kbytes entradas / 2
Kbytes salidas


• Datos útiles por esclavo
DP


Máximo 244 bytes E,
máximo 244 bytes A,
distribuidos en 244 slots de
128 bytes cada uno


Esclavo DP


• Servicios


– Estado/Control;


– programación;


–  encaminamiento


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


• Fichero GSD http://www.ad.siemens.de/csi
_e/gsd


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Memoria intermedia 244 bytes entradas / 
244 bytes salidas


– área de direcciones


– datos útiles por área
de direcciones


– de ellos consistentes


máx. 32


máx. 32 bytes


32 bytes



http://www.ad.siemens.de/csi
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2ª interface


Tipo de interface integrado


Física RS 485/Profibus


Separación galvánica sí


Alimentación en la interface
(DC 15 a 30 V)


máx. 150 mA


Cantidad de recursos de
enlace


16


Funcionalidad


• PROFIBUS DP maestro DP/esclavo DP


Maestro DP


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– equidistancia sí


– SYNC/FREEZE sí


– activar/desactivar
esclavos DP


sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Cantidad de esclavos
DP


máx. 96


• Area de
direccionamiento


máx. 6 Kbytes entradas / 6
Kbytes salidas


• Datos útiles por esclavo
DP


conforme al esclavo DP, pero
como máx. 128 bytes
entradas / 128 bytes salidas


Esclavo DP


Datos técnicos igual que en la 1ª interface


Programación


Lenguaje de programación KOP, FUP, AWL, SCL


Repertorio de operaciones véase lista de operaciones


Niveles de paréntesis 8


Funciones de sistema (SFC) véase lista de operaciones


Bloques de función del
sistema (SFB)


véase lista de operaciones


Cantidad de funciones SFC
activas a la vez


• WR_REC 8


• WR_PARM 8


• PARM_MOD 1


• WR_DPARM 2


• DPNRM_DG 8


• RDSYSST 1 ... 8


• DP_TOPOL 1


Bloques de función del
sistema (SFB)


véase lista de operaciones


Cantidad de bloques SFB
activos a la vez


• RD_REC 8


• WR_REC 8


Protección del programa de
aplicación


por contraseña


Acceso a datos coherentes
en la imagen del proceso


sí


Tiempo de sincronización CiR


Carga base 100 ms


Tiempo por byte de E/S 120 µs


Sincronización de cadencia


Datos útiles por esclavo con
cadencia sincrónica


máx. 128 bytes


Cantidad máxima de bytes y
esclavos en una imagen de
proceso


Debe ser válido:


Cantidad de bytes / 50 +
Cantidad de esclavos < 20


equidistancia sí


Cadencia mínima 5 ms


2,5 ms sin utilización de la
SFC 126, 127


Dimensiones


Dimensiones de montaje
(ancho×alto×fondo en mm)


25×290×219


Slots requeridos 1


Peso aprox. 0,72 kg


Tensiones, intensidades


Consumo de corriente del
bus S7-400 (5 V c.c.)


típ. 1,5 A


máx. 1,6 A


Consumo de corriente del
bus S7-400 (DC 24 V)
La CPU no consume
corriente a 24 V, sólo
proporciona esta tensión al
interface MPI/DP.


Suma de los consumos de
los componentes conectados
a los interfaces MPI/DP, pero
máx. 150 mA por interface


Intensidad de respaldo típ. 40 �A


máx. 380 �A


Tiempo máximo de respaldo aprox. 356 días


Alimentación de la CPU con
tensión de respaldo externa


DC 5 a 15 V


Disipación del módulo típ. 7,5 W


CPU como esclavo DP
La CPU puede configurarse sólo una vez como esclavo DP, aunque la misma posea varias
interfaces.
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4.4 Datos técnicos de la CPU 414-3; (6ES7414-3XJ00-0AB0)


CPU y estado de producto


Código SIEMENS 6ES7414-3XJ00-0AB0


• Versión de firmware V 3.1


Paquete de programas
correspondiente


STEP7 V 5.2 o superior


Memorias


Memoria central


• integrado 384 Kbytes para códigos


384 Kbytes para datos


• ampliable no


Memoria de carga


• integrado RAM 256 Kbytes


• ampliable FEPROM con tarjeta de memoria
(FLASH) hasta 64 Mbytes


• ampliable RAM con tarjeta de memoria
(RAM) hasta 64 Mbytes


Respaldo en tampón sí


• con pila todos los datos


• sin pila ninguno


Tiempos de procesamiento


Tiempos de procesamiento
para


• operaciones binarias mín. 0,1 �s


• operaciones de palabras mín. 0,1  �s


• aritmética en coma fija mín. 0,1  �s


• aritmética en coma
flotante


mín. 0,6  �s


Temporizadores/contadores y su remanencia


Contadores S7 256


• remanencia ajustable de Z 0 a Z 255


• preajustado de Z 0 a Z 7


• margen de cómputo 1 a 999


Contador IEC sí


• tipo SFB


Temporizadores S7 256


• remanencia ajustable de T 0 a T 255


• preajustado ningún tiempo remanente


• margen de tiempo 10 ms a 9.990 s


Temporizador IEC sí


• tipo SFB


Areas de datos y su remanencia


Área de datos remanente en
total (incl. marcas,
temporizadores y
contadores)


Memorias central y de carga
en conjunto (con pila
tampón)


Marcas 8 Kbytes


• remanencia ajustable de MB 0 a MB 8191


• remanencia preajustada de MB 0 a MB 15


Marcas de ciclo 8 (1 byte de marcas)


Bloques de datos máx. 4.095 (DB 0 reservado)


• capacidad máx. 64 Kbytes


Datos locales (ajustables) máx. 16 Kbytes


• preajustado 8 Kbytes


Bloques


OB véase lista de operaciones


• capacidad máx. 64 Kbytes


Profundidad de anidamiento


• según clase de prioridad 24


• adicionales dentro de un
OB de error


2


FB máx. 2.048


• capacidad máx. 64 Kbytes


FC máx. 2.048


• capacidad máx. 64 Kbytes


Areas de direccionamiento (entradas/salidas)


Area total de
direccionamiento de periferia


8 Kbytes/8 Kbytes


• descentralizado


Interface MPI/DP 2 Kbytes/2 Kbytes


interface DP 6 Kbytes/6 Kbytes


Para cada línea que funcione con cadencia sincrónica, es
decir, que esté asignada al OB 61 ...63, se dividen entre dos
los rangos de direcciones periféricas descentralizadas.


Imagen del proceso 8 Kbytes/8 Kbytes 
(ajustable)


• preajustado 256 bytes/256 bytes


• cantidad de imágenes
parciales


máx. 8


• datos consistentes máx. 244 bytes


Canales digitales 65536/65536


• centralizados 65536/65536


Canales analógicos 4096/4096


• centralizados 4096/4096
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Capacidad


Aparatos centrales/de
ampliación


máx. 1/21


Multiprocesamiento máx. 4 CPU 
(con UR1 ó UR2)


Cantidad de IM enchufables
(total)


máx. 6


• IM 460 máx. 6


• IM 463-2 máx. 4


Cantidad de maestros DP


• integrado 2


• a través de IF 964-DP 1


• a través de IM 467 máx. 4


• a través de CP máx. 10


IM 467 no se puede utilizar en combinación con CP 443-5
Ext.


Cantidad de módulos S5
enchufables a través de
cápsula de adaptación (en el
bastidor central)


máx. 6


Módulos funcionales y
procesadores de
comunicación operables


• FM limitado por la cantidad de
slots y de enlaces


• CP 440 limitado por la cantidad de
slots


• CP 441 limitado por la cantidad de
conexiones


• CP Profibus y Ethernet
incl. CP 443-5 Extended
e IM 467


máx. 14


Funciones de tiempo


Reloj sí


• respaldado sí


• resolución 1 ms


• exactitud en caso de


– red desc. divergencia/día 1,7 s


– red con. divergencia/día 8,6 s


Contadores de horas de
funcionamiento


8


• números 0 a 7


• valores posibles 0 a 32.767 horas


• granularidad 1 hora


• remanencia sí


Sincronización de la hora sí


• en PLC, MPI y IF 964
DP


como maestro o esclavo


Diferencia de hora en el
sistema con sincronización a
través de


• Ethernet 10 ms como máximo


• MPI 200 ms como máximo


Funciones de aviso S7


Cantidad de equipos
registrables para funciones
de aviso (p. ej. WIN CC  o
SIMATIC OP)


máx. 8


Avisos referentes a símbolos sí


• cantidad de avisos


– en total


– base de 100 ms


– base de 500 ms


– base de 1.000 ms


máx. 512


máx. 128


máx. 256


máx. 512


• cantidad de valores
adicionales/aviso


– con base de 100 ms máx. 1


– con base de 500,
1.000 ms


máx. 10


Avisos referentes a bloques sí


• bloques de alarma S/SQ
o bloques de alarma D/
DQ activos
simultáneamente


máx. 100


Bloques de alarma 8 sí


• Cantidad de peticiones
de comunicación para
bloques de alarma 8 y
bloques para
comunicación S7
(ajustable)


máx. 600


• preajustado 300


Avisos del sistema de control
de procesos


sí


Cantidad de archivos
registrables
simultáneamente (SFB 37
AR_SEND)


16


Funciones de verificación y puesta en marcha


Variable Estado/Control sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
DB, entradas/salidas
periféricas, temporizadores,
contadores


• cantidad de variables máx. 70


Forzar sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
entradas/salidas periféricas


• cantidad de variables máx. 256


Estado del bloque sí


Paso individual sí


Búfer de diagnóstico sí


• cantidad de registros máx. 3.200 (ajustable)


• preajustado 120


Cantidad de puntos de
parada


4
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Funciones de comunicación


funciones PG/OP sí


Cantidad de OPs
conectables


31 sin procesamiento de
avisos, 
8 con procesamiento de
avisos


Cantidad de recursos de
enlace para enlaces S7 por
todos los interfaces y CPs


32, de ellos 1 reservado para
PG y 1 para OP


Comunicación  por datos
globales


sí


• Cantidad de círculos GD máx. 8


• cantidad de paquetes
GD


– Emisor máx. 8


– receptor máx. 16


• capacidad de los
paquetes GD


máx. 64 bytes


– de ellos consistentes 1 variable


Funciones básicas S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 76 bytes


– de ellos consistentes 16 bytes


funciones S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 64 Kbytes


– de ellos consistentes 1 variable (462 bytes)


Funciones compatibles con
S5


sí (a través de CP –máx. 10–
y  FC AG_SEND y FC
AG_RECV)


• datos útiles por cometido máx. 8 Bytes


– de ellos consistentes 240 bytes


Comunicación estándar
(FMS)


sí (a través de CP y FB
cargable)


Interfaces


1ª interface


Tipo de interface integrado


Física RS 485/Profibus


Separación galvánica sí


Alimentación en la interface
(DC 15 a 30 V)


máx. 150 mA


Cantidad de recursos de
enlace


MPI: 32
DP: 16


Funcionalidad


• MPI sí


• PROFIBUS DP maestro DP/esclavo DP


MPI


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– comunicación datos
globales


sí


– Funciones básicas
S7


sí


– funciones S7 sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


Maestro DP


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– equidistancia sí


– SYNC/FREEZE sí


– activar/desactivar
esclavos DP


sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Cantidad de esclavos
DP


máx. 32


• Area de
direccionamiento


máx. 2 Kbytes entradas / 2
Kbytes salidas


• Datos útiles por esclavo
DP


Máximo 244 bytes E,
máximo 244 bytes A,
distribuidos en 244 slots de
128 bytes cada uno


Esclavo DP


• Servicios


– Estado/Control;


– programación;


–  encaminamiento


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


• Fichero GSD http://www.ad.siemens.de/csi
_e/gsd


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Memoria intermedia 244 bytes entradas / 
244 bytes salidas


– área de direcciones


– datos útiles por área
de direcciones


– de ellos consistentes


máx. 32


máx. 32 bytes


32 bytes


2ª interface


Tipo de interface integrado


Física RS 485/Profibus


Separación galvánica sí


Alimentación en la interface
(DC 15 a 30 V)


máx. 150 mA


Cantidad de recursos de
enlace


16



http://www.ad.siemens.de/csi
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Funcionalidad


• PROFIBUS DP maestro DP/esclavo DP


Maestro DP


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– equidistancia sí


– SYNC/FREEZE sí


– activar/desactivar
esclavos DP


sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Cantidad de esclavos
DP


máx. 96


• Area de
direccionamiento


máx. 6 Kbytes entradas /
 6 Kbytes salidas


• Datos útiles por esclavo
DP


conforme al esclavo DP, pero
como máx. 128 bytes
entradas / 128 bytes salidas


Esclavo DP


Datos técnicos igual que en la 1ª interface


3ª interface


Tipo de interface Módulo interface enchufable


Módulo interface utilizable IF-964-DP


Datos técnicos igual que en la 2ª interface


Programación


Lenguaje de programación KOP, FUP, AWL, SCL


Repertorio de operaciones véase lista de operaciones


Niveles de paréntesis 8


Funciones de sistema (SFC) véase lista de operaciones


Cantidad de funciones SFC
activas a la vez


• WR_REC 8


• WR_PARM 8


• PARM_MOD 1


• WR_DPARM 2


• DPNRM_DG 8


• RDSYSST 1 ... 8


• DP_TOPOL 1


Bloques de función del
sistema (SFB)


véase lista de operaciones


Cantidad de bloques SFB
activos a la vez


• RD_REC 8


• WR_REC 8


Protección del programa de
aplicación


por contraseña


Acceso a datos coherentes
en la imagen del proceso


sí


Tiempo de sincronización CiR


Carga base 100 ms


Tiempo por byte de E/S 120 µs


Sincronización de cadencia


Datos útiles por esclavo con
cadencia sincrónica


máx. 128 bytes


Cantidad máxima de bytes y
esclavos en una imagen de
proceso


Debe ser válido:


Cantidad de bytes / 50 +
Cantidad de esclavos < 20


equidistancia sí


Cadencia mínima 5 ms


2,5 ms sin utilización de la
SFC 126, 127


Dimensiones


Dimensiones de montaje
(ancho×alto×fondo en mm)


50×290×219


Slots requeridos 2


Peso aprox. 1,07 kg


Tensiones, intensidades


Consumo de corriente del
bus S7-400 (5 V c.c.)


típ. 1,5 A
máx. 1,6 A


Consumo de corriente del
bus S7-400 (DC 24 V)
La CPU no consume
corriente a 24 V, sólo
proporciona esta tensión al
interface MPI/DP.


Suma de los consumos de
los componentes conectados
a los interfaces MPI/DP, pero
máx. 150 mA por interface


Intensidad de respaldo típ. 40 �A
máx. 420 �A


Tiempo máximo de respaldo aprox. 356 días


Alimentación de la CPU con
tensión de respaldo externa


DC 5 a 15 V


Disipación del módulo típ. 7,5 W


CPU como esclavo DP


La CPU puede configurarse sólo una vez como esclavo DP, aunque la misma posea varias
interfaces.
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4.5 Datos técnicos de la CPU 416-2;
(6ES7416-2XK02-0AB0, 6ES7416-2FK02-0AB0)


CPU y estado de producto


Código SIEMENS 6ES7416-2XK02-0AB0


• Versión de firmware V 3.1


Paquete de programas
correspondiente


STEP7 V 5.2 o superior


Memorias


Memoria central


• integrado 0,8 Mbytes para códigos


0,8 Mbytes para datos


• ampliable no


Memoria de carga


• integrado RAM 256 Kbytes


• ampliable FEPROM con tarjeta de memoria
(FLASH) hasta 64 Mbytes


• ampliable RAM con tarjeta de memoria
(RAM) hasta 64 Mbytes


Respaldo en tampón sí


• con pila todos los datos


• sin pila ninguno


Tiempos de procesamiento


Tiempos de procesamiento
para


• operaciones binarias mín. 0,08 �s


• operaciones de palabras mín. 0,08  �s


• aritmética en coma fija mín. 0,08  �s


• aritmética en coma
flotante


mín. 0,48  �s


Temporizadores/contadores y su remanencia


Contadores S7 512


• remanencia ajustable de Z 0 a Z 511


• preajustado de Z 0 a Z 7


• margen de cómputo 1 a 999


Contador IEC sí


• tipo SFB


Temporizadores S7 512


• remanencia ajustable de T 0 a T 511


• preajustado ningún tiempo remanente


• margen de tiempo 10 ms a 9.990 s


Temporizador IEC sí


• tipo SFB


Areas de datos y su remanencia


Área de datos remanente en
total (incl. marcas,
temporizadores y
contadores)


Memorias central y de carga
en conjunto (con pila
tampón)


Marcas 16 Kbytes


• remanencia ajustable de MB 0 a MB 16383


• remanencia preajustada de MB 0 a MB 15


Marcas de ciclo 8 (1 byte de marcas)


Bloques de datos máx. 4.095 (DB 0 reservado)


• capacidad máx. 64 Kbytes


Datos locales (ajustables) máx. 32 Kbytes


• preajustado 16 Kbytes


Bloques


OB véase lista de operaciones


• capacidad máx. 64 Kbytes


Profundidad de anidamiento


• según clase de prioridad 24


• adicionales dentro de un
OB de error


2


FB máx. 2.048


• capacidad máx. 64 Kbytes


FC máx. 2.048


• capacidad máx. 64 Kbytes


Areas de direccionamiento (entradas/salidas)


Area total de
direccionamiento de periferia


16 Kbytes/16 Kbytes


• descentralizado


interface MPI/DP 2 Kbytes/2 Kbytes


interface DP 8 Kbytes/8 Kbytes


Para cada línea que funcione con cadencia sincrónica, es
decir, que esté asignada al OB 61 ...62, se dividen entre dos
los rangos de direcciones periféricas descentralizadas.


Imagen del proceso 16 Kbytes/16 Kbytes 
(ajustable)


• preajustado 512 bytes/512 bytes


• cantidad de imágenes
parciales


máx. 8


• datos consistentes máx. 244 bytes


Canales digitales 131072/131072


• centralizados 131072/131072


Canales analógicos 8192/8192


• centralizados 8192/8192
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Capacidad


Aparatos centrales/de
ampliación


máx. 1/21


Multiprocesamiento máx. 4 CPU 
(con UR1 ó UR2)


Cantidad de IM enchufables
(total)


máx. 6


• IM 460 máx. 6


• IM 463-2 máx. 4


Cantidad de maestros DP


• integrado 2


• a través de IM 467 máx. 4


• a través de CP máx. 10


IM 467 no se puede utilizar en combinación con CP 443-5
Ext.


Cantidad de módulos S5
enchufables a través de
cápsula de adaptación (en el
bastidor central)


máx. 6


Módulos funcionales y
procesadores de
comunicación operables


• FM limitado por la cantidad de
slots y de enlaces


• CP 440 limitado por la cantidad de
slots


• CP 441 limitado por la cantidad de
conexiones


• CP Profibus y Ethernet
incl. CP 443-5 Extended
e IM 467


máx. 14


Funciones de tiempo


Reloj sí


• respaldado sí


• resolución 1 ms


• exactitud en caso de


– red desc. divergencia/día 1,7 s


– red con. divergencia/día 8,6 s


Contadores de horas de
funcionamiento


8


• números 0 a 7


• valores posibles 0 a 32.767 horas


• granularidad 1 hora


• remanencia sí


Sincronización de la hora sí


• en PLC, MPI y DP como maestro o esclavo


Diferencia de hora en el
sistema con sincronización a
través de


• Ethernet 10 ms como máximo


• MPI 200 ms como máximo


Funciones de aviso S7


Cantidad de equipos
registrables para funciones
de aviso (p. ej. WIN CC o
SIMATIC OP)


máx. 12


Avisos referentes a símbolos sí


• cantidad de avisos


– en total


– base de 100 ms


– base de 500 ms


– base de 1.000 ms


máx. 1.024


máx. 128


máx. 512


máx. 1.024


• cantidad de valores
adicionales/aviso


– con base de 100 ms máx. 1


– con base de 500,
1.000 ms


máx. 10


Avisos referentes a bloques sí


• bloques de alarma S/SQ
o bloques de alarma D/
DQ activos
simultáneamente


máx. 200


Bloques de alarma 8 sí


• Cantidad de peticiones
de comunicación para
bloques de alarma 8 y
bloques para
comunicación S7
(ajustable)


máx. 1800


• preajustado 600


Avisos del sistema de control
de procesos


sí


Cantidad de archivos
registrables
simultáneamente (SFB 37
AR_SEND)


32


Funciones de verificación y puesta en marcha


Variable Estado/Control sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
DB, entradas/salidas
periféricas, temporizadores,
contadores


• cantidad de variables máx. 70


Forzar sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
entradas/salidas periféricas


• cantidad de variables máx. 512


Estado del bloque sí


Paso individual sí


Búfer de diagnóstico sí


• cantidad de registros máx. 3.200 (ajustable)


• preajustado 120


Cantidad de puntos de
parada


4
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Funciones de comunicación


funciones PG/OP sí


Cantidad de OPs
conectables


63 sin procesamiento de
avisos, 
12 con procesamiento de
avisos


Cantidad de recursos de
enlace para enlaces S7 por
todos los interfaces y CPs


64, de ellos 1 reservado para
PG y 1 para OP


Comunicación  por datos
globales


sí


• Cantidad de círculos GD máx. 16


• cantidad de paquetes
GD


– Emisor máx. 16


– receptor máx. 32


• capacidad de los
paquetes GD


máx. 64 bytes


– de ellos consistentes 1 variable


Funciones básicas S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 76 bytes


– de ellos consistentes 16 bytes


funciones S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 64 Kbytes


– de ellos consistentes 1 variable (462 bytes)


Funciones compatibles con
S5


sí (a través de CP –máx. 10–
y FC AG_SEND y
AG_RECV)


• datos útiles por cometido máx. 8 Bytes


– de ellos consistentes 240 bytes


Comunicación estándar
(FMS)


sí (a través de CP y FB
cargable)


Interfaces


1ª interface


Tipo de interface integrado


Física RS 485/Profibus


Separación galvánica sí


Alimentación en la interface
(DC 15 a 30 V)


máx. 150 mA


Cantidad de recursos de
enlace


MPI: 44
DP: 32


Funcionalidad


• MPI sí


• PROFIBUS DP maestro DP/esclavo DP


MPI


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– comunicación datos
globales


sí


– Funciones básicas
S7


sí


– funciones S7 sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


Maestro DP


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– equidistancia sí


– SYNC/FREEZE sí


– activar/desactivar
esclavos DP


sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Cantidad de esclavos
DP


máx. 32


• Area de
direccionamiento


máx. 2 Kbytes entradas / 2
Kbytes salidas


• Datos útiles por esclavo
DP


Máximo 244 bytes E,
máximo 244 bytes A,
distribuidos en 244 slots de
128 bytes cada uno


Esclavo DP


• Servicios


– Estado/Control;


– programación;


–  encaminamiento


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


• Fichero GSD http://www.ad.siemens.de/csi
_e/gsd


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Memoria intermedia 244 bytes entradas / 
244 bytes salidas


– área de direcciones


– datos útiles por área
de direcciones


– de ellos consistentes


máx. 32


máx. 32 bytes


32 bytes



http://www.ad.siemens.de/csi
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2ª interface


Tipo de interface integrado


Física RS 485/Profibus


Separación galvánica sí


Alimentación en la interface
(DC 15 a 30 V)


máx. 150 mA


Cantidad de recursos de
enlace


32


Funcionalidad


• PROFIBUS DP Maestro DP


Maestro DP


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– equidistancia sí


– SYNC/FREEZE sí


– activar/desactivar
esclavos DP


sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Cantidad de esclavos
DP


máx. 125


• Area de
direccionamiento


máx. 8 Kbytes entradas / 8
Kbytes salidas


• Datos útiles por esclavo
DP


conforme al esclavo DP, pero
como máx. 128 bytes
entradas / 128 bytes salidas


Esclavo DP


Datos técnicos igual que en la 1ª interface


Programación


Lenguaje de programación KOP, FUP, AWL, SCL


Repertorio de operaciones véase lista de operaciones


Niveles de paréntesis 8


Funciones de sistema (SFC) véase lista de operaciones


Cantidad de funciones SFC
activas a la vez


• WR_REC 8


• WR_PARM 8


• PARM_MOD 1


• WR_DPARM 2


• DPNRM_DG 8


• RDSYSST 1 ... 8


• DP_TOPOL 1


Bloques de función del
sistema (SFB)


véase lista de operaciones


Cantidad de bloques SFB
activos a la vez


• RD_REC 8


• WR_REC 8


Protección del programa de
aplicación


por contraseña


Acceso a datos coherentes
en la imagen del proceso


sí


Tiempo de sincronización CiR


Carga base 100 ms


Tiempo por byte de E/S 120 µs


Sincronización de cadencia


Datos útiles por esclavo con
cadencia sincrónica


máx. 128 bytes


Cantidad máxima de bytes y
esclavos en una imagen de
proceso


Debe ser válido:


Cantidad de bytes / 50 +
Cantidad de esclavos < 26


equidistancia sí


Cadencia mínima 5 ms


2,5 ms sin utilización de la
SFC 126, 127


Dimensiones


Dimensiones de montaje
(ancho×alto×fondo en mm)


25×290×219


Slots requeridos 1


Peso aprox. 0,72 kg


Tensiones, intensidades


Consumo de corriente del
bus S7-400 (5 V c.c.)


típ. 1,5 A


máx. 1,6 A


Consumo de corriente del
bus S7-400 (DC 24 V)
La CPU no consume
corriente a 24 V, sólo
proporciona esta tensión al
interface MPI/DP.


Suma de los consumos de
los componentes conectados
a los interfaces MPI/DP, pero
máx. 150 mA por interface


Intensidad de respaldo típ. 40 �A


máx. 420 �A


Tiempo máximo de respaldo aprox. 356 días


Alimentación de la CPU con
tensión de respaldo externa


DC 5 a 15 V


Disipación del módulo típ. 7,5 W


CPU como esclavo DP


La CPU puede configurarse sólo una vez como esclavo DP, aunque la misma posea varias
interfaces.
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4.6 Datos técnicos de la CPU 416-3; (6ES7416-3XL00-0AB0)


CPU y estado de producto


Código SIEMENS 6ES7416-3XL00-0AB0


• Versión de firmware V 3.1


Paquete de programas
correspondiente


STEP7 V 5.2 o superior


Memorias


Memoria central


• integrado 1,6 Mbytes para códigos


1,6 Mbytes para datos


• ampliable no


Memoria de carga


• integrado RAM 256 Kbytes


• ampliable FEPROM con tarjeta de memoria
(FLASH) hasta 64 Mbytes


• ampliable RAM con tarjeta de memoria
(RAM) hasta 64 Mbytes


Respaldo en tampón sí


• con pila todos los datos


• sin pila ninguno


Tiempos de procesamiento


Tiempos de procesamiento
para


• operaciones binarias mín. 0,08 �s


• operaciones de palabras mín. 0,08  �s


• aritmética en coma fija mín. 0,08  �s


• aritmética en coma
flotante


mín. 0,48  �s


Temporizadores/contadores y su remanencia


Contadores S7 512


• remanencia ajustable de Z 0 a Z 511


• preajustado de Z 0 a Z 7


• margen de cómputo 1 a 999


Contador IEC sí


• tipo SFB


Temporizadores S7 512


• remanencia ajustable de T 0 a T 511


• preajustado ningún tiempo remanente


• margen de tiempo 10 ms a 9.990 s


Temporizador IEC sí


• tipo SFB


Areas de datos y su remanencia


Área de datos remanente en
total (incl. marcas,
temporizadores y
contadores)


Memorias central y de carga
en conjunto (con pila
tampón)


Marcas 16 Kbytes


• remanencia ajustable de MB 0 a MB 16383


• remanencia preajustada de MB 0 a MB 15


Marcas de ciclo 8 (1 byte de marcas)


Bloques de datos máx. 4.095 (DB 0 reservado)


• capacidad máx. 64 Kbytes


Datos locales (ajustables) máx. 32 Kbytes


• preajustado 16 Kbytes


Bloques


OB véase lista de operaciones


• capacidad máx. 64 Kbytes


Profundidad de anidamiento


• según clase de prioridad 24


• adicionales dentro de un
OB de error


2


FB máx. 2.048


• capacidad máx. 64 Kbytes


FC máx. 2.048


• capacidad máx. 64 Kbytes


Areas de direccionamiento (entradas/salidas)


Area total de
direccionamiento de periferia


16 Kbytes/16 Kbytes


• descentralizado


interface MPI/DP 2 Kbytes/2 Kbytes


interface DP 8 Kbytes/8 Kbytes


Para cada línea que funcione con cadencia sincrónica, es
decir, que esté asignada al OB 61 ...63, se dividen entre dos
los rangos de direcciones periféricas descentralizadas.


Imagen del proceso 16 Kbytes/16 Kbytes 
(ajustable)


• preajustado 512 bytes/512 bytes


• cantidad de imágenes
parciales


máx. 8


• datos consistentes máx. 244 bytes


Canales digitales 131072/131072


• centralizados 131072/131072


Canales analógicos 8192/8192


• centralizados 8192/8192







Datos técnicos


4-23
Sistema de automatización S7-400 Datos de las CPU
A5E00165968-01


Capacidad


Aparatos centrales/de
ampliación


máx. 1/21


Multiprocesamiento máx. 4 CPU 
(con UR1 ó UR2)


Cantidad de IM enchufables
(total)


máx. 6


• IM 460 máx. 6


• IM 463-2 máx. 4


Cantidad de maestros DP


• integrado 2


• a través de IF 964-DP 1


• a través de IM 467 máx. 4


• a través de CP máx. 10


IM 467 no se puede utilizar en combinación con CP 443-5
Ext.


Cantidad de módulos S5
enchufables a través de
cápsula de adaptación (en el
bastidor central)


máx. 6


Módulos funcionales y
procesadores de
comunicación operables


• FM limitado por la cantidad de
slots y de enlaces


• CP 440 limitado por la cantidad de
slots


• CP 441 limitado por la cantidad de
conexiones


• CP Profibus y Ethernet
incl. CP 443-5 Extended
e IM 467


máx. 14


Funciones de tiempo


Reloj sí


• respaldado sí


• resolución 1 ms


• exactitud en caso de


– red desc. divergencia/día 1,7 s


– red con. divergencia/día 8,6 s


Contadores de horas de
funcionamiento


8


• números 0 a 7


• valores posibles 0 a 32.767 horas


• granularidad 1 hora


• remanencia sí


Sincronización de la hora sí


• en PLC, MPI, DP e IF
964 DP


como maestro o esclavo


Diferencia de hora en el
sistema con sincronización a
través de


• Ethernet 10 ms como máximo


• MPI 200 ms como máximo


Funciones de aviso S7


Cantidad de equipos
registrables para funciones
de aviso (p. ej. WIN CC o
SIMATIC OP)


máx. 12


Avisos referentes a símbolos sí


• cantidad de avisos


– en total


– base de 100 ms


– base de 500 ms


– base de 1.000 ms


máx. 1.024


máx. 128


máx. 512


máx. 1.024


• cantidad de valores
adicionales/aviso


– con base de 100 ms máx. 1


– con base de 500,
1.000 ms


máx. 10


Avisos referentes a bloques sí


• bloques de alarma S/SQ
o bloques de alarma D/
DQ activos
simultáneamente


máx. 200


Bloques de alarma 8 sí


• Cantidad de peticiones
de comunicación para
bloques de alarma 8 y
bloques para
comunicación S7
(ajustable)


máx. 1800


• preajustado 600


Avisos del sistema de control
de procesos


sí


Cantidad de archivos
registrables
simultáneamente (SFB 37
AR_SEND)


32


Funciones de verificación y puesta en marcha


Variable Estado/Control sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
DB, entradas/salidas
periféricas, temporizadores,
contadores


• cantidad de variables máx. 70


Forzar sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
entradas/salidas periféricas


• cantidad de variables máx. 512


Estado del bloque sí


Paso individual sí


Búfer de diagnóstico sí


• cantidad de registros máx. 3.200 (ajustable)


• preajustado 120


Cantidad de puntos de
parada


4
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Funciones de comunicación


funciones PG/OP sí


Cantidad de OPs
conectables


63 sin procesamiento de
avisos, 
12 con procesamiento de
avisos


Cantidad de recursos de
enlace para enlaces S7 por
todos los interfaces y CPs


64, de ellos 1 reservado para
PG y 1 para OP


Comunicación  por datos
globales


sí


• Cantidad de círculos GD máx. 16


• cantidad de paquetes
GD


– Emisor máx. 16


– receptor máx. 32


• capacidad de los
paquetes GD


máx. 64 bytes


– de ellos consistentes 1 variable


Funciones básicas S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 76 bytes


– de ellos consistentes 16 bytes


funciones S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 64 Kbytes


– de ellos consistentes 1 variable (462 bytes)


Funciones compatibles con
S5


sí (a través de CP –máx. 10–
y FC AG_SEND y
AG_RECV)


• datos útiles por cometido máx. 8 Bytes


– de ellos consistentes 240 bytes


Comunicación estándar
(FMS)


sí (a través de CP y FB
cargable)


Interfaces


1ª interface


Tipo de interface integrado


Física RS 485/Profibus


Separación galvánica sí


Alimentación en la interface
(DC 15 a 30 V)


máx. 150 mA


Cantidad de recursos de
enlace


MPI: 44
DP: 32


Funcionalidad


• MPI sí


• PROFIBUS DP maestro DP/esclavo DP


MPI


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– comunicación datos
globales


sí


– Funciones básicas
S7


sí


– funciones S7 sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


Maestro DP


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– equidistancia sí


– SYNC/FREEZE sí


– activar/desactivar
esclavos DP


sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


– de ellas reservadas 1 para PG, 1 para OP


• Cantidad de esclavos
DP


máx. 32


• Area de
direccionamiento


máx. 2 Kbytes entradas / 2
Kbytes salidas


• Datos útiles por esclavo
DP


Máximo 244 bytes E,
máximo 244 bytes A,
distribuidos en 244 slots de
128 bytes cada uno


Esclavo DP


• Servicios


– Estado/Control;


– programación;


–  encaminamiento


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


• Fichero GSD http://www.ad.siemens.de/csi
_e/gsd


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Memoria intermedia 244 bytes entradas / 244
bytes salidas


– área de direcciones


– datos útiles por área
de direcciones


– de ellos consistentes


máx. 32


máx. 32 bytes


32 bytes


2ª interface


Tipo de interface integrado


Física RS 485/Profibus


Separación galvánica sí


Alimentación en la interface
(DC 15 a 30 V)


máx. 150 mA


Cantidad de recursos de
enlace


32


Funcionalidad


• PROFIBUS DP maestro DP/esclavo DP


Maestro DP


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– equidistancia sí


– SYNC/FREEZE sí



http://www.ad.siemens.de/csi
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– activar/desactivar
esclavos DP


sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Cantidad de esclavos
DP


máx. 125


• Area de
direccionamiento


máx. 8 Kbytes entradas / 8
Kbytes salidas


• Datos útiles por esclavo
DP


conforme al esclavo DP, pero
como máx. 128 bytes
entradas / 128 bytes salidas


Esclavo DP


Datos técnicos igual que en la 1ª interface


3ª interface


Tipo de interface Módulo interface enchufable


Módulo interface utilizable IF-964-DP


Datos técnicos igual que en la 2ª interface


Programación


Lenguaje de programación KOP, FUP, AWL, SCL


Repertorio de operaciones véase lista de operaciones


Niveles de paréntesis 8


Funciones de sistema (SFC) véase lista de operaciones


Cantidad de funciones SFC
activas a la vez


• WR_REC 8


• WR_PARM 8


• PARM_MOD 1


• WR_DPARM 2


• DPNRM_DG 8


• RDSYSST 1 ... 8


• DP_TOPOL 1


Bloques de función del
sistema (SFB)


véase lista de operaciones


Cantidad de bloques SFB
activos a la vez


• RD_REC 8


• WR_REC 8


Protección del programa de
aplicación


por contraseña


Acceso a datos coherentes
en la imagen del proceso


sí


Tiempo de sincronización CiR


Carga base 100 ms


Tiempo por byte de E/S 120 µs


Sincronización de cadencia


Datos útiles por esclavo con
cadencia sincrónica


máx. 128 bytes


Cantidad máxima de bytes y
esclavos en una imagen de
proceso


Debe ser válido:


Cantidad de bytes / 50 +
Cantidad de esclavos < 26


equidistancia sí


Cadencia mínima 5 ms


2,5 ms sin utilización de la
SFC 126, 127


Dimensiones


Dimensiones de montaje
(ancho×alto×fondo en mm)


50×290×219


Slots requeridos 2


Peso aprox. 1,07 kg


Tensiones, intensidades


Consumo de corriente del
bus S7-400 (5 V c.c.)


típ. 1,6 A


máx. 1,8 A


Consumo de corriente del
bus S7-400 (DC 24 V)
La CPU no consume
corriente a 24 V, sólo
proporciona esta tensión al
interface MPI/DP.


Suma de los consumos de
los componentes conectados
a los interfaces MPI/DP, pero
como máx. 150 mA por
interface


Intensidad de respaldo típ. 50 �A


máx. 460 �A


Tiempo máximo de respaldo aprox. 332 días


Alimentación de la CPU con
tensión de respaldo externa


DC 5 a 15 V


Disipación del módulo típ. 8 W


CPU como esclavo DP


La CPU puede configurarse sólo una vez como esclavo DP, aunque la misma posea varias
interfaces.
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4.7 Datos técnicos de la CPU 417-4; (6ES7417-4XL00-0AB0)


CPU y estado de producto


Código SIEMENS 6ES7417-4XL00-0AB0


• Versión de firmware V 3.1


Paquete de programas
correspondiente


STEP7 V 5.2 o superior


Memorias


Memoria central


• integrado 2 Mbytes para códigos


2 Mbytes para datos


• ampliable hasta 10 Mbytes para
códigos


hasta 10 Mbytes para datos


Memoria de carga


• integrado RAM 256 Kbytes


• ampliable FEPROM con tarjeta de memoria
(FLASH) hasta 64 Mbytes


• ampliable RAM con tarjeta de memoria
(RAM)
 hasta 64 Mbytes


Respaldo en tampón sí


• con pila todos los datos


• sin pila ninguno


Tiempos de procesamiento


Tiempos de procesamiento
para


• operaciones binarias mín. 0,1 �s


• operaciones de palabras mín. 0,1  �s


• aritmética en coma fija mín. 0,1  �s


• aritmética en coma
flotante


mín. 0,6  �s


Temporizadores/contadores y su remanencia


Contadores S7 512


• remanencia ajustable de Z 0 a Z 511


• preajustado de Z 0 a Z 7


• margen de cómputo 1 a 999


Contador IEC sí


• tipo SFB


Temporizadores S7 512


• remanencia ajustable de T 0 a T 511


• preajustado ningún tiempo remanente


• margen de tiempo 10 ms a 9.990 s


Temporizador IEC sí


• tipo SFB


Areas de datos y su remanencia


Área de datos remanente en
total (incl. marcas,
temporizadores y
contadores)


Memorias central y de carga
en conjunto (con pila
tampón)


Marcas 16 Kbytes


• remanencia ajustable de MB 0 a MB 16383


• remanencia preajustada de MB 0 a MB 15


Marcas de ciclo 8 (1 byte de marcas)


Bloques de datos máx. 8.191 (DB 0 reservado)


• capacidad máx. 64 Kbytes


Datos locales (ajustables) máx. 64 Kbytes


• preajustado 32 Kbytes


Bloques


OB véase lista de operaciones


• capacidad máx. 64 Kbytes


Profundidad de anidamiento


• según clase de prioridad 24


• adicionales dentro de un
OB de error


2


FB máx. 6.144


• capacidad máx. 64 Kbytes


FC máx. 6.144


• capacidad máx. 64 Kbytes


Areas de direccionamiento (entradas/salidas)


Area total de
direccionamiento de periferia


16 Kbytes/16 Kbytes


• descentralizado


interface MPI/DP 2 Kbytes/2 Kbytes


interface DP 8 Kbytes/8 Kbytes


Para cada línea que funcione con cadencia sincrónica, es
decir, que esté asignada al OB 61 ...64, se dividen entre dos
los rangos de direcciones periféricas descentralizadas.


Imagen del proceso 16 Kbytes/16 Kbytes 
(ajustable)


• preajustado 1.024 bytes/1.024 bytes


• cantidad de imágenes
parciales


máx. 15


• datos consistentes máx. 244 bytes


Canales digitales 131072/131072


• centralizados 131072/131072


Canales analógicos 8192/8192


• centralizados 8192/8192
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Capacidad


Aparatos centrales/de
ampliación


máx. 1/21


Multiprocesamiento máx. 4 CPU 
(con UR1 ó UR2)


Cantidad de IM enchufables
(total)


máx. 6


• IM 460 máx. 6


• IM 463-2 máx. 4


Cantidad de maestros DP


• integrado 2


• a través de IF 964-DP 2


• a través de IM 467 máx. 4


• a través de CP máx. 10


IM 467 no se puede utilizar en combinación con CP 443-5
Ext.


Cantidad de módulos S5
enchufables a través de
cápsula de adaptación (en el
bastidor central)


máx. 6


Módulos funcionales y
procesadores de
comunicación operables


• FM limitado por la cantidad de
slots y de enlaces


• CP 440 limitado por la cantidad de
slots


• CP 441 limitado por la cantidad de
conexiones


• CP Profibus y Ethernet
incl. CP 443-5 Extended
e IM 467


máx. 14


Funciones de tiempo


Reloj sí


• respaldado sí


• resolución 1 ms


• exactitud en caso de


– red desc. divergencia/día 1,7 s


– red con. divergencia/día 8,6 s


Contadores de horas de
funcionamiento


8


• números 0 a 7


• valores posibles 0 a 32.767 horas


• granularidad 1 hora


• remanencia sí


Sincronización de la hora sí


• en PLC, MPI, DP e IF
964 DP


como maestro o esclavo


Diferencia de hora en el
sistema con sincronización a
través de


• Ethernet 10 ms como máximo


• MPI 200 ms como máximo


Funciones de aviso S7


Cantidad de equipos
registrables para funciones
de aviso (p. ej. WIN CC o
SIMATIC OP)


máx. 16


Avisos referentes a símbolos sí


• cantidad de avisos


– en total


– base de 100 ms


– base de 500 ms


– base de 1.000 ms


máx. 1.024


máx. 128


máx. 512


máx. 1.024


• cantidad de valores
adicionales/aviso


– con base de 100 ms máx. 1


– con base de 500,
1.000 ms


máx. 10


Avisos referentes a bloques sí


• bloques de alarma S/SQ
o bloques de alarma D/
DQ activos
simultáneamente


máx. 200


Bloques de alarma 8 sí


• Cantidad de peticiones
de comunicación para
bloques de alarma 8 y
bloques para
comunicación S7
(ajustable)


máx. 10000


• preajustado 1200


Avisos del sistema de control
de procesos


sí


Cantidad de archivos
registrables
simultáneamente (SFB 37
AR_SEND)


64


Funciones de verificación y puesta en marcha


Variable Estado/Control sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
DB, entradas/salidas
periféricas, temporizadores,
contadores


• cantidad de variables máx. 70


Forzar sí


• variable Entradas/salidas, marcas,
entradas/salidas periféricas


• cantidad de variables máx. 512


Estado del bloque sí


Paso individual sí


Búfer de diagnóstico sí


• cantidad de registros máx. 3.200 (ajustable)


• preajustado 120


Cantidad de puntos de
parada


4
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Funciones de comunicación


funciones PG/OP sí


Cantidad de OPs
conectables


63 sin procesamiento de
avisos, 
16 con procesamiento de
avisos


Cantidad de recursos de
enlace para enlaces S7 por
todos los interfaces y CPs


64, de ellos 1 reservado para
PG y 1 para OP


Comunicación  por datos
globales


sí


• Cantidad de círculos GD máx. 16


• cantidad de paquetes
GD


– Emisor máx. 16


– receptor máx. 32


• capacidad de los
paquetes GD


máx. 64 bytes


– de ellos consistentes 1 variable


Funciones básicas S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 76 bytes


– de ellos consistentes 16 bytes


funciones S7 sí


• datos útiles por cometido máx. 64 Kbytes


– de ellos consistentes 1 variable (462 bytes)


Funciones compatibles con
S5


sí (a través de CP –máx. 10–
y FC AG_SEND y FC
AG_RECV)


• datos útiles por cometido máx. 8 Bytes


– de ellos consistentes 240 bytes


Comunicación estándar
(FMS)


sí (a través de CP y FB
cargable)


Interfaces


1ª interface


Tipo de interface integrado


Física RS 485/Profibus


Separación galvánica sí


Alimentación en la interface
(DC 15 a 30 V)


máx. 150 mA


Cantidad de recursos de
enlace


MPI: 44
DP: 32


Funcionalidad


• MPI sí


• PROFIBUS DP maestro DP/esclavo DP


MPI


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– comunicación datos
globales


sí


– Funciones básicas
S7


sí


– funciones S7 sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


Maestro DP


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– equidistancia sí


– SYNC/FREEZE sí


– activar/desactivar
esclavos DP


sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Cantidad de esclavos
DP


máx. 32


• Area de
direccionamiento


máx. 2 Kbytes entradas / 2
Kbytes salidas


• Datos útiles por esclavo
DP


Máximo 244 bytes E,
máximo 244 bytes A,
distribuidos en 244 slots de
128 bytes cada uno


Esclavo DP


• Servicios


– Estado/Control;


– programación;


–  encaminamiento


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


sí, con la interface activada


• Fichero GSD http://www.ad.siemens.de/csi
_e/gsd


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Memoria intermedia 244 bytes entradas / 
244 bytes salidas


– área de direcciones


– datos útiles por área
de direcciones


– de ellos consistentes


máx. 32


máx. 32 bytes


32 bytes


2ª interface


Tipo de interface integrado


Física RS 485/Profibus


Separación galvánica sí


Alimentación en la interface
(DC 15 a 30 V)


máx. 150 mA


Cantidad de recursos de
enlace


32


Funcionalidad


• PROFIBUS DP maestro DP/esclavo DP


Maestro DP


• Servicios


– funciones PG/OP sí


– encaminamiento sí


– equidistancia sí


– SYNC/FREEZE sí



http://www.ad.siemens.de/csi
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– activar/desactivar
esclavos DP


sí


• Velocidades de
transmisión


hasta 12 Mbaudios


• Cantidad de esclavos
DP


máx. 125


• Area de
direccionamiento


máx. 8 Kbytes entradas / 8
Kbytes salidas


• Datos útiles por esclavo
DP


conforme al esclavo DP, pero
como máx. 128 bytes
entradas / 128 bytes salidas


Esclavo DP


Datos técnicos igual que en la 1ª interface


3ª interface


Tipo de interface Módulo interface enchufable


Módulo interface utilizable IF-964-DP


Datos técnicos igual que en la 2ª interface


4ª interface


Tipo de interface Módulo interface enchufable


Módulo interface utilizable IF-964-DP


Datos técnicos igual que en la 2ª interface


Programación


Lenguaje de programación KOP, FUP, AWL, SCL


Repertorio de operaciones véase lista de operaciones


Niveles de paréntesis 8


Funciones de sistema (SFC) véase lista de operaciones


Cantidad de funciones SFC
activas a la vez


• WR_REC 8


• WR_PARM 8


• PARM_MOD 1


• WR_DPARM 2


• DPNRM_DG 8


• RDSYSST 1 ... 8


• DP_TOPOL 1


Bloques de función del
sistema (SFB)


véase lista de operaciones


Cantidad de bloques SFB
activos a la vez


• RD_REC 8


• WR_REC 8


Protección del programa de
aplicación


por contraseña


Acceso a datos coherentes
en la imagen del proceso


sí


Tiempo de sincronización CiR


Carga base 100 ms


Tiempo por byte de E/S 120 µs


Sincronización de cadencia


Datos útiles por esclavo con
cadencia sincrónica


máx. 128 bytes


Cantidad máxima de bytes y
esclavos en una imagen de
proceso


Debe ser válido:


Cantidad de bytes / 50 +
Cantidad de esclavos < 20


equidistancia sí


Cadencia mínima 5 ms, 
2,5 ms sin utilización de la
SFC 126, 127


Dimensiones


Dimensiones de montaje
(ancho×alto×fondo en mm)


50×290×219


Slots requeridos 2


Peso aprox. 1,07 kg


Tensiones, intensidades


Consumo de corriente del
bus S7-400 (5 V c.c.)


típ. 1,8 A
máx. 2,0 A


Consumo de corriente del
bus S7-400 (DC 24 V)
La CPU no consume
corriente a 24 V, sólo
proporciona esta tensión al
interface MPI/DP.


Suma de los consumos de
los componentes conectados
a los interfaces MPI/DP, pero
como máx. 150 mA por
interface


Intensidad de respaldo típ. 75 �A


máx. 860 �A


Alimentación de la CPU con
tensión de respaldo externa


DC 5 a 15 V


Tiempo máximo de respaldo aprox. 285 días


Disipación del módulo típ. 9 W


CPU como esclavo DP


La CPU puede configurarse sólo una vez como esclavo DP, aunque la misma posea varias
interfaces.
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4.8 Datos técnicos de las Memory Cards


Nombre Referencia Consumo
a 5 V


Intensidad
de respaldo


Utilizable en
M7-400


MC 952 / 64 KB / RAM 6ES7952-0AF00-0AA0 típ. 20 mA
max. 50 mA


típ. 0,5 �A
max. 20 �A


–


MC 952 / 256 KB / RAM 6ES7952-1AH00-0AA0 típ. 35 mA
max. 80 mA


típ. � ��
max. 40 �A


–


MC 952 / 1 MB / RAM 6ES7952-1AK00-0AA0 típ. 40 mA
max. 90 mA


típ. 3 �A
max. 50 �A


–


MC 952 / 2 MB / RAM 6ES7952-1AL00-0AA0 típ. 45 mA
max. 100 mA


típ. 5 �A
max. 60 �A


–


MC 952 / 4 MB / RAM (sólo
para CPU 417)


6ES7952-1AM00-0AA0 típ. 45 mA
max. 100 mA


típ. 5 �A
max. 60 �A


–


MC 952 / 8 MB / RAM (sólo
para CPU 417)


6ES7952-1AP00-0AA0 típ. 45 mA
max. 100 mA


típ. 5 �A
max. 60 �A


–


MC 952 / 16 MB / RAM 6ES7952-1AS00-0AA0 típ. 45 mA
max. 100 mA


típ. 5 �A
max. 60 �A


–


MC 952 / 64 KB / 5V FLASH 6ES7952-0KF00-0AA0 típ. 15 mA
max. 35 mA


– –


MC 952 / 256 KB / 5V FLASH 6ES7952-0KH00-0AA0 típ. 20 mA
max. 45 mA


– –


MC 952 / 1 MB / 5V FLASH 6ES7952-1KK00-0AA0 típ. 40 mA
max. 90 mA


– sí


MC 952 / 2 MB / 5V FLASH 6ES7952-1KL00-0AA0 típ. 50 mA
max. 100 mA


– sí


MC 952 / 4 MB / 5V FLASH 6ES7952-1KM00-0AA0 típ. 40 mA
max. 90 mA


– sí


MC 952 / 8 MB / 5V FLASH 6ES7952-1KP00-0AA0 típ. 50 mA
max. 100 mA


– sí


MC 952 / 16 MB / 5V FLASH
(sólo para CPU 417)


6ES7952-1KS00-0AA0 típ. 55 mA
max. 110 mA


– sí


MC 952 / 32 MB / 5V FLASH
(sólo para CPU 417)


6ES7952-1KT00-0AA0 típ. 55 mA
max. 110 mA


– –


MC 952 / 64 MB / 5V FLASH
(sólo para CPU 417)


6ES7952-1KY00-0AA0 típ. 55 mA
max. 110 mA


– –


Dimensiones B�A�P (en mm) 7,5 � 57 � 87


Peso max. 35 g


Inmunidad a perturbaciones Dada por la construcción
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Todo aquel que desea reducir los costos de energía necesita tener, en primer lugar, un panorama 


claro del consumo de la energía y de su circulación por la instalación. Nuestros multimedidores 


SENTRON PAC3200 y SENTRON PAC4200 le permitirán conocer sus consumos con total precisión. 


Captan en forma exacta y confiable los valores de la energía en salidas o consumidores individuales 


de la instalación eléctrica. Además, miden los valores característicos más importantes para evaluar los 


estados de su instalación eléctrica y la calidad de la red.


¿Cuándo, dónde y cuánta energía se consume?
SENTRON PAC brinda transparencia a la gestión de energía


Nuestros multimedidores SENTRON PAC pueden 
emplearse en todos aquellos lugares en los que se 
distribuye energía eléctrica, tanto en la industria 
como en edificios construidos para otros fines 
determinados. Captan diferentes valores de medición 
y los representan en un display LCD gráfico. Para el 
procesamiento posterior de los datos de las mediciones, 
estos instrumentos pueden integrarse a los sistemas de 
automatización y gestión de energía de nivel superior 
de manera sencilla. A este fin y como ejemplo, podemos 
mencionar nuestros paquetes de software, SIMATIC PCS 7 
powerrate y SIMATIC WinCC powerrate.


Medición exacta de la energía


Ambos multimedidores proveen continuamente la 
información del estado de su instalación, suministrando 
la medición de los valores máximos, mínimos y medios 
de magnitudes eléctricas tales como tensiones, 


intensidades de la(s) corriente(s), potencias, energía, 
frecuencia, factor de potencia, simetría y THD. (Third 
Harmonic Distortion / Distorsión de Tercera Armónica). 
Mientras que el SENTRON PAC3200 capta más de 50 
magnitudes básicas, el SENTRON PAC4200 le ofrece un 
total de casi 200 valores con datos adicionales relevantes 
para la calidad de la red. Con 10 medidores de energía, 
ambos aparatos permiten captar todos los consumos. 
La precisión de sus mediciones satisface incluso los 
elevados requerimientos fijados por las normas vigentes 
para los medidores de energía eléctrica y, por lo tanto, 
son apropiados para la contabilización de los costos 
internos. El multimedidor SENTRON PAC4200 mide con 
una mayor precisión. Además, las múltiples funciones 
de almacenamiento en la memoria del multimedidor 
SENTRON PAC4200 y las visualizaciones en pantalla 
configurables en forma individual de este instrumento 
ofrecen confort adicional y asistencia para la 
evaluación de los valores de medición.
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Montaje rápido en un espacio mínimo
■  Su formato compacto sólo requiere un espacio mínimo:


–  Formato para montaje en tableros: 96 x 96 mm
–  Profundidad de montaje en el tablero: 
 SENTRON PAC3200: 51 mm (73 mm con módulo de ampliación)
 SENTRON PAC4200: 77 mm (99 mm con módulo de ampliación)


■  Montaje sencillo: 
Montaje que no requiere herramientas al utilizar fijaciones de encastre 
rápido. Además, se podrá aumentar el grado de protección por medio 
de una simple fijación por tornillos.


Operación y configuración sencillas
■ Guía intuitiva por medio del menú con sólo 4 teclas de funciones.
■ 9 idiomas disponibles para el texto del menú.
■  La iluminación ajustable del display LCD, ofrece una legibilidad 


óptima.
■  El software SENTRON powerconfig (de entrega gratuita) permite 


ahorrar tiempo en la configuración de varios multimedidores.


Múltiples campos de aplicación
■  Conexión directa a redes industriales con tensiones de hasta 690 V, 


CAT III.
■ Es posible realizar mediciones a través de transformadores de tensión.
■ Conexión a transformadores de intensidad x/1 A ó x/5 A.
■ Uso en instalaciones que requieran aprobaciones UL/CSA.
■  Utilización en condiciones ambientales extremas: están protegidos 


contra polvo y chorros de agua (IP 65) por medio de una junta de 
goma incorporada.


■  Desarrollados y probados de acuerdo con normas europeas e 
internacionales.
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Desde la comunicación universal ...


Ethernet integrada


Los multimedidores SENTRON PAC3200 y 
SENTRON PAC4200 poseen una interfaz 
Ethernet integrada y, por lo tanto, no 
requieren hardware adicional. De esta 
manera se ahorran costos y un espacio 
considerable. Así, los instrumentos se 
pueden configurar a través de redes 
LAN, y a través de estas también pueden 
transmitirse confiablemente los datos de 
medición utilizando Modbus TCP. Estos 
multimedidores no sólo ofrecen esta 
posibilidad sino otras alternativas para una 
transmisión de datos realmente universal: 


Módulo de ampliación PAC PROFIBUS DP
■  Transmisión de datos por medio de 


PROFIBUS DP, transferencia cíclica y 
acíclica de datos utilizando 
PROFIBUS DPV1.


■  Velocidad máxima de transferencia 
12 Mbit/s.


■  Conexión sencilla en la parte posterior 
de los instrumentos (enchufable).


Módulo de ampliación PAC RS485
■  Transmisión de datos por medio de 


Modbus RTU y SEAbus
■  Velocidad máxima de transferencia: 


38,4 kBd.
■  Conexión sencilla en la parte posterior 


de los instrumentos (enchufable).


Entradas y salidas digitales


Los multimedidores SENTRON PAC3200 
poseen una entrada y una salida digitales; 
los SENTRON PAC4200, poseen dos y 
dos. En ambos modelos dichas entradas 
y salidas son multifuncionales. A cada 
una de ellas se le puede asignar, de 
forma independiente, una de hasta 
seis posibles funciones, de acuerdo con 
sus requerimientos. De esta manera 
proporciona una flexibilidad absoluta y, 
en caso de adaptaciones de su instalación, 
ahorrará costos de implementación.


Módulo de ampliación 
PAC PROFIBUS DP


Módulo de ampliación 
PAC RS485


Las múltiples posibilidades de comunicación que le ofrecen nuestros 


multimedidores brindan una flexibilidad extraordinaria. La integración en los 


sistemas de nivel superior, por medio de PROFIBUS DP, Modbus RTU o por Ethernet 


con Modbus TCP, es tan sencilla que parece un juego.


Entradas y salidas 
digitales


Interfaz Ethernet 
integrada
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... hasta un sistema de Gestión de la Energía 
Eléctrica


SIMATIC PCS 7 powerrate y 
SIMATIC WinCC powerrate


Gestión de la energía eléctrica sobre la 
base de tecnología industrial acreditada: 
nuestros multimedidores pueden combinarse 
sencillamente con los paquetes de software 
SIMATIC PCS 7 powerrate y SIMATIC 
WinCC powerrate. El amplio registro y 
procesamiento de los valores de medición, 
al igual que una asignación de costos a cada 
consumidor le permiten lograr la máxima 
transparencia y el control en la distribución 
de la energía eléctrica y los costos. Otro 
aspecto destacado es la funcionalidad de la 
gestión de cargas que supervisa los límites 
de potencia acordados con la compañía 
distribuidora de la energía eléctrica y, de 
ser necesario, controla los consumos.


Integración al sistema por medio de 
Librerías de módulos


Las librerías de módulos opcionales permiten 
integrar sencillamente los instrumentos 
SENTRON PAC al sistema de mando de 
procesos SIMATIC PCS 7 y en el sistema 
SCADA SIMATIC WinCC. Los módulos 
de control y diagnóstico en el sistema 
de automatización, en conjunto con 
las Faceplates (Plantillas de operación), 
conforman la interfaz del usuario para operar 
y observar. De esta manera, los valores y 
las funciones de importancia tecnológica 
de los multimedidores se podrán visualizar 
y maniobrar sencillamente en el respectivo 
sistema destinatario.


Aproveche todo el potencial que le ofrecen nuestros multimedidores integrándolos en un Sistema de 


Gestión de Energía Eléctrica de nivel superior. Los multimedidores SENTRON PAC3200 y SENTRON PAC4200 


con sus precisas funciones de medición, suministran los datos que este sistema requiere. En conjunto con 


los “Power Management Add-ons” (Paquetes adicionales para la Gestión de la Energía Eléctrica) y librerías 


de módulos, Siemens ofrece una solución innovadora para un uso óptimo de la energía eléctrica con un 


potencial de ahorro en sus costos energéticos de hasta el 20%.


Ethernet Industrial


PROFIBUS


Faceplates 
(Plantillas de operación)


Controladores / Módulos S7
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SENTRON PAC3200
La base para mediciones confiables y precisas


Polivalente ...


El SENTRON PAC3200 capta más de 
50 magnitudes eléctricas, tales como: 
tensiones, intensidades de la(s) corriente(s), 
potencias, valores de la energía eléctrica, 
frecuencia, factor de potencia, simetría y 
THD. (Third Harmonic Distortion / distorsión 
de tercera armónica). Para las magnitudes 
de medición no sólo se capta el valor de 
medición actual sino también el valor 
mínimo y máximo (función agujas de 
arrastre).


El SENTRON PAC3200 puede conectarse 
en redes monofásicas o polifásicas con y 
sin conductor neutro. Una particularidad 
importante es que permite medir en forma 
directa tensiones de fase de hasta 830 
V. Por lo tanto, el instrumento SENTRON 
PAC3200 se puede utilizar sin problemas 
en redes de 690 V. Además, podrán 
realizarse mediciones por medio de 
transformadores de tensión requiriendo 
sólo el ajuste correspondiente a la 
relación de transformación. Las entradas 
para corrientes fueron diseñadas para 
mediciones con transformadores de 
intensidad de /1 A ó /5A. 


El SENTRON PAC3200 permite medir 
energía activa, reactiva y aparente. Los 
valores de energía podrán determinarse 
tanto para la tarifa alta como para la 
baja. El multimedidor SENTRON PAC3200 
mide los valores de la potencia y energía 
en los cuatro cuadrantes, es decir, capta 
por separado cuando el sistema consume 
energía de la red o cuando la regenera 
hacia ella. Además, el SENTRON PAC3200 
permite el registro de los valores medios 
de la potencia activa y reactiva en un 
período de medición. Estos valores 
se pueden evaluar por ejemplo en 
un sistema de gestión de la energía 
eléctrica para obtener la evolución de 
la(s) carga(s). Habitualmente los valores 
medios se miden en períodos de 15 
minutos.


... y exacto


La exactitud de las mediciones no tiene 
precedentes en esta clase de instrumentos: 
para energía activa y potencia es del 0,5 %, 
para tensiones del 0,3 % y en el caso de las 
intensidades de la corriente del 0,2 %.


El multimedidor puede supervisar un valor 
máximo o mínimo para un total de hasta 
seis magnitudes de medición. La función 
lógica integrada permite vincular las seis 
magnitudes de medición supervisadas. 


El SENTRON PAC3200 está equipado con 
una entrada y una salida multifuncionales. 
La salida puede utilizarse como de 
impulsos, salida de conmutación o 
señalización de valor límite. La entrada, 
por ejemplo, se podrá usar para conmutar 
entre registro en tarifa alta o baja o para 
contar impulsos de medidores de energía 
con interfaz S0.
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Características técnicas


Magnitudes de medición básicas  PAC3200 PAC4200


Tensión Fase-fase / Fase-neutro / Promedio 3 fases ✓ ✓
Intensidades de la corriente Por fase / Promedio 3 fases ✓ ✓
Intensidad de la corriente en el conductor neutro – ✓
Potencia aparente  Por fase y total ✓ ✓
Potencia activa Por fase y total ✓ ✓
Potencia reactiva total Por fase y total – ✓
Potencia reactiva de la fundamental Por fase y total ✓ ✓
Factor de potencia Por fase y total ✓ ✓
Factor de potencia de la fundamental Por fase – ✓
Frecuencia De la fase de referencia ✓ ✓
Valores mínimo/máximo | Fecha y hora Función agujas de arrastre ✓ | – ✓ | ✓
Valores medios deslizantes U, I, S, P, Q, FP – ✓
Magnitudes de medición ampliadas


Angulo de desfasaje Entre la tensión y la corriente de cada fase – ✓
Angulo de fase Entre las tensiones de fase – ✓
Tensión THD Por fase THD-R (UL-N) THD (UL-N & UL-L)


Intensidad de la corriente de THD Por fase THD-R (IL1..3) THD (IL1..3)


Tensiones armónicas Por fase – 3ª hasta 31ª


Intensidad de las corrientes armónicas Por fase – 3ª hasta 31ª


Intensidad de la corriente de distorsión Por fase – ✓
Valores mínimo/máximo | Fecha y hora Función agujas de arrastre ✓ | – ✓ | ✓
Asimetría tensión | corriente Sistema trifásico Unba | Inba Unb | Inb


Registro de energía / Contador


Energía aparente Contador acumulador del registro de 


energía


✓ ✓


Energía activa Contador acumulador del registro de 


energía


✓ ✓


Sentido de la energía Consumo y regeneración ✓ ✓
Energía reactiva Contador acumulador del registro de 


energía


✓ ✓


Sentido de la energía Consumo y regeneración ✓ ✓
Medidor de 2 tarifas (Tarifa alta / baja) Energía aparente, activa, reactiva ✓ ✓
Valores de energía diaria para 365 días Energía aparente, activa, reactiva – ✓
Demanda de energía último período de medición Valor medio de la potencia activa y reactiva ✓ ✓


Período de medición Ajustable en minutos ✓ ✓
Valores mínimos / máximos de las potencias Dentro del período de medición ✓ ✓
Cuenta-horas de servicio Tiempo en el que se consumió energía ✓ ✓
Contador universal Multifuncional ✓ ✓
Funciones de supervisión


Supervisión de valores límite Cantidad máxima de valores límite 6 12


Compuertas lógicas (Lógica Booleana) AND, OR | NAND, NOR, XOR, XNOR ✓ | – ✓ | ✓
Vinculación lógica entre: Valores límite | Entradas ✓ | – ✓ | ✓
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Funciones de registro PAC3200 PAC4200


Registro de las curvas de carga – ✓
Valores promedio de la potencia aparente, activa y 


reactiva


– ✓


Valores mínimos / máximos Por cada período de medición – ✓
Almacenamiento del registro En períodos de medición de 15 minutos – 40 días


Sincronización de: Entrada digital, Comunicación, reloj interno – ✓
Conformación ajustable del valor medio Aritmética o acumulada – ✓
Métodos de registro Bloque fijo o deslizante – ✓
Registro de eventos – ✓
Cantidad máxima de eventos – > 4000


Control de prioridades – ✓
Niveles de aviso, elegibles  – ✓
Obligación de suministrar acuse de recibo, ajustable  – ✓
Almacenamiento de eventos, configurable  – ✓
Interfaces


Ethernet (Integrada) Para cable de par cruzado 10 Mbit/s 10/100 Mbit/s


Funciones de interfaces Auto-Negotiation / Auto MDI-X – ✓
Cantidad de conexiones Simultáneas 1 3


Protocolo Modbus TCP ✓ ✓
Gateway (Ruteo) Ethernet-RS485 (Modbus) – ✓
PROFIBUS DP (V1) Por medio del módulo PAC PROFIBUS DP Módulo de ampliación opcional


Modbus RTU Por medio del módulo PAC RS485 Módulo de ampliación opcional


Entradas / Salidas


Entrada(s) digital(es) Multifuncional(es) 1 2


Salida(s) digital(es) Multifuncional(es) 1 2


Tensión de servicio entrada(s)/salida(s) digital(es) Valor nominal 24 V CC 24 V CC


Reloj / Calendario


Reloj de tiempo real Marcación de tiempo con exactitud de un 


segundo


– ✓


Función calendario Formato ajustable de la fecha y la hora – ✓
Conmutación entre horario de verano e invierno Automática (EE.UU.) / Unión Europea) o 


manual


– ✓  


Límites de errores


Tensiones | Intensidades de la corriente Referidos al valor de medición 0,3% | 0,2% 0,2%*


Potencia aparente | Activa | Reactiva Referidos al valor de medición 0,5% | 0,5% | 2% 0,5%* | 0,2%* | 


1%*


Energía activa Según la norma 62053-22 Clase 0,5S Clase 0,2S


Energía reactiva Según la norma 62053-23 Clase 2 Clase 2


Observación / Operación


Display LCD gráfico con fondo iluminado


Visualizaciones Alfanuméricas y 
texto


Completamente 
gráficas


Operación Conducida por menú por medio de teclas 
de función


Idiomas Configurables desde el instrumento Alemán, chino, español, francés, inglés, 
italiano, portugués, turco, ruso


Visualizaciones definidas por el usuario Indicación por medio de barras o digital – 4


*  Cumple con las clases de exactitud referidas a las funciones indicadas 
en la norma IEC 61557-12.


Unba  | Inba  Asimetría referida a la amplitud.
Unb  | Inb  Asimetría referida a la amplitud y a la fase.
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SENTRON PAC4200
Obtenga una visión general amplia y confiable del estado de su instalación


¿Desea conocer el estado de su instala-
ción con mayor exactitud? ¡En ese caso el 
multimedidor SENTRON PAC4200 podrá 
satisfacer todos sus requerimientos! Este 
instrumento es capaz de captar unas 200 
magnitudes eléctricas de medición. De 
esta manera podrá obtener no sólo los 50 
valores básicos que también suministra 
el multimedidor SENTRON PAC3200, sino 
también datos de medición adicionales 
para evaluar la calidad de la red. Además 
de captar la THD (Third Harmonic Distor-
tion / distorsión de tercera armónica) en 
redes con tres y cuatro conductores, el 
multimedidor SENTRON PAC4200 también 
registra armónicas impares desde la 3ª has-
ta la 31ª, para tensión y corriente, la inten-
sidad de la corriente de distorsión (Id), el 
ángulo de fase y la asimetría para tensión 
y corriente en relación con la amplitud y la 
fase. Así, podrá tomar a tiempo las contra-
medidas adecuadas para evitar, por ejem-
plo, redes contaminadas.


Máxima precisión y seguridad 


La precisión de las mediciones que realiza 
el multimedidor PAC4200 no tiene prece-
dentes en esta clase de instrumentos. En la 
medición de tensiones, intensidades de la 


corriente, potencias y energías activas, po-
see una exactitud de 0,2 % referida al valor 
de medición según la norma IEC 61557-12.
De esta manera garantiza que el rendi-
miento, la seguridad y el comportamiento 
funcional en servicio de su planta cumplan 
con los requerimientos de las instalaciones 
industriales más modernas.


Una extensa gama de funciones de 
almacenamiento


El SENTRON PAC4200 almacena en su me-
moria interna variaciones de las cargas. Los 
valores medios de la potencia aparente, 
activa y reactiva determinados en períodos 
de medición cada 15 minutos se almace-
nan durante 40 días. Sobre esta base podrá 
determinar exactamente la utilización de 
la instalación y optimizarla, con lo cual lo-
grará reducir sus costos de energía e incre-
mentar la eficiencia de esa instalación.
Además, el SENTRON PAC4200 realiza el 
registro de más de 4000 eventos del ser-
vicio, de la operación y del sistema, que 
podrá adaptar de acuerdo con sus reque-
rimientos. El reloj en tiempo real integra-
do permite trazar todos los eventos con 
exactitud de un segundo. De esta manera, 
al realizar el análisis de un problema deter-


minado que se haya originado usted podrá 
ahorrar un tiempo valioso. 


Visualizaciones definidas por el usuario


Un total de cuatro representaciones en 
pantalla configurables en forma individual 
le ofrecen un confort adicional. Así podrá 
visualizar los valores como gráfico de ba-
rras o presentación digital para obtener 
directamente en el instrumento un panora-
ma rápido del estado de su instalación.


Función integrada Gateway (o Ruteo) 


La función integrada Gateway (o Ruteo) 
permite utilizar el multimedidor SEN-
TRON PAC4200 para interconectar una 
red Ethernet con otros aparatos mediante 
una interfaz serie RS485. Así, podrá utili-
zar Modbus RTU para transferir al multi-
medidor SENTRON PAC4200 los datos de 
aparatos subordinados como por ejemplo, 
instrumentos de medición o interruptores 
de potencia. Luego, a través de su inter-
faz Ethernet integrada de 10/100 Mbit/s el 
multimedidor SENTRON PAC4200 retrans-
mitirá estos datos a por ejemplo, un siste-
ma de gestión de energía eléctrica de nivel 
superior.


Servidor Cliente Cliente


Multimedidor SENTRON 
PAC4200 con Gateway 
serie


SENTRON 
PAC3200


Instrumentos de medición multifunciónSENTRON VL SENTRON WL


Base de 
datos SQL


Ethernet


Modbus RTU


Conexión de aparatos RTU Modbus a un sistema de gestión de energía 
eléctrica utilizando un multimedidor SENTRON PAC4200
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Datos técnicos


SENTRON PAC3200 SENTRON PAC4200


Aplicable para las clases de red TN, TT, IT ✓ ✓
Captación continua de señales ✓ ✓
Tensiones de medición / de alimentación


Entradas de medición para tensión 3 CA; UL-L/UL-N; CAT III máx. 690 / 400 V


Fuente de alimentación 
de rango amplio 


CA / CC 95 a 240 V CA 50 / 60 Hz ±10 %
110 a 340 V CC ±10 %


Entradas de medición para tensión 3 CA; UL-L/UL-N; CAT III máx. 500/289 V –


Fuente de alimentación 
de tensión baja 


CC 22 a 65 V CC ±10 % –


Medición con transformadores de tensión Para tensiones > 500 V, 
por ejemplo, 690 V


✓ ✓


Entradas de medición para intensidades de 
la corriente


3 CA; CAT III x/1 A ó x/5 A


Dirección de la corriente Programable ✓ ✓ por fase


Medición a través de transformadores de 
intensidad


✓ ✓


Mecánicos


Dimensiones A x h x P [mm] 96 x 96 x 56 96 x 96 x 82


Profundidad de montaje sin módulo de 
ampliación


[mm] 51 77


Profundidad de montaje con módulo de 
ampliación


[mm] 73 99


Clase de protección II II


Tipo de protección Frontal IP65 IP65


Lugares para enchufar módulos de 
ampliación


Cantidad 1 2


Temperatura de funcionamiento °C –10...+55 –10...+55


Humedad relativa ambiente en 
funcionamiento


A 25 ºC sin condensación 95 % 95 %


Grado de ensuciamiento 2 2


Aprobaciones


CE Europa ✓ ✓
cULus EE.UU. / Canadá ✓ ✓
C-Tick Australia ✓ En preparación


GOST Rusia ✓  ✓
Accesorios


Módulo de ampliación PAC PROFIBUS DP (Opcional)


Asignación de parámetros en el frente del aparato o por medio de software 
para asignación de parámetros


✓


Selección de los valores de medición a transmitir por archivo GSD ✓
Velocidades de transmisión 9,6 Kbit/s hasta 12 Mbit/s


Protocolo DPV1


Módulo de ampliación PAC RS485 (opcional)


Asignación de parámetros en el frente del aparato o por medio de software 
para asignación de parámetros


✓


Velocidades de transmisión 4,8 / 9,6 / 19,2 / 38,4 kBd (a elección)


Protocolo SEAbus (como estándar) o MODBUS RTU (a elección)
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Informaciones para realizar el pedido


Producto Uc Nº de Pedido


Multimedidor SENTRON PAC3200 
con fuente de alimentación de CA / CC de rango amplio y bornes 
a tornillo


95 a 240 V CA 50/60 Hz ±10%
110 a 340 V CC ±10%


7KM2112-0BA00-3AA0


Multimedidor SENTRON PAC3200 
con fuente de alimentación de tensión baja CC y bornes a tornillo


 22 a 65 V CC ±10% 7KM2111-1BA00-3AA0


Multimedidor SENTRON PAC3200 
con fuente de alimentación de CA / CC de rango amplio y bornes 
con terminales a ojal


95 a 240 V CA 50/60 Hz ±10%
110 a 340 V CC ±10%


7KM2112-0BA00-2AA0


Multimedidor SENTRON PAC4200 
con fuente de alimentación de CA / CC de rango amplio y bornes 
a tornillo


95 a 240 V CA ±10%
110 a 340 V CC ±10%


7KM4212-0BA00-3AA0


Multimedidor SENTRON PAC4200 
con fuente de alimentación de CA / CC de rango amplio y bornes 
con terminales a ojal


95 a 240 V CA ±10%
110 a 340 V CC ±10%


7KM4212-0BA00-2AA0


Accesorios


Producto Nº de Pedido


Módulo de ampliación PAC PROFIBUS DP DPV1; hasta 12 Mbit/s 7KM9300-0AB00-0AA0


Módulo de ampliación PAC RS 485 MODBUS RTU / SEAbus hasta 38,4 kBd 7KM9300-0AM00-0AA0


Librería PAC3200 para SIMATIC PCS7 Ingeniería + Licencia Runtime 3ZS2781-1CC10-0YG0


Licencia Runtime 3ZS2781-1CC10-6YH0


Librería PAC3200 para SIMATIC WinCC Ingeniería + Licencia Runtime 3ZS2791-1CC10-0YG0


Licencia Runtime 3ZS2791-1CC10-6YH0


Las informaciones relacionadas con los “Power Management Add-ons” (Paquetes adicionales para la Gestión de la Energía 
Eléctrica) de SIMATIC PCS 7 powerrate y SIMATIC WinCC powerrate, así como del Sistema de Gestión de la Energía Eléctrica los 
podrá descargar de www.siemens.de/powermanagementsystem.
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Direcciones de Siemens en Latinoamérica 
Argentina
www.siemens.com.ar
Línea Directa Siemens
0810 999 7436367
siemens.ar@siemens.com
Ofi cina Central
Av. Pte. Julio A. Roca 530 (C1067ABN) 
Buenos Aires
Tel.: 0054 11 4340 8400
Fax: 0054 11 4331 9997
Complejo Operativo Ruta 8
División Industria
Calle 122 N° 4785 (B1653JUK)
Villa Ballester Ruta 8 Km. 18
Pcia. de Buenos Aires
Tel.: 0054 11 4738 7100
Fax: 0054 11 4738 7171
contacto-industria.ar@siemens.com
Centro de Asistencia al Cliente
Tel.: 0 810 333 2474 (opción 1)
service.ar@siemens.com
Hotline Técnica
Tel.: 0 810 333 2474 (opción 3)
hotline.ar@siemens.com
Región Litoral 
Rosario
Ricchieri 750 (S2002LPP) Rosario
Pcia. de Santa Fe
Tel.: 0054 341 437 0787
Región Centro
Córdoba
Boulevar Illia 356 (X5000ASQ) Córdoba
Pcia. de Córdoba
Tel./Fax: 0054 351 427 6700
Región Cuyo
Mendoza
San Martín 988 Piso 1 (M5500EUV)  
Mendoza - Pcia. de Mendoza
Tel.: 0054 261 425 1505/1435
Fax: 0054 261 425 1424
Región Sur
Neuquén
Carmen de Patagones 125 (Q8302HBE) 
Neuquén - Pcia. de Neuquén
Tel./Fax: 0054 299 443 8619
Bolivia
Siemens S.A.
Santa Cruz de la Sierra
Avenida San Martín No. 1800, Edifi cio 
Tacuaral, Piso 5º, Equipetrol Norte.
Tel.: 00591 3 311 0011
Fax: 00591 3 311 2000 
Brasil
Siemens Ltda.
Fábrica Lapa
Rua Werner Siemens, 111 05069 900   
São Paulo - SP
Tel.: 0055 11 3833 4511
Fax: 0055 11 3833 4655
CAS - Central de Atendimiento Siemens:
0800 119484
Tel.: 0055 11 3908 2211
Fax: 0055 11 3908 2631
atendimentos@siemens.com.br


Siemens Ltda.
Sucursal São Paulo 
Av. Hermano Machetti, 1435
Água Branca 05038 001 - São Paulo – SP
Tel.: 0055 11 3817 3000 
Fax: 0055 11 3817 3071
Siemens Ltda.
Sucursal Campinas
Av. Dr. José Bonifácio 
Coutinho Nogueira, 150
7º Andar - Ala 701 Central Vila Madalena
13091 005 - Campinas - SP 
Tel.: 0055 19 3707 6100
Fax: 0055 19 3707 6111
Siemens Ltda.
Sucursal Brasília
SHCN-CL 211 - Bloco B
Entrada 10 - Salas 201/204 Asa Norte
70863-520 - Brasília - DF 
Tel.: 0055 61 348 7600
Fax: 0055 61 348 7620
Chile
Siemens S.A.
Av. Providencia 1760 Ed. Palladio Piso 11°, 
Providencia, Santiago de Chile 
7500498 
Tel.: 0056 2 477 1000
Fax: 0056 2 477 1001 
ad.cl@siemens.com 
siemens@siemens.cl
Concepción
Marcopolo 9038, Local E, 
Edifi cio Flex Center Bio Bio,
460-2737 Hualpén - Concepción
Tel.: 0056 41 248 9332
Fax: 0056 41 248 5764
Hotline técnica
Tel.: 0056 2 477 1290
hotline.ar@siemens.com
Colombia
Siemens S.A.
Carrera 65 Nº 11-32 Bogotá, D.C.
Tel.: 0057 1 294 2567
Fax: 0057 1 294 2254
Fábrica de Motores y Ventiladores
Carrera 65 Nº 11-32 Bogotá, D.C.
Tel.: 0057 1 294 2567
Fax: 0057 1 294 2254 
Siemens S.A.
Sucursal Barranquilla
Carrera 5-B, B°76-136, 5° Piso 
Barranquilla
Tel.: 0057 5 358 9777 Ext. 2903
Fax: 0057 5 368 9509
Siemens S.A.
Sucursal Medellín
Diagonal 47 Nº 15 Sur - 31 Medellín
Tel.: 0057 4 325 3066 Ext. 2031
Fax: 0057 4 313 2557
Siemens S.A.
Sucursal Occidente
Calle 64 Norte No. 5B-146, 
of. 24, Centro Empresa
Tel.: 0057 2 664 4400
Fax: 0057 2 665 3056


Costa Rica
Siemens SA
La Uruca 200 Este de la plaza de Deportes 
Apdo. 10022-1000 San José, 
Tel.: 00506 287 5050 
Fax: 00506 221 5050
Ecuador
Siemens S.A.
Calle Manuel Zambrano y
Av. Panamericana Norte km. 2,5 Quito
Tel.: 00593 2 294 3900
Fax: 00593 2 294 3901
Siemens Guayaquil 
Km 14,5 vía Guayaquil -Daule
Guayaquil
Tel.: 00593 4 2160050 
Fax: 00593 4 2160050 ext 4279
El Salvador
Siemens S.A.
Calle Siemens No.43 Parque Industrial 
Santa Elena Apdo. 1525 San Salvador, 
Tel.: 00503 2248 7333
Fax: 00503 2278 0233
Guatemala
Siemens S.A.
2ª Calle 6-76, zona 10 Apdo. Postal 1959 
Ciudad de Guatemala
Tel.: 00502 24231200
Fax: 00502 23792318
Honduras
Siemens S.A.
Sucursal Tegucigalpa
Calle La Salud, Edifi cio Siemens
Colonia Quezada Tegucigalpa
Tel.: 00504 239 0367
Fax: 00504 232 4111
Sucursal San Pedro Sula
1ra. Ave. y 10 calle N.E. Barrio Barandillas
Tel.: 00504 550 6633
Fax: 00504 550 6711
México
Siemens S.A. de C.V. 
Poniente 116 No.590 Col. 
Industrial Vallejo 02300 México, D.F.
Tel.: 0055 5328 2000
Fax: 0055 5328 2192 y 93
Siemens S.A. de C.V. 
Sucursal Guadalajara
Camino a la Tijera No. 1 Km. 3.5 Carretera 
Guadalajara-Morelia 45640 
Tlajomulco de Zuñiga, Jal.
Tel.: 0033 3818 2197
Fax: 0033 3818 2164
Siemens S.A. de C.V. 
Sucursal Monterrey
Libramiento Arco Vial Pte. Km 4.2 Edifi cio 
“B” 066350 Santa Catarina, Nuevo León.
Tel.: 0081 8124 4100
Fax: 0081 8124 4112
Nicaragua
Siemens S.A.
Carretera Norte Km 6 Apartado 7, 
Managua
Tel.: 00505 249 1111
Fax: 00505 249 1849


Panamá
Siemens S.A.
Avenida Justo Arosemena y Calle 44
Edifi cio Casa del Médico Piso 2
Ciudad de Panamá
Tel./Fax: 00507 207 6335
Paraguay
Rieder & Cía. S.A.C.I.
Av. Perú y Av. Artigas, Asunción
Tel.: 00595  21 2190 277 (directo, 
secretaria de directorio)
Tel.: 00595 21 214 114 (r.a)
Fax: 00595 21 2190227
riesi@rieder.com.py
Perú
Siemens S.A.C.
Av. Domingo Orué Nº 971 Surquillo Lima
Tel.: 0051 1 215 0030 
Fax: 0051 1 441 4047
industria@siemens.com
Siemens S.A.C.
Sucursal Trujillo
Av. Teodoro Valcárcel N° 275
Urb. Primavera
Tel: 0051 44 297 963
Fax:0051 44 297 942
Uruguay
Conatel S.A.
Ejido 1690  CP. 11200 Montevideo
Tel.: 00598 2 902 0314
Fax: 00598 2 902 3419
Venezuela
Siemens S.A.
Av. Don Diego Cisneros Urbanización Los 
Ruices Apartado 3616 Caracas
Tel.: 0058 212 203 8210
Fax: 0058 212 203 8912
a&d@siemens.com.ve
Siemens S.A.
Centro Empresarial Este-Oeste
Calle Este-Oeste N° 2 c/c 
Norte-Sur N° 3 Local 18
Zona Industrial Municipal Norte
Valencia-Edo. Carabobo
Tel.: 0058 241 832 6602
Fax: 0058 241 833 4518


En Europa: 
España
Siemens S.A.
Tres Cantos (Madrid)
Ronda de Europa, 5
Tel.: 0034 91 514 80 00
Fax: 0034 91 514 70 18
        (prod. y sist.)
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
Esta documentación contiene datos que le serán muy útiles a la hora de configurar, montar, 
cablear y poner en marcha el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Conocimientos básicos necesarios 
Para una mejor comprensión de la presente documentación se requieren conocimientos 
generales de automatización. 


Ámbito de validez de la documentación 
Esta documentación es válida para el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Convenciones 
Preste atención a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto, el manejo de dicho producto o la 
parte de la documentación a la que debe prestarse especial atención. 
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Información especial 
 


 Nota 
Nota importante para mantener la seguridad de funcionamiento de la instalación 


Las instalaciones con características de seguridad están sujetas a exigencias especiales de 
seguridad durante el funcionamiento por parte del operador. También el proveedor está 
obligado a aplicar medidas especiales en el seguimiento del producto. Por esta razón 
ofrecemos un newsletter (boletín informativo) especial sobre desarrollos y características del 
producto que son o pueden ser importantes para el funcionamiento de las instalaciones 
atendiendo a aspectos de seguridad. Para estar siempre bien informado al respecto y poder 
realizar las modificaciones que sean necesarias en su instalación, deberá abonarse al 
newsletter correspondiente. Vaya a Internet 
(https://www.automation.siemens.com/WW/newsletter/guiThemes2Select.aspx?HTTPS=RE
DIR&subjectID=2) y suscríbase a los siguientes newsletter: 
• SIMATIC S7-300/S7-300F 
• SIMATIC S7-400/S7-400H/S7-400F/FH 
• SIMATIC S7-1500/SIMATIC S7-1500F 
• Periferia descentralizada 
• Software industrial SIMATIC 


En cada newsletter, active la casilla "Actualidad". 
 


 Nota 


Si utiliza CPU F en modo de seguridad, tenga en cuenta la descripción del sistema F 
SIMATIC Safety Programming and Operating Manual - Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126). 


 


Reciclaje y eliminación 
Los productos son poco contaminantes y reciclables. Para un reciclaje y una eliminación 
ecológica de los equipos usados, rogamos dirigirse a un centro certificado de recogida de 
material electrónico. 


Soporte adicional 
● Encontrará más información acerca de la oferta del Technical Support en el anexo de 


esta documentación (Página 245). 


● La oferta de documentación técnica de los distintos productos y sistemas SIMATIC se 
encuentra en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


● Encontrará el catálogo y el sistema de pedidos en línea en Internet 
(https://mall.industry.siemens.com). 



https://www.automation.siemens.com/WW/newsletter/guiThemes2Select.aspx?HTTPS=REDIR&subjectID=2

https://www.automation.siemens.com/WW/newsletter/guiThemes2Select.aspx?HTTPS=REDIR&subjectID=2

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

https://mall.industry.siemens.com/
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Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
al respecto en (http://support.automation.siemens.com). 
 



http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


 
La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las interferencias. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 
Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 
Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le asisten con distintas herramientas y ejemplos a la hora de 
resolver las tareas de automatización. Las soluciones se representan como interacción de 
varios componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 
Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 
Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 
Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor de SIMATIC Selection Tool y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 
Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054

http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool





 


 Sistema de periferia descentralizada 
14 Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 


 Vista general del sistema 2 
2.1 ¿Qué es el sistema de periferia descentralizada SIMATIC 


ET 200SP? 


SIMATIC ET 200SP 
SIMATIC ET 200SP es un sistema de periferia escalable y altamente flexible que permite 
conectar las señales del proceso a un controlador de nivel superior con un bus de campo.  
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Ventajas del sistema para el cliente 


 
Figura 2-1 Sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, ventajas para el cliente 
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Campo de aplicación 
Gracias a su multifuncionalidad, el sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP 
es apto para los más variados campos de aplicación. Su estructura escalable permite 
adaptar la configuración exactamente a las exigencias concretas. Hay disponibles varias 
CPU/módulos de interfaz para conexión a PROFINET IO o PROFIBUS DP.  


SIMATIC ET 200SP con CPU permite el preprocesamiento inteligente para aliviar de trabajo 
al controlador de nivel superior. La CPU también puede utilizarse de manera independiente. 


El uso de las CPU de seguridad permite implementar aplicaciones de ingeniería de 
seguridad. El programa de seguridad se configura y programa del mismo modo que las CPU 
estándar. 


La oferta se completa con un amplio abanico de módulos de periferia.  


SIMATIC ET 200SP cuenta con el grado de protección IP 20 y ha sido concebido para el 
montaje en armario eléctrico. 


Configuración e instalación 
El sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se monta en un perfil soporte. 
Se compone de: 


● CPU/módulo de interfaz 


● un máximo de 64 módulos de periferia que se enchufan en BaseUnits en cualquier 
combinación; 


● un módulo servidor que cierra la configuración del ET 200SP. 
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Ejemplo de configuración 


 
① CPU/módulo de interfaz 
② BaseUnit BU..D clara con entrada de la tensión de alimentación 
③ BaseUnits BU..B oscuras para continuar el grupo de potencial 
④ Módulo de periferia 
⑤ Módulo servidor (incluido en el volumen de suministro de la CPU/módulo de interfaz) 
⑥ BusAdapter 
⑦ Perfil soporte 
⑧ Etiqueta de identificación por referencia 


Figura 2-2 Ejemplo de configuración del ET 200SP 
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2.2 ¿Qué son los sistemas de automatización de seguridad (fail-safe) y 
los módulos de seguridad (fail-safe)? 


Sistemas de automatización de seguridad 
Los sistemas de automatización de seguridad (sistemas F) se utilizan en instalaciones con 
exigencias de seguridad aumentadas. Los sistemas F controlan procesos con un estado 
seguro que se puede alcanzar de forma inmediata por desconexión. Es decir, los sistemas F 
controlan procesos en los que una desconexión inmediata no entraña ningún peligro para 
las personas ni el medio ambiente. 


Safety Integrated 
Safety Integrated es el sistema de seguridad integral de Siemens para automatización y 
accionamientos. 


Para las funciones de seguridad se utilizan tecnologías y sistemas de automatización 
probados. Safety Integrated abarca la cadena de seguridad completa, desde los sensores y 
actuadores hasta los módulos de seguridad y controladores, incluida la comunicación de 
seguridad a través de buses de campo estándar. Además de sus funciones, los 
accionamientos y controladores realizan tareas de seguridad. 


Módulos de seguridad 
Los módulos de seguridad (módulos F) se diferencian, fundamentalmente, de los módulos 
que no son de seguridad en que están diseñados internamente con dos canales. Esto 
significa que los dos procesadores integrados se vigilan mutuamente, comprueban 
automáticamente los circuitos de entrada y salida y, en caso de fallo, pasan el módulo de 
seguridad a un estado seguro. 


La CPU F se comunica con un módulo de seguridad a través del perfil de bus PROFIsafe 
orientado a la seguridad. 


Campo de aplicación ET 200SP con módulos de periferia de seguridad 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP con módulos de periferia de seguridad 
releva el diseño convencional utilizado en la tecnología de seguridad. Con ello se suprimen, 
entre otros, dispositivos de conmutación para PARADA DE EMERGENCIA, controles de 
puertas de seguridad y de manejo a dos manos, etc. 
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2.3 ¿Cómo están configurados los sistemas F SIMATIC Safety con 
ET 200SP? 


Sistema F SIMATIC Safety con ET 200SP 
La figura siguiente muestra un ejemplo de configuración de un sistema F SIMATIC Safety 
con sistema de periferia descentralizada ET 200SP y PROFINET IO. Las líneas 
PROFINET IO se pueden realizar con cable de cobre, cable de fibra óptica o WLAN. 


Está permitido mezclar módulos de periferia de seguridad y no de seguridad en una misma 
configuración ET 200SP. 


El controlador IO de seguridad (CPU F) intercambia datos relevantes y no relevantes para la 
seguridad con módulos ET 200SP de seguridad y módulos que no son de seguridad. 


 
Figura 2-3 Sistema de automatización de seguridad SIMATIC Safety (ejemplo de configuración) 


Módulos de periferia de seguridad para ET 200SP 
Para el sistema de periferia descentralizada ET 200SP se dispone de los siguientes 
módulos de periferia de seguridad: 


● Los módulos de potencia de seguridad suministran tensión de carga al grupo de 
potencial y ejecutan una desconexión de seguridad de la tensión de carga para módulos 
de salida que no son de seguridad. 


● Los módulos de entradas digitales de seguridad capturan los estados de señal de los 
sensores orientados a la seguridad y envían las correspondientes tramas de seguridad a 
la CPU F. 


● Los módulos de salidas digitales de seguridad son adecuados para operaciones de 
conmutación orientadas a la seguridad con vigilancia de cortocircuito y de cruce hasta el 
actuador. 
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Ejemplo de configuración con módulos de periferia de seguridad 


 
① Módulo de interfaz 
② BaseUnitBU..D clara con entrada de la tensión de alimentación 
③  BaseUnits BU..B oscuras para continuar el grupo de potencial 
④ Módulo de periferia 
⑤ Módulo servidor (incluido en el volumen de suministro del módulo de interfaz) 
⑥ Módulos de periferia de seguridad 
⑦ BusAdapter 
⑧ Perfil soporte 
⑨ Etiqueta de identificación por referencia 


Figura 2-4 Ejemplo de configuración del sistema ET 200SP con módulos de periferia de seguridad 


Requisitos de hardware y software 
Los módulos ET 200SP de seguridad están soportados por el módulo de interfaz IM155-
6PN ST a partir del firmware V1.1. 


Para la configuración y programación de los módulos ET 200SP de seguridad se necesita el 
paquete opcional STEP 7 Safety Advanced a partir de la versión V12, incl. HSP 54. 
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Uso exclusivo en modo de seguridad 
El modo de seguridad es el modo de operación de la periferia F que permite la 
comunicación orientada a la seguridad a través de tramas de seguridad. 


Los módulos de periferia ET 200SP de seguridad se utilizan exclusivamente en el modo de 
seguridad. No se posible un modo que no sea de seguridad. 


Clases de seguridad posibles  
Los módulos de seguridad disponen de funciones de seguridad integradas para el modo de 
seguridad. 


Las clases de seguridad de la tabla siguiente se alcanzan: 


● mediante la correspondiente parametrización de las funciones de seguridad en STEP 7; 


● mediante una determinada combinación de módulos de periferia de seguridad y no de 
seguridad; y 


● mediante una determinada disposición y cableado de los sensores y actuadores. 


Tabla 2- 1 Clases de seguridad alcanzables en el modo de seguridad con ET 200SP 


Clase de seguridad en modo de seguridad 
Según IEC 61508 Según ISO 13849-1:2006 


SIL2 Categoría 3 (PL) Performance Level d 
SIL3 Categoría 3 (PL) Performance Level e 
SIL3 Categoría 4 (PL) Performance Level e 


Información adicional 
Los casos de aplicación y el cableado de las distintas clases de seguridad figuran en los 
manuales de producto de los módulos de periferia de seguridad. 
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2.4 Componentes 


Componentes básicos del sistema de periferia descentralizada ET 200SP 


Tabla 2- 2 Componentes básicos del ET 200SP 


Componente básico Función Figura 
Perfil soporte según 
EN 60715 


El perfil soporte es el portamódulos del 
ET 200SP. El ET 200SP se monta en el perfil 
soporte. 


 


CPU/CPU de seguridad La CPU (F): 
• ejecuta el programa de usuario. La CPU F 


ejecuta además el programa de seguridad. 
• se utiliza como controlador IO, como I-


device en PROFINET IO o como CPU in-
dependiente; 


• conecta el ET 200SP con los dispositivos 
IO o con el controlador IO; 


• intercambia datos con los módulos de 
periferia a través del bus de fondo. 


Otras funciones de la CPU: 
• Comunicación a través de PROFIBUS DP 


(en combinación con el módulo de co-
municaciones CM DP la CPU puede utiliz-
arse como maestro DP) 


• Servidor web integrado 
• Tecnología integrada 
• Funcionalidad Trace integrada 
• Diagnóstico de sistema integrado 
• Seguridad integrada 
• Modo de seguridad (utilizando CPU de 


seguridad) 
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Componente básico Función Figura 
Módulo de interfaz para 
PROFINET IO  


El módulo de interfaz: 
• se utiliza como dispositivo IO en 


PROFINET IO; 
• conecta el ET 200SP con el controlador 


IO; 
• intercambia datos con los módulos de 


periferia a través del bus de fondo. 


 


Módulo de interfaz para 
PROFIBUS DP 


El módulo de interfaz: 
• se utiliza como esclavo DP en PROFIBUS 


DP; 
• conecta el ET 200SP con el maestro DP; 
• intercambia datos con los módulos de 


periferia a través del bus de fondo. 
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Componente básico Función Figura 
BusAdapter El BusAdapter permite escoger el tipo de 


conexión para PROFINET IO. Para la CPU o 
los módulos de interfaz PROFINET se dis-
pone de las siguientes variantes: 
• para conectores estándar RJ45 


(BA 2×RJ45) ① 
• para conexión directa del cable de bus 


(BA 2×FC) ② 
• para cables de fibra óptica FO (BA 


2xSCRJ) ③ 
• como convertidor de medio para cable de 


fibra óptica FO ⇔ conector RJ45 estándar 
(BA SCRJ/RJ45) ④ 


• como convertidor de medio para cable de 
fibra óptica FO ⇔ conexión directa del ca-
ble de bus (BA SCRJ/FC) ⑤ 


 


Para la configuración mixta 
ET 200SP/ET 200AL se necesita el 
BusAdapter BA-Send 1xFC ① (enchufado en 
la BaseUnit BU-Send). En el BusAdapter BA-
Send 1xFC se enchufa el cable de bus para 
ET-Connection. 


 


BaseUnit Las BaseUnits proporcionan la conexión eléc-
trica y mecánica de los módulos ET 200SP. 
Enchufe los módulos de periferia en las Ba-
seUnits.  
Se ofrecen BaseUnits para distintas nece-
sidades (ver Selección de la BaseUnit adec-
uada (Página 27)) 


 







 Vista general del sistema 
 2.4 Componentes 


Sistema de periferia descentralizada 
Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 25 


Componente básico Función Figura 
Módulo de potencia de 
seguridad 


El módulo de potencia de seguridad permite 
la desconexión de seguridad de módulos de 
salidas digitales o de módulos de salidas 
digitales de seguridad. 


 


Módulo de pe-
riferia/Módulo de periferia 
de seguridad  


El módulo de periferia determina las señales 
en los bornes. A través de los sensores y 
actuadores conectados, el controlador detecta 
el estado actual del proceso y dispara las 
reacciones correspondientes. Los módulos de 
periferia se dividen en los siguientes tipos: 
• Entrada digital (DI, F-DI) 
• Salida digital (DQ, F-DQ) 
• Entrada analógica (AI; F-AI) 
• Salida analógica (AQ) 
• Módulo tecnológico (TM) 
• Módulo de comunicaciones (CM) 


 


Tapa de BU Las tapas de BU o BU-Cover se enchufan en 
BaseUnits: 
• cuyos slots no están ocupados por módu-


los de periferia 
• cuyos slots están reservados para futuras 


ampliaciones (slots vacíos). 
Dentro de la tapa BU se puede guardar una 
etiqueta de identificación por referencia para 
el módulo de periferia previsto. 
Hay dos variantes: 
• para BaseUnits de 15 mm de ancho ① 
• para BaseUnits de 20 mm de ancho ② 


 


Módulo servidor El módulo servidor cierra la configuración del 
ET 200SP. En el módulo servidor hay 
soportes para 3 fusibles de reserva (5 x 20 
mm). 
El módulo servidor se incluye en el volumen 
de suministro de la CPU/del módulo de inter-
faz. 
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Componente básico Función Figura 
Elemento codificador El elemento codificador codifica el módulo de 


periferia con la BaseUnit. 
Hay dos variantes: 
• Elemento codificador mecánico ①: gar-


antiza la codificación. 
• Elemento codificador electrónico ②: 


también dispone de una memoria elec-
trónica regrabable para datos de configu-
ración específicos del módulo (p. ej., 
dirección de destino F para módulos de 
seguridad, datos de parámetros del maes-
tro IO-Link). 


 


Accesorios del sistema de periferia descentralizada ET 200SP 


Tabla 2- 3 Accesorios del ET 200SP 


Accesorios Función Figura 
Conexión de pantalla La conexión de pantalla permite una conexión 


de baja impedancia de las pantallas de los 
cables con un tiempo de montaje mínimo. 


 


Etiquetas rotulables Para la rotulación específica del ET 200SP en 
la instalación, fije las etiquetas rotulables en 
los módulos. Las etiquetas rotulables pueden 
rotularse a máquina. 
Las etiquetas rotulables pueden pedirse en 
rollo como accesorios (Página 239) para im-
presora de termotransferencia o como lámi-
nas DIN A4 para impresora láser. 


 


Etiquetas de identificación 
por referencia 


Las etiquetas permiten identificar por su refer-
encia los componentes del ET 200SP. 
Las etiquetas pueden pedirse como accesori-
os (Página 239) en una estera para impre-
soras de termotransferencia o de chorro de 
tinta. 


 


Etiquetas de identificación 
por color 


Las etiquetas de identificación por color 
pueden pedirse como accesorios  (Pági-
na 239) específicamente para los módulos o 
para bornes de proceso, bornes AUX o 
bornes adicionales.  
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 Pasos previos a la instalación 3 
3.1 Selección de la BaseUnit adecuada 


Resumen 
Las BaseUnits (BU) están clasificadas por tipos. A cada tipo de BaseUnit le corresponden 
unas características adecuadas para determinados módulos de periferia (ver la tabla y las 
figuras siguientes). 


Las dos últimas posiciones de la referencia de un módulo de periferia indican el tipo de BU. 
 


 Nota 


Encontrará una relación completa de las combinaciones posibles de BaseUnits y módulos 
de periferia en Información del producto relativa a la documentación del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864). 


 


 


Tabla 3- 1 Selección de una BaseUnit adecuada 


Selección de la Ba-
seUnit 


Módulo de periferia 
(ejemplo) 


Ejemplos de módulos de periferia adecuados para 
tipos de BU 
Módulo de periferia 
(ejemplo) 


BaseUnit 


Tipo de BU A0 
ver Módulos digitales, 
de seguridad, de 
comunicaciones, 
tecnológicos o 
analógicos sin 
medición de tempera-
tura (Página 30) 


Módulo digital, de 
seguridad, tecnológi-
co o de comunica-
ciones 
• 6ES7...A0 
• 24 V DC 
• 15 mm de ancho 


DI 16×24VDC ST 
(6ES7131-6BF00-0BA0) 
 
 


BU15-P16+A0+2D 
(6ES7193-6BP00-0DA0) 


Módulo analógico sin 
medición de tempera-
tura** 
• 6ES7...A1 
• 24 V DC 
• 15 mm de ancho 


AI 4xU/I 2-wire ST 
(6ES7134-6HD00-0BA1) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864
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Selección de la Ba-
seUnit 


Módulo de periferia 
(ejemplo) 


Ejemplos de módulos de periferia adecuados para 
tipos de BU 
Módulo de periferia 
(ejemplo) 


BaseUnit 


Tipo de BU A1 
ver Módulos analógi-
cos con medición de 
temperatura (Pági-
na 31) 


Módulo analógico con 
medición de tempera-
tura* 
• 6ES7...A1 
• 24 V DC 
• 15 mm de ancho 


AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-
wire HF 
(6ES7134-6JD00-0CA1) 


BU15-
P16+A0+2D/T(6ES7193-
6BP00-0DA1) 


Tipo de BU B0 
(BU..B, BaseUnit 
oscura) 


Módulo de salidas 
digitales con relé 
• 6ES7...B0 
• hasta 230 V AC 
• 20 mm de ancho 


RQ 4×120VDC-
230VAC/5A NO ST 
(6ES7132-6HD00-0BB0) 


BU20-P12+A4+0B  
(6ES7193-6BP20-0BB0) 


Tipo de BU B1 
(BU..B, BaseUnit 
oscura) 


Módulos digitales 
• 6ES7...B1 
• hasta 230 V AC 
• 20 mm de ancho 


DI 4×120..230VAC ST 
(6ES7131-6FD00-0BB1) 


BU20-P12+A0+4B 
(6ES7193-6BP20-0BB1) 


Tipo de BU C0 
(BU..D, BaseUnit 
clara) 
 


Módulo de potencia 
de seguridad 
• 6ES7...C0 
• 24 V DC 
• 20 mm de ancho 
CM AS-
i Master ST/F-
CM AS-i Safety ST 
• 6ES7...C1 
• hasta 30 V DC 
• 20 mm de ancho 


CM AS-i Master ST 
(3RK7137-6SA00-0BC1) 


BU20-P6+A2+4D  
(6ES7193-6BP20-0DC0) 


Tipo de BU C1 
(BU..B, BaseUnit 
oscura)  


F-CM AS-i Safety ST 
 
• 6ES7...C1 
• hasta 30 V DC 
• 20 mm de ancho 


F-CM AS-i Safety ST 
(3RK7136-6SC00-0BC1) 


BU20-P6+A2+4B 
(6ES7193-6BP20-0BC1) 
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Selección de la Ba-
seUnit 


Módulo de periferia 
(ejemplo) 


Ejemplos de módulos de periferia adecuados para 
tipos de BU 
Módulo de periferia 
(ejemplo) 


BaseUnit 


Tipo de BU D0 AI Energy Meter ST 
• 6ES7...D0 
• hasta 400 V AC 
• 20 mm de ancho 


AI Energy Meter ST 
(6ES7134-6PA00-0BD0) 


BU20-P12+A0+0B  
(6ES7193-6BP00-0BD0) 


Tipo de BU F0 F-
RQ 1×24VDC/24..230
VAC/5A 
• 6ES7...F0 
• hasta 230 V AC 
• 20 mm de ancho 


F-
RQ 1×24VDC/24..230VA
C/5A(6ES7136-6RA00-0B
F0) 
 


BU20-P8+A4+0B 
(6E7193-6BP20-0BF0) 


 * Para compensar la temperatura de la unión fría en termopares. El tipo de BU A1 es necesario cuan-
do la temperatura de la unión fría se mide con un sensor interno o cuando se requieren los bornes 
adicionales 2×5. 


** Los módulos analógicos con medición de temperatura también pueden enchufarse en BU del tipo 
A0. 
 


Información adicional 
Encontrará más información acerca de la asignación funcional de los bornes y las BaseUnits 
correspondientes en:  


● el manual de producto del módulo de periferia en cuestión 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300) 


● el manual de producto BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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3.1.1 Módulos digitales, de seguridad, de comunicaciones, tecnológicos o analógicos 
sin medición de temperatura 


Selección de una BaseUnit adecuada  


 
① BaseUnit clara: formación de un nuevo grupo de potencial, aislamiento galvánico respecto al 


módulo contiguo izquierdo. La primera BaseUnit del ET 200SP es generalmente una BaseUnit 
clara para el suministro de la tensión de alimentación L+. 
Excepción: si el primer módulo de periferia que se enchufa es un módulo de periferia AC o un 
AI Energy Meter ST, la primera BaseUnit de la configuración del ET 200SP puede ser una 
BaseUnit oscura. Para ello es imprescindible que se utilice una CPU o IM 155-6 (a partir de la 
versión V3.0). 
BaseUnit oscura: continuación de los buses internos de alimentación y AUX del módulo con-
tiguo izquierdo. 


② Borne AUX: 10 bornes puenteados internamente para uso individual hasta 24 V DC/10 A o 
como conductores de protección. 
Ejemplo: conexión multifilar en DI 8×24VDC ST 


Figura 3-1 Módulos digitales, de seguridad, de comunicaciones, tecnológicos o analógicos sin 
medición de temperatura 
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3.1.2 Módulos analógicos con medición de temperatura 


Selección de una BaseUnit adecuada  


 
① BaseUnit clara: formación de un nuevo grupo de potencial, aislamiento galvánico respecto al 


módulo contiguo izquierdo. La primera BaseUnit del ET 200SP es generalmente una BaseUnit 
clara para el suministro de la tensión de alimentación L+. 
BaseUnit oscura: continuación de los buses internos de alimentación y AUX del módulo con-
tiguo izquierdo. 


② Bornes adicionales: 2×5 bornes puenteados internamente para uso individual hasta 
24 V DC/2 A 
Ejemplo: alimentación de sensor con AI 4×U/I 2-wire ST 


Figura 3-2 Módulos analógicos con medición de temperatura 







Pasos previos a la instalación  
3.2 Configuración del hardware 


 Sistema de periferia descentralizada 
32 Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 


3.2 Configuración del hardware 


Configuración máxima mecánica 
Cuando se cumple una sola de las siguientes reglas, el ET 200SP ha alcanzado la 
configuración máxima: 


Tabla 3- 2 Configuración máxima mecánica 


Características Regla 
Cantidad de módulos 12/32/64 módulos de periferia como máximo (en función de la 


CPU utilizada o del módulo de interfaz utilizado; ver manual 
de producto CPU 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/9046643
9/133300) y manual de producto Módulo de interfaz 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/5568331
6/133300)) 
Por cada 6 módulos F F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A 
(6ES7136-6RA00-0BF0) se reduce la configuración máxima 
en 1 módulo. 


Longitud del bus de fondo del 
ET 200SP 


Máximo 1 m ancho de configuración (sin CPU/módulo de 
interfaz, incluido módulo servidor) 


Configuración máxima eléctrica 
El número de módulos de periferia operables de un grupo de potencial está limitado por el 


● consumo de intensidad de dichos módulos 


● consumo de intensidad de los componentes alimentados por dichos módulos de periferia 


La intensidad máxima admisible en los bornes de la BaseUnit L+/M es de 10 A. 


Espacio de direcciones 
El espacio de direcciones depende de la CPU utilizada (ver manual de producto CPU 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300)) y del módulo de 
interfaz utilizado (ver manual de producto Módulo de interfaz 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300)): 


● con PROFINET IO: en función del controlador IO/dispositivo IO utilizado 


● con PROFIBUS DP: en función del maestro DP utilizado 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300
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3.3 Formación de grupos de potencial 


3.3.1 Principios básicos 


Introducción 
En el sistema de periferia descentralizada ET 200SP los grupos de potencial se forman 
mediante la disposición sistemática de las BaseUnits. 


Requisitos  
Para formar grupos de potencial, ET 200SP distingue entre 2 BaseUnits: 


● BaseUnits BU...D (reconocibles por el color claro de la caja de bornes y del mecanismo 
de desbloqueo del perfil soporte): 


– Abre un nuevo grupo de potencial (buses de energía y AUX interrumpidos hacia la 
izquierda) 


– Entrada de la tensión de alimentación L+ hasta una corriente de entrada de 10 A 


● BaseUnits BU...B (reconocibles por el color oscuro de la caja de bornes y del desbloqueo 
del perfil soporte): 


– Continuación del grupo de potencial (buses de energía y AUX prolongados) 


– Toma de la tensión de alimentación L+ para componentes externos o redistribución 
con una corriente total máxima de 10 A 


Colocación y conexión a un grupo de potencial común 
Toda BaseUnit BU...D que se instale en la configuración del ET 200SP abre un nuevo grupo 
de potencial y suministra a todos los módulos de periferia subsiguientes (de las BaseUnits 
BU...B) la tensión de alimentación necesaria. El primer módulo de periferia 24 V DC a la 
derecha de la CPU/del módulo de interfaz debe estar en una BaseUnit BU...D clara. 
Excepción: si el primer módulo de periferia que se enchufa es un módulo de periferia AC o 
un AI Energy Meter ST, la primera BaseUnit de la configuración del ET 200SP puede ser 
una BaseUnit oscura. Para ello es imprescindible que se utilice una CPU o IM 155-6 (a partir 
de la versión V3.0). 


Si después de una BaseUnit BU...B se coloca otra BaseUnit BU...D, se interrumpen los 
buses de energía y AUX y se abre al mismo tiempo un nuevo grupo de potencial. Esto 
permite la conexión individual a un potencial común de las tensiones de alimentación.  
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Bus AUX (bus auxiliar)  
Las BaseUnits con bornes AUX adicionales (p. ej. BU15-P16+A10+2D) permiten la conexión 
adicional de un potencial (hasta la tensión máxima de alimentación del módulo) que se 
aplica a través del bus AUX.  


El bus AUX puede utilizarse individualmente: 


● Como bus de tierra de protección (se aplican los requisitos definidos en EN 60998-1). 
Para cumplir esta norma solo se puede enchufar un máximo de 8 módulos de periferia 
en el grupo de potencial correspondiente. 


● Para tensión adicional necesaria. 


 


 ATENCIÓN 


Bus AUX como bus de tierra de protección 


Si se utiliza el bus AUX como bus de tierra de protección, es preciso montar las etiquetas 
de identificación de color amarillo-verde en los bornes AUX.  


Si los bornes dejan de utilizarse como bus de tierra de protección, las etiquetas de 
identificación de color verde-amarillo deben retirarse de nuevo. 


 


El bus AUX tiene las siguientes características: 


● máx. capacidad de carga (a 60 °C de temperatura ambiente): 10 A 


● tensión admisible: en función del tipo de BaseUnit (ver manual de producto de BaseUnit 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)) 


Bus de energía 
La tensión de alimentación L+ debe entrar a través de la BaseUnit BU...D. 


Toda BaseUnit BU...B permite acceder a través de bornes (rojo/azul) a la tensión de 
alimentación L+. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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Funcionamiento  


 
① CPU/módulo de interfaz ⑨ Buses de energía P1/P2 
② BaseUnit BU...D ⑩ Bus AUX 
③ BaseUnit BU...B ⑪ Tensión de alimentación L+ (3) 
④ Grupo de potencial 1 ⑫ Tensión adicional necesaria 
⑤ Grupo de potencial 2 ⑬ Tensión de alimentación L+ (2) 
⑥ Grupo de potencial 3 ⑭ Conductor de protección 
⑦ Bus de fondo ⑮ Tensión de alimentación L+ (1) 
⑧ Módulo servidor ⑯ Tensión de alimentación 1L+ 


Figura 3-3 Colocación de las BaseUnits 


Conexión de distintos potenciales al bus AUX 
 


 Nota 


Si en una estación ET 200SP se aplican diferentes potenciales a los buses de energía o 
AUX, es necesario separar los grupos de potencial mediante una BaseUnit BU...D.  
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3.3.2 Formación de grupos de potencial con módulos de periferia AC 


Introducción  
Para conectar sensores y actuadores con tensión alterna de 24 V AC hasta 230 V AC se 
requieren los módulos de periferia AC de ET 200SP.  


Requisitos 
BaseUnits BU20-P12+A0+4B (tipo de BU B1) y  
● Módulo de entradas digitales DI 4x120..230VAC ST 
● Módulo de salidas digitales DQ 4x24..230VAC/2A ST 


Funcionamiento  
La tensión alterna necesaria para los módulos de periferia AC se conecta directamente a las 
BaseUnits BU20-P12+A0+4B (bornes 1L, 2L/1N, 2N). En las BaseUnits se enchufan los 
módulos de periferia AC.  


 


 Nota 
Colocación de las BaseUnits para módulos de periferia AC 
Si como primer módulo de periferia se enchufa un módulo de periferia AC, la primera 
BaseUnit a la derecha de la CPU/módulo de interfaz también puede ser una BaseUnit 
BU20-P12+A0+4B de la configuración del ET 200SP.  
Para ello es imprescindible que se utilice una CPU o IM 155-6 (a partir de la versión V3.0). 
• Las BaseUnits BU20-P12+A0+4B no vigilan la tensión alterna conectada. Tenga en 


cuenta las indicaciones sobre la limitación de sobretensión y potencia en los manuales 
de producto de los módulos de periferia AC. 


• En la configuración debe tenerse en cuenta el tipo de la BaseUnit. 


 
① CPU/módulo de interfaz 
② Grupo de potencial 24 V DC 
③ BaseUnits con módulos de periferia DC 
④ BaseUnits BU 20-P12+A0+4B con módulos de periferia AC 
⑤ Tensión continua 
⑥ Tensión alterna 
Figura 3-4 Colocación de las BaseUnits para los módulos de periferia AC 
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3.3.3 Formación de grupos de potencial con módulos de seguridad 


Introducción 
Los sistemas de periferia descentralizada ET 200SP se pueden configurar con módulos de 
seguridad y módulos no de seguridad. En el presente capítulo, se muestra la configuración 
mixta de módulos de seguridad y módulos no de seguridad a partir de un ejemplo. 


Ejemplo de configuración de ET 200SP con módulos de seguridad y módulos no de seguridad 
Por principio no es necesario utilizar módulos de seguridad y módulos que no son de 
seguridad en grupos de potencial separados. Los módulos se pueden agrupar y montar en 
grupos de potencial tanto de seguridad como no de seguridad. 


La siguiente figura muestra un ejemplo de configuración con módulos de seguridad y 
módulos que no son de seguridad en un sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


 
① Módulo de interfaz IM 155-6 PN HF 
② Módulo F 
③ Módulo no de seguridad 
④ Módulo de potencia F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 
⑤ Grupos de potencial de seguridad y no de seguridad mezclados con BaseUnits BU15..D y 


BU15..B. 
Para los módulos de seguridad se alcanza SIL3/Cat. 4/PL e. 


⑥ Grupos de potencial no de seguridad con las BaseUnits BU15..D y BU15..B 
⑦ Grupo de potencial de seguridad con las BaseUnits BU20..D y BU15..B. 


Desconectando el bus de energía y, por lo tanto, los módulos no de seguridad, se puede 
alcanzar hasta SIL2/Cat. 3/PL d. 


⑧ Módulo servidor 
⑨ Buses de energía P1/P2 


Figura 3-5 Ejemplo de configuración ET 200SP con módulos de seguridad 
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3.4 Ejemplos de configuración de los grupos de potencial 


Ejemplos de configuración con BaseUnits    


Tabla 3- 3 Ejemplos de configuración con BaseUnits 


BaseUnits Configuración 
BU15-P16+A0+2D 
BU15-P16+A0+2B 
 


 


BU15-P16+A0+2D 
BU15-P16+A0+2B 
BU20-P12+A0+0B 
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BaseUnits Configuración 


BU15-P16+A10+2D 
BU15-P16+A10+2B 
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 Montaje 4 
4.1 Principios básicos 


Introducción 
Todos los módulos del sistema de periferia descentralizada ET 200SP son material eléctrico 
abierto. Eso significa que el sistema de periferia descentralizada ET 200SP solo puede 
instalarse en cajas, armarios o cuartos eléctricos. Estas cajas, armarios o cuartos eléctricos 
solo deben ser accesibles mediante llave o usando una herramienta. Solo podrá acceder a 
ellos el personal autorizado o debidamente instruido. 


Lugar de montaje 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP debe montarse en una caja/armario 
adecuado que tenga al menos el grado de protección IP54 según EN 60529, y deben 
respetarse las condiciones ambientales para el funcionamiento de los equipos. 


Posición de montaje 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP puede montarse en cualquier posición. Se 
recomienda un montaje en horizontal en una pared recta. En determinadas posiciones de 
montaje puede haber restricciones en cuanto a la temperatura ambiente. Para más 
información al respecto, consulte el capítulo Condiciones ambientales climáticas y 
mecánicas (Página 232). 
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Perfil soporte 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP se monta en un perfil soporte según la 
norma EN 60715 (35 × 7,5 mm o 35 × 15 mm). 


El perfil soporte debe ponerse a tierra separadamente en el armario eléctrico. Excepción: en 
caso de montar el perfil sobre una placa de toma de tierra de acero galvanizado, no es 
necesario referenciar el perfil nuevamente a tierra. 


 


 Nota 


Si el sistema de periferia descentralizada ET 200SP está sometido a vibraciones y choques 
durante el funcionamiento, deberá montarse una fijación mecánica (p. ej., un borne de 
puesta a tierra 8WA1010-1PH01) en ambos extremos del perfil soporte de la configuración 
del ET 200SP. De este modo se impide que el sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP se desplace lateralmente. 


 


 Nota 


En caso de instalar el sistema de periferia descentralizada ET 200SP en ambientes 
fuertemente sometidos a vibraciones y choques, se recomienda atornillar el perfil soporte en 
distancias de aprox. 200 mm a la superficie de montaje. 


 


Las superficies adecuadas para el perfil soporte son: 


● Fleje de acero según Anexo A de EN 60715, o bien 


● Fleje de acero estañado. Para ello se recomiendan los perfiles soporte descritos en el 
capítulo Accesorios/Repuestos (Página 239). 


 
  Nota 


En caso de utilizar perfiles soporte de otros fabricantes hay que asegurarse de que 
tengan las características adecuadas a las condiciones climáticas ambientales en el 
lugar de uso. 
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Distancias mínimas 
La siguiente figura muestra las distancias mínimas que deben respetarse en el montaje o 
desmontaje del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


 
Figura 4-1 Distancias mínimas 
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Reglas de montaje 
Tenga en cuenta las reglas siguientes: 


● El montaje comienza por el lado izquierdo con la CPU/el módulo de interfaz. 


● A continuación de la CPU o del módulo de interfaz, o al comienzo de cada grupo de 
potencial, se monta una BaseUnit BU..D clara con entrada de la tensión de alimentación 
L+. 
Si el primer módulo de periferia que se enchufa es un módulo de periferia AC o un 
AI Energy Meter ST, la primera BaseUnit de la configuración del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP puede ser una BaseUnit oscura. Para ello es imprescindible 
que se utilice una CPU o IM 155-6 (a partir de la versión V3.0). 


● A continuación siguen las BaseUnits BU..B (caja de bornes oscura). 


● En las BaseUnits pueden enchufarse los módulos de periferia correspondientes. Para 
conocer las combinaciones admisibles de BaseUnits y módulos de periferia, consulte el 
capítulo Selección de la BaseUnit adecuada (Página 27). 


● El módulo servidor cierra la configuración del sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP. 


 


 Nota 


El sistema de periferia descentralizada ET 200SP solo debe instalarse con la tensión de 
alimentación desconectada. 


 


Para los módulos de seguridad ET 200SP se aplica lo siguiente: 
 


 ADVERTENCIA 


Protección contra suciedad conductora 


Teniendo en cuenta las condiciones del entorno, los dispositivos deben protegerse de la 
suciedad conductora. 
Para ello se pueden montar los dispositivos en un armario eléctrico con el grado de 
protección correspondiente. 
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4.2 Montaje de la CPU/del módulo de interfaz 


Introducción 
La CPU o el módulo de interfaz conecta el sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
con el bus de campo y transfiere los datos entre el controlador de nivel superior y los 
módulos de periferia. 


Requisitos 
El perfil soporte está montado. 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 a 3,5 mm (solo para montar y desmontar el BusAdapter) 


Montaje de la CPU/del módulo de interfaz 
Ver secuencia de vídeo (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218) 


Para montar la CPU o el módulo de interfaz, proceda del siguiente modo: 


1. Cuelgue la CPU/el módulo de interfaz en el perfil soporte. 


2. Abata hacia atrás la CPU/el módulo de interfaz hasta oír cómo encaja el mecanismo de 
desbloqueo del perfil soporte. 


 
Figura 4-2 Montaje de la CPU/del módulo de interfaz 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218
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Desmontaje de la CPU/del módulo de interfaz 
La CPU o el módulo de interfaz está cableado y a su derecha se encuentran las BaseUnits. 


Para desmontar la CPU o el módulo de interfaz, proceda del siguiente modo: 


1. Desconecte la tensión de alimentación en la CPU/el módulo de interfaz. 


2. Accione el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte de la primera BaseUnit. Al mismo 
tiempo desplace la CPU/el módulo de interfaz en paralelo hacia la izquierda hasta que se 
suelte del resto del conjunto de módulos. 


Nota: el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte se encuentra encima de la CPU/del 
módulo de interfaz o de las BaseUnits. 


3. Mientras mantiene apretado el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte, abata la 
CPU/el módulo de interfaz hasta retirarla del perfil soporte. 


 
  Nota 


No es necesario desmontar el BusAdapter de la CPU/dek módulo de interfaz. 
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4.3 Montaje del módulo de comunicaciones CM DP 


Introducción 
Para utilizar la CPU con maestro DP se necesita el módulo de comunicaciones CM DP. 


Requisitos 
● El perfil soporte está montado. 


● La CPU está montada. 


Montaje del CM DP 
Para montar el módulo de comunicaciones CM DP, proceda del siguiente modo: 


1. Cuelgue el CM DP a la derecha de la CPU. 


2. Abata hacia atrás el CM DP hasta oír cómo encaja el mecanismo de desbloqueo del 
perfil soporte. 


3. Desplace el CM DP hacia la izquierda hasta oír cómo encaja en la CPU. 


 
Figura 4-3 Montaje del CM DP 
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Desmontaje del CM DP 
La CPU y el CM DP están cableados y a su derecha se encuentran las BaseUnits. 


Para desmontar el módulo de comunicaciones CM DP, proceda del siguiente modo: 


1. Desconecte la tensión de alimentación en la CPU. 


2. Accione el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte en la primera BaseUnit y 
desplace al mismo tiempo la CPU y el CM DP en paralelo hacia la izquierda hasta que se 
suelten del resto del conjunto de módulos (espacio libre 16 mm aprox.). 


3. Accione el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte en el CM DP y desplácelo hacia 
la derecha hasta que se suelte de la CPU (espacio libre 8 mm aprox.). 


4. Mientras mantiene pulsado el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte del CM DP, 
abata el CM DP hasta retirarlo del perfil soporte. 


 


 Nota 


No es necesario desmontar el conector de bus del CM DP. 
 


4.4 Montaje de las BaseUnits 


Introducción 
 Las BaseUnits permiten establecer la conexión electromecánica entre los distintos 
componentes del ET 200SP. Además, proporcionan los bornes para la conexión de 
sensores, actuadores y otros dispositivos externos. 


Requisitos 
El perfil soporte está montado. 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 a 3,5 mm (solo para desmontar la caja de bornes y el elemento 
codificador) 
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Montaje de la BaseUnit 
Ver secuencia de vídeo (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218) 


Para montar una BaseUnit, proceda del siguiente modo: 


1. Enganche la BaseUnit en el perfil soporte. 


2. Abata hacia atrás la BaseUnit hasta oírla encajar en el perfil soporte. 


3. Desplace la BaseUnit en paralelo hacia la izquierda hasta oír cómo encaja en la CPU/el 
módulo de interfaz o la BaseUnit anterior. 


 
Figura 4-4 Montaje de la BaseUnit 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218
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Desmontaje de la BaseUnit 
Para desmontar una BaseUnit, proceda del siguiente modo: 


La BaseUnit está cableada y a su derecha e izquierda hay otras BaseUnits. 


Para desmontar una determinada BaseUnit, desplace los módulos adyacentes. La BaseUnit 
puede desmontarse siempre que haya un espacio libre de 8 mm aprox. entre ella y las 
adyacentes. 


 


 Nota 


La caja de bornes puede sustituirse sin desmontar la BaseUnit. Consulte el capítulo 
Sustitución de la caja de bornes de la BaseUnit (Página 201). 


 


Para desmontar una BaseUnit, proceda del siguiente modo: 


1. Desconecte la tensión de alimentación existente en la BaseUnit. 


2. Suelte el cableado de la BaseUnit (con un destornillador de 3 a 3,5 mm). 


3. Desmontaje por la derecha: 


Presione el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte de la correspondiente BaseUnit. 
Desplace la BaseUnit en paralelo hacia la derecha y abátala hasta retirar la BaseUnit del 
perfil soporte mientras mantiene apretado el mecanismo de desbloqueo. 


Desmontaje por la izquierda: 


Presione el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte de la correspondiente BaseUnit 
y de la BaseUnit situada a su derecha. Desplace la BaseUnit en paralelo hacia la 
izquierda y, mientras mantiene pulsado el mecanismo de desbloqueo, abátala hasta 
retirarla del perfil soporte. 


Nota: el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte se encuentra encima de la 
BaseUnit. 


 
Figura 4-5 Desmontaje de la BaseUnit (por la derecha) 
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4.5 Montaje del módulo servidor 


Introducción 
El módulo servidor situado en el extremo derecho de la configuración o de la fila cierra el 
sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Requisitos 
La última BaseUnit está montada. 


Montaje del módulo servidor 
Ver secuencia de vídeo (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218) 


Para montar un módulo servidor, proceda del siguiente modo: 


1. Enganche el módulo servidor en el perfil soporte a la derecha de la última BaseUnit. 


2. Abata hacia atrás el módulo servidor sobre el perfil soporte. 


3. Desplace el módulo servidor en paralelo hacia la izquierda hasta oírlo encajar en la 
BaseUnit anterior, es decir, en la última. 


 
Figura 4-6 Montaje del módulo servidor 


Desmontaje del módulo servidor 
Para desmontar un módulo servidor, proceda del siguiente modo: 


1. Presione el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte en el módulo servidor. 


2. Desplace el módulo servidor en paralelo hacia la derecha. 


3. Mientras mantiene pulsado el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte, abata el 
módulo servidor hasta retirarlo del perfil soporte. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218
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 Conexión 5 
5.1 Reglas y normativas de uso 


Introducción 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP como componente de instalaciones o 
sistemas requiere el cumplimiento de determinadas reglas y normativas según el campo de 
aplicación. 


Este capítulo ofrece una visión de conjunto de las principales reglas que deben observarse 
al integrar el sistema de periferia descentralizada ET 200SP en una instalación o sistema. 


Aplicación específica 
Deberán respetarse los reglamentos de seguridad y protección contra accidentes 
pertinentes en cada caso de aplicación concreto, por ejemplo, las directivas sobre 
protección de maquinaria. 


Dispositivos de PARADA DE EMERGENCIA 
Según la norma IEC 60204 (equivalente a DIN VDE 0113), los dispositivos de PARADA DE 
EMERGENCIA deberán ser efectivos en todos los modos de operación de la instalación o 
del sistema. 


Excluir estados peligrosos de la instalación 
No deben producirse estados operativos peligrosos, cuando 


● vuelva a arrancar la instalación después de una caída o corte de alimentación; 


● se reanude la comunicación por bus después de una avería. 


En caso necesario, habrá que forzar una PARADA DE EMERGENCIA. 


Una vez desbloqueado el mecanismo de PARADA DE EMERGENCIA no debe producirse 
un arranque descontrolado o no definido. 
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Tensión de red 
A continuación se describen los aspectos que deben tenerse en cuenta en relación con la 
tensión de red (ver capítulo Datos sobre aislamiento, clase de protección, grado de 
protección y tensión nominal (Página 235)): 


● En instalaciones o sistemas estacionarios sin interruptor general automático de corte 
omnipolar, deberá existir un dispositivo de desconexión de la red (omnipolar) en la 
instalación del edificio. 


● Si se usan fuentes de alimentación de carga, el rango de tensión nominal ajustado debe 
ser compatible con la tensión de red local. 


● En todos los circuitos de corriente del sistema de periferia descentralizada ET 200SP, la 
oscilación o desviación de la tensión de red respecto al valor nominal debe encontrarse 
dentro del margen de tolerancia admisible. 


Alimentación de 24 V DC 
A continuación se indican los aspectos que deben tenerse en cuenta en relación con la 
alimentación de 24 V DC. 


● En edificios: en caso de que el sistema sea sensible a las sobretensiones, deberán 
tomarse medidas de protección externa contra rayos (p. ej. usar elementos pararrayos). 


● En los cables de alimentación de 24 V DC y los cables de señales: en caso de que el 
sistema sea sensible a las sobretensiones, deberán tomarse medidas de protección 
interna contra rayos (p. ej. usar elementos pararrayos, ver capítulo 
Accesorios/Repuestos (Página 239)). 


● En la alimentación de 24 V DC: deberá existir un aislamiento (eléctrico) seguro de Muy 
Baja Tensión (SELV/PELV) según IEC 60364-4-41. 


Protección contra influencias eléctricas externas 
A continuación se indican los aspectos que deben tenerse en cuenta en relación con la 
protección contra influencias o fallos eléctricos: 


● En todas las instalaciones con un sistema de periferia descentralizada ET 200SP, 
asegúrese de que la instalación está conectada a un conductor de protección con una 
sección suficiente para la derivación de interferencias electromagnéticas. 


● En los cables de alimentación, cables de señales y cables de bus, deberá asegurarse 
que el tendido de los cables y la instalación sean correctos. 


● En los cables de señales y cables de bus, deberá asegurarse que la rotura de un 
cable/hilo o un cruce no pueda provocar estados indefinidos en la instalación o el 
sistema. 


Referencia 
Encontrará más información al respecto en el manual de funciones Instalación de 
controladores con inmunidad a las perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566). 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566
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5.2 Reglas y normativas adicionales para el funcionamiento del 
ET 200SP con módulos de seguridad 


5.2.1 Muy Baja Tensión para módulos de seguridad 
 


 ADVERTENCIA 


Los módulos de seguridad deben funcionar con Muy Baja Tensión (SELV, PELV). 


Para más información sobre Muy Baja Tensión, consulte p. ej. las hojas de datos de las 
fuentes de alimentación disponibles. 


Los módulos de seguridad funcionan con tensión nominal de 24 V DC. El rango de 
tolerancia oscila entre 19,2 V DC y 28,8 V DC. 


En el rango de sobretensión de 32 V DC a 36 V DC, los módulos F reaccionan en modo 
seguro y se pasivizan las entradas y salidas. Con sobretensiones superiores a 36 V DC, 
los módulos F están permanentemente sin tensión. 


Utilice una fuente de alimentación que, incluso en caso de fallo, no supere Um = 36 V DC. 
Tenga en cuenta las indicaciones de la hoja de datos para la protección contra 
sobretensión en el caso de un fallo interno, o bien tome las medidas correspondientes para 
limitar la tensión, por ejemplo, el uso de un protector contra sobretensiones. 


Todos los componentes del sistema que pueden suministrar energía eléctrica de alguna 
manera deben cumplir esta condición. 


Cualquier otro circuito que se utilice en el sistema (24 V DC) deberá contar con Muy Baja 
Tensión (SELV, PELV). Observe las hojas de datos correspondientes o diríjase al 
fabricante. 


 Recuerde también que a los módulos F pueden conectarse sensores y actuadores con 
alimentación externa. En este caso también debe procurar una alimentación con Muy Baja 
Tensión. La señal de proceso de un módulo digital 24 V DC tampoco debe sobrepasar una 
tensión Um en caso de fallo. 


 


 ADVERTENCIA 


Incluso en caso de fallo, no se debe sobrepasar la diferencia de potencial admisible entre 
la alimentación del módulo de interfaz (tensión de bus) y la tensión de carga. 


Esto se puede llevar a cabo, por ejemplo, mediante un contacto galvánico externo. Así se 
impide que, en caso de diferencias de potencial, se produzcan adiciones de tensión en las 
diferentes fuentes de tensión que hagan que se sobrepase la tensión de defecto Um. 
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Exigencias que deben cumplir las fuentes de alimentación para cumplir la recomendación NAMUR 
 


 Nota 


Para cumplir la recomendación NAMUR NE 21, IEC 61131-2 y EN 298 se deben utilizar 
únicamente generadores de alta tensión o fuentes de alimentación (230 V AC → 24 V DC) 
con una regulación por pérdida de alimentación mínima de 20 ms. Encontrará información 
actualizada continuamente sobre los componentes de alimentación eléctrica en Internet 
(https://mall.industry.siemens.com). 


Naturalmente, estas exigencias también son aplicables a generadores de alta tensión o 
fuentes de alimentación que no hayan sido diseñados para ser utilizados con el sistema 
ET 200SP o S7-300-/400-/1500. 


 


5.2.2 Exigencias impuestas a los sensores y actuadores para módulos de seguridad 


Exigencias generales impuestas a los sensores y actuadores  
Para el uso de sensores y actuadores orientado a la seguridad, deberá observarse la 
siguiente advertencia: 


 


 ADVERTENCIA 


Recuerde que el equipamiento con sensores y actuadores conlleva una gran 
responsabilidad de seguridad. Recuerde también que los sensores y actuadores no suelen 
resistir un Proof-Test-Interval de 20 años de acuerdo con la norma IEC 61508:2010 sin 
perder notablemente en seguridad. 


La probabilidad de fallos peligrosos o la frecuencia de fallos peligrosos de una función de 
seguridad debe mantenerse dentro de un límite máximo en función de SIL. Los valores 
alcanzables de los módulos F pueden consultarse en "Valores característicos de 
seguridad" en las especificaciones técnicas de los módulos F. 


Para alcanzar la respectiva clase de seguridad, se requieren sensores y actuadores con 
las características correspondientes. 


 



https://mall.industry.siemens.com/
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Exigencias adicionales impuestas a los sensores 
Por lo general se aplica lo siguiente: para alcanzar SIL3/Cat. 3/PL e es suficiente un sensor 
monocanal. Sin embargo, para alcanzar SIL3/Cat. 3/PL e con un sensor monocanal, dicho 
sensor debe cumplir SIL3/Cat. 3/PL e, de lo contrario, este nivel de seguridad solo se puede 
alcanzar mediante la conexión de sensores a través de dos canales. 


Para alcanzar SIL3/Cat. 4/PL e se deben conectar los sensores a través de dos canales. 
 


 ADVERTENCIA 


En los módulos de entradas de seguridad, tras detectarse un fallo se transfiere el valor "0" 
a la CPU F. Por ello se debe tener en cuenta que los sensores estén concebidos de 
manera que se logre la respuesta segura del programa de seguridad en estado "0" de los 
sensores.  


Ejemplo: un sensor de PARADA DE EMERGENCIA debe tener en su programa de 
seguridad un efecto de desconexión sobre el actuador afectado en estado "0" (con el botón 
de PARADA DE EMERGENCIA pulsado).  


 


Exigencias impuestas a la duración de las señales del sensor  
 


 ADVERTENCIA 


Deberán observarse las siguientes exigencias impuestas a las señales del sensor:  
• Para garantizar que los módulos F con entradas lean correctamente las señales del 


sensor, deberá asegurar que éstas tengan una duración mínima. 
• Para que los impulsos puedan ser detectados de forma segura, el tiempo entre dos 


cambios de señal (duración de impulso) deberá superar el tiempo de vigilancia 
PROFIsafe. 


 


Detección segura mediante módulos F con entradas 


La duración mínima de las señales de los sensores para módulos F con entradas depende 
del retardo a la entrada parametrizado, de los parámetros de ensayo de cortocircuito de las 
alimentaciones de los sensores, así como del comportamiento en discrepancia que se haya 
parametrizado para la evaluación 1oo2 (2de2). La duración de la señal debe ser superior al 
tiempo de respuesta máximo del caso de aplicación parametrizado. Encontrará información 
sobre cómo calcular el tiempo máximo de respuesta en el capítulo "Tiempos de respuesta" 
del módulo F que corresponda. 


La frecuencia de conmutación máxima admisible de las señales del sensor resulta de las 
duraciones mínimas. 
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Exigencia adicional impuesta a los actuadores  
Los módulos de salida de seguridad testean las salidas en intervalos regulares. Para ello, el 
módulo F desconecta brevemente las salidas activadas y, dado el caso, conecta 
brevemente las salidas desactivadas. Es posible parametrizar la duración máxima de los 
impulsos de prueba (tiempos de apagado y de encendido). 


Los actuadores de respuesta rápida pueden desexcitarse o activarse brevemente durante la 
prueba. En caso de que el proceso en cuestión no tolere esto, deberá ajustar debidamente 
la duración de los impulsos de prueba de apagado o encendido, o bien deberá utilizar 
actuadores con suficiente inercia. 


 


 ADVERTENCIA 


En caso de que los actuadores conmuten tensiones superiores a 24 V DC (p. ej., 
230 V DC), se deberá garantizar un aislamiento galvánico seguro entre las salidas de un 
módulo de salida de seguridad y las piezas conductoras de tensiones más altas (de 
acuerdo con la norma IEC 60664-1). 


Generalmente, este requisito se cumple con relés y contactores. Esta medida debe tenerse 
en cuenta especialmente con los dispositivos conmutadores de semiconductores. 


 


Datos técnicos de los sensores y actuadores 
Consulte los datos técnicos en los manuales de producto de los módulos de seguridad para 
seleccionar los sensores y actuadores adecuados.  
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5.2.3 Diafonía de las señales digitales de entrada y salida 
 


En caso de conducir señales de entrada y salida digitales de seguridad por un cable común, 
se pueden producir fallos de relectura en los módulos F-DQ y en los módulos F-PM-E. 


Causa: diafonía capacitiva 


Durante la prueba de modelo de bits de las salidas o de la alimentación de sensores de las 
entradas, el abrupto flanco de conmutación de los controladores de salida puede generar 
diafonía entre estos y otros canales de salida o entrada no conectados debido a la 
capacidad de acoplamiento del cable. En estos canales puede activarse el circuito de 
relectura. Se detecta un cortocircuito/cruce, lo que provoca una desconexión de seguridad. 
Solución: 


● Cables separados para módulos F-DI, módulos F-DQ y módulos F-PM-E, o módulos DQ 
no de seguridad 


● Cables separados para canal F-DQ y canales F-DI en el módulo F-PM-E 


● Relés de acoplamiento o diodos en las salidas 


● Desactivar la prueba de la alimentación de sensores siempre que lo permita la clase de 
seguridad exigida. 


Causa: diafonía magnética 


Mediante una carga inductiva conectada a los canales F-DQ, se puede acoplar un fuerte 
campo magnético. 


Solución: 


● Separe las cargas inductivas colocándolas en otro lugar o aisle el campo magnético. 


● Parametrice el tiempo de relectura a 50 ms o más. 
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5.3 Uso del ET 200SP con acometida referenciada a tierra 


Introducción 
A continuación encontrará información sobre la configuración completa de un sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP con una acometida referenciada a tierra (p. ej., red TN-
S). Veamos los temas aquí tratados en concreto: 


● Órganos de corte, protección contra cortocircuitos y sobrecarga según IEC 60364 
(equivale a DIN VDE 0100) e IEC 60204 (equivale a DIN VDE 0113). 


● Fuentes de alimentación de carga y circuitos de carga. 


Acometida referenciada a tierra 
En las acometidas referenciadas a tierra (red TN-S), tanto el neutro (N) como el conductor 
de protección (PE) están puestos a tierra. Ambos conductores forman parte de la protección 
contra sobretensión. Cuando una instalación está en funcionamiento, la corriente circula por 
el neutro. Al producirse un defecto, p. ej. un defecto entre un conductor energizado y tierra, 
la corriente circula por el conductor de protección. 


Aislamiento eléctrico seguro (SELV/PELV según IEC 60364-4-41) 
Para el funcionamiento del sistema de periferia descentralizada ET 200SP se requieren 
fuentes de alimentación de carga o módulos de alimentación con aislamiento eléctrico 
seguro. Esta protección se denomina SELV (Safety Extra Low Voltage)/PELV (Protective 
Extra Low Voltage) conforme a IEC 60364-4-41. 


Configuración del ET 200SP con potencial de referencia no puesto a tierra 
Para derivar corrientes parásitas, el potencial de referencia de la CPU/del módulo de 
interfaz y de las BaseUnits BU...D está unido internamente mediante un circuito RC 
(IM/CPU: R = 10 MΩ / C = 100 nF, BU...D: R = 10 MΩ / C = 4 nF) con el perfil soporte 
(conductor de protección). 


● Esta configuración deriva las corrientes parásitas de alta frecuencia e impide cargas 
estáticas. 


● El sistema de periferia descentralizada ET 200SP se puede instalar siempre sin conexión 
a tierra, ya que el sistema de periferia descentralizada ET 200SP no dispone de 
conexión a tierra fija. La fuente de alimentación o el módulo de alimentación para 
24 V DC utilizado no deberá estar conectado a tierra y deberá estar aislado 
galvánicamente. 


Para montar el sistema de periferia descentralizada ET 200SP con el potencial de referencia 
puesto a tierra, conecte la conexión 1M de la CPU o del módulo de interfaz galvánicamente 
con el conductor de protección. 
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Protección contra cortocircuito y sobrecarga 
Para montar una instalación completa se requieren una serie de medidas de protección 
contra cortocircuito y sobrecarga. El tipo de componentes y el grado de obligatoriedad de las 
medidas de protección dependen de la norma IEC (DIN VDE) vigente para la instalación. La 
tabla hace referencia a la figura siguiente y compara las distintas normas IEC (DIN VDE). 


Tabla 5- 1 Componentes y medidas de protección 


 Referencia a la 
figura 


IEC 60364 (DIN VDE 0100) IEC 60204 (DIN VDE 0113) 


Órgano de corte para controlador, 
sensores y actuadores 


① Interruptor general Seccionador 


Protección contra cortocircuito y 
sobrecarga: 
agrupada para sensores y actuador-
es 


② 
 
 
 


③ 


Protección unipolar de circui-
tos 


Con circuito secundario 
puesto a tierra: protección 
unipolar 
En cualquier otro caso: pro-
tección omnipolar 


Alimentación de carga para circuitos 
de carga AC con más de cinco dis-
positivos electromagnéticos 


② Se recomienda: aislamiento 
galvánico por transformador 


Se recomienda: aislamiento 
galvánico por transformador 
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ET 200SP en la configuración completa 
La figura siguiente muestra el sistema de periferia descentralizada ET 200SP en la 
configuración completa (fuente de alimentación de carga y sistema de puesta a tierra) con 
acometida de una red TN-S. 


 
① Interruptor general 
② Protección contra cortocircuito y sobrecarga 
③ Fuente de alimentación de carga (aislamiento galvánico) 


Figura 5-1 ET 200SP en la configuración completa 
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5.4 Configuración eléctrica del ET 200SP 


Aislamiento galvánico 
 


Relaciones de potencial 
En el sistema de periferia descentralizada ET 200SP existe aislamiento galvánico entre: 


● los circuitos de carga/el proceso y los demás elementos del circuito del sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP; 


● las interfaces de comunicación de la CPU (PROFINET) o del módulo de interfaz 
(PROFINET/PROFIBUS) y los demás elementos del circuito. 


Las figuras siguientes muestran las relaciones de potencial del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP con la CPU y con el módulo de interfaz (usando como ejemplo el 
IM 155-6 PN ST). En las figuras solo se muestran los principales componentes. 


 
Figura 5-2 Relaciones de potencial en el ET 200SP con CPU 
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Figura 5-3 Relaciones de potencial en el ET 200SP con módulo de interfaz (usando como ejemplo el IM 155-6 PN ST) 
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5.5 Reglas de cableado 


Reglas de cableado  
 


Reglas de cableado para ... CPU/módulo de interfaz (tensión 
de alimentación) 


BaseUnits 
(borne push in) 


Sección de los conductores rígidos 0,2 a 2,5 mm2 
AWG*: 24 a 13 


Sección de los con-
ductores flexibles 


sin puntera 0,2 a 2,5 mm2 
AWG*: 24 a 13 AWG*: 24 a 14 


con puntera (con manguito 
de plástico)*** 


0,25 a 1,5 mm2** 0,14 a 1,5 mm2 
AWG*: 24 a 16 AWG*: 26 a 16 


con puntera TWIN*** 0,5 a 1 mm2 0,5 a 0,75 mm2 (ver abajo) 
AWG*: 20 a 17 AWG*: 20 a 18 


Longitud de pelado de los cables 8 a 10 mm 
Punteras según DIN 46228 con manguito de 
plástico*** 


8 y 10 mm de largo 


 * AWG: American Wire Gauge 
** Punteras sin manguito de plástico: 0,25 a 2,5 mm2/AWG: 24 a 13 
*** Ver nota Punteras 
 


 


 Nota 
Punteras 


Para obtener resultados óptimos en lo que respecta a una conexión eléctrica de alta calidad 
y duradera y, a la vez, máxima resistencia a las fuerzas de tracción de los cables, utilice 
matrices de crimpado con una superficie preferentemente lisa, como la que proporcionan, 
por ejemplo, las secciones de crimpado hexagonales y trapezoidales.  


Debido a la multitud de matrices de crimpado de uso industrial, podemos indicarle otras 
recomendaciones si lo solicita. Las matrices de crimpado muy onduladas no son adecuadas. 
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Punteras TWIN para los cables de los bornes push-in 
Debido a la falta de espacio en las punteras TWIN con sección de 0,75 mm2, al crimpar la 
puntera hay que asegurarse de mantener un ángulo correcto respecto a los cables, para 
que estos queden colocados de manera óptima. 


 
① Sección del espacio para bornes 
② Crimpar las punteras TWIN en el ángulo correcto 


Figura 5-4 Punteras TWIN 


Temperatura permitida del cable 
 


 Nota 
Temperatura permitida del cable 


La temperatura mínima permitida del cable es de 20 °C por encima de la temperatura 
ambiente del ET 200SP (ejemplo: a una temperatura ambiente de 60 °C, el cable de 
conexión debe ser adecuado para un rango de temperatura de mín. 80 °C).  


Otros tipos de conexiones y requisitos en cuanto a los materiales deben establecerse de 
acuerdo con los datos característicos de los circuitos empleados y del entorno de la 
instalación. 
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5.6 Cableado de las BaseUnits 


Introducción 
Las BaseUnits conectan el sistema de periferia descentralizada ET 200SP con el proceso. 
Se pueden utilizar las siguientes variantes de BaseUnits: 


● BaseUnits (con caja de bornes clara) para abrir un grupo de potencial: BU..D 


● BaseUnits (con caja de bornes oscura) para continuar un grupo de potencial: BU..B 


● BaseUnits con bornes AUX adicionales o bornes adicionales: BU..+10.. 


● BaseUnits con termorresistencia integrada para compensar la temperatura de la unión 
fría en caso de conectar termopares: BU..T 


 
① Borne push-in 
② Mecanismo de apertura por resorte 
③ Toma de medición (puntas de prueba adecuadas: diámetro 1 mm, longitud ≥ 14 mm re-


spetando la categoría de tensión permitida) 
④ Soporte para conexión de pantalla 
Figura 5-5 Vista de la BaseUnit 


 
  Nota 


La asignación de conexiones de la BaseUnit depende del módulo de periferia enchufado. 
Encontrará más información acerca de las BaseUnits y los módulos de periferia en los 
manuales de producto correspondientes. 


La sustitución de la caja de bornes de la BaseUnit se describe en el capítulo Sustitución 
de la caja de bornes de la BaseUnit (Página 201). 
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  Nota 
Designaciones especiales de los bornes en los esquemas de conexiones y esquemas de 
principio de los módulos de periferia y BaseUnits 
• RES: reserva; estos bornes deben dejarse sin conectar, para futuras ampliaciones. 
• n.c.: no conectados; estos bornes no tienen ninguna función. No obstante, deben 


conectarse con potenciales específicos de los módulos; por ejemplo, para el contacto 
de los hilos no utilizados. 


 


Requisitos 
● Las tensiones de alimentación están desconectadas. 


● Observe las reglas de cableado. 


● Las etiquetas de identificación por color (Página 92) (opcionales) están montadas. 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 a 3,5 mm 


Conexión de cables sin herramienta: monofilar sin puntera, multifilar (hilo de Litz) con puntera o 
comprimido por ultrasonidos 


Ver secuencia de vídeo (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218) 


Para conectar un cable sin herramientas, proceda del siguiente modo: 


1. Pele los cables entre 8 y 10 mm. 


2. Solo para cables multifilares: 


Comprima o crimpe el cable con punteras. 


3. Inserte el cable en el borne push-in hasta el tope. 


Conexión de conductores: multifilar (hilo de Litz), sin puntera, no manipulado 
Para conectar un conductor sin puntera, proceda del siguiente modo: 


1. Pele los cables entre 8 y 10 mm. 


2. Haga presión con el destornillador en la apertura por resorte. 


3. Inserte el cable en el borne push-in hasta el tope. 


4. Retire el destornillador del mecanismo de apertura por resorte. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218
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Soltar cables 
Haga presión con el destornillador hasta el tope en el mecanismo de apertura por resorte 
del borne y retire el cable. 


 


 Nota 


Al presionar la apertura por resorte, no tire al mismo tiempo del hilo o cable. Así evitará que 
se dañe el borne. 


 


5.7 Conexión de las pantallas de cable 


Introducción 
● La conexión de pantalla es necesaria para el contacto de las pantallas de cable (p. ej. 


para módulos analógicos). La conexión de pantalla deriva a tierra las corrientes parásitas 
de las pantallas a través del perfil soporte. La conexión de pantalla es innecesaria si el 
cable penetra en el armario eléctrico. 


● Fije la conexión de pantalla a la BaseUnit. 


● La conexión de pantalla consta de un contacto y una abrazadera. 


● Después del montaje, la conexión de pantalla queda conectada automáticamente con la 
tierra de función FE del perfil soporte. 


Requisitos 
● BaseUnit de 15 mm de ancho 


● La abrazadera de pantalla es adecuada para cables con máx. ∅ 7 mm cada uno. 


 
Figura 5-6 Abrazadera de pantalla 
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Herramientas necesarias 
● Herramienta pelacables 


Procedimiento 
Ver secuencia de vídeo (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218) 


Para conectar la pantalla del cable, proceda del siguiente modo: 


1. Si es necesario, conecte la tensión de alimentación L+ y M a la BaseUnit. 


2. Presione el contacto de pantalla desde arriba contra el soporte hasta que encaje. 


3. Pele el aislante del cable en la zona de la abrazadera de la pantalla. 


Conecte el cable a la BaseUnit y colóquelo en el contacto de pantalla. 


4. Inserte la abrazadera en el contacto. 


5. Apriete la abrazadera a aprox. 0,5 Nm. 


 
① Soporte ⑤ Aislante pelado (aprox. 20 mm) 
② Tensión de alimentación L+, M ⑥ Cable hacia el sensor 
③ Contacto de pantalla ⑦ Abrazadera de pantalla 
④ Terminal faston para manguitos de 


enchufe (6,3 × 0,8 mm) 
  


Figura 5-7 Montaje del contacto de pantalla 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218
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5.8 Conexión de la tensión de alimentación a la CPU/al módulo de 
interfaz 


Introducción 
La tensión de alimentación de la CPU/del módulo de interfaz se suministra a través de un 
conector de 4 polos situado en la parte delantera de la CPU/módulo de interfaz. 


Fuente de alimentación 
Utilice únicamente fuentes del tipo SELV/PELV con Muy Baja Tensión con aislamiento 
galvánico seguro (≤ 28,8 V DC). 


Conexión para la tensión de alimentación (X80) 
Las conexiones significan lo siguiente: 


 
① Masa de la tensión de alimentación 
② Masa de la tensión de alimentación para redistribución (valor permitido 10 A) 
③ + 24 V DC de la tensión de alimentación para redistribución (valor permitido 10 A) 
④ Mecanismo de apertura por resorte 
⑤ + 24 V DC de la fuente de alimentación 


1L+ y 2L+, así como 1M y 2M, están desactivadas internamente. 


Figura 5-8 Conexión de la tensión de alimentación 


La sección máxima de la conexión es de 2,5 mm2. No se ha previsto alivio de tracción. Los 
conectores ofrecen la posibilidad de redistribuir la tensión de alimentación de forma 
ininterrumpida, incluso estando desenchufados. 


Requisitos 
● Cablee el conector siempre con la alimentación desconectada. 


● Observe las reglas de cableado (Página 63). 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 a 3,5 mm 
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Conexión de cables sin herramienta: monofilar sin puntera, multifilar (hilo de Litz) con puntera o 
comprimido por ultrasonidos 


Ver secuencia de vídeo (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218) 


Para conectar un cable sin herramientas, proceda del siguiente modo: 


1. Pele los cables entre 8 y 10 mm. 


2. Solo para cables multifilares: 


Comprima o crimpe el cable con punteras. 


3. Inserte el cable en el borne push-in hasta el tope. 


4. Enchufe el conector cableado en el conector hembra del módulo de interfaz. 


Conexión de conductores: multifilar (hilo de Litz), sin puntera, no manipulado 
Para conectar un conductor sin puntera, proceda del siguiente modo: 


1. Pele los cables entre 8 y 10 mm. 


2. Haga presión con el destornillador en el mecanismo de apertura por resorte e inserte el 
cable hasta el tope en el borne push-in. 


3. Retire el destornillador del mecanismo de apertura por resorte. 


4. Enchufe el conector cableado en el conector hembra del módulo de interfaz. 


Soltar el cable 
Haga presión con el destornillador hasta el tope en el mecanismo de apertura por resorte y 
retire el cable. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218
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5.9 Conexión de interfaces para la comunicación 
Las interfaces de comunicación del sistema de periferia descentralizada ET 200SP se 
conectan mediante conectores normalizados o bien directamente. Si desea conectorizar 
usted mismo los cables de comunicación, encontrará la asignación de las interfaces en los 
manuales de producto de los módulos correspondientes. Siga las instrucciones de montaje 
de los conectores. 


5.9.1 Conexión de PROFINET IO a la CPU/al módulo de interfaz mediante el 
BusAdapter BA 2xRJ45 


Introducción 
PROFINET IO se conecta a la CPU/al módulo de interfaz mediante el BusAdapter 
BA 2×RJ45. Para ello, atornille el BusAdapter BA 2×RJ45 a la CPU/al módulo de interfaz y 
enchufe el cable de conexión de PROFINET. Puede redistribuir PROFINET a través del 
switch de 2 puertos integrado. 


 
Figura 5-9 BusAdapter BA 2×RJ45 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 a 3,5 mm 


Accesorios necesarios 
Tenga en cuenta las especificaciones del Installation Guide PROFINET 
(http://www.profibus.com). 


Montaje del conector de bus 
Monte el conector PROFINET tal como se describe en la Installation Guide PROFINET 
(http://www.profibus.com). 



http://www.profibus.com/

http://www.profibus.com/
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Procedimiento 
Ver secuencia de vídeo (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218) 


Para conectar PROFINET IO a través del BusAdapter BA 2xRJ45 a la CPU o al módulo de 
interfaz, proceda del siguiente modo: 


1. Enchufe el BusAdapter BA 2×RJ45 en la CPU/en el módulo de interfaz. 


2. Atornille el BusAdapter BA 2×RJ45 a la CPU o módulo de interfaz (1 tornillo con par de 
apriete 0,2 Nm). Para ello, utilice un destornillador con una hoja de entre 3 y 3,5 mm de 
ancho. 


3. Enchufe el conector o los conectores de bus RJ45 en la conexión PROFINET del 
BusAdapter BA 2×RJ45. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218
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BusAdapter BA 2×RJ45 montado 


 
① CPU 
② BusAdapter BA 2×RJ45 
③ Cable de conexión PROFINET 
④ Módulo de interfaz 


Figura 5-10 Conexión del BusAdapter BA 2×RJ45 a la CPU/al módulo de interfaz 


 


 Nota 
Normas de instalación de módulos con interfaces PROFINET IO 


Para utilizar módulos con interfaces PROFINET IO en redes LAN (Local Area Network), 
todos los dispositivos conectados deberán estar equipados con fuentes de alimentación 
SELV/PELV (MBTS/MBTP) o disponer de protección equivalente. 


Para el acoplamiento a la WAN (Wide Area Network) es obligatorio usar un punto de 
transferencia de datos que garantice dicha seguridad. 
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5.9.2 Conexión de PROFINET IO a la CPU/al módulo de interfaz mediante el 
BusAdapter BA 2xFC 


Introducción 
PROFINET IO se conecta a la CPU/al módulo de interfaz mediante el BusAdapter BA 2×FC. 
Para ello, atornille a la CPU o al módulo de interfaz el BusAdapter BA 2xFC con el cable de 
conexión PROFINET conectado. Puede redistribuir PROFINET a través del switch de 2 
puertos integrado. 


 
Figura 5-11 BusAdapter BA 2×FC 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 a 3,5 mm 


Accesorios necesarios 
● Si utiliza Fast Connect Cable, se recomienda usar la Industrial Ethernet Fast Connect 


Stripping Tool (6GK1901-1GA00) con alojamiento de cuchilla verde (6GK1901-1B...). 
Esta herramienta garantiza un pelado rápido y seguro de los cables. 


● FastConnect Cable (tipos recomendados): 


– IE FC TP Standard Cable GP 2x2 (6XV1840-2AH10) 


– IE FC TP Trailing Cable 2x2 (6XV1840-3AH10) 


– IE FC TP Marine Cable (6XV1840-4AH10) 


– IE FC TP Flexible Cable GP 2x2 (6XV1870-2B) 


– IE FC TP Trailing Cable 2x2 (6XV1870-2D) 


– IE TP Torsion Cable 2x2 (6XV1870-2F) 


– FC TP FRNC Cable GP (6XV1871-2F) 


– IE FC TP Food Cable GP 2x2 (6XV1871-2L) 


– IE FC TP Festoon Cable 2x2 (6XV1871-2S) 


● Tenga en cuenta las especificaciones del Installation Guide PROFINET 
(http://www.profibus.com). 



http://www.profibus.com/
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Procedimiento 
Ver secuencia de vídeo (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218) 


Para conectar PROFINET IO a través del BusAdapter BA 2xFC a la CPU o al módulo de 
interfaz, proceda del siguiente modo: 


1. Pele el aislamiento del cable de conexión PROFINET del modo siguiente: 


 
Figura 5-12 Cable de conexión PROFINET 


2. Retire hacia atrás la corredera de enclavamiento y abra la tapa del elemento de 
conexión. 


3. Levante la guía de hilos hasta el tope. 


4. Introduzca en la guía los hilos no pelados del cable de conexión PROFINET hasta el tope 
(siguiendo el código de colores impreso) y presione la guía con firmeza hacia abajo 
hasta el tope. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218
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5. Cierre la tapa del elemento de conexión y desplace hacia delante la corredera de 
enclavamiento hasta el tope. 


6. Enchufe y atornille el BusAdapter BA 2×FC a la CPU o al módulo de interfaz (1 tornillo 
con par de apriete 0,2 Nm). Para ello, utilice un destornillador con una hoja de entre 3 y 
3,5 mm de ancho. 


 
① Corredera de enclavamiento ③ Contacto de pantalla 
② Guía de hilos ④ Cable de conexión PROFINET 


Figura 5-13 Conexión del BusAdapter BA 2×FC PROFINET IO a la CPU/al módulo de interfaz 
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BusAdapter BA 2×FC montado 


 
① CPU 
② BusAdapter BA 2×FC 
③ Cable de conexión PROFINET 
④ Elemento de conexión 
⑤ Módulo de interfaz 


Figura 5-14 Conexión del BusAdapter BA 2×FC a la CPU/al módulo de interfaz 


 


 Nota 
Normas de instalación de módulos con interfaces PROFINET IO 


Para utilizar módulos con interfaces PROFINET IO en redes LAN (Local Area Network), 
todos los dispositivos conectados deberán estar equipados con fuentes de alimentación 
SELV/PELV (MBTS/MBTP) o disponer de protección equivalente. 


Para el acoplamiento a la WAN (Wide Area Network) es obligatorio usar un punto de 
transferencia de datos que garantice dicha seguridad. 
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5.9.3 Conexión de PROFINET IO al módulo de interfaz mediante el BusAdapter 
BA 2xSCRJ 


Introducción 
El BusAdapter BA 2×SCRJ conecta PROFINET IO ópticamente a la CPU o al módulo de 
interfaz con cables de fibra óptica (FO) mediante un conector SC RJ. Para ello, atornille el 
BusAdapter BA 2×SCRJ a la CPU o al módulo de interfaz y enchufe el conector SC RJ. 
Puede redistribuir PROFINET ópticamente a través del switch de 2 puertos integrado. 


 
Figura 5-15 BusAdapter BA 2×SCRJ 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 a 3,5 mm 


Accesorios necesarios 
● Conector para la conexión PROFINET: IE SC RJ POF Plug 


● Cable FO: 


– IE POF Standard Cable (6XV1874-2A) 


– IE POF Trailing Cable (6XV1874-2B) 


– IE PCF Standard Cable (6XV1861-2A) 


– IE PCF Trailing Cable (6XV1861-2C) 


– IE PCF-GI (6XV1861-2D) 
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Requisitos 
● CPU 1512SP-1 PN o módulo de interfaz IM 155-6 PN HF 


● Conectorice el cable IE POF con los conectores E SC RJ POF Plug o IE SC RJ PCF 
Plug. Encontrará indicaciones detalladas en las instrucciones de montaje POF Fiber-
optic Cables with the IE Termination Kit SC RJ POF Plug (A5E00351141) o PCF Fiber-
optic Cables with the IE Termination Kit SC RJ PCF Plug (A5E00835119). 


● Al efectuar el tendido del cable FO asegúrese de que no se excede el radio de flexión 
admisible: 


– IE POF/PCF Standard Cable: 150 mm 


– IE POF/PCF Trailing Cable: 60 mm 


● El cable FO puede tener las siguientes longitudes máximas: 


– IE POF Standard Cable: 50 m 


– IE POF Trailing Cable: 50 m 


– IE PCF Standard Cable: 100 m 


– IE PCF Trailing Cable: 100 m 


– IE PCF-GI: 300 m 


● Si la CPU o el módulo de interfaz es el último dispositivo de la red FO, deberá cerrar la 
interfaz FO no ocupada con un tapón ciego. Los tapones vienen colocados de fábrica en 
los conectores hembra PROFINET del BusAdapter. 


Procedimiento 
Para conectar PROFINET IO a través del BusAdapter BA 2×SCRJ a la CPU o al módulo de 
interfaz, proceda del siguiente modo: 


1. Enchufe el BusAdapter BA 2×SCRJ en la CPU o el módulo de interfaz. 


2. Atornille el BusAdapter BA 2×SCRJ a la CPU o al módulo de interfaz (1 tornillo con par 
de apriete 0,2 Nm). Para ello, utilice un destornillador con una hoja de entre 3 y 3,5 mm 
de ancho. 


3. Retire los tapones de las conexiones PROFINET. 


4. Tome el conector conectorizado por la carcasa e insértelo en el conector hembra 
PROFINET del BusAdapter BA 2×SCRJ hasta oír cómo encaja. Los conectores están 
codificados para garantizar una conexión segura. 


 


 
 PRECAUCIÓN 


Peligro para los ojos 


No dirigir la vista directamente a los diodos de transmisión. El rayo de luz puede dañar 
los ojos. 
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BusAdapter BA 2×SCRJ montado 


 
① Módulo de interfaz 
② BusAdapter BA 2×SCRJ 
③ Cable de conexión PROFINET (FO) 


Figura 5-16 Conexión del BusAdapter BA 2×SCRJ al módulo de interfaz 


Reutilización de FO 
 


 Nota 


En caso de reutilizar cables de fibra óptica, deberá cortarse la parte curvada de los dos hilos 
FO y volver a montar los conectores. De este modo se evitan pérdidas de corriente por 
atenuación causadas por partes de los hilos FO que se han vuelto a curvar o que están 
desgastadas. 


 


Referencia 
Encontrará más información sobre las normas de instalación de FO en el manual SIMATIC 
NET PROFIBUS Network System Manual 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/35222591). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/35222591
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5.9.4 Conexión de PROFINET IO al módulo de interfaz mediante el BusAdapter BA 
SCRJ/RJ45 


Introducción 
PROFINET IO se conecta mediante el BusAdapter BA SCRJ/RJ45 al módulo de interfaz: 


● ópticamente, mediante cables de fibra óptica (FO) con un conector SC RJ (puerto 1), o 
bien 


● eléctricamente, mediante un conector RJ45 estándar (puerto 2) 


Para ello, atornille el BusAdapter BA SCRJ/RJ45 al módulo de interfaz y enchufe el conector 
SC RJ o el conector RJ45. 


Puede redistribuir PROFINET IO a través del switch de 2 puertos integrado. Además, puede 
usar todos los puertos del BusAdapter para la entrada de alimentación o la redistribución. El 
convertidor de medio transforma las señales automáticamente. 


 
① Cable de fibra óptica SCRJ 
② RJ45 


Figura 5-17 BusAdapter BA SCRJ/RJ45 


Conexión del conector SC RJ 
Encontrará más información sobre herramientas necesarias, accesorios, requisitos y 
procedimientos en el capítulo Conexión de PROFINET IO al módulo de interfaz mediante el 
BusAdapter BA 2xSCRJ (Página 78). 


Conexión del conector RJ45 
Encontrará más información sobre herramientas necesarias, accesorios y procedimientos en 
el capítulo Conexión de PROFINET IO a la CPU/al módulo de interfaz mediante el 
BusAdapter BA 2xRJ45 (Página 71). 
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BusAdapter BA SCRJ/RJ45 montado 


 
① Módulo de interfaz 
② BusAdapter BA SCRJ/RJ45 
③ Cable de conexión PROFINET 


Figura 5-18 Conexión del BusAdapter BA SCRJ/RJ45 al módulo de interfaz 
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5.9.5 Conexión de PROFINET IO al módulo de interfaz mediante el BusAdapter 
BA SCRJ/FC 


Introducción 
PROFINET IO se conecta mediante el BusAdapter BA SCRJ/FC al módulo de interfaz: 


● ópticamente, mediante cables de fibra óptica (FO) con un conector SC RJ (puerto 1), o 
bien 


● eléctricamente, mediante la conexión directa del cable de bus FastConnect (puerto 2) 


Para ello, atornille el BusAdapter BA SCRJ/FC con el cable de bus FastConnect conectado 
al módulo de interfaz y enchufe el conector SC RJ. 


Puede redistribuir PROFINET IO a través del switch de 2 puertos integrado. Además, puede 
usar todos los puertos del BusAdapter para la entrada de alimentación o la redistribución. El 
convertidor de medio transforma las señales automáticamente. 


 
① Cable de fibra óptica SCRJ 
② FastConnect FC 


Figura 5-19 BusAdapter BA SCRJ/FC 


Conexión del conector SC RJ 
Encontrará más información sobre herramientas necesarias, accesorios, requisitos y 
procedimientos en el capítulo Conexión de PROFINET IO al módulo de interfaz mediante el 
BusAdapter BA 2xSCRJ (Página 78). 


Conexión del cable de bus FastConnect 
Encontrará más información sobre herramientas necesarias, accesorios y procedimientos en 
el capítulo Conexión de PROFINET IO a la CPU/módulo de interfaz mediante el BusAdapter 
BA 2xFC (Página 74). 
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BusAdapter BA SCRJ/FC montado 


 
① Módulo de interfaz 
② BusAdapter BA SCRJ/FC 
③ Cable de conexión PROFINET 


Figura 5-20 Conexión del BusAdapter BA SCRJ/FC al módulo de interfaz 


5.9.6 Conexión de PROFINET IO (Port P3) a la CPU 


Introducción 
PROFINET IO (Port P3) se conecta directamente a la CPU mediante el conector de bus 
RJ45. 


Accesorios necesarios 
● Brida con ancho estándar de 2,5 mm o 3,6 mm para alivio de tracción. 


● Tenga en cuenta las especificaciones de Installation Guide PROFINET 
(http://www.profibus.com). 


Montaje del conector de bus 
Monte el conector PROFINET tal como se describe en Installation Guide PROFINET 
(http://www.profibus.com). 



http://www.profibus.com/

http://www.profibus.com/





 Conexión 
 5.9 Conexión de interfaces para la comunicación 


Sistema de periferia descentralizada 
Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 85 


Procedimiento 
Enchufe el conector de bus RJ45 en la conexión PROFINET (Port P3) de la CPU. 


 


 Nota 
Soporte de cable y alivio de tracción 


Si se utiliza un conector de bus FastConnect RJ45 con salida de cable a 90° (6GK1901-
1BB20-2AA0), recomendamos un alivio de tracción para el cable de conexión PROFINET. 
Para eso se necesita una brida con un ancho estándar de 2,5 mm o 3,6 mm.  


Nada más salir del conector de bus, el cable de conexión PROFINET debe fijarse al soporte 
de cable previsto a tal efecto en la CPU (en el frontal, justo debajo de la interfaz PROFINET 
X1P3). 


 


 
① CPU 
② Cable de conexión PROFINET 
③ Alivio de tracción (brida) 
④ Soporte de cable 
⑤ Conector de bus FastConnect RJ45 con salida de cable a 90° 
⑥ Conexión PROFINET (Port P3) 


Figura 5-21 Conexión de PROFINET IO (Port P3) a la CPU 
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5.9.7 Conexión de la interfaz PROFIBUS DP al módulo de interfaz/al módulo de 
comunicaciones CM DP 


Introducción 
PROFIBUS DP se conecta al módulo de interfaz/al módulo de comunicaciones CM DP 
mediante el conector de bus (RS485). 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 a 3,5 mm 
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Procedimiento 
Para conectar la interfaz PROFIBUS DP al módulo de interfaz o módulo de comunicaciones 
CM DP, proceda del siguiente modo: 


1. Conecte el cable PROFIBUS al conector de bus. 


2. Inserte el conector de bus en la conexión PROFIBUS DP. 


3. Apriete los tornillos de fijación del conector de bus (0,3 Nm). 


 
① Módulo de interfaz 
② Conector de bus PROFIBUS FastConnect 
③ Cable de conexión PROFIBUS 
④ Módulo de comunicaciones CM DP 
Figura 5-22 Conexión de PROFIBUS DP al módulo de interfaz/al módulo de comunicaciones 


CM DP 


Referencia 
Encontrará más información sobre el conector de bus PROFIBUS FastConnect en la 
correspondiente información del producto en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58648998). 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58648998
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5.10 Enchufar los módulos de periferia y la tapa de BU 


Introducción  
● Los módulos de periferia se enchufan en las BaseUnits. Disponen de un sistema de 


autocodificación por tipo para impedir equivocaciones. 


● Las tapas de BU (o también BU-Cover) se insertan en las BaseUnits cuyos slots no 
tienen enchufados módulos de periferia. 


Las tapas de BU tienen en su interior un soporte para la etiqueta de identificación por 
referencia. Cuando se realice una futura ampliación del ET 200SP bastará con retirar de 
su soporte la etiqueta de identificación por referencia e insertarla en el módulo de 
periferia definitivo.  
En la tapa de BU no se puede insertar ninguna etiqueta de identificación por referencia. 


Hay dos variantes: 


– Tapa de BU de 15 mm de ancho 


– Tapa de BU de 20 mm de ancho 


Requisitos 
Consulte el capítulo Selección de la BaseUnit adecuada (Página 27).  


Enchufar los módulos de periferia y la tapa de BU 
Ver secuencia de vídeo (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218) 


Inserte el módulo de periferia o la tapa de BU en paralelo en la BaseUnit hasta oír encajar 
ambos enclavamientos. 


 
Figura 5-23 Enchufar los módulos de periferia o la tapa de BU (usando como ejemplo un módulo de 


periferia) 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218
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5.11 Marcado del ET 200SP 


5.11.1 Identificaciones de fábrica 


Introducción  
Para una mejor orientación, el ET 200SP viene equipado de fábrica con distintas 
identificaciones que resultan útiles a la hora de configurar y conectar los módulos.  


Identificaciones de fábrica 
● Rotulación del módulo 


● Código de colores de las clases de módulos 


– Módulos de entradas digitales: blanco 


– Módulos de salidas digitales: negro 


– Módulos de entradas analógicas: azul claro 


– Módulos de salidas analógicas: azul oscuro 


– Módulo tecnológico: turquesa 


– Módulo de comunicaciones: gris claro 


– Módulo especial: verde menta 
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● Código de colores del grupo de potencial 


– Abrir el grupo de potencial: Caja de bornes clara y mecanismo de desbloqueo del 
perfil soporte claro 


– Prolongación del grupo de potencial: Caja de bornes oscura y mecanismo de 
desbloqueo del perfil soporte oscuro 


● Código de colores del mecanismo de apertura por resorte 


– Bornes de proceso: gris, blanco 


– Bornes AUX: turquesa 


– Bornes adicionales: rojo, azul 


– Bornes para los buses de alimentación P1, P2: rojo, azul 


 
① Rotulación del módulo 
② Código de colores de las clases de módulos 
③ Código de colores del grupo de potencial 
④ Código de colores del mecanismo de apertura por resorte (por grupos) 
Figura 5-24 Identificaciones de fábrica 
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5.11.2 Marcado opcional 


Introducción 
Además del marcado de fábrica, el sistema de periferia descentralizada ET 200SP dispone 
de opciones adicionales para etiquetar o marcar bornes, BaseUnits y módulos de periferia. 


Marcado opcional 
● Las etiquetas de identificación por color son etiquetas específicas del respectivo módulo, 


que permiten marcar en color los potenciales de los módulos de periferia. Cada etiqueta 
de identificación por color y cada módulo de periferia tienen impreso un código de color 
(Color Code, p. ej. CC01). Mediante el código de color puede reconocerse directamente 
en el módulo de periferia cuál es la etiqueta de identificación por color requerida para los 
bornes de la BaseUnit correspondiente. Están disponibles las siguientes variantes de 
etiquetas de identificación por color: 


– combinaciones de colores específicas del módulo para los bornes de proceso (ver 
manuales de producto Módulos de periferia 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300)). Los colores 
tienen el siguiente significado: gris = señal de entrada o salida, rojo = potencial +, azul 
= masa. 


– para los bornes AUX en los colores amarillo-verde, azul o rojo 


– para los bornes adicionales en los colores azul-rojo 


● Las etiquetas de identificación por referencia (según EN 81346) pueden insertarse en 
cualquier CPU/módulo de interfaz, BusAdapter, BaseUnit o módulo de periferia. Esto 
permite establecer una correspondencia fija entre la etiqueta de identificación por 
referencia de la BaseUnit y el módulo de periferia. 


Como el marco de los plotters es estándar, la etiqueta de referencia es apta para el 
etiquetado automático mediante sistemas E-CAD. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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● Las etiquetas rotulables pueden insertarse en la CPU o el módulo de interfaz, el módulo 
de periferia y la tapa de BU, y facilitan el marcado del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP. Las etiquetas rotulables pueden pedirse en rollo para 
impresora de termotransferencia o como láminas DIN A4 para impresora láser. 


 
① Etiquetas de identificación por referencia 
② Etiquetas rotulables 
③ Etiquetas de identificación por color 
Figura 5-25 Marcado opcional 


5.11.3 Montaje de las etiquetas de identificación por color 


Requisitos  
Al montar las etiquetas de identificación por color, las BaseUnits no deben estar cableadas. 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 mm (solo para desmontaje de las etiquetas de identificación por color) 
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Montaje de las etiquetas de identificación por color 
Introduzca las etiquetas de identificación por color en la caja de bornes de la BaseUnit. 


 


 Nota 


Para desmontar las etiquetas de identificación por color es necesario desembornar primero 
el cableado de la BaseUnit y a continuación retirar las etiquetas haciendo palanca 
cuidadosamente con un destornillador. 


 


 
① Etiquetas de identificación por color específicas del módulo (15 mm) para los bornes de pro-


ceso (ver manual de producto Módulo de periferia 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300)) 


② Etiquetas de identificación por color (15 mm) para los 10 bornes AUX 
③ Etiqueta de identificación por color (15 mm) para los 10 bornes adicionales 
④ Etiquetas de identificación por color (20 mm) para los 4 bornes AUX 
⑤ Etiquetas de identificación por color (20 mm) para los 2 bornes AUX 


Figura 5-26 Montaje de las etiquetas de identificación por color 


 


 ATENCIÓN 


Bus AUX como bus de tierra de protección 


Si se utiliza el bus AUX como bus de tierra de protección, es preciso montar las etiquetas 
de identificación de color amarillo-verde en los bornes AUX.  


Si los bornes AUX dejan de utilizarse como bus de tierra de protección, es preciso retirar 
de nuevo las etiquetas de identificación de color verde-amarillo y cerciorarse de que la 
instalación continúa estando protegida. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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5.11.4 Montaje de las tiras rotulables 


Procedimiento 
Ver secuencia de vídeo (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218) 


Para montar las etiquetas, haga lo siguiente: 


1. Escriba el texto de la etiqueta. 


2. Inserte la etiqueta en el módulo de interfaz o de periferia. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218
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5.11.5 Montaje de las etiquetas de identificación por referencia 


Procedimiento 
Ver secuencia de vídeo (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218) 


Para montar una etiqueta de identificación por referencia, haga lo siguiente: 


1. Desprenda de la estera las etiquetas de identificación por referencia. 


2. Inserte las etiquetas de identificación por referencia en la ranura de la CPU/del módulo 
de interfaz, el BusAdapter, la BaseUnit y el módulo de periferia. La ranura de inserción 
se encuentra en la cara superior de la BaseUnit o el módulo de periferia. 


 
  Nota 


Etiqueta de identificación por referencia 


La cara rotulable de la etiqueta de identificación por referencia debe señalar hacia 
delante. 


 


 
① Etiquetas de identificación por referencia 
② Ranura de inserción 
Figura 5-27 Montaje de las etiquetas de identificación por referencia 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218
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 Configuración 6 
6.1 Configuración del ET 200SP 


Introducción 
Para configurar y parametrizar el sistema de periferia descentralizada ET 200SP debe 
utilizarse STEP 7 (CPU/módulo de interfaz, módulos de periferia y módulo servidor) o un 
software de configuración de otro fabricante (módulo de interfaz, módulos de periferia y 
módulo servidor). 


Se entiende por "configurar" la disposición, el ajuste y la interconexión de dispositivos y 
módulos dentro de la vista de dispositivos o redes. STEP 7 representa gráficamente 
módulos y portamódulos. Al igual que en los portamódulos "reales", la vista de dispositivos 
permite enchufar un número determinado de módulos. 


Al enchufar los módulos, STEP 7 asigna automáticamente las direcciones y un identificador 
de hardware único. Las direcciones pueden modificarse posteriormente. Las identificaciones 
de hardware ya no pueden modificarse. 


Al arrancar el sistema de automatización, la CPU/el módulo de interfaz compara la 
configuración teórica prevista con la configuración real de la instalación. La reacción de la 
CPU/del módulo de interfaz a posibles errores en la configuración hardware puede 
parametrizarse. 


Se entiende por "parametrizar" el ajuste de las propiedades de los componentes utilizados. 
Se parametrizan los componentes de hardware y los ajustes para el intercambio de datos: 


● Propiedades de los módulos parametrizables 


● Ajustes para el intercambio de datos entre componentes 


Los parámetros se cargan en la CPU/el módulo de interfaz y se transfieren a los módulos 
correspondientes durante el arranque. Es muy fácil sustituir módulos, porque los parámetros 
creados se transfieren automáticamente al módulo nuevo cuando arranca. 


Requisitos para la configuración de la CPU 


Tabla 6- 1 Requisitos para la instalación de la CPU 


Software de configuración Requisitos Información sobre la instalación 
STEP 7 (TIA Portal) a partir 
de V13 Update 3 


• PROFINET IO Ayuda en pantalla de STEP 7 
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Requisitos para la configuración del módulo de interfaz 


Tabla 6- 2 Requisitos para la instalación del módulo de interfaz 


Software de configuración Requisitos Información sobre la instalación 
STEP 7 (TIA Portal) a partir 
de V11 SP2* 


• PROFINET IO: a partir de Support Package 
HSP0024 


Ayuda en pantalla de STEP 7 


STEP 7 a partir de V5.5 SP2 • PROFINET IO: archivo GSD GSDML-Vx.y-siemens-
et200sp-"fecha en el formato yyyymmdd".xml 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/e
s/19698639/130000) 


• PROFIBUS DP: archivo GSD SI0xxxxx.gsx 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/e
s/10805317/133300) 


 


Software de otro fabricante Documentación del fabricante 


 * El TIA Portal soporta la especificación GSDML V2.25. El sistema de periferia descentralizada ET 200SP se suministra 
con un archivo GSD basado en la especificación V2.3. Sin embargo, el archivo GSD puede instalarse y utilizarse sin 
restricciones en el TIA Portal. 


Configuración del ET 200SP 
Consulte la ayuda en pantalla de STEP 7 o la documentación del fabricante del software de 
configuración. 


 


 Nota 


En los módulos de periferia que se conectan a una BaseUnit BU..D (BaseUnit clara), el 
parámetro "Grupo de potencial" debe ajustarse siempre a "Permitir nuevo grupo de 
potencial". Si este parámetro no se ajusta correctamente, la CPU/el módulo de interfaz se 
pone en STOP y genera un error de parametrización. 


 


 
 


 Nota 
Para PROFIBUS con configuración mediante archivo GSD 


En el software de configuración, para las tapas de BU es necesario determinar si estas se 
encuentran en una BaseUnit clara u oscura. 


 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/10805317/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/10805317/133300
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6.2 Configuración de la CPU 


6.2.1 Lectura de la configuración 


Lectura de la configuración de una estación existente 
Si existe una conexión a una CPU, la configuración de esa CPU, incluida la de los módulos 
existentes, se puede cargar en el proyecto. Para ello, cree un proyecto nuevo y configure 
una "CPU no especificada". 


 
Figura 6-1 CPU no especificada en la vista de dispositivos 


En la vista de dispositivos (o de redes), en el menú "Online", seleccione el comando 
"Detección de hardware". 


 
Figura 6-2 Detección de hardware en el menú Online 
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Como alternativa, haga doble clic en la CPU y en el aviso haga clic en "determinar". 


 
Figura 6-3 Aviso de la detección de hardware en la vista de dispositivos 


Después de seleccionar la CPU en el cuadro de diálogo "Detección de hardware para 
PLC_x", seleccionar la interfaz PG/PC y hacer clic en el botón "Detección", STEP 7 carga la 
configuración hardware, incluidos los módulos, de la CPU al proyecto. 


 
Figura 6-4 Resultado de la detección de hardware en la vista de dispositivos 


STEP 7 asigna a todos los módulos una parametrización predeterminada válida. La 
parametrización puede modificarse posteriormente. 


Propiedades de los módulos centrales 
Para el comportamiento del sistema son fundamentales las propiedades de las CPU. En una 
CPU se puede configurar lo siguiente, p. ej. con STEP 7: 


● Comportamiento en arranque 


● Parametrización de la interfaz o las interfaces, p. ej. dirección IP, máscara de subred 


● Servidor web, p. ej. activación, gestión de usuarios e idiomas 


● Tiempos de ciclo, p. ej. tiempo de ciclo máximo 


● Marcas de sistema y marcas de ciclo 


● Niveles de protección de acceso con parametrización de la contraseña 


● Ajustes de la hora (verano/invierno) 


STEP 7 predetermina las propiedades ajustables y los distintos rangos de valores. Los 
campos no editables aparecen atenuados. 
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Referencia 
Encontrará información sobre los ajustes individuales en la ayuda en pantalla y en los 
manuales de producto de las CPU correspondientes. 


6.2.2 Direccionamiento 


Introducción 
Para direccionar los componentes de automatización y los módulos de periferia se necesitan 
direcciones inequívocas. Seguidamente se describen los distintos rangos de direcciones. 


Direcciones E/S 
Para leer las entradas o escribir las salidas, el programa de usuario necesita direcciones 
E/S (direcciones de entrada/salida). 


STEP 7 asigna automáticamente direcciones de entrada/salida al enchufar los módulos. 
Cada módulo ocupa un rango conexo de las direcciones de entrada y/o salida, conforme a 
su volumen de datos de entrada y salida. 


 
Figura 6-5 Ejemplo con direcciones de entrada/salida de STEP 7 


Los rangos de direcciones de los módulos se asignan por defecto a la memoria imagen 
parcial de proceso 0 ("Actualización automática"). Esta memoria imagen parcial de proceso 
se actualiza en el ciclo principal de la CPU. 


Dirección de dispositivo (p. ej. dirección Ethernet) 
Las direcciones de dispositivos son direcciones de módulos programables con interfaces a 
una subred (p. ej. dirección IP o dirección PROFIBUS). Se requieren para direccionar los 
distintos dispositivos de una subred, p. ej. para cargar un programa de usuario. 
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Identificador de hardware 
Además de las direcciones E/S, STEP 7 asigna automáticamente un identificador de 
hardware (ID de hardware) para identificar a los módulos. También los submódulos reciben 
una ID de hardware. 


La ID de hardware consiste en un número entero. El sistema la indica en los avisos de 
diagnóstico. La ID de hardware identifica al módulo o unidad funcional que falla. 


 
Figura 6-6 Ejemplo de una ID de hardware de STEP 7 


Asimismo, la ID de hardware se utiliza en una serie de instrucciones para identificar el 
módulo al que debe aplicarse la instrucción. 


STEP 7 asigna automáticamente la ID de hardware y el nombre de la ID de hardware. El 
usuario no puede cambiarla. STEP 7 asigna la ID de hardware al insertar componentes en 
la vista de dispositivos o redes. En la pestaña "Constantes de sistema" se encuentran todas 
las ID de hardware y sus nombres para el módulo seleccionado. 


 
Figura 6-7 Extracto de una tabla de variables estándar en STEP 7 


En la "Tabla de variables estándar" de las variables PLC se encuentran las ID de hardware 
y los nombres de todos los módulos. Las entradas de la "Tabla de variables estándar" de las 
variables PLC tampoco se pueden modificar. 
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6.2.3 Memorias imagen de proceso y memorias imagen parciales de proceso 


6.2.3.1 Memoria imagen de proceso: sinopsis 


Memoria imagen de proceso de las entradas y salidas  
La memoria imagen de proceso es un área de memoria de la CPU que contiene una imagen 
de los estados de señal de los módulos de entradas/salidas. Al inicio del programa cíclico, la 
CPU transfiere los estados de señal de los módulos de entradas a la memoria imagen de 
proceso de las entradas. Al final del programa cíclico, la memoria imagen de proceso de las 
salidas se transfiere como estado de señal a los módulos de salidas. En el programa de 
usuario se accede a la memoria imagen del proceso direccionando las áreas de operandos 
Entradas (E) y Salidas (S). 


Ventajas de la memoria imagen de proceso 
La memoria imagen de proceso ofrece la ventaja de que durante el procesamiento cíclico 
del programa puede accederse a una imagen coherente de las señales de proceso. Si 
cambia un estado de señal en un módulo de entradas durante el procesamiento del 
programa, ese estado de señal se mantiene en la memoria imagen del proceso. La memoria 
imagen del proceso no se actualiza hasta el siguiente ciclo. 


Las direcciones de un módulo sólo se pueden asignar a una memoria imagen parcial de 
proceso. 


32 memorias imagen parciales de proceso 
La memoria imagen de proceso total se divide en un máximo de 32 memorias imagen 
parciales de proceso (MIPP). 


El programa de usuario actualiza la MIPP 0 en cada ciclo de programa (actualización 
automática). La MIPP 0 está asignada al OB 1. 


La memorias imagen parciales de proceso MIPP 1 a MIPP 31 pueden asignarse al resto de 
OB durante la configuración de los módulos de entrada/salida en STEP 7. 
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6.2.3.2 Actualización automática de las memorias imagen parciales de proceso 
Se puede asignar una memoria imagen parcial de proceso a cada bloque de organización. 
En ese caso, el programa de usuario actualiza automáticamente la memoria imagen parcial 
de proceso. Se exceptúan la MIPP 0 y los OB isócronos. 


Actualización de la memoria imagen parcial de proceso 
La memoria imagen parcial de proceso se divide en dos partes: 


● Memoria imagen parcial de proceso de las entradas (MIPPE) 


● Memoria imagen parcial de proceso de las salidas (MIPPS) 


La CPU siempre actualiza/lee la memoria imagen parcial de proceso de las entradas 
(MIPPE) antes de procesar el OB correspondiente. Al final del OB, la CPU emite la memoria 
imagen parcial de proceso de las salidas (MIPPS). 


La figura siguiente muestra la actualización de las memorias imagen parciales de proceso. 


 
Figura 6-8 Actualización de las memorias imagen parciales de proceso 


6.2.3.3 Actualización de las memorias imagen parciales de proceso en el programa de usuario 
Como alternativa a la actualización automática de las memorias imagen parciales del 
proceso, se puede utilizar la instrucción "UPDAT_PI" o la instrucción "UPDAT_PO". Estas 
instrucciones están disponibles en STEP 7 en la Task Card "Instrucciones", en 
"Instrucciones avanzadas". Se pueden llamar desde cualquier punto del programa. 


Requisitos para la actualización de las memorias imagen parciales de proceso con las 
instrucciones "UPDAT_PI" y "UPDAT_PO": 


● Las memorias imagen parciales de proceso no pueden estar asignadas a ningún OB, es 
decir, no pueden actualizarse automáticamente. 


● La MIPP 0 (actualización automática) también se puede actualizar con las instrucciones 
"UPDAT_PI" y "UPDAT_PO". 


UPDAT_PI: actualización de la memoria imagen parcial de proceso de las entradas 
Con esta instrucción se transfieren los estados de señal de los módulos de entradas a la 
memoria imagen parcial de proceso de las entradas (MIPPE). 


UPDAT_PO: actualización de la memoria imagen parcial de proceso de las salidas 
Con esta instrucción se transfiere la memoria imagen parcial de proceso de las salidas a los 
módulos de salidas. 
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Acceso directo a las entradas o salidas del módulo de periferia 
Como alternativa al acceso a través de la memoria imagen de proceso, también se puede 
acceder directamente a la periferia en modo de escritura o de lectura, en caso de que sea 
necesario por razones técnicas de la programación. 


Referencia 
Encontrará más información acerca de las memorias imagen parciales del proceso en el 
manual de funciones Tiempos de ciclo y tiempos de reacción 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193558). 


6.2.4 Copia de seguridad y restauración de la configuración de la CPU 


6.2.4.1 Sinopsis 


Carga del backup del dispositivo online 


Con el paso del tiempo realizará en su instalación algunas modificaciones, tales como 
agregar dispositivos nuevos, cambiar dispositivos existentes o adaptar el programa de 
usuario. Si los cambios derivan en un comportamiento no deseado, es posible restablecer el 
estado anterior de la instalación. Antes de cargar una configuración modificada en la CPU, 
genere una copia de seguridad completa del estado actual del dispositivo con la opción 
"Cargar backup del dispositivo online". 


Cargar de dispositivo (software) 


La opción "Cargar de dispositivo (software)" permite cargar los datos del proyecto de 
software de la CPU en un proyecto existente.  


Carga del dispositivo como estación nueva 


Si utiliza una programadora o un PC por primera vez en una instalación, posiblemente no 
estará disponible el proyecto de STEP 7 con el que se creó la configuración de la 
instalación. En ese caso se pueden cargar los datos del dispositivo en un proyecto de la 
programadora o del PC con la opción "Carga del dispositivo como estación nueva". 


Instantánea de los valores de observación 


Con la opción "Instantánea de los valores de observación" se realiza una copia de seguridad 
de los valores actuales de los bloques de datos para poder restaurarlos después de 
cualquier posible cambio. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193558
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Sinopsis de los tipos de copia de seguridad 
La tabla siguiente muestra la copia de seguridad de los datos de la CPU en función del tipo 
de copia seleccionado, así como de sus propiedades específicas: 


 
 Cargar backup del 


dispositivo online 
Cargar de disposi-


tivo (software) 
Carga del disposi-
tivo como estación 


nueva 


Instantánea de los 
valores de ob-


servación 
Valores actuales de todos los DB  
(bloques de datos globales y de 
instancia)* 


✓ ✓ ✓ ✓ 


Bloques del tipo OB, FC, FB y DB ✓ ✓ ✓ -- 
Variables PLC  
(nombres de variables y con-
stantes) 


✓ ✓ ✓ -- 


Objetos tecnológicos ✓ ✓ ✓ -- 
Configuración hardware ✓ -- ✓ -- 
Valores actuales (marcas, tempo-
rizadores y contadores)* 


✓ -- -- -- 


Contenidos de la SIMATIC 
Memory Card 


✓ -- -- -- 


Ficheros históricos, recetas ✓ -- -- -- 
Entradas del búfer de diagnóstico  -- -- -- -- 
Hora actual  -- -- -- -- 


Propiedades del tipo de copia de seguridad 
Posibilidad de copia de seguridad 
con CPU de seguridad 


✓ -- -- ✓ 


Copia de seguridad editable -- ✓ ✓ ✓ 
Posibilidad de copia de seguridad 
en el estado operativo 


STOP RUN, STOP RUN, STOP RUN, STOP 


 * en la copia de seguridad solo se guardan los valores de las variables ajustadas como remanentes 
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6.2.4.2 Cargar backup del dispositivo online 


Copia de seguridad completa de la CPU 
La opción "Cargar backup del dispositivo online" permite crear con STEP 7 una copia de 
seguridad completa de la CPU en un proyecto abierto. Se copian los siguientes datos:  


● Valores actuales de todos los DB 


● Bloques del tipo OB, FC, FB y DB 


● Variables PLC 


● Objetos tecnológicos 


● Configuración hardware 


● Valores actuales (marcas, temporizadores y contadores) 


● Contenidos de la SIMATIC Memory Card 


● Ficheros históricos, recetas 


 


 Nota 
Copia de seguridad de valores actuales 


El tipo de copia de seguridad "Cargar backup del dispositivo online" copia los valores 
actuales de las variables ajustadas como remanentes. Para asegurar la coherencia de los 
datos remanentes, es preciso desactivar los accesos de escritura a los datos remanentes 
durante la copia de seguridad.  


Los valores actuales de los datos no remanentes se ajustan a los valores de arranque 
cuando cambia el estado operativo de STOP a RUN. Cuando se realiza una copia de 
seguridad de la CPU solo se crea una copia de dichos valores de arranque de los datos no 
remanentes.  


 


Requisitos 
Antes de iniciar la copia de seguridad deben cumplirse los siguientes requisitos: 


● La CPU está creada en el proyecto. 


● La CPU está conectada a la programadora o al PC a través de la interfaz PROFINET. No 
se soportan interfaces de CM/CP. 


● La CPU está en estado operativo STOP. 


● La configuración hardware que debe cargarse y el software son compatibles con STEP 7. 


● Dispone de la contraseña para el acceso de lectura a la CPU o a la CPU F, si se ha 
configurado un nivel de acceso para la CPU o CPU F. 
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Procedimiento 
Para crear una copia de seguridad de la configuración actual de una CPU, proceda del 
siguiente modo: 
1. Seleccione la estación PLC en el árbol del proyecto. 
2. En el menú "Online" elija el comando "Cargar backup del dispositivo online". 


Dado el caso tendrá que introducir y confirmar la contraseña para el acceso de lectura a 
la CPU si quiere pasar la CPU al estado operativo STOP. 


Resultado 
STEP 7 crea una copia de seguridad de la CPU y la deposita en el árbol del proyecto, 
dentro de la carpeta "Nombre de la CPU" > "Backups online". La copia de seguridad lleva el 
nombre de la CPU con la hora y la fecha de la copia de seguridad. El nombre de la copia de 
seguridad se puede cambiar, pero no se puede realizar ninguna modificación en su 
contenido. 
En el búfer de diagnóstico de la CPU se crea una entrada para cada copia de seguridad que 
se cree. 


 
Figura 6-9 Carpeta "Backups online" en el árbol del proyecto de STEP 7 
Se pueden crear tantas copias de seguridad como se desee para guardar diferentes 
configuraciones de una CPU. 
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Restauración de una copia de seguridad completa 
Una copia de seguridad creada con anterioridad se puede volver a transferir a la CPU. La 
CPU restaura los datos guardados. 


Requisitos 
Antes de proceder a la restauración deben cumplirse los siguientes requisitos: 


● La CPU debe estar configurada y debe haberse guardado una copia de seguridad del 
dispositivo en el proyecto. 


● La CPU está conectada a la programadora o al PC a través de la interfaz PROFINET. 


● La CPU está en estado operativo STOP. 


● Dispone de la contraseña para el acceso de escritura a la CPU, si se ha configurado un 
nivel de acceso para ella. 


Procedimiento 
Para restaurar los datos en la CPU, proceda del siguiente modo: 


1. Abra la carpeta del dispositivo en el árbol del proyecto para ver los objetos subordinados. 


2. Abra la carpeta "Backups online". 


3. Seleccione la copia de seguridad que desee restaurar. 


4. En el menú "Online", elija el comando "Cargar en dispositivo". 
(dado el caso hay que introducir la contraseña para el acceso de lectura a la CPU) 


– Si ya ha establecido una conexión online, aparecerá el cuadro de diálogo "Vista 
preliminar Carga". El cuadro de diálogo contiene mensajes y propone las acciones 
necesarias para realizar la carga. 


– Si hasta ahora no se ha establecido ninguna conexión online, se abre el cuadro de 
diálogo "Carga avanzada". En él, seleccione las interfaces a través de las cuales 
desea establecer la conexión online con el dispositivo. 


5. Verifique los mensajes en el cuadro de diálogo "Vista preliminar Carga" y, dado el caso, 
active las acciones en la columna "Acción". 


 


 
 ADVERTENCIA 


Carga de copias de seguridad con contenido desconocido 


Si durante el funcionamiento de la instalación se activan las acciones de carga 
propuestas, es posible que se produzcan fallos de funcionamiento o errores de 
programa que causen daños materiales y personales graves. 


Asegúrese de que los contenidos de la copia de seguridad no incluyen ninguna 
configuración que implique un comportamiento imprevisto de la instalación. 


 


6. El botón "Cargar" se activa tan pronto como sea posible la carga. 
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7. Haga clic en el botón "Cargar". 
Los contenidos de la copia de seguridad se transfieren a la CPU y se restablecen. La 
CPU rearranca. 


Se abre el cuadro de diálogo "Resultados carga". Este cuadro de diálogo permite 
comprobar si la carga se ha realizado correctamente y, en caso necesario, seleccionar 
acciones adicionales. 


8. Haga clic en el botón "Finalizar". 


6.2.4.3 Cargar de dispositivo (software) 


Cargar datos de proyecto de software de la CPU a un proyecto 
La opción "Cargar de dispositivo (software)" permite realizar una copia de seguridad de los 
componentes de software de la CPU en un proyecto. La opción carga los datos siguientes 
de la CPU de vuelta a un proyecto: 


● Valores actuales de todos los DB 


● Bloques del tipo OB, FC, FB y DB 


● Variables PLC 


● Objetos tecnológicos 


Requisitos 
Antes de proceder a cargar los datos de la CPU en un proyecto es necesario que se 
cumplan los siguientes requisitos: 


● La CPU está creada en el proyecto. 


● La CPU está conectada a la programadora o al PC a través de la interfaz PROFINET. 
También se soportan interfaces de CM/CP. 


● La CPU está conectada online. 


● Los componentes de software que se van a cargar son compatibles con STEP 7. 


● La CPU se encuentra en estado operativo STOP o RUN. 


Procedimiento 
Para cargar los datos en un proyecto, proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione la estación PLC que desee en el árbol del proyecto. 


2. En el menú "Online", elija el comando "Cargar de dispositivo (software)". 


3. En el cuadro de diálogo "Vista preliminar para cargar del dispositivo" active la casilla de 
verificación "Continuar". 


4. Haga clic en el botón "Cargar de dispositivo". 
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Cargar bloques desde la CPU a un proyecto  
Con esta opción se cargan bloques de la CPU de vuelta al proyecto offline. 


Antes de iniciar la copia de seguridad de bloques deben cumplirse los siguientes requisitos: 


● El proyecto que corresponde al programa de usuario está abierto. 


● La CPU está creada en el proyecto. 


● La CPU está conectada a la programadora o al PC a través de la interfaz PROFINET. 
También se soportan interfaces de CM/CP. 


● La CPU está conectada online. 


● Los bloques que se van a cargar son compatibles con STEP 7. 


● La CPU se encuentra en estado operativo STOP o RUN. 


Para cargar todos los bloques de la CPU a un proyecto, seleccione la carpeta "Bloques de 
programa" en el árbol del proyecto. A continuación, elija el comando "Cargar de dispositivo 
(software)" en el menú "Online".  


Para cargar un solo bloque, selecciónelo en la carpeta "Bloques de programa". A 
continuación, elija el comando "Cargar de dispositivo (software)" en el menú "Online". 


Al cargar un bloque de vuelta al proyecto, los valores de arranque de la memoria de carga 
de la CPU se transfieren a la versión offline del proyecto como valores de arranque. 


Un bloque solo se volverá a transferir de la CPU a un proyecto si la versión online del 
bloque en la CPU difiere de la versión offline del bloque en el proyecto. 


Una vez completada la copia de seguridad de bloques de la CPU, es posible realizar offline 
los cambios que se desee y volver a transferir los bloques a la CPU. Proceda de la forma 
descrita en el apartado siguiente. 
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Cargar bloques desde un proyecto a la CPU 
Para cargar uno o varios bloques en la CPU, seleccione la carpeta "Bloques de programa" 
en el árbol del proyecto. A continuación, elija el comando "Cargar en dispositivo" > 
"Software (solo cambios)" del menú contextual. Como alternativa también se puede elegir el 
comando "Cargar en dispositivo" del menú "Online". 


El bloque o los bloques se compilan de forma coherente. Si se produce algún error durante 
la compilación, el proceso de carga se interrumpe. Solo pueden cargarse bloques 
compilados correctamente. 


 


 Nota 
Carga de objetos externos 


Si carga bloques en la CPU que contengan referencias a objetos (otros DB, FC, FB, 
constantes de sistema, variables globales) fuera del proyecto, estos bloques no se podrán 
compilar sin errores. 


 


 ADVERTENCIA 


Carga posterior de bloques con la instalación en marcha 


La carga posterior de bloques con la instalación en marcha puede causar graves daños 
materiales y personales en caso de fallos de funcionamiento o errores del programa. Antes 
de activar la ejecución de las acciones, asegúrese de que no pueden presentarse estados 
peligrosos. 
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6.2.4.4 Carga del dispositivo como estación nueva 


Carga del dispositivo como estación nueva (hardware y software) 
Esta opción permite cargar en el proyecto los datos de proyecto existentes de una CPU 
como estación nueva. Esta opción es conveniente, p. ej., para guardar los datos de proyecto 
de una instalación nueva en la programadora o en el PC como proyecto nuevo. "Carga del 
dispositivo como estación nueva (hardware y software)" carga los siguientes datos de la 
CPU en el proyecto: 


● Valores actuales de todos los DB 


● Bloques del tipo OB, FC, FB y DB 


● Variables PLC 


● Objetos tecnológicos 


● Configuración hardware 


 
  Nota 


El tipo de BaseUnit (clara u oscura) no se reconoce todavía. Es preciso ajustar el 
parámetro en las propiedades. 


 


Requisitos 
Antes de ejecutar esta opción deben cumplirse los siguientes requisitos: 


● La CPU está conectada a la programadora o al PC a través de la interfaz PROFINET. 
También se soportan interfaces de CM/CP. 


● La configuración hardware que debe cargarse y el software del dispositivo son 
compatibles con STEP 7. 


● Los módulos existentes en el dispositivo de GSD (ML), HSP o Service Packs están 
instalados en la programadora o en el PC en STEP 7. 


● Hay un proyecto abierto. Puede tratarse de un proyecto nuevo (vacío) o de un proyecto 
existente. 


 


 Nota 
Carga de un dispositivo como estación nueva en un proyecto ya existente 


Al cargar un dispositivo como estación nueva en un proyecto ya existente, asegúrese de 
que no hay conflictos entre los nombres de los componentes existentes y de los que se van 
a cargar, p. ej., que el nombre de la CPU no se utilice ya en el proyecto existente. 


En caso de conflicto, proceda del siguiente modo: 
• Cambie los nombres o las direcciones IP utilizados en el proyecto. 
• Compile las estaciones afectadas. 
• Vuelva a iniciar la función "Carga del dispositivo como estación nueva (hardware y 


software)". 
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Procedimiento 
Para cargar la CPU en el proyecto, proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione el nombre del proyecto en el árbol del proyecto. 


2. En el menú "Online", elija el comando "Carga del dispositivo como estación nueva 
(hardware y software)". 
Se abre el cuadro de diálogo "Cargar dispositivo en PG/PC". 


3. En la lista desplegable "Tipo de interfaz PG/PC" seleccione el tipo de interfaz que desee. 


4. En la lista desplegable "Interfaz PG/PC" seleccione la interfaz que debe utilizarse. 


5. Haga clic en el botón "Configurar interfaz" a la derecha de la lista desplegable "Interfaz 
PG/PC" para adaptar los ajustes de la interfaz seleccionada. 


6. Visualice todos los dispositivos compatibles activando la opción correspondiente y 
haciendo clic en el comando "Iniciar búsqueda". En la tabla de dispositivos accesibles 
seleccione el dispositivo desde el que desea cargar los datos de proyecto. 


7. Haga clic en el botón "Cargar". 







Configuración  
6.2 Configuración de la CPU 


 Sistema de periferia descentralizada 
114 Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 


6.2.4.5 Instantánea de los valores de observación 


Copia de seguridad de los valores actuales de todos los bloques de datos 
La opción "Instantánea de los valores de observación" permite sobrescribir los valores de 
arranque de las variables en la versión offline de un bloque de datos con los valores 
actuales de la CPU. De ese modo, tras realizar cambios en los valores actuales es posible 
restablecer el estado guardado de los bloques de datos en otro momento. 


Para poder aplicar los valores actuales, genere primero una instantánea de los valores de 
las variables del programa online. Después podrá aplicar la instantánea en el programa 
offline.  


 


 Nota 


Recuerde que siempre se copian los valores de la instantánea. STEP 7 no comprueba si 
todos los valores provienen del mismo ciclo. 


 


Para aplicar los valores actuales de la instantánea como valores de arranque existen las 
siguientes opciones: 


● Aplicación de los valores de un bloque de datos abierto 
En un bloque de datos abierto se pueden aplicar como valores de arranque todos los 
valores o solo los valores de las variables marcadas como "Valor de ajuste". 


● Aplicación de los valores de varios bloques en el árbol del proyecto 
En el árbol del proyecto se pueden aplicar como valores de arranque todos los valores 
de ajuste o todos los valores remanentes. 


Para poder realizar una copia de seguridad de valores actuales de bloques de datos deben 
cumplirse los siguientes requisitos: 


● La CPU está conectada a la programadora o al PC a través de la interfaz PROFINET. 
También se soportan interfaces de CM/CP. 


● La CPU está conectada online. 


● Como mínimo un bloque de datos está cargado en la CPU. 


● Los bloques de datos no están protegidos contra escritura. 
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Aplicar valores de observación 
Para aplicar en un bloque de datos como valores de arranque todos los valores actuales o 
bien solo los valores de las variables marcadas como "Valor de ajuste", proceda del 
siguiente modo: 


1. Abra el bloque de datos. 


2. Inicie la observación haciendo clic en el botón "Observar todo". 
 En la tabla aparece la columna "Valor de observación". En ella se visualizan los valores 
de datos actuales. 


3. En la barra de herramientas, haga clic en "Instantánea de los valores de observación". 
Los valores de observación actuales se aplican en la columna "Instantánea". Recuerde 
que los valores de observación pueden proceder de ciclos de programa diferentes. 


Para aplicar los valores actuales de la instantánea como valores de arranque en la versión 
offline del bloque de datos existen las siguientes posibilidades: 


● Aplicar un valor de arranque individual 
Para aplicar un único valor como valor de arranque, seleccione el valor en la columna 
"Instantánea". A continuación copie el valor con los comandos "Copiar" y "Pegar" del 
menú contextual e insértelo en la columna "Valor de arranque". 


● Aplicar todos los valores 
Para aplicar todos los valores, haga clic en el botón "Transferir todos los valores de la 
columna "Instantánea" a la columna "Valor de arranque"" de la barra de herramientas. 


● Aplicar valores de ajuste 
Para aplicar los valores de ajuste, haga clic en el botón "Transferir los valores de la 
columna "Instantánea" a la columna "Valor de arranque"" de la barra de herramientas. 
Los valores actuales marcados como valores de ajuste de la columna "Instantánea" se 
aplican como valores de arranque. 


● Aplicar valores actuales de variables de datos remanentes 
Para aplicar solo los valores actuales de variables de datos remanentes como valores de 
arranque seleccione el bloque de datos en el árbol del proyecto. Elija los comandos 
"Instantánea de los valores de observación" y "Aplicar valores de observación como 
valores de arranque" > "Solo valores remanentes" del menú contextual. 


● Aplicar valores actuales de varios bloques de datos como valores de arranque 
Para aplicar los valores actuales de varios bloques de datos como valores de arranque, 
seleccione los bloques en el árbol del proyecto. En el menú contextual, elija el comando 
"Instantánea de los valores de observación". A continuación seleccione "Aplicar valores 
de observación como valores de arranque" > "Solo valores de ajuste" o "Aplicar valores 
de observación como valores de arranque" > "Solo valores remanentes". 
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6.2.4.6 Sobrescribir valores actuales de un bloque con valores instantáneos 


Sobrescribir valores actuales con una instantánea 
La opción "Copiar todos los valores de la instantánea en los valores actuales de la CPU" 
permite sobrescribir los valores actuales de un bloque de datos con valores instantáneos. Al 
hacerlo, los valores de la instantánea se escriben en la memoria de trabajo de la CPU. La 
CPU utiliza esos valores como valores actuales en el programa online. 


 


 ADVERTENCIA 


Modificación de valores de variables 


La modificación de valores de variables con la instalación en marcha puede causar graves 
daños materiales y personales en caso de fallos de funcionamiento o errores del programa. 
• Antes de sobrescribir los valores actuales, asegúrese de que la instalación se 


encuentra en un estado seguro. 
• Asegúrese de que el programa no está leyendo ni escribiendo los datos en cuestión 


durante la transmisión. 
• Dado el caso, utilice en su lugar la función "Forzar variable" en la tabla de observación 


o en el editor de bloques de datos. 
 


Requisitos 
Para poder utilizar esta opción deben cumplirse los siguientes requisitos: 


● La CPU está conectada a la programadora o al PC a través de la interfaz PROFINET. 
También se soportan interfaces de CM/CP. 


● La CPU está conectada online. 


● Como mínimo un bloque está cargado en la CPU. 


Procedimiento 
Para sobrescribir valores actuales con una instantánea, proceda del siguiente modo: 


1. Abra el bloque de datos. 


2. Inicie la observación haciendo clic en el botón "Observar todo". 
 En la tabla aparece la columna "Valor de observación". En ella se visualizan los valores 
de datos actuales. 


3. En la barra de herramientas, haga clic en "Instantánea de los valores de observación". 
Los valores de observación actuales se aplican en la columna "Instantánea". Recuerde 
que los valores de observación pueden proceder de ciclos de programa diferentes. 


4. Para aplicar los valores haga clic en el botón "Copiar todos los valores de la instantánea 
en los valores actuales de la CPU" de la barra de herramientas. 
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Dependencia del estado operativo de la CPU 
Esta función se puede ejecutar tanto en estado operativo RUN como en estado operativo 
STOP. La tabla siguiente muestra el comportamiento de la CPU en los diferentes estados 
operativos: 


Tabla 6- 3 Comportamiento de la CPU en función del estado operativo 


Acción Respuesta del sistema Consecuencias para el programa online 
Sobrescribir 
valores actuales 
en estado oper-
ativo RUN 


Los valores de todas las variables del 
bloque de datos se sobrescriben du-
rante el funcionamiento. No se distin-
gue entre valores remanentes y no 
remanentes. 


La modificación de los valores actuales puede provocar inco-
herencias entre el programa y el proceso real. 
Si la cantidad de datos que debe transferirse es demasiado 
grande, posiblemente los valores se transfieran en varios 
ciclos. Si el programa accede a variables antes de que se 
hayan transferido todos los valores, existe riesgo de que se 
creen combinaciones de valores incoherentes y que se pro-
cesen posteriormente. 
También la copia de valores de tipos de datos simples puede 
durar varios ciclos. Estos valores no serán válidos hasta que 
no se hayan transferido por completo. Si el programa accede a 
esos valores antes de que se hayan transferido por completo, 
pueden darse estados peligrosos. 


Sobrescribir 
valores actuales 
en estado oper-
ativo STOP 


Solo se sobrescriben con la instantá-
nea los valores actuales de las varia-
bles remanentes. Las variables no 
remanentes se inicializan con sus 
valores de arranque al pasar de STOP 
a RUN. Los valores de la instantánea 
no se tienen en cuenta. 


Dado que solo se transmiten los datos remanentes de la in-
stantánea, existe riesgo de que se formen y procesen combi-
naciones de valores incoherentes. 


6.3 Configuración del módulo de interfaz 


Configuración 
Para la configuración del módulo de interfaz, consulte la ayuda en pantalla de STEP 7 o la 
documentación del fabricante del software de configuración. 
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6.4 Asignación de la dirección de destino F para módulos de seguridad 
La dirección de destino F se guarda de forma permanente en el elemento codificador de los 
módulos ET 200SP de seguridad. 


 


 Nota 


Durante la asignación de la dirección de destino F, en el módulo debe haber aplicada 
tensión de alimentación L+. 


 


 Nota 


En cuanto al control de configuración, tenga en cuenta: 


Antes de utilizar el control de configuración con módulos F, se deberá asignar la dirección 
de destino F a los módulos F en los slots previstos. A tal efecto, los módulos F se deben 
enchufar en el slot configurado para ellos, respectivamente. A continuación, la configuración 
física se puede diferenciar de la configurada por software. 


 


Para más información sobre la asignación de la dirección de destino F, consulte el manual 
de programación y manejo SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) y la ayuda en pantalla de 
S7 Configuration Pack. 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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 Principios básicos de la ejecución del programa 7 
7.1 Eventos y OB 


Reacción a eventos de arranque 
Cuando aparece un evento de arranque, este provoca la siguiente reacción: 


● Si el evento procede de una fuente de eventos a la que se ha asignado un OB, el evento 
dispara la ejecución de este OB. El evento se pone en la lista de espera que 
corresponde a su prioridad. 


● Si el evento procede de una fuente de eventos a la que no se ha asignado ningún OB, la 
CPU ejecuta la reacción de sistema predeterminada. 


 
  Nota 


Algunas fuentes de eventos existen aunque no se configuren expresamente, p. ej. 
arranque, enchufe/desenchufe. 


 


La siguiente tabla muestra una relación de los eventos de arranque junto con los valores 
posibles de la prioridad de OB, los números de OB posibles, la reacción predeterminada del 
sistema y la cantidad de OB. La tabla se muestra en orden ascendente del número de OB. 


 
Tipos de fuentes de eventos Prioridades posibles (priori-


dad predeterminada) 
Números de OB 
posibles 


Reacción prede-
terminada del 
sistema* 


Número de OB 


Arranque** 1 100, ≥ 123 Ignorar de 0 a 100 
Programa cíclico** 1 1, ≥ 123 Ignorar de 0 a 100 
Alarma horaria** de 2 a 24 (2) de 10 a 17 ≥ 123 no válido de 0 a 20 
Alarma de retardo** de 2 a 24 (3) de 20 a 23, ≥ 123 no válido de 0 a 20 
Alarma cíclica** de 2 a 24 (de 8 a 17, de-


pendiendo de la frecuencia) 
de 30 a 38 ≥ 123 no válido de 0 a 20 


Alarma de proceso** de 2 a 26 (18) de 40 a 47 ≥ 123 Ignorar de 0 a 50 
Alarma de estado de 2 a 24 (4) 55 Ignorar 0 o 1 
Alarma de actualización de 2 a 24 (4) 56 Ignorar 0 o 1 
Alarma específica del fabri-
cante o del perfil 


de 2 a 24 (4) 57 Ignorar 0 o 1 


Alarma de sincronismo de 16 a 26 (21) de 61 a 64 ≥ 123 Ignorar de 0 a 2 
Error de tiempo*** 22 80 Ignorar 0 o 1 
Tiempo de vigilancia del ciclo 
excedido una vez 


STOP 


Alarma de diagnóstico de 2 a 26 (5) 82 Ignorar 0 o 1 
Enchufe/desenchufe de 
módulos 


de 2 a 26 (6) 83 Ignorar 0 o 1 
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Tipos de fuentes de eventos Prioridades posibles (priori-
dad predeterminada) 


Números de OB 
posibles 


Reacción prede-
terminada del 
sistema* 


Número de OB 


Fallo de rack de 2 a 26 (6) 86 Ignorar 0 o 1 
Alarma de MC-Servo de 17 a 26 (25) 91 no válido 0 o 1 
Alarma de MC-Interpolator de 16 a 26 (24) 92 no válido 0 o 1 
Error de programación (solo 
con tratamiento de errores 
global) 


de 2 a 26 (7) 121 STOP 0 o 1 


Error de acceso a la periferia 
(solo con tratamiento de 
errores global) 


de 2 a 26 (7) 122 Ignorar 0 o 1 


 * Si no se ha configurado el OB 
** Con estas fuentes de eventos puede asignar, además de los números de OB fijos (consulte la columna: números de OB 


posibles) en STEP 7, números de OB del rango ≥ 123. 
*** Si el tiempo de vigilancia del ciclo se ha excedido dos veces en un ciclo, la CPU pasa siempre a STOP, independiente-


mente de que se haya configurado el OB80. 


Asignación entre fuente de eventos y OB 
El punto donde se efectúa la asignación entre OB y fuente de eventos depende del tipo de 
OB: 


● En las alarmas de proceso y alarmas de sincronismo, la asignación se realiza al 
configurar el hardware o al crear el OB. 


● En la alarma de MC-Servo y la alarma de MC-Interpolator, STEP 7 asigna 
automáticamente los OB 91/92 en cuanto se agrega un objeto tecnológico. 


● En los demás tipos de OB, la asignación se realiza al crear el OB, dado el caso, después 
de que se haya configurado la fuente de eventos. 


En las alarmas de proceso, una asignación ya realizada puede modificarse de nuevo con las 
instrucciones ATTACH y DETACH en el tiempo de ejecución. En este caso no se modifica la 
asignación configurada, sino solo la asignación realmente efectiva. La asignación 
configurada se hace efectiva después de cargar y en cada arranque. 


La CPU ignora las alarmas de proceso a las que no se ha asignado ningún OB en su 
configuración o que aparecen tras la instrucción DETACH. La verificación de si un OB está 
asignado a un evento no tiene lugar cuando aparece el evento correspondiente, sino cuando 
la alarma de proceso debe procesarse realmente. 
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Prioridad de OB y comportamiento de ejecución 
Si ha asignado un OB al evento, el OB tendrá la prioridad del evento. La CPU soporta desde 
la prioridad 1 (más baja) hasta la 26 (más alta). Forman parte del procesamiento de un 
evento, en particular 


● la llamada del OB asignado; 


● la actualización de la memoria imagen parcial de proceso del OB asignado; 


● la ejecución del OB asignado. 


El programa de usuario ejecuta los OB atendiendo exclusivamente a la prioridad. Si existen 
varias solicitudes de OB al mismo tiempo, el programa ejecutará en primer lugar el OB que 
tenga la prioridad más alta. Si se produce un evento con una prioridad mayor que la del OB 
actualmente activo, dicho OB se interrumpe. Si hay varios eventos con la misma prioridad, 
el programa de usuario los procesa en el orden de aparición. 


 


 Nota 
Comunicación 


La comunicación siempre tiene la prioridad 15. Para que los OB no puedan ser 
interrumpidos por la comunicación, asígneles una prioridad superior a 15. 


 


Referencia 
Para más información sobre los bloques de organización, consulte la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 







Principios básicos de la ejecución del programa  
7.2 Comportamiento de sobrecarga de la CPU 


 Sistema de periferia descentralizada 
122 Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 


7.2 Comportamiento de sobrecarga de la CPU 


Requisitos 
Los eventos que se contemplan a continuación están sujetos a dos requisitos: que se haya 
asignado un OB a cada fuente de eventos y que estos OB tengan la misma prioridad. El 
segundo requisito sirve únicamente para simplificar la representación. 


Principio del comportamiento de sobrecarga de la CPU 
Un evento ocurrido la ejecución del correspondiente OB. Dependiendo de la prioridad del 
OB y de la carga actual del procesador, en caso de sobrecarga puede producirse un retardo 
en la ejecución del OB. De ahí que un mismo evento pueda volver a presentarse una o 
varias veces antes de que el programa de usuario haya ejecutado el OB que corresponde al 
evento anterior. La CPU maneja esta situación de la siguiente manera: el sistema operativo 
clasifica los eventos en la cola de espera que corresponde a su prioridad atendiendo a su 
orden de aparición. 


Para controlar situaciones de sobrecarga temporales, es posible limitar el número de 
eventos pendientes que se encadenan de una misma fuente. En cuanto se alcanza el 
número máximo de eventos de arranque pendientes, p. ej. de un OB de alarma cíclica 
concreto, se rechaza el siguiente evento. 


La sobrecarga se produce cuando aparecen más eventos procedentes de una misma fuente 
de los que la CPU es capaz de procesar. 


En los siguientes apartados se ofrece información más detallada. 
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Ejecución retardada y rechazo de eventos del mismo tipo 
El término "eventos del mismo tipo" designa en lo sucesivo los eventos procedentes de una 
misma fuente, p. ej., los eventos de arranque de un determinado OB de alarma cíclica. 
Con el parámetro de OB "Número de eventos en cola" se limita el número de eventos del 
mismo tipo que el sistema operativo pone en la correspondiente cola de espera para su 
posterior procesamiento. Así, por ejemplo, si este parámetro tiene el valor 1, se guarda un 
solo evento en la memoria intermedia. 


 


 Nota 
El procesamiento a posteriori de eventos cíclicos a menudo no es deseable, ya que puede 
derivar en una sobrecarga en el caso de OB de igual o menor prioridad. Por tanto, 
normalmente es más conveniente rechazar eventos similares y reaccionar a la situación de 
sobrecarga en la siguiente ejecución normal de OB. Un valor bajo del parámetro "Número 
de eventos en cola" hace que una situación de sobrecarga no empeore, sino que mejore. 


 


Por ejemplo, si en la cola de espera se alcanza el número máximo de eventos de arranque 
de un OB de alarma cíclica (Cyclic interrupt), cada nuevo evento de arranque tan solo se 
contabiliza y seguidamente se rechaza. En el siguiente procesamiento normal de OB, la 
CPU indica el número de eventos de arranque rechazados en el parámetro de entrada 
"Event_Count" (en la información de arranque). Entonces se puede reaccionar 
apropiadamente a la situación de sobrecarga. Seguidamente, la CPU pone a cero el 
contador de eventos perdidos. 
A modo de ejemplo, si la CPU rechaza por primera vez un evento de arranque de un OB de 
alarma cíclica, su posterior comportamiento dependerá del parámetro de OB "Entrada en el 
búfer de diagnóstico al desbordarse los eventos": si la casilla de verificación está activada, 
la CPU registra una vez el evento DW#16#0002:3507 en el búfer de diagnóstico para la 
situación de sobrecarga en esta fuente de eventos. La CPU suprime el resto de entradas del 
evento DW#16#0002:3507 que se refieran a esta fuente de eventos hasta que se hayan 
terminado de procesar todos los eventos procedentes de esta fuente. 


Mecanismo de valores umbral para la solicitud del OB de error de tiempo 
Con el parámetro del OB de alarma cíclica "Habilitar error de tiempo" se define si para 
eventos del mismo tipo se debe llamar al OB de error de tiempo cuando existe una 
determinada sobrecarga. Encontrará el parámetro de OB "Habilitar error de tiempo" en las 
propiedades del OB, en la categoría "Atributos". 
Si se llama al OB de error de tiempo (casilla de verificación activada), con el parámetro de 
OB "Umbral de eventos para error de tiempo" se define con qué número de eventos del 
mismo tipo incluidos en la cola de espera el programa de usuario debe llamar al OB de error 
de tiempo. Si este parámetro tiene el valor 1, por ejemplo, cuando se produce el segundo 
evento la CPU registra el evento DW#16#0002:3502 una vez en el búfer de diagnóstico y 
solicita el OB de error de tiempo. La CPU inhibe el resto de entradas del evento 
DW#16#0002:3502 en el búfer de diagnóstico hasta que se hayan terminado de procesar 
todos los resultados procedentes de esta fuente. 
De esta manera es posible programar una reacción en caso de sobrecarga mucho antes de 
que se alcance el límite de eventos del mismo tipo y, con ello, antes de que se rechacen 
eventos. 
Para el parámetro "Umbral de eventos para error de tiempo" se aplica el siguiente rango de 
valores: 1 ≤ "Umbral de eventos para error de tiempo" ≤ "Número de eventos en cola" 
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 Protección 8 
8.1 Resumen de las funciones de protección de la CPU 


Introducción 
Este capítulo describe las siguientes funciones de protección del ET 200SP contra accesos 
no autorizados: 


● Protección de acceso 


● Protección de know how 


● Protección contra copia 


Otras medidas de protección de la CPU 
Las siguientes medidas aumentan todavía más la protección contra accesos no autorizados 
a funciones y datos de la CPU desde el exterior y a través de la red: 


● Desactivación del servidor web 


● Desactivación de la sincronización horaria a través de servidor NTP 


● Desactivación de la comunicación PUT/GET 


En caso de usar el servidor web, proteja el sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
contra accesos no autorizados ajustando en la administración de usuarios derechos de 
acceso con protección por contraseña para determinados usuarios. 
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8.2 Configurar la protección de acceso de la CPU 


Introducción 
La CPU ofrece cuatro niveles de acceso para limitar el acceso a determinadas funciones. 


Al configurar el nivel de acceso y las contraseñas para una CPU, se limitan las funciones y 
las áreas de memoria a las que puede accederse sin introducir una contraseña. Los niveles 
de acceso individuales, así como la introducción de las contraseñas correspondientes, se 
definen en las propiedades de objeto de la CPU. 


Niveles de acceso de la CPU 


Tabla 8- 1 Niveles de acceso de la CPU 


Niveles de ac-
ceso 


Limitaciones de acceso 


Acceso comple-
to (sin protec-
ción) 


Todos los usuarios pueden leer y modificar la configuración hardware y los 
bloques. 


Acceso de lec-
tura 


Con este nivel de acceso, si no se introduce la contraseña sólo es posible el ac-
ceso de lectura a la configuración hardware y a los bloques, es decir, se puede 
cargar la configuración hardware y los bloques en la programadora. Además, 
también es posible el acceso a la HMI y a los datos de diagnóstico. 
Sin introducir la contraseña no se pueden cargar bloques ni la configuración 
hardware en la CPU. Además, sin contraseña no está permitido lo siguiente:  
• Funciones de test con acceso de escritura 
• Actualización del firmware (online) 


Acceso a la HMI Con este nivel de acceso, si no se introduce la contraseña sólo es posible el ac-
ceso a la HMI y a los datos de diagnóstico. 
Sin indicar la contraseña no se pueden cargar bloques ni la configuración hard-
ware en la CPU, ni tampoco transferirlos de ésta a la programadora. Además, sin 
contraseña no está permitido lo siguiente:  
• Funciones de test con acceso de escritura 
• Cambio del estado operativo (RUN/STOP) 
• Actualización del firmware (online) 


Sin acceso 
(protección 
completa) 


Cuando la CPU está completamente protegida no se tiene acceso ni de lectura ni 
de escritura a la configuración hardware y a los bloques. Tampoco es posible 
acceder a la HMI. La función de servidor para la comunicación PUT/GET está 
desactivada en este nivel de acceso (no puede modificarse). 
La legitimación por contraseña proporciona pleno acceso a la CPU. 


Todo nivel de acceso permite, incluso sin introducir una contraseña, el acceso ilimitado a 
determinadas funciones, p. ej. la identificación mediante la función "Dispositivos accesibles". 
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El ajuste predeterminado de la CPU es "sin restricción" y "sin protección por contraseña". 
Para proteger el acceso a una CPU es preciso editar las propiedades de dicha CPU y 
configurar una contraseña. En el nivel de acceso preajustado "Acceso completo (sin 
protección)", todos los usuarios pueden leer y modificar la configuración hardware y los 
bloques. No hay ninguna contraseña parametrizada y tampoco se necesita para el acceso 
online. 


El nivel de acceso de la CPU no restringe la comunicación entre las CPU (mediante las 
funciones de comunicación en los bloques), a menos que la comunicación PUT/GET esté 
desactivada. 


Al introducir la contraseña correcta se obtiene acceso a todas las funciones autorizadas en 
el correspondiente nivel. 


 


 Nota 
La configuración de un nivel de acceso no sustituye la protección de know-how 


La parametrización de niveles de acceso ofrece una excelente protección contra 
modificaciones no autorizadas de la CPU, limitando los permisos de carga de la 
configuración hardware y software en la CPU. En cualquier caso, los bloques de la SIMATIC 
Memory Card no están protegidos contra escritura o lectura. Para proteger el código de los 
bloques de la SIMATIC Memory Card, utilice la protección de know-how. 


 


Comportamiento de funciones para diferentes niveles de acceso 
La Ayuda en pantalla de STEP 7 incluye una tabla con una relación de las funciones online 
posibles en los diferentes niveles de acceso. 
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Cómo parametrizar niveles de acceso 
Para parametrizar los niveles de acceso de una CPU, haga lo siguiente: 


1. Abra las propiedades de la CPU en la ventana de inspección. 


2. Abra la sección "Protección" en la navegación local. 


En la ventana de inspección hay una tabla con los niveles de acceso posibles. 


 
Figura 8-1 Niveles de acceso posibles 


3. Active el nivel de acceso deseado en la primera columna de la tabla. Las marcas de 
verificación verdes de las columnas situadas a la derecha de cada nivel de acceso 
indican qué operaciones son posibles sin introducir la contraseña. 


4. En la primera fila de la columna "Introducir contraseña", asigne una contraseña para el 
nivel de acceso "Acceso completo". Para evitar posibles errores de escritura, introduzca 
de nuevo la contraseña elegida en la columna "Confirmar contraseña". 


Asegúrese de que la contraseña sea lo suficientemente segura, es decir, que no tenga 
un patrón reconocible por una máquina. 


5. Asigne otras contraseñas a otros niveles de acceso según sea necesario, siempre que el 
nivel de acceso seleccionado lo permita. 


6. Cargue la configuración hardware para que el nivel de acceso se haga efectivo. 


La CPU registra la introducción de una contraseña correcta o incorrecta, así como los 
cambios en la configuración de los niveles de acceso, mediante una entrada en el búfer de 
diagnóstico. 
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Comportamiento de una CPU protegida por contraseña durante el funcionamiento 
La protección de la CPU se hace efectiva una vez que los ajustes se han cargado en la 
CPU. 


Antes de ejecutar una función online, la CPU comprueba los permisos y, si existe protección 
por contraseña, pide que se introduzca la contraseña. Las funciones protegidas por 
contraseña no pueden ser ejecutadas por más de una programadora o PC al mismo tiempo. 
No se permite el acceso desde otra programadora o PC. 


El permiso de acceso a los datos protegidos tiene validez mientras dure la conexión online o 
hasta que se vuelva a anular el permiso manualmente con "Online > Borrar derechos de 
acceso". 


Niveles de acceso de CPU F 
Para las CPU de seguridad existe un nivel de acceso adicional aparte de los cuatro niveles 
de acceso descritos. Encontrará más información sobre este nivel de acceso en la 
descripción del sistema F SIMATIC Safety Programming and Operating Manual - 
Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126).  


8.3 Configurar una protección de acceso adicional mediante el 
programa de usuario 


Protección de acceso mediante el programa de usuario 
En STEP 7 se puede utilizar el bloque SFC 110 para limitar el acceso a una CPU protegida 
por contraseña. Encontrará una descripción de este bloque en la ayuda en pantalla, bajo la 
palabra clave "ENDIS_PW: Limitar y habilitar legitimación por contraseña".  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126
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8.4 Protección de know how 


Aplicación 
Con la protección de know-how se protege uno o varios bloques del tipo OB, FB, FC y 
bloques de datos globales del programa contra accesos no autorizados. Para limitar el 
acceso a un bloque se introduce una contraseña. La contraseña ofrece una excelente 
protección contra lectura o modificación no autorizadas del bloque. 


Datos legibles 
En un bloque con protección de know-how pueden leerse únicamente los datos siguientes 
sin indicar la contraseña correcta: 


● Título del bloque, comentario y propiedades del bloque 


● Parámetros del bloque (INPUT, OUTPUT, IN, OUT, RETURN) 


● Estructura de llamadas del programa 


● Variables globales sin indicación del lugar de uso 


Otras acciones 
Otras acciones posibles con un bloque con protección de know-how: 


● Copiar y borrar 


● Llamar en un programa 


● Comparación online/offline 


● Carga 


Bloques de datos globales y bloques de datos Array 
Los bloques de datos globales (DB globales) pueden dotarse de protección de know-how. 
Los usuarios que no estén en posesión de la contraseña correcta pueden leer el bloque de 
datos global, pero no lo pueden modificar. 


Los bloques de datos Array (DB de array) no pueden dotarse de protección de know-how. 
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Configurar la protección de know-how para bloques 
Para configurar una protección de know-how para bloques, proceda del siguiente modo: 


1. Abra las propiedades del bloque correspondiente. 


2. En "General", seleccione la opción "Protección". 


 
Figura 8-2 Configurar la protección de know-how de bloques (1) 


3. Para mostrar el cuadro de diálogo "Protección de know-how", haga clic en el botón 
"Protección". 


 
Figura 8-3 Configurar la protección de know-how de bloques (2) 


4.  Para mostrar el cuadro de diálogo "Definir contraseña", haga clic en el botón "Definir". 


 
Figura 8-4 Configurar la protección de know-how de bloques (3) 


5. Introduzca la contraseña en el campo "Nueva contraseña". Repita la contraseña en el 
campo "Confirmar contraseña". 


6. Confirme haciendo clic en "Aceptar". 


7. Cierre el cuadro de diálogo "Protección de know-how" haciendo clic en "Aceptar". 


Resultado: los bloques seleccionados se dotan de una protección de know-how. Los 
bloques con protección de know-how están marcados con un candado en el árbol del 
proyecto. La contraseña introducida es válida para todos los bloques seleccionados. 
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Abrir bloques con protección de know-how 
Para abrir un bloque con protección de know-how, proceda del siguiente modo: 
1. Para abrir el diálogo "Protección de acceso", haga doble clic en el bloque. 
2. Introduzca la contraseña para el bloque con protección de know-how. 
3. Confirme la entrada realizada con "Aceptar". 


Resultado: el bloque con protección de know-how está abierto. 


Después de abrir el bloque, el código del programa y la interfaz del bloque se podrán editar 
hasta que se cierre el bloque o STEP 7. Cuando se vuelva a abrir el bloque, será necesario 
volver a introducir la contraseña. Si se cierra el cuadro de diálogo "Protección de acceso" 
con "Cancelar", el bloque se puede abrir pero el código del bloque no se puede ver y el 
bloque no se puede editar. 


Si el bloque se copia o se inserta en una librería, p. ej., la protección del know-how del 
bloque no se elimina. En ese caso, las copias también tendrán protección de know-how. 


Quitar la protección de know-how de los bloques 
Para quitar la protección de know-how de los bloques, proceda del siguiente modo: 
1. Seleccione el bloque cuya protección de know-how desea quitar. El bloque protegido no 


puede estar abierto en el editor de programación. 
2. Para abrir el cuadro de diálogo "Protección de know-how", vaya al menú "Edición" y elija 


el comando "Protección de know-how". 
3. Desactive la casilla de verificación "Ocultar código (protección de know-how)". 


 
Figura 8-5 Eliminar la protección de know-how de bloques (1) 


4. Introduzca la contraseña. 


 
Figura 8-6 Eliminar la protección de know-how de bloques (2) 


5. Confirme haciendo clic en "Aceptar". 


Resultado: se ha eliminado la protección de know-how del bloque seleccionado. 
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8.5 Protección contra copia 


Aplicación 
La protección contra copia permite vincular el programa o los bloques a una SIMATIC 
Memory Card o una CPU determinadas. Mediante este vínculo con el número de serie de 
una SIMATIC Memory Card o una CPU, el programa o bloque puede utilizarse 
exclusivamente con una SIMATIC Memory Card o CPU determinada. Con esta función se 
puede enviar un programa o un bloque electrónicamente (p. ej. por e-mail) o en un módulo 
de memoria. 


Protección contra copia y de know-how 
Si se establece una protección contra copia de este tipo para un bloque, también se asigna 
a dicho bloque una protección de know-how. Sin protección de know-how, cualquier persona 
podría anular la protección contra copia. Sin embargo, primero es necesario configurar la 
protección contra copia, ya que si el bloque tiene una protección de know-how, los ajustes 
de la protección contra copia estarán protegidos contra escritura. 


Configurar protección contra copia 
Para configurar la protección contra copia, proceda del siguiente modo: 


1. Abra las propiedades del bloque correspondiente. 


2. En "General", seleccione la opción "Protección". 


 
Figura 8-7 Configurar la protección contra copia (1) 


3. En la lista desplegable del área "Protección contra copia", seleccione la entrada "Asociar 
al número de serie de la CPU" o "Asociar al número de serie de la Memory Card". 


 
Figura 8-8 Configurar la protección contra copia (2) 
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4. Introduzca el número de serie de la CPU o de la SIMATIC Memory Card. 


 
Figura 8-9 Introducir el número de serie 


5. A continuación, en el área "Protección de know-how" se puede configurar la protección 
de know-how del bloque. 


 
  Nota 


Si se carga un bloque con protección de copia en un dispositivo que no coincida con el 
número de serie especificado, la carga no será posible. 


 


Quitar protección contra copia 
Para quitar la protección contra copia, proceda del siguiente modo: 


1. Si existe protección de know-how, elimínela. 


2. Abra las propiedades del bloque correspondiente. 


3. En "General", seleccione la opción "Protección". 


4. En el área "Protección contra copia", seleccione la entrada "Sin asociar" de la lista 
desplegable. 


 
Figura 8-10 Quitar protección contra copia 
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 Control de configuración 9 
9.1 Control de configuración con CPU 


9.1.1 Control de configuración y juego de datos de control 


Principio funcional 
El control de configuración permite trabajar con diferentes configuraciones reales (opciones) 
configurando una sola vez la CPU. Esto es posible gracias a una asignación parametrizable 
de los módulos configurados a los módulos reales de la estación. 


Se distingue entre los siguientes métodos: 


● Control de configuración con slots vacíos 


● Control de configuración sin slots vacíos 


● Ampliar la configuración (puesta en servicio paulatina) 


Mediante un juego de datos de control (programado por el usuario) en el programa de 
arranque, se notifica a la CPU qué módulos faltan en la instalación real en comparación con 
la configuración o bien qué módulos se encuentran en un slot distinto al previsto en la 
configuración. El control de configuración no repercute en la parametrización de los 
módulos. 


El control de configuración permite variar la instalación central de manera flexible. Para ello 
es imprescindible que la configuración real se derive de la configuración prevista. 


Requisitos 
● STEP 7 Professional a partir de la versión V13 Update 3 


● CPU a partir de la versión de firmware V1.6 


Asimismo, los controladores IO/maestros DP que intervienen deben ser capaces de leer y 
escribir juegos de datos. En el caso de los controladores IO, esta capacidad ya está 
garantizada por el cumplimiento de la norma PROFINET. 
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Pasos necesarios 
● Active en la configuración de la CPU el parámetro "Permitir la reconfiguración del 


dispositivo mediante el programa de usuario" (sección "Control de configuración"). 


 
● Cree un juego de datos de control (p. ej. en un bloque de datos) de acuerdo con la 


configuración actual siguiendo el ejemplo descrito más abajo. El juego de datos de 
control tiene el número 196. 


 
● Llame la instrucción avanzada WRREC (escribir registro) en el OB de arranque y 


transfiera el juego de datos de control creado. 


 
Si en el OB de arranque no se transfiere ningún juego de datos de control válido, la CPU no 
cambia al estado operativo RUN. Las salidas permanecen desactivadas o reaccionan del 
modo parametrizado para el módulo de periferia en cuestión: suministran un valor sustitutivo 
parametrizado o mantienen el último valor emitido. La CPU regresa del arranque al estado 
STOP. 
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Juego de datos de control (V2) 
Para el control de configuración se define un juego de datos de control 196 que contiene 
una asignación de slots. El slot máximo de la configuración se corresponde aquí con el slot 
del módulo servidor. 


Tabla 9- 1 Juego de datos de control 


Byte Elemento Codificación Explicación 
0 Longitud del bloque 4 + (número de slots 


× 2) 
Encabezado 


1 ID de bloque 196 
2 Versión 2 
3 Versión 0 
4 Asignación slot 1 


configurado 
Slot 1 real  
(reservado para 
CPU) 


Elemento de control 
Describe en cada 
elemento qué slot 
real del dispositivo 
está asignado al slot 
configurado. 


5 Función adicional para el slot 1 
6 Asignación slot 2 


configurado 
Slot 2 real 


7 Función adicional para el slot 2 
: : : 
4 + ((máx. slot - 1) × 2) Asignación slot 


módulo servidor 
Slot real del módulo 
servidor 


4 + ((máx. slot - 1) × 2) + 1 Función adicional para el slot del módulo 
servidor 
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Codificación del elemento de control 
Cada elemento de control debe contener la siguiente información sobre el slot: 


● Asignación slot configurado ⇔ slot real 


● Identificación de un slot vacío (BaseUnit con tapa de BU) 
Para codificar un slot vacío (bit 7) debe indicarse el número de slot. No se permite una 
combinación de slot vacío y módulo no presente. 


● Apertura de un nuevo grupo de potencial, sustitución de una BaseUnit BU...B por BU...D 


Tabla 9- 2 Codificación del elemento de control 


Byte Bit Significado 
Asignación del slot configurado 
(p. ej., en byte 4, bytes en 
número par) 


0 a 6 0000000: módulo no presente 
0000001 hasta slot máximo: slot 
real 


7 1: slot vacío (con tapa de BU) 
Función adicional para slot 
(p. ej. 5, bytes en número im-
par) 


0 1: apertura de un nuevo grupo 
de potencial. Sustitución de una 
BU...B por BU...D (BaseUnit 
clara enchufada).  
0: el tipo de BU no cambia re-
specto de lo que se haya con-
figurado. 


1 a 7 reservado 
 


 


 Nota 


Si en una BaseUnit (BU...D) clara hay una tapa de BU o no hay ningún módulo de periferia 
enchufado, la CPU no detecta el tipo de BaseUnit.  


Para la función "Diagnóstico agrupado si falta tensión de alimentación L+", sin embargo, se 
requiere una asignación correcta de los slots a una tensión de alimentación L+ común 
(grupo de potencial). La CPU debe conocer todas las BaseUnit BU...D. Activando el bit 0 en 
la función adicional se da a conocer una BaseUnit BU...D a la CPU aunque no haya un 
módulo de periferia o una tapa de BU enchufada a una BaseUnit clara.  
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Particularidades generales 
Tenga en cuenta las siguientes particularidades en lo que respecta al juego de datos de 
control del control de configuración: 
● El juego de datos de control se almacena de forma remanente en la CPU, de modo que 


si la configuración no varía, no es necesario escribir de nuevo el juego de datos de 
control 196 al volver a arrancar. Antes de la puesta en marcha se recomienda efectuar 
un borrado total de la CPU a fin de borrar cualquier juego de datos de control que pueda 
haber. 


● Las entradas de slots que no estén en la configuración teórica prevista se ignoran. 
● Para escribir el juego de datos de control, utilice la ID de hardware 33 (decimal, para el 


parámetro de bloque LADDR) para direccionar la instrucción WRREC. 
● El juego de datos de control puede acortarse. No obstante, en él deben estar incluidas 


las entradas hasta el último slot de la configuración teórica actual. 
● Cada slot real solamente puede existir una vez en el juego de datos. 
● Un slot real solamente puede asignarse a un slot configurado. 


 
  Nota 


Configuración modificada 


La escritura de un juego de datos de control con una configuración modificada provoca 
automáticamente la siguiente reacción de la CPU: borrado total y, a continuación, 
arranque con esta configuración modificada.  


Esta reacción borra el juego de datos 196 original guardado de forma remanente y 
guarda el nuevo juego de datos 196 de forma remanente. 


 


Mensajes de error 
Al escribir el juego de datos de control, en caso de error se devuelven los siguientes 
mensajes de error: 


Tabla 9- 3 Mensajes de error 


Código de error Significado 
80B1H Longitud no permitida 
80B5H Control de configuración no previsto 
80B8H Error de parámetro 
0x80E2 Este error aparece cuando el juego de datos se 


ha escrito en un OB distinto al OB de arranque 


Existen las siguientes causas de un error de parámetro: 
● ID de bloque incorrecta en el encabezado (diferente de 196) 
● ID de versión no válida en el encabezado 
● Se ha activado un bit reservado 
● Un slot configurado se ha asignado a un slot real no válido 
● Varios slots configurados remiten al mismo slot real 
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9.2 Control de configuración con módulos de interfaz 


9.2.1 Control de configuración y juego de datos de control 
El control de configuración permite preparar la configuración del sistema de automatización 
para futuras ampliaciones y modificaciones. Control de configuración significa programar por 
anticipado la ampliación máxima prevista para el sistema de automatización con el fin de 
poder modificarla en el futuro con toda flexibilidad mediante el programa de usuario. 


Para más información sobre el control de configuración con módulos de interfaz, consulte 


● Internet, en el siguiente enlace: Colección de aplicaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29430270). 


● la Ayuda en pantalla de STEP 7. 


Principio funcional 
El control de configuración permite trabajar con diferentes configuraciones reales (opciones) 
configurando una sola vez el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. Esto es 
posible gracias a una asignación parametrizable de los módulos configurados a los módulos 
reales de la estación. 


Se distingue entre los siguientes métodos: 


● Control de configuración con slots vacíos 


● Control de configuración sin slots vacíos 


● Ampliar la configuración (puesta en servicio paulatina) 


Requisitos 
Los controladores IO/maestros DP que intervienen deben ser capaces de leer y escribir 
juegos de datos. En el caso de los controladores IO, esta capacidad ya está garantizada por 
el cumplimiento de la norma PROFINET. 


Durante la configuración de los parámetros debe seleccionarse la función "Control de 
configuración". El control se efectúa mediante un juego de datos de control para determinar 
la configuración deseada. 


Sin juego de datos de control, el control de configuración no está listo para funcionar: 


● Fallan todos los módulos de periferia del sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(sin intensidad/sin tensión; consulte el capítulo "Comportamiento de valor sustitutivo" en 
el manual de producto del módulo de interfaz utilizado). 


● El módulo de interfaz sigue intercambiando datos. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29430270
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Juego de datos de control (V2) 
Para el control de configuración se define un juego de datos de control 196 que contenga 
una asignación de slots. El slot máximo de la configuración se corresponde aquí con el slot 
del módulo servidor o del módulo de periferia ET 200AL (en una configuración mixta ET 
200SP/ET 200AL). 


Tabla 9- 4 Juego de datos de control 


Byte Elemento Codificación Explicación 
0 Longitud del bloque 4 + (número de slots 


× 2) 
Encabezado 


1 ID de bloque 196 
2 Versión 2 
3 Versión 0 
4 Asignación slot 1 


configurado 
Slot 1 real Elemento de control 


Describe en cada 
elemento qué slot 
real del dispositivo IO 
está asignado al slot 
configurado. 


5 Función adicional para el slot 1 
6 Asignación slot 2 


configurado 
Slot 2 real 


7 Función adicional para el slot 2 
: : : 
4 + ((máx. slot - 1) × 2) Asignación del último 


slot 
Último slot real 


4 + ((máx. slot - 1) × 2) + 1 Función adicional para el último slot 
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Elemento de control 
Cada elemento debe contener la siguiente información sobre el slot: 


● Asignación slot configurado ⇔ slot real 


● Identificación de un slot vacío (BaseUnit con tapa de BU) 
Para codificar un slot vacío (bit 7) debe indicarse también el número de slot. No se 
permite una combinación de slot vacío y módulo no presente. 


● Apertura de un nuevo grupo de potencial, sustitución de una BaseUnit BU...B por BU...D 


Tabla 9- 5 Codificación del elemento de control 


Byte Bit Significado 
Asignación del slot configurado 
(p. ej., en byte 4, bytes en 
número par) 


0 a 6 0000000: módulo no presente 
0000001 hasta slot máximo: slot 
real 


7 1: slot vacío (con tapa de BU) 
Función adicional para slot 
(p. ej. 5, bytes en número im-
par) 


0 1: apertura de un nuevo grupo 
de potencial. Sustitución de una 
BU...B por BU...D.  
Si activa el bit, se configurará 
una BU...D. Si no activa ningún 
bit para el slot, se adoptará para 
ello el parámetro ya previsto del 
software de configuración. 


1 a 7 Reservado 
 


 


 Nota 


Si en una BaseUnit BU...D hay una tapa de BU o no hay ningún módulo de periferia 
enchufado, el módulo de interfaz no detecta el tipo de BaseUnit.  


Para la función "Diagnóstico agrupado si falta tensión de alimentación L+", sin embargo, se 
requiere una asignación correcta de los slots a una tensión de alimentación L+ común 
(grupo de potencial). El módulo de interfaz debe conocer todas las BaseUnit BU...D. 
Activando el bit 0 en la función adicional se da a conocer una BaseUnit BU...D al módulo de 
interfaz aunque no haya ningún módulo de periferia enchufado.  
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Juego de datos de control simplificado (V1) 
Para simplificar la configuración también se puede definir un juego de datos de control 196 
simplificado de la versión 1.0 que contiene una asignación de slots. El slot máximo de la 
configuración se corresponde aquí con el slot del módulo servidor o del módulo de periferia 
ET 200AL (en una configuración mixta ET 200SP/ET 200AL). 


Tabla 9- 6 Juego de datos de control simplificado 


Byte Elemento Codificación Explicación 
0 Longitud del bloque 4 + número de slots Encabezado 
1 ID de bloque 196 
2 Versión 1 
3 Versión 0 
4 Asignación slot 1 


configurado 
Slot 1 real Elemento de control 


Describe en cada 
elemento qué slot 
real del dispositivo IO 
está asignado al slot 
configurado. 


5 Asignación slot 2 
configurado 


Slot 2 real 


: : : 
4 + (máx. slot - 1) Asignación del último 


slot 
Último slot real 


  


Cada elemento debe contener la siguiente información sobre el slot: 


● Asignación slot configurado ⇔ slot real 


● Se permite la identificación de un slot como módulo de reserva 


Tabla 9- 7 Codificación del elemento de control (juego de datos de control simplificado) 


Bit Significado 
0 a 6 0000000: módulo no presente 


0000001 hasta slot máximo: slot real 
7 1: slot vacío (con tapa de BU) 
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Particularidades generales 
Tenga en cuenta las siguientes particularidades en lo que respecta al juego de datos de 
control del control de configuración: 


● El juego de datos de control se almacena de forma remanente en el módulo de interfaz, 
de modo que si la configuración no varía no es necesario escribir de nuevo el juego de 
datos de control 196 al volver a arrancar. 


● Las entradas de slots que no estén en la configuración teórica prevista se ignoran. 


● El juego de datos de control puede acortarse. No obstante, deben estar incluidas las 
entradas hasta el último slot de la configuración teórica actual. 


● Cada slot real solamente puede existir una vez en el juego de datos. 


● Un slot real solamente puede asignarse a un slot configurado. 


 
  Nota 


Configuración modificada 


La escritura de un juego de datos de control con configuración modificada provoca el 
fallo de la estación, que, seguidamente, vuelve a arrancar con la configuración 
modificada. 


 


● Si todavía no se ha escrito ningún juego de datos de control 196, la CPU presupone una 
asignación 1 a 1 (slot configurado → slot real). Con esa asignación la CPU crea el juego 
de datos de respuesta. 


Particularidades con PROFINET 
Tenga en cuenta las siguientes particularidades en lo que respecta al juego de datos de 
control del control de configuración: 


● Para escribir el juego de datos de control, utilice la ID de hardware del "IM155-
5PN[Head]" para direccionar la instrucción "WRREC". 


● El módulo de interfaz (slot 0/subslot 1) controla el control de configuración. Para el 
direccionamiento de los juegos de datos disponibles, utilice 


– en STEP 7 V5.5: la dirección de diagnóstico del módulo de interfaz. 


La encontrará en el encabezado de las propiedades del módulo de interfaz en la 
configuración hardware.  


– en STEP 7 (TIA Portal): la HW ID del módulo de interfaz. 


La encontrará en Variables de PLC > Tabla de variables estándar > Constantes de 
sistema o en la pestaña "Constantes de sistema" en la ventana de inspección del IM. 
El nombre es "IM155-5PN[Head]" por defecto. Utilice el "Valor" correspondiente para 
el direccionamiento.  


Obtendrá información general, p. ej. para escribir un juego de datos, en la Ayuda en 
pantalla de STEP 7. 


● Los módulos deseleccionados no pueden definirse a la vez como módulo de reserva. 
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Particularidades con PROFIBUS 
Tenga en cuenta las siguientes particularidades en lo que respecta al juego de datos de 
control del control de configuración: 


● El módulo de interfaz (slot 0) controla el control de configuración. 


Combinaciones de control de configuración y Shared Device (con PROFINET) 
En los Shared Device, la función de control de configuración se refiere exclusivamente a los 
módulos de periferia del controlador IO que están asignados al módulo de interfaz. Los 
módulos de periferia asignados a otro controlador o no asignados a ningún controlador se 
comportan como una estación cuyo control de configuración está desactivado. 


Los módulos asignados a otro controlador IO o a ninguno no pueden indicarse como slots 
reales (Shared Device en el nivel de módulo). Para los módulos, la CPU presupone una 
asignación 1 a 1. 


Si otros controladores IO abonan un módulo previsto para el control de configuración 
(Shared Device en el nivel de submódulo), para este módulo solo se permite una asignación 
1 a 1. No es posible deseleccionar un módulo de este tipo mediante el juego de datos de 
control (codificación 0 para este slot en el juego de datos de control). En consecuencia, las 
combinaciones de "Control de configuración" y "Shared Device en el nivel de submódulo" 
están limitadas. 


Tenga en cuenta que si modifica la asignación de los módulos, se restablecerán todos los 
módulos afectados por el control de configuración, incluidos todos los submódulos 
asignados. Los submódulos asignados a un segundo controlador IO también se verán 
afectados. 


Mensajes de error 
Al escribir el juego de datos de control, en caso de error se devuelven los siguientes 
mensajes de error: 


Tabla 9- 8 Mensajes de error 


Código de error Significado 
80B1H Longitud no permitida 
80B5H Control de configuración no previsto 
80B6H Juego de datos no enviado por AR primario  
80B8H Error de parámetro 


Existen las siguientes causas de un error de parámetro: 


● ID de bloque incorrecta en el encabezado (diferente de 196) 


● ID de versión no válida en el encabezado 


● Se ha activado un bit reservado 


● Un slot configurado se ha asignado a un slot real no válido 


● Varios slots configurados remiten al mismo slot real 
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9.2.2 Juego de datos de respuesta 


Juego de datos de respuesta para 13/49/81 slots 
El juego de datos de respuesta proporciona información sobre si la asignación de módulos 
es correcta y, por lo tanto, ofrece la posibilidad de detectar errores de asignación en el juego 
de datos de control. El juego de datos de respuesta se mapea con un juego de datos 197 
separado. 


El juego de datos de respuesta existe solamente si se ha previsto el control de 
configuración. El juego de datos de respuesta se refiere a la configuración prevista de la 
estación y abarca siempre la capacidad funcional máxima. En función de la CPU o del 
módulo de interfaz utilizado, la capacidad máxima es de 13/49/81 slots (12/48/80 módulos 
de periferia y el módulo servidor). 


Tabla 9- 9 Juego de datos de respuesta 


Byte Elemento Codificación Significado 
0 Longitud del bloque 4 + (número de slots 


× 2) 
Encabezado 


1 ID de bloque 197 
2 Versión 2 
3 0 
4 Estado slot 1 0/1 Bit 0 = 1: 


• el módulo configurado está 
enchufado 


• slot identificado en el juego de 
datos de control como slot va-
cío, y está vacío 


• slot identificado como no 
disponible en el juego de da-
tos de control 


Bit 0 = 0: 
• módulo desenchufado 
• módulo enchufado incorrecto* 
Bit 1 a 15: reservado 


5 reservado 0 
6 Estado slot 2 0/1 
7 reservado 0 
: : : 
4 + ((número máx. - 1) × 2) Slot máximo 
4 + ((número máx. - 1) × 2) +1, reservado 0 


 * No es posible si el slot está marcado como no disponible. 
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 Nota 


El juego de datos de respuesta tiene siempre la estructura representada en la tabla, 
independientemente de la versión que se utilice del juego de datos de control 196. 


El módulo de interfaz mapea siempre los datos del juego de datos de respuesta para todos 
los módulos. Por ello, en una configuración de Shared Device no tiene importancia a qué 
controlador IO estén asignados los módulos correspondientes. 


Mientras el módulo de interfaz no haya recibido aún ningún juego de datos de respuesta de 
la CPU, presupone que la configuración real de los módulos es igual a la configuración 
prevista. Por lo tanto, el juego de datos de respuesta que el módulo de interfaz pone a 
disposición de la CPU se corresponde con la configuración prevista. 


 


Mensajes de error 
Al leer el juego de datos de respuesta, en caso de error se devuelven los siguientes 
mensajes de error: 


Tabla 9- 10 Mensajes de error 


Código de error Significado 
80B1H Longitud no permitida 
80B5H Control de configuración no previsto 
80B8H Error de parámetro 
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9.3 Control de configuración con slots vacíos 


Funcionamiento 
En el control de configuración con slots vacíos se montan BaseUnits para los slots no 
necesarios. En los slots vacíos deben enchufarse tapas de BU. Éstas no se configuran. 


Las figuras siguientes utilizan una CPU para ilustrar el funcionamiento. No obstante, la 
configuración también es posible con un módulo de interfaz en lugar de una CPU. 


 
Figura 9-1 Control de configuración con slots vacíos 


 


 Nota 


Si en un slot no necesario se sustituye una tapa de BU por un módulo de periferia, al 
enchufar éste la CPU emite en primer lugar una alarma de desenchufe y luego una alarma 
de enchufe. 
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Juego de datos del ejemplo 
La siguiente tabla muestra la estructura del juego de datos de control del ejemplo indicado 
más arriba: 


Tabla 9- 11 Juego de datos del ejemplo "Control de configuración con slots vacíos" 


Byte Elemento Codifi-
cación 


Explicación 


0 Longitud del 
bloque 


32 Encabezado 


1 ID de bloque 196 
2 Versión  2 
3 Versión 0 
4 Slot 1 00000001B El slot 1 configurado es el slot 1 real. 
5 Función adicion-


al 1 
00000000B --- 


6 Slot 2 00000010B El slot 2 configurado es el slot 2 real. 
7 Función adicion-


al 2 
00000000B --- 


8 Slot 3 00000011B El slot 3 configurado es el slot 3 real. 
9 Función adicion-


al 3 
00000000B --- 


10 Slot 4 00000100B El slot 4 configurado es el slot 4 real. 
11 Función adicion-


al 4 
00000000B --- 


12 Slot 5 10000101B El slot 5 configurado es el slot 5 real (y un slot vacío con 
tapa de BU). 


13 Función adicion-
al 5 


00000000B --- 


14 Slot 6 10000110B El slot 6 configurado es el slot 6 real (y un slot vacío). 
15 Función adicion-


al 6 
00000000B --- 


16 Slot 7 00000111B El slot 7 configurado es el slot 7 real. 
17 Función adicion-


al 7 
00000000B --- 


18 Slot 8 00001000B El slot 8 configurado es el slot 8 real. 
19 Función adicion-


al 8 
00000000B --- 


20 Slot 9 10001001B El slot 9 configurado es el slot 9 real (y un slot vacío con 
tapa de BU). 


21 Función adicion-
al 9 


00000000B --- 


22 Slot 10 10001010B El slot 10 configurado es el slot 10 real (y un slot vacío). 
23 Función adicion-


al 10 
00000000B --- 


24 Slot 11 00001011B El slot 11 configurado es el slot 11 real. 
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Byte Elemento Codifi-
cación 


Explicación 


25 Función adicion-
al 11 


00000000B --- 


26 Slot 12 00001100B El slot 12 configurado es el slot 12 real. 
27 Función adicion-


al 12 
00000000B --- 


28 Slot 13 00001101B El slot 13 configurado es el slot 13 real. 
29 Función adicion-


al 13 
00000000B --- 


30 Slot 14 00001110B El slot 14 configurado es el slot 14 real. 
31 Función adicion-


al 14 
00000000B --- 
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9.4 Control de configuración sin slots vacíos 


Funcionamiento 
Los módulos reales no necesarios no están presentes. La configuración puede desplazarse 
hacia la izquierda, en dirección a la CPU. 


Las figuras siguientes utilizan una CPU para ilustrar el funcionamiento. No obstante, la 
configuración también es posible con un módulo de interfaz en lugar de una CPU. 


 
Figura 9-2 Control de configuración sin slots vacíos 
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Juego de datos del ejemplo 
La siguiente tabla muestra la estructura del juego de datos de control del ejemplo indicado 
más arriba: 


Tabla 9- 12 Juego de datos del ejemplo "Control de configuración sin slots vacíos" 


Byte Elemento Codifi-
cación 


Explicación 


0 Longitud del 
bloque 


32 Encabezado 


1 ID de bloque 196 
2 Versión 2 
3 Versión 0 
4 Slot 1 00000001B El slot 1 configurado es el slot 1 real. 
5 Función adicion-


al 1 
00000000B --- 


6 Slot 2 00000010B El slot 2 configurado es el slot 2 real. 
7 Función adicion-


al 2 
00000000B --- 


8 Slot 3 00000011B El slot 3 configurado es el slot 3 real. 
9 Función adicion-


al 3 
00000000B --- 


10 Slot 4 00000100B El slot 4 configurado es el slot 4 real. 
11 Función adicion-


al 4 
00000000B --- 


12 Slot 5 00000000B El slot 5 configurado no está presente. 
13 Función adicion-


al 5 
00000000B --- 


14 Slot 6 00000000B El slot 6 configurado no está presente. 
15 Función adicion-


al 6 
00000000B --- 


16 Slot 7 00000101B El slot 7 configurado es el slot 5 real. 
17 Función adicion-


al 7 
00000000B --- 


18 Slot 8 00000110B El slot 8 configurado es el slot 6 real. 
19 Función adicion-


al 8 
00000000B --- 


20 Slot 9 00000000B El slot 5 configurado no está presente. 
21 Función adicion-


al 9 
00000000B --- 


22 Slot 10 00000000B El slot 6 configurado no está presente. 
23 Función adicion-


al 10 
00000000B --- 


24 Slot 11 00000111B El slot 11 configurado es el slot 7 real. 
25 Función adicion-


al 11 
00000000B --- 


26 Slot 12 00001000B El slot 12 configurado es el slot 8 real. 
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Byte Elemento Codifi-
cación 


Explicación 


27 Función adicion-
al 12 


00000000B --- 


28 Slot 13 00001001B El slot 13 configurado es el slot 9 real. 
29 Función adicion-


al 13 
00000000B --- 


30 Slot 14 00001010B El slot 14 configurado es el slot 10 real. 
31 Función adicion-


al 14 
00000000B --- 
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9.5 Ampliación de la configuración 


Funcionamiento 
En esta variante se pueden agregar módulos al final de la configuración. Teniendo en 
cuenta que la asignación de slots es de libre elección, la configuración prevista puede 
ampliarse también desde el centro. Además, en el ejemplo se abre un nuevo grupo de 
potencial. 


Las figuras siguientes utilizan una CPU para ilustrar el funcionamiento. No obstante, la 
configuración también es posible con un módulo de interfaz en lugar de una CPU. 


 


 Nota 


Cuando, mediante control de configuración, se abre un nuevo grupo de potencial o se 
sustituye una BaseUnit BU...B por una BU...D, debe tenerse en cuenta la configuración 
eléctrica máxima. 


 


 
Figura 9-3 Ampliación de la configuración 
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Juego de datos del ejemplo 
La siguiente tabla muestra la estructura del juego de datos de control del ejemplo indicado 
más arriba: 


Tabla 9- 13 Juego de datos del ejemplo "Ampliación de la configuración" 


Byte Elemento Codifi-
cación 


Explicación 


0 Longitud del 
bloque 


30 Encabezado 


1 ID de bloque 196 
2 Versión 2 
3 Versión 0 
4 Slot 1 00000001B El slot 1 configurado es el slot 1 real. 
5 Función adicion-


al 1 
00000000B --- 


6 Slot 2 00000010B El slot 2 configurado es el slot 2 real. 
7 Función adicion-


al 2 
00000000B --- 


8 Slot 3 00000011B El slot 3 configurado es el slot 3 real. 
9 Función adicion-


al 3 
00000000B --- 


10 Slot 4 00000100B El slot 4 configurado es el slot 4 real. 
11 Función adicion-


al 4 
00000000B --- 


12 Slot 5 00001010B El slot 5 configurado es el slot 10 real. 
13 Función adicion-


al 5 
00000000B --- 


14 Slot 6 00001011B El slot 6 configurado es el slot 11 real. 
15 Función adicion-


al 6 
00000000B --- 


16 Slot 7 00001100B El slot 7 configurado es el slot 12 real. 
17 Función adicion-


al 7 
00000000B --- 


18 Slot 8 00001000B El slot 8 configurado es el slot 8 real. 
19 Función adicion-


al 8 
00000001B Se abre un nuevo grupo de potencial. 


20 Slot 9 00001001B El slot 9 configurado es el slot 9 real. 
21 Función adicion-


al 9 
00000000B --- 


22 Slot 10 00000101B El slot 10 configurado es el slot 5 real. 
23 Función adicion-


al 10 
00000001B Se abre un nuevo grupo de potencial. 


24 Slot 11 00000110B El slot 11 configurado es el slot 6 real. 
25 Función adicion-


al 11 
00000000B --- 


26 Slot 12 00000111B El slot 12 configurado es el slot 7 real. 
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Byte Elemento Codifi-
cación 


Explicación 


27 Función adicion-
al 12 


00000000B --- 


28 Slot 13 00001101B El slot 13 configurado es el slot 13 real. 
29 Función adicion-


al 13 
00000000B --- 
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9.6 Combinación de configuraciones 


Funcionamiento 
El control de configuración también permite combinar las diferentes variantes. 


Las figuras siguientes utilizan una CPU para ilustrar el funcionamiento. No obstante, la 
configuración también es posible con un módulo de interfaz en lugar de una CPU. 


 
Figura 9-4 Combinación de configuraciones 
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Juego de datos del ejemplo 
La siguiente tabla muestra la estructura del juego de datos de control del ejemplo indicado 
más arriba: 


Tabla 9- 14 Juego de datos del ejemplo "Combinación de configuraciones" 


Byte Elemento Código configu-
ración 1 


Código configu-
ración 2 


Explicación 


0 Longitud del 
bloque 


30 Encabezado 


1 ID de bloque 196 
2 Versión 2 
3 Versión 0 
4 Slot 1 00000001B 00000001B El slot 1 configurado es el slot 1 real. 
5 Función adicion-


al 1 
00000000B 00000000B --- 


6 Slot 2 00000010B 00000010B El slot 2 configurado es el slot 2 real. 
7 Función adicion-


al 2 
00000000B 00000000B --- 


8 Slot 3 00000011B 000000011B El slot 3 configurado es el slot 3 real. 
9 Función adicion-


al 3 
00000000B 00000000B --- 


10 Slot 4 00000100B 00000100B El slot 4 configurado es el slot 4 real. 
11 Función adicion-


al 4 
00000000B 00000000B --- 


12 Slot 5 00000000B 10000101B El slot 5 configurado no está presente (configuración 1). 
El slot 5 configurado es el slot 5 real y un slot vacío (con-
figuración 2). 


13 Función adicion-
al 5 


00000000B 00000000B --- 


14 Slot 6 00000000B 10000110B El slot 6 configurado no está presente (configuración 1). 
El slot 6 configurado es el slot 6 real y un slot vacío (con-
figuración 2). 


15 Función adicion-
al 6 


00000000B 00000000B --- 


16 Slot 7 00000101B 00000111B El slot configurado es el slot 5 real (configuración 1). 
El slot configurado 7 es el slot 7 real (configuración 2). 


17 Función adicion-
al 7 


00000000B 00000000B --- 


18 Slot 8 00000110B 00001000B El slot configurado es el slot 6 real (configuración 1). 
El slot configurado 8 es el slot 8 real (configuración 2). 


19 Función adicion-
al 8 


00000000B 00000000B --- 


20 Slot 9 00000111B 00001001B El slot configurado 9 es el slot 7 real (configuración 1). 
El slot configurado 9 es el slot 9 real (configuración 2). 


21 Función adicion-
al 9 


00000000B 00000000B --- 
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Byte Elemento Código configu-
ración 1 


Código configu-
ración 2 


Explicación 


22 Slot 10 00000000B 00001011B El slot 10 configurado no está presente (configuración 1). 
El slot configurado 10 es el slot 11 real (configuración 2). 


23 Función adicion-
al 10 


00000000B 00000000B --- 


24 Slot 11 00000000B 00001100B El slot 11 configurado no está presente (configuración 1). 
El slot configurado 11 es el slot 12 real (configuración 2). 


25 Función adicion-
al 11 


00000000B 00000000B --- 


26 Slot 12 00001000B 00001010B El slot configurado 12 es el slot 8 real (configuración 1). 
El slot configurado 12 es el slot 10 real (configuración 2). 


27 Función adicion-
al 12 


00000000B 00000000B --- 


28 Slot 13 00001001B 00001101B El slot configurado 13 es el slot 9 real (configuración 1). 
El slot configurado 13 es el slot 13 real (configuración 2). 


29 Función adicion-
al 13 


00000000B 00000000B --- 


9.7 Juegos de datos y funciones 


Juegos de datos y funciones soportados 
La tabla siguiente muestra una comparación de los juegos de datos y funciones soportados 
en función de la CPU utilizada/del módulo de interfaz utilizado.  


 
 CPU Módulos de interfaz 
Juegos de datos y 
funciones soportados 


CPU 1510SP-
1 PN 


CPU 1512SP-
1 PN 


IM 155-6 PN 
HF  


IM 155-6 PN 
ST 


IM 155-6 PN 
BA 


IM 155-6 DP 
HF 


Juego de datos de 
control (V2) 


✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 


Juego de datos de 
control simplificado 
(V1) 


-- -- ✓ -- -- -- 


Relectura del juego de 
datos de control * 


✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 


Lectura del juego de 
datos de respuesta 


-- -- ✓ ✓ ✓ ✓ 


 * Con la instrucción RDREC se relee el juego de datos de control. 
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 Puesta en marcha 10 
10.1 Resumen 


Introducción 
Este capítulo contiene información sobre los temas siguientes: 


● Puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada ET 200SP conectado a 
PROFINET IO 


● Puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada ET 200SP conectado a 
PROFIBUS DP 


● Arranque del sistema de periferia descentralizada ET 200SP con slots vacíos 


● Retirar/insertar la SIMATIC Memory Card 


● Estados operativos de la CPU 


● Borrado total de la CPU 


● Reparametrización con la instalación en marcha 


● Datos de identificación y mantenimiento 


Requisitos para la puesta en marcha 
 


 Nota 
Realización de ensayos 


Usted es responsable de la seguridad de su instalación. Por ello, antes de la puesta en 
marcha definitiva de la instalación, deberá realizar un ensayo de funcionamiento completo y 
los ensayos de seguridad necesarios. 


Al diseñar los ensayos, prevea los fallos que pueden producirse. Así evitará poner en peligro 
a personas o instalaciones durante el funcionamiento. 


 







Puesta en marcha  
10.1 Resumen 


 Sistema de periferia descentralizada 
160 Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 


PRONETA 
SIEMENS PRONETA es una herramienta de software gratuita basada en PC que simplifica 
la puesta en marcha de instalaciones PROFINET encargándose de las siguientes tareas: 


● Vista topológica general que escanea automáticamente la red PROFINET y muestra 
todos los componentes conectados. Esta vista general puede exportarse en forma de 
lista de dispositivos. Existe la posibilidad de "bautizar" los componentes y de realizar 
otras tareas de configuración sencillas, así como de comparar la configuración real con 
una instalación de referencia. 


● Comprobación E/S, para la comprobación rápida del cableado de una instalación y la 
configuración de módulos de los componentes. Mediante la lectura o escritura de las 
entradas y salidas, PRONETA garantiza que la periferia descentralizada está cableada 
correctamente con sus sensores y actuadores. PRONETA puede generar plantillas de 
perfiles de prueba y guardar informes de prueba para documentar los resultados de las 
pruebas. 


● Todas las tareas pueden realizarse antes de integrar una CPU en la red. Dado que no se 
requieren herramientas de ingeniería ni hardware adicionales, PRONETA permite 
comprobar rápida y cómodamente la configuración con mayor antelación. 


Encontrará más información sobre PRONETA aquí 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67460624). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67460624
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10.2 Puesta en marcha del ET 200SP conectado a PROFINET IO 


Requisitos 
● La CPU/el módulo de interfaz se encuentra en estado "Configuración de fábrica" o bien 


se ha restablecido la configuración de fábrica (ver capítulo Módulo de interfaz 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300)). 


● Para CPU: la SIMATIC Memory Card se encuentra en estado de suministro o se ha 
formateado. 


10.2.1 ET 200SP CPU como controlador IO 


Ejemplo de configuración 
Para utilizar el sistema de periferia descentralizada ET 200SP como controlador IO se 
necesita la CPU 151xSP-1 PN. 


 
Figura 10-1 ET 200SP como controlador IO 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300
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Procedimiento de puesta en marcha 
Para la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada ET 200SP como 
controlador IO en PROFINET IO recomendamos el siguiente procedimiento: 


Tabla 10- 1 Procedimiento para la puesta en marcha del ET 200SP como controlador IO en 
PROFINET IO 


Paso Procedimiento Ver... 
1 Montar el ET 200SP Capítulo Montaje (Página 40) 
2 Conectar el ET 200SP 


• Tensiones de alimentación 
• PROFINET IO 
• Sensores y actuadores 


Capítulo Conexión (Página 51) 


3 Insertar la SIMATIC Memory Card en el con-
trolador IO 


Capítulo Insertar y retirar la SIMATIC 
Memory Card en la CPU 
(Página 171) 


4 Configurar el controlador IO1 Capítulo Configuración (Página 96) 
5 Conectar las tensiones de alimentación para 


controlador IO 
Manual de producto CPU 15xxSP-1 
PN 
(http://support.automation.siemens.c
om/WW/view/es/90466439/133300) 


6 Conectar las tensiones de alimentación para 
dispositivos IO 


Documentación del dispositivo IO 


7 Cargar la configuración en el controlador IO Ayuda en pantalla de STEP 7 
8 Pasar el controlador IO al estado operativo 


RUN 
Manual de producto CPU 15xxSP-1 
PN 
(http://support.automation.siemens.c
om/WW/view/es/90466439/133300) 


9 Comprobar los LED Manual de producto CPU 15xxSP-1 
PN 
(http://support.automation.siemens.c
om/WW/view/es/90466439/133300) 


10 Comprobar entradas y salidas Son de utilidad las funciones: ob-
servar y forzar variables, test con el 
estado del programa, forzado per-
manente, forzar salidas. Consulte el 
capítulo Funciones de test y solución 
de problemas (Página 216). 


 1 Los dispositivos IO se configuran mediante el controlador IO. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300
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10.2.2 ET 200SP CPU como I-device 


Ejemplo de configuración 
Para utilizar el sistema de periferia descentralizada ET 200SP como I-device se necesita la 
CPU 151xSP-1 PN. 


 
Figura 10-2 ET 200SP como I-device 
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Procedimiento de puesta en marcha 
Para la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada ET 200SP como I-device 
en PROFINET IO recomendamos el siguiente procedimiento: 


Tabla 10- 2 Procedimiento para la puesta en marcha del ET 200SP como I-device en PROFINET IO 


Paso Procedimiento Ver... 
1 Montar el ET 200SP Capítulo Montaje (Página 40) 
2 Conectar el ET 200SP 


• Tensiones de alimentación 
• PROFINET IO 
• Sensores y actuadores 


Capítulo Conexión (Página 51) 


3 Insertar la SIMATIC Memory Card en el I-device Capítulo Insertar y retirar la 
SIMATIC Memory Card en la CPU 
(Página 171) 


4 Configurar el I-device Capítulo Configuración (Página 96) 
5 Conectar las tensiones de alimentación para 


controlador IO 
Documentación del controlador IO 


6 Conectar las tensiones de alimentación para 
I-device y dispositivos IO 


Manual de producto CPU 15xxSP-
1 PN 
(http://support.automation.siemens
.com/WW/view/es/90466439/1333
00) y documentación de los dis-
positivos IO 


7 Cargar la configuración en el I-device Ayuda en pantalla de STEP 7 
8 Pasar el controlador IO y el I-device al estado 


operativo RUN 
Documentación del controlador IO 
y manual de producto 
CPU 15xxSP-1 PN 
(http://support.automation.siemens
.com/WW/view/es/90466439/1333
00) 


9 Comprobar los LED Manual de producto CPU 15xxSP-
1 PN 
(http://support.automation.siemens
.com/WW/view/es/90466439/1333
00) 


10 Comprobar entradas y salidas Son de utilidad las funciones: ob-
servar y forzar variables, test con 
el estado del programa, forzado 
permanente, forzar salidas. Con-
sulte el capítulo Funciones de test 
y solución de problemas 
(Página 216). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300
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10.2.3 ET 200SP como dispositivo IO 


Ejemplo de configuración 
Para utilizar el sistema de periferia descentralizada ET 200SP como dispositivo IO se 
necesitan los módulos de interfaz IM 155-6 PNxx. 


 
Figura 10-3 ET 200SP como dispositivo IO 


Procedimiento de puesta en marcha 
Para la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada ET 200SP como 
dispositivo IO en PROFINET IO recomendamos el siguiente procedimiento: 


Tabla 10- 3 Procedimiento para la puesta en marcha del ET 200SP como dispositivo IO en 
PROFINET IO 


Paso Procedimiento Ver... 
1 Montar el ET 200SP Capítulo Montaje (Página 40) 
2 Conectar el ET 200SP 


• Tensiones de alimentación 
• PROFINET IO 
• Sensores y actuadores 


Capítulo Conexión (Página 51) 


4 Configurar el controlador IO Documentación del controlador IO 
5 Conectar las tensiones de alimentación para 


controlador IO 
Documentación del controlador IO 


6 Conectar las tensiones de alimentación para 
dispositivos IO 


Manual de producto Módulo de inter-
faz 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/55683316/133300) 


7 Cargar la configuración en el controlador IO Ayuda en pantalla de STEP 7 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300
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Paso Procedimiento Ver... 
8 Pasar el controlador IO al estado operativo 


RUN 
Documentación del controlador IO 


9 Comprobar los LED Manual de producto Módulo de inter-
faz 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/55683316/133300) 


10 Comprobar entradas y salidas Son de utilidad las funciones: observar 
y forzar variables, test con el estado 
del programa, forzado permanente, 
forzar salidas. Consulte el capítulo 
Funciones de test y solución de prob-
lemas (Página 216). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300
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10.3 Puesta en marcha del ET 200SP conectado a PROFIBUS DP 


Requisitos 
● La CPU/el módulo de interfaz se encuentra en estado "Configuración de fábrica" o bien 


se ha restablecido la configuración de fábrica (ver capítulo Módulo de interfaz 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300)). 


● Para CPU: la SIMATIC Memory Card se encuentra en estado de suministro o se ha 
formateado. 


10.3.1 ET 200SP como maestro DP 


Ejemplo de configuración 
Para utilizar el sistema de periferia descentralizada ET 200SP como maestro DP se necesita 
la CPU 151xSP-1 PN y el módulo de comunicaciones CM DP. 


 
Figura 10-4 ET 200SP como maestro DP 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300
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Procedimiento de puesta en marcha 
Para la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada ET 200SP como maestro 
DP en PROFIBUS DP recomendamos el siguiente procedimiento: 


Tabla 10- 4 Procedimiento para la puesta en marcha del ET 200SP como maestro DP en 
PROFIBUS DP 


Paso Procedimiento Ver... 
1 Montar el ET 200SP (con CPU y CM DP) Capítulo Montaje (Página 40) 
2 Conectar el ET 200SP 


• Tensiones de alimentación 
• PROFIBUS DP 
• Sensores y actuadores 


Capítulo Conexión (Página 51) 


3 Insertar la SIMATIC Memory Card en el 
maestro DP 


Capítulo Insertar y retirar la SIMATIC 
Memory Card en la CPU (Página 171) 


4 Configurar el maestro DP (incl. la dirección 
PROFIBUS) 


Manual de producto CPU 15xxSP-1 PN 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/90466439/133300) y CM 
DP 


5 Conectar las tensiones de alimentación 
para maestro DP 


Manual de producto CPU 15xxSP-1 PN 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/90466439/133300) 


6 Conectar las tensiones de alimentación 
para esclavos DP 


Documentación del esclavo DP 


7 Cargar la configuración en el maestro DP Ayuda en pantalla de STEP 7 
8 Pasar el maestro DP al estado operativo 


RUN 
Manual de producto CPU 15xxSP-1 PN 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/90466439/133300) 


9 Comprobar los LED Manual de producto CPU 15xxSP-1 PN 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/90466439/133300) 


10 Comprobar entradas y salidas Son de utilidad las funciones: observar y 
forzar variables, test con el estado del 
programa, forzado permanente, forzar 
salidas. Consulte el capítulo Funciones 
de test y solución de problemas (Pági-
na 216). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90466439/133300
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10.3.2 ET 200SP como esclavo DP 


Ejemplo de configuración 
Para utilizar el sistema de periferia descentralizada ET 200SP como esclavo DP se necesita 
el IM 155-6 DP HF. 


 
Figura 10-5 ET 200SP como esclavo DP 


Procedimiento de puesta en marcha 
Para la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada ET 200SP como esclavo 
DP en PROFIBUS DP recomendamos el siguiente procedimiento: 


Tabla 10- 5 Procedimiento para la puesta en marcha del ET 200SP como esclavo DP en 
PROFIBUS DP 


Paso Procedimiento Ver... 
1 Montar el ET 200SP (con IM 155-6 DP HF) Capítulo Montaje (Página 40) 
2 Ajustar la dirección PROFIBUS en el 


módulo de interfaz 
Capítulo Módulo de interfaz 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/55683316/133300) 


3 Conectar el ET 200SP 
• Tensiones de alimentación 
• PROFIBUS DP 
• Sensores y actuadores 


Capítulo Conexión (Página 51) 


4 Configurar el maestro DP (incl. la dirección 
PROFIBUS) 


Documentación del maestro DP 


5 Conectar las tensiones de alimentación 
para maestro DP 


Documentación del maestro DP 


6 Conectar las tensiones de alimentación 
para esclavos DP 


Manual de producto Módulo de interfaz 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/55683316/133300) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300
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Paso Procedimiento Ver... 
7 Cargar la configuración en el maestro DP Ayuda en pantalla de STEP 7 
8 Pasar el maestro DP al estado operativo 


RUN 
Documentación del maestro DP 


9 Comprobar los LED Manual de producto Módulo de interfaz 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/55683316/133300) 


10 Comprobar entradas y salidas Son de utilidad las funciones: observar y 
forzar variables, test con el estado del 
programa, forzado permanente, forzar 
salidas. Consulte el capítulo Funciones 
de test y solución de problemas (Pági-
na 216). 


10.4 Arranque del ET 200SP con slots vacíos 


Procedimiento 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP puede configurarse con cualquier número 
de slots vacíos. 


Para configurar el sistema de periferia descentralizada ET 200SP con cualquier número de 
slots vacíos, proceda del siguiente modo: 


1. Cubra todos los slots vacíos con tapas de BU. 


2. Cierre la configuración con un módulo servidor. 


Particularidad: para los slots vacíos que tienen configurados módulos de periferia, la CPU/el 
módulo de interfaz emite el diagnóstico "Falta módulo en slot x". 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300
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10.5 Insertar y retirar la SIMATIC Memory Card en la CPU 


Requisitos 
La CPU solo soporta SIMATIC Memory Cards preformateadas. Antes de utilizar la SIMATIC 
Memory Card, borre todos los datos almacenados previamente, si es necesario. Encontrará 
más información sobre cómo eliminar contenidos de la SIMATIC Memory Card en el capítulo 
SIMATIC Memory Card: resumen (Página 188). 


Para trabajar con la SIMATIC Memory Card, asegúrese primero de que la SIMATIC Memory 
Card no está protegida contra escritura. Para ello, desplace la corredera para sacarla de su 
posición de enclavamiento (Lock). 


Inserción de la SIMATIC Memory Card 
Para insertar una SIMATIC Memory Card, proceda del siguiente modo: 


1. Asegúrese de que la CPU está desconectada o en estado operativo STOP. 


2. Inserte la SIMATIC Memory Card como se ilustra en la CPU, en la ranura prevista para la 
SIMATIC Memory Card. 


 
Figura 10-6 Ranura para la SIMATIC Memory Card 


3. Presione ligeramente la SIMATIC Memory Card hacia la CPU hasta que la SIMATIC 
Memory Card encaje. 


Desinserción la SIMATIC Memory Card 
Para retirar una SIMATIC Memory Card, proceda del siguiente modo: 


1. Conmute la CPU a STOP. 


2. Empuje la SIMATIC Memory Card hacia la CPU ejerciendo una leve presión. Retire la 
SIMATIC Memory Card tras oír cómo se desbloquea. 
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Reacciones tras insertar o retirar la SIMATIC Memory Card 
Cuando se inserta o retira la SIMATIC Memory Card en los estados operativos STOP, 
ARRANQUE o RUN, se vuelve a evaluar la SIMATIC Memory Card. Al hacerlo, la CPU 
compara el contenido de la configuración almacenada en la SIMATIC Memory Card con los 
datos remanentes guardados. Si los datos remanentes guardados coinciden con los datos 
de la configuración en la SIMATIC Memory Card, los datos remanentes se conservan. Si los 
datos difieren, la CPU ejecuta automáticamente un borrado total (es decir, se borran los 
datos remanentes) y, a continuación, pasa a STOP. 


La CPU evalúa la SIMATIC Memory Card y lo muestra mediante el parpadeo de los LED 
RUN/STOP. 


Referencia 
Encontrará más información acerca de la SIMATIC Memory Card en el capítulo SIMATIC 
Memory Card (Página 188). 


10.6 Estados operativos de la CPU 


Introducción 
Los estados operativos describen el estado de la CPU. Mediante el selector de modo se 
puede cambiar a los siguientes estados operativos: 


● ARRANQUE 


● RUN 


● STOP 


En estos estados operativos, la CPU puede comunicarse, p. ej. a través de la interfaz 
PROFINET. 


Los LED de estado situados en el frontal de la CPU indican el estado operativo actual. 
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10.6.1 Estado operativo ARRANQUE 


Función 
Antes de que la CPU proceda a procesar el programa de usuario cíclico, se procesa un 
programa de arranque. 


En dicho programa se definen variables de inicialización para el programa cíclico 
programando los OB de arranque de forma adecuada. Es posible no programar ningún OB 
de arranque, programar sólo uno o bien varios. 


Particularidades del arranque 
Tenga en cuenta los puntos siguientes en relación con el estado operativo ARRANQUE: 


● Todas las salidas están desactivadas o reaccionan del modo parametrizado para el 
módulo de periferia en cuestión: devuelven el valor sustitutivo parametrizado o 
mantienen el último valor emitido, con lo que el proceso controlado pasa a un estado 
operativo seguro. 


● La memoria imagen de proceso está inicializada. 


La memoria imagen de proceso no se actualiza. 


Para leer el estado actual de las entradas durante el ARRANQUE, existe la posibilidad 
de acceder a las entradas mediante un acceso directo a la periferia. 


Para inicializar las salidas durante el ARRANQUE, es posible escribir valores mediante la 
memoria imagen de proceso o mediante acceso directo a la periferia. Los valores se 
emiten por las salidas al cambiar al estado operativo RUN. 


● La CPU arranca siempre en caliente. 


– Las marcas, temporizadores y contadores no remanentes están inicializados. 


– Las variables no remanentes en bloques de datos están inicializadas. 


● En el arranque no se vigila el tiempo de ciclo. 


● Los OB de arranque se procesan por orden del número de OB de arranque. 
Independientemente del modo de arranque seleccionado se procesan todos los OB de 
arranque programados. 


● Los siguientes OB se pueden iniciar en el arranque cuando se produce el evento 
correspondiente: 


– OB 82: Alarma de diagnóstico 


– OB 83: Enchufe/desenchufe de módulos 


– OB 86: Fallo de rack 


– OB 121: Error de programación (solo con tratamiento de errores global) 


– OB 122: Error de acceso a la periferia (solo con tratamiento de errores global) 


Encontrará una descripción sobre el uso del tratamiento de errores global y local en la 
ayuda en pantalla de STEP 7. 


Los demás OB no se pueden arrancar hasta que no se cambie al estado operativo RUN. 







Puesta en marcha  
10.6 Estados operativos de la CPU 


 Sistema de periferia descentralizada 
174 Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 


Comportamiento si la configuración teórica difiere de la real 
La configuración prevista que se ha cargado en la CPU representa la configuración teórica. 
La configuración real es la que existe realmente en el sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP. Si las configuraciones teórica y real difieren, el ajuste del parámetro 
"Comparación de configuraciones teórica y real" es el que determina el comportamiento de 
la CPU (ver capítulo Cambios de estado operativo (Página 178)). 


Cancelación del arranque 
Si durante el arranque se producen errores, la CPU cancela el arranque y regresa a STOP. 


Bajo las condiciones siguientes la CPU no arranca o bien cancela el arranque: 


● Si no se ha insertado ninguna SIMATIC Memory Card o no es válida. 


● Si no hay ninguna configuración hardware cargada. 
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Ajuste del comportamiento en arranque 
Para configurar el comportamiento en arranque, proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione la CPU en la vista de dispositivos del editor de hardware y redes de STEP 7. 


2. En las propiedades de "General", seleccione la sección "Arranque". 


 
Figura 10-7 Ajuste del comportamiento en arranque 


 


① Selección del modo de arranque tras POWER ON 


② Define el comportamiento en arranque para el caso de que un módulo de un slot no 
coincida con el módulo configurado. Este parámetro puede ajustarse de manera central-
izada, en la CPU o para cada módulo. Si modifica el ajuste para un módulo, el ajuste 
realizado de manera centralizada para ese módulo ya no se aplica. 
• Arranque de la CPU sólo con compatibilidad: con este ajuste, un módulo en un slot 


configurado debe ser compatible con el módulo configurado. Compatible significa que 
el módulo concuerda en número de entradas y salidas así como en las 
características eléctricas y funcionales. 


• Arranque de la CPU aunque haya diferencias: con este ajuste, la CPU arranca sea 
cual sea el tipo de módulo enchufado. 


③ Determina el intervalo de tiempo máximo (estándar: 60000 ms) en que la periferia debe 
estar operativa. La CPU pasa a RUN. 
Si las periferias centralizada y descentralizada no están operativas dentro del tiempo de 
parametrización, el comportamiento en arranque de la CPU depende del ajuste del pa-
rámetro "Comparación de configuraciones teórica y real". 
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Ejemplo del parámetro "Comparación de configuraciones teórica y real" 
"Arranque de la CPU sólo con compatibilidad": 


El módulo de entrada DI 16x24VDC ST con 16 entradas digitales es un sustituto compatible 
del módulo de entradas DI 8x24VDC ST con 8 entradas digitales, porque la asignación de 
conexiones y todas las características eléctricas y funcionales concuerdan. 


"Arranque de la CPU aunque haya diferencias": 


En lugar de un módulo de entradas digitales configurado se enchufa un módulo de salidas 
analógicas o bien el slot se deja vacío, con lo que quedan disponibles todos los slots 
siguientes. La CPU arranca aunque las entradas configuradas no estén accesibles. 


Tenga en cuenta que en este caso el programa de usuario no funcionará correctamente, por 
lo que deben tomarse las medidas adecuadas. 


10.6.2 Estado operativo STOP 


Función 
En estado operativo STOP, la CPU no ejecuta el programa de usuario.  


Todas las salidas están desactivadas o reaccionan del modo parametrizado para el módulo 
de periferia en cuestión: devuelven el valor sustitutivo parametrizado o mantienen el último 
valor emitido, con lo que el proceso controlado se mantiene en un estado operativo seguro. 
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10.6.3 Estado operativo RUN 


Función 
En estado operativo "RUN" se procesa el programa de forma cíclica, controlada por tiempo 
y controlada por alarmas. Las direcciones que se encuentren en la memoria imagen de 
proceso "Actualización automática" se actualizarán automáticamente en cada ciclo del 
programa. Ver también el capítulo Memorias imagen de proceso y parciales de proceso 
(Página 102). 


Procesamiento del programa de usuario 
Una vez que la CPU ha leído las entradas, el programa cíclico se procesa empezando por la 
primera instrucción hasta la última instrucción. 


Si se ha parametrizado un tiempo mínimo de ciclo, la CPU termina el ciclo una vez 
transcurrido el tiempo de ciclo mínimo aunque la ejecución del programa de usuario haya 
requerido menos tiempo. 


Para asegurar que el programa cíclico se ejecute en un tiempo determinado, se ajusta un 
tiempo de vigilancia del ciclo. Este tiempo se puede adaptar en función de las necesidades. 
Si el programa cíclico no se ejecuta en ese tiempo, el sistema reacciona con un error de 
tiempo. 
Otros eventos como p. ej. alarmas de proceso, alarmas de diagnóstico o comunicación 
pueden interrumpir el flujo del programa cíclico y alargar el tiempo de ciclo. 


Referencia 
Encontrará más información acerca de los tiempos de ciclo y reacción en el Manual de 
funciones Tiempos de ciclo y tiempos de reacción 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193558). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193558
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10.6.4 Cambios de estado operativo 


Estados operativos y cambios de estado operativo 
La figura siguiente muestra los estados operativos y los cambios de estado operativo: 


 
Figura 10-8 Estados operativos y cambios de estado operativo 


La tabla siguiente muestra los efectos de los cambios de estado operativo: 


Tabla 10- 6 Cambios de estado operativo 


N.º Cambios de estado operativo Efecto 


① POWER ON → 
ARRANQUE 


Una vez conectada, la CPU pasa al estado operativo 
"ARRANQUE" si: 
• la configuración hardware y los bloques de pro-


grama son coherentes. 
• está ajustado el modo de arranque "Arranque en 


caliente-RUN" 


o bien 
• está ajustado el modo de arranque "Modo de 


operación Arranque en caliente antes de POWER 
OFF" y antes del POWER OFF se encontraba en 
RUN. 


La memoria no remanente se 
borra y en el contenido de los DB 
no remanentes se restablecen los 
valores iniciales de la memoria de 
carga. La memoria remanente y 
el contenido de los DB rema-
nentes se conservan. 


② POWER ON → 
STOP 


Una vez conectada, la CPU pasa al estado operativo 
"STOP" si: 
• la configuración hardware y los bloques de pro-


grama no son coherentes. 


o bien 
• está predeterminado el modo de arranque "Sin 


arranque". 


La memoria no remanente se 
borra y en el contenido de los DB 
no remanentes se restablecen los 
valores iniciales de la memoria de 
carga. La memoria remanente y 
el contenido de los DB rema-
nentes se conservan. 


③ STOP → 
ARRANQUE 


La CPU pasa al estado operativo "ARRANQUE" si: 
• la configuración hardware y los bloques de pro-


grama son coherentes. 
• la programadora pone la CPU en "RUN" y el selec-


tor de modo se encuentra en posición RUN 


o bien 
• el selector de modo se conmuta de STOP a RUN. 


La memoria no remanente se 
borra y en el contenido de los DB 
no remanentes se restablecen los 
valores iniciales de la memoria de 
carga. La memoria remanente y 
el contenido de los DB rema-
nentes se conservan. 
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N.º Cambios de estado operativo Efecto 


④ ARRANQUE → 
STOP 


En los casos siguientes, la CPU retorna del 
"ARRANQUE" al estado operativo "STOP" si: 
• la CPU detecta un error durante el arranque. 
• la programadora o el selector de modo pone la 


CPU en "STOP". 
• se procesa un comando STOP en el OB de ar-


ranque. 


 


⑤ ARRANQUE → 
RUN 


En los casos siguientes, la CPU retorna del 
"ARRANQUE" al estado operativo "RUN" si: 
• la CPU ha inicializado las variables PLC. 
• la CPU ha procesado correctamente los bloques de 


arranque. 


 


⑥ RUN → STOP En los casos siguientes, la CPU retorna de "RUN" al 
estado operativo "STOP" si: 
• se detecta un error que impide continuar. 
• se procesa un comando STOP en el programa de 


usuario. 
• la programadora o el selector de modo pone la 


CPU en "STOP". 
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10.7 Borrado total de la CPU 


Principios básicos del borrado total 
El borrado total de la CPU sólo es posible en estado operativo STOP. 


En el borrado total, la CPU pasa a una especie de "estado inicial". 


Lo que significa: 
● Si existe una conexión online entre la programadora o el PC y la CPU, esta se 


desconectará. 
● Se borra el contenido de la memoria de trabajo, así como los datos remanentes y no 


remanentes (solo válido en caso de borrado total manual realizado por el usuario). 
● El búfer de diagnóstico, la hora y la dirección IP se conservan. 
● A continuación, la CPU se inicializa con los datos de proyecto cargados (configuración 


hardware, bloques de código y de datos, peticiones de forzado permanente). La CPU 
copia estos datos desde la memoria de carga a la memoria de trabajo. 


Resultado: 
– Si en la configuración hardware se ha ajustado una dirección IP (opción "Ajustar 


dirección IP en el proyecto") y en la CPU hay una SIMATIC Memory Card con el 
proyecto, esta dirección IP sigue siendo válida tras el borrado total. 


– Los bloques de datos ya no tienen valores actuales, sino sus valores iniciales 
configurados. 


– Las peticiones de forzado permanente siguen activas. 


¿Cómo se detecta un borrado total de la CPU? 
El LED RUN/STOP parpadea en amarillo a 2 Hz. Al finalizar, la CPU se pone en STOP, el 
LED RUN/STOP está encendido (muestra luz amarilla permanente). 


Resultado tras el borrado total 
La siguiente tabla ofrece un resumen del contenido de los objetos de memoria tras el 
borrado total. 
 
Objeto de memoria Contenido 
Valores actuales de los bloques de datos, bloques de datos de 
instancia 


Se inicializan 


Marcas, temporizadores y contadores Se inicializan 
Variables remanentes de objetos tecnológicos 
(p. ej. valores de ajuste de encóders absolutos)* 


Se mantienen 


Entradas del búfer de diagnóstico (área remanente) Se mantienen 
Entradas del búfer de diagnóstico (área no remanente) Se inicializan 
Dirección IP Se mantiene 
Estados de los contadores de horas de servicio Se mantienen 
Hora Se mantiene 
 * Las variables remanentes de objetos tecnológicos se mantienen, pero el contenido de determinadas 


variables se reinicializa parcialmente. 
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10.7.1 Borrado total automático 


Posible causa del borrado total automático 
Si se produce un fallo que impide continuar trabajando correctamente, la CPU ejecuta un 
borrado total automático. 


Las causas de dichos fallos pueden ser: 


● El programa de usuario es demasiado grande y no se puede cargar por completo en la 
memoria de trabajo. 


● Los datos de proyecto de la SIMATIC Memory Card están dañados; p. ej., porque se ha 
borrado un archivo. 


● Si la SIMATIC Memory Card se inserta o se retira y los datos remanentes guardados no 
coinciden en su estructura con los de la configuración en la SIMATIC Memory Card. 


10.7.2 Borrado total manual 


Motivo de un borrado total manual 
El borrado total es necesario para devolver la CPU a su "estado inicial". 


Borrado total de la CPU 
Para realizar un borrado total de la CPU existen dos opciones: 


● Mediante el selector de modo 


● Mediante STEP 7 
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Procedimiento mediante el selector de modo 
 


 Nota 
Borrado total ↔ Restablecimiento de la configuración de fábrica 


El manejo descrito a continuación coincide con el procedimiento para restablecer la 
configuración de fábrica: 
• Manejo del selector con SIMATIC Memory Card insertada: la CPU ejecuta Borrado total. 
• Manejo del selector sin SIMATIC Memory Card insertada: la CPU ejecuta Restablecer 


configuración de fábrica 
 


Para ejecutar un borrado total de la CPU mediante el selector de modo, proceda de la 
manera siguiente: 


1. Ponga el selector en posición STOP. 


Resultado: el LED RUN/STOP se ilumina en amarillo. 


2. Ponga el selector de modo en posición MRES. Mantenga el selector en esa posición 
hasta que el LED RUN/STOP se ilumine por segunda vez y permanezca iluminado de 
forma permanente (tras tres segundos). Seguidamente vuelva a soltar el selector. 


3. Antes de que transcurran otros tres segundos, vuelva a poner el selector de modo en 
posición MRES y de nuevo en STOP. 


Resultado: la CPU ejecuta el borrado total. 


Procedimiento mediante STEP 7 
Para ejecutar un borrado total de la CPU mediante STEP 7, proceda de la manera siguiente: 


1. Active la Task Card "Herramientas online" de la CPU. 


2. Haga clic en el botón "MRES" de la paleta "Panel de mando de la CPU". 


3. Responda a la consulta de seguridad haciendo clic en "Aceptar". 


Resultado: la CPU pasa al estado operativo STOP y ejecuta el borrado total. 







 Puesta en marcha 
 10.8 Reparametrización con la instalación en marcha 


Sistema de periferia descentralizada 
Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 183 


10.8 Reparametrización con la instalación en marcha 


Introducción 
Existe la posibilidad de reparametrizar los módulos de periferia del ET 200SP durante el 
funcionamiento. 


Modificación de parámetros durante el funcionamiento 
Los módulos de periferia se parametrizan mediante juegos de datos. Existe un juego de 
datos para cada módulo de periferia. Con la instrucción "WRREC" se transfieren los 
parámetros modificados al módulo de periferia. 


Si la CPU se utiliza como I-device, los parámetros de los módulos de periferia deben 
reparametrizarse mediante el I-device. 


 


 Nota 


Si escribe juegos de datos desde el programa de usuario a los módulos de la periferia 
descentralizada, asegúrese de que estos módulos están presentes y disponibles. Para ello 
puede evaluar el OB83. Después de enchufar un módulo, la CPU no llama al OB83 hasta 
que el módulo ha arrancado y está parametrizado. De este modo se garantiza que las 
operaciones con juegos de datos se ejecuten sin errores. 


 


 Nota 


Tras una desconexión/conexión (POWER OFF/POWER ON) del ET 200SP, los nuevos 
parámetros deben transferirse con la instrucción "WRREC". 


 


Instrucción para la parametrización 
Para parametrizar el módulo de periferia en el programa de usuario se dispone de la 
siguiente instrucción: 
 
Instrucción Aplicación 
"WRREC" Transferir los parámetros modificables al módulo direccionado del ET 200SP. 


Mensaje de error 
En caso de error se devuelven los siguientes valores de retorno: 


Tabla 10- 7 Mensaje de error 


Código de error Significado 
80E0H Error en la información del encabezado 
80E1H Error de parámetro  
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Referencia 
La estructura del juego de parámetros se describe en los manuales de producto del Módulos 
de periferia (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 


10.9 Datos de identificación y mantenimiento 


10.9.1 Lectura e introducción de datos I&M 


Datos I&M 
Los datos de identificación I&M son una información que se guarda en el módulo en modo 
de solo lectura (datos I) o de lectura y escritura (datos M). 


Datos de identificación (I&M0): información del fabricante relativa al módulo (con acceso 
sólo de lectura y parcialmente impresa también en la caja del módulo, p. ej. referencia y 
número de serie). 
Datos de mantenimiento (I&M1, 2, 3): información específica de la instalación, p. ej. lugar de 
instalación. Los datos de mantenimiento se crean durante la configuración y se escriben en 
el módulo. 
Todos los módulos del sistema de periferia descentralizada ET 200SP soportan los datos de 
identificación (I&M0 a I&M3). 


Los datos de identificación I&M sirven de ayuda para las siguientes tareas: 


● Comprobar la configuración de la instalación 


● Localizar las modificaciones de hardware de una instalación 


● Solucionar averías o fallos en una instalación 


Los datos de identificación I&M permiten identificar módulos online de manera inequívoca. 


Los datos de identificación I&M se pueden leer con STEP 7 (ver la ayuda en pantalla de 
STEP 7). 


 


 Nota 


Los BusAdapter y el módulo de interfaz IM 155-6 PN HF soportan los datos de identificación 
I&M0 a I&M4 (firma). 


 


Cómo leer los datos I&M 
● Mediante el programa de usuario 


● Mediante STEP 7 o dispositivos HMI 


● Mediante el servidor web de la CPU 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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Procedimiento para leer los datos I&M mediante el programa de usuario 
Para leer los datos I&M de los módulos en el programa de usuario, utilice la instrucción 
RDREC. 
La estructura del juego de datos para módulos descentralizados accesibles a través de 
PROFINET IO/PROFIBUS DP se describe en el capítulo Estructura del juego de datos para 
datos I&M (Página 186). 


Procedimiento para leer los datos I&M mediante STEP 7 
Requisitos: Debe existir una conexión online con la CPU o el módulo de interfaz. 


Para leer datos I&M en STEP 7, proceda del siguiente modo: 


1. En el árbol del proyecto, en "Periferia descentralizada", seleccione, p. ej., el dispositivo 
IO IM 155-6 PN ST. 


2. Seleccione > Dispositivo IO > Online y diagnóstico > Identification & Maintenance. 


Procedimiento para introducir los datos de mantenimiento mediante STEP 7 
STEP 7 asigna un nombre de módulo predeterminado. Es posible introducir los siguientes 
datos: 


● ID de instalación (I&M1) 


● ID de situación (I&M1) 


● Fecha de instalación (I&M2) 


● Información adicional (I&M3) 


Para introducir datos de mantenimiento en STEP 7, proceda del siguiente modo: 


1. En la vista de dispositivos del editor de hardware y redes de STEP 7, seleccione, por 
ejemplo, el módulo de interfaz. 


2. En las propiedades, bajo "General", seleccione el área "Identification & Maintenance" e 
introduzca los datos. 


Al cargar la configuración hardware también se cargan los datos I&M. 


Procedimiento para leer los datos I&M desde un servidor web 
El procedimiento se describe con todo detalle en el manual de funciones Servidor web 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560
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10.9.2 Estructura del juego de datos para datos I&M 


Lectura de juegos de datos para datos I&M (descentralizada a través de PROFINET IO) 
Mediante Leer registro (instrucción RDREC) se accede de forma puntualizada a 
determinados datos de identificación. Mediante el índice correspondiente se obtiene una 
determinada parte de los datos de identificación. 


Los juegos de datos presentan la siguiente estructura: 


Tabla 10- 8 Estructura básica de los juegos de datos de identificación I&M 


Contenido Longitud (bytes) Codificación (hex.) 
Información de encabezado 
BlockType 2 I&M0: 0020H 


I&M1: 0021H 
I&M2: 0022H 
I&M3: 0023H 


BlockLength 2 I&M0: 0038H 
I&M1: 0038H 
I&M2: 0012H 
I&M3: 0038H 


BlockVersionHigh 1 01 
BlockVersionLow 1 00 
Datos de identificación 
Datos de identificación  
(ver tabla siguiente) 


I&M0/Índice AFF0H: 54 
I&M1/Índice AFF1H: 54 
I&M2/Índice AFF2H: 16 
I&M3/Índice AFF3H: 54 


 


 


Tabla 10- 9 Estructura de los juegos de datos de identificación I&M 


Datos de identificación Acceso Ajuste predeterminado Explicación 
Datos de identificación 0: (índice de juego de datos AFF0 hex) 
VendorIDHigh Lectura (1 byte) 00H Aquí se guarda el nombre del fabricante 


(42D = SIEMENS AG). VendorIDLow Lectura (1 byte) 2AH 
Order_ID Lectura (20 byte) 6ES7155-6AU00-0BN0 Referencia del módulo (p. ej. del módulo 


de interfaz) 
IM_SERIAL_NUMBER Lectura (16 byte) - Número de serie (específico del disposi-


tivo) 
IM_HARDWARE_REVISION Lectura (2 bytes) 1 Conforme a la versión del HW 
IM_SOFTWARE_REVISION Lectura  Versión de firmware Indica la versión de firmware del módulo 


• SWRevisionPrefix (1 byte) V 


• IM_SWRevision_Functional_
Enhancement 


(1 byte) 00 - FFH 


• IM_SWRevision_Bug_Fix (1 byte) 00 - FFH 
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Datos de identificación Acceso Ajuste predeterminado Explicación 
• IM_SWRevision_Internal_ 


Change 
(1 byte) 00 - FFH 


IM_REVISION_COUNTER Lectura (2 bytes) 0000H Indica las modificaciones parametrizadas 
en el módulo 
(no se utiliza) 


IM_PROFILE_ID Lectura (2 bytes) 0000H Generic Device 
IM_PROFILE_SPECIFIC_TYPE Lectura (2 bytes) 0005H Módulo de interfaz/BusAdapter 


0003H Módulos de periferia 
0001H CPU 


IM_VERSION Lectura  0101H Indica la versión de los datos de identifi-
cación  
(0101H = versión 1.1) • IM_Version_Major (1 byte) 


• IM_Version_Minor (1 byte) 


IM_SUPPORTED Lectura (2 bytes) 000EH Indica los datos de identificación ex-
istentes (de I&M1 a I&M3) 


Datos de mantenimiento 1: (índice de juego de datos AFF1 hex) 
IM_TAG_FUNCTION Lectura/escritura 


(32 bytes) 
-  Indique aquí un identificador del módulo 


único en toda la instalación. 
IM_TAG_LOCATION Lectura/escritura 


(22 bytes) 
-  Indique aquí el lugar de montaje del 


módulo. 
Datos de mantenimiento 2: (índice de juego de datos AFF2 hex) 
IM_DATE Lectura/escritura 


(16 bytes) 
YYYY-MM-DD HH:MM Indique aquí la fecha de montaje del 


módulo. 
Datos de mantenimiento 3: (índice de juego de datos AFF3 hex) 
IM_DESCRIPTOR Lectura/escritura 


(54 bytes) 
- Introduzca aquí un comentario acerca 


del módulo. 


Lectura de juegos de datos I&M con juego de datos 255 (descentralizada a través de PROFIBUS DP) 
Los módulos soportan el acceso normalizado a los datos de identificación mediante el 
DS 255 (índice 65000 a 65003). Puede consultar más información sobre la estructura de 
datos de DS 255 en las definiciones de las Profile Guidelines Part 1: Identification & 
Maintenance Functions - Order No.: 3.502, Version 1.2 de octubre de 2009. 
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 SIMATIC Memory Card 11 
11.1 SIMATIC Memory Card: descripción general 


Introducción 
La CPU utiliza como memoria de programa una SIMATIC Memory Card. La SIMATIC 
Memory Card es una tarjeta de memoria preformateada compatible con el sistema de 
archivos de Windows. La tarjeta de memoria está disponible con distintas capacidades de 
almacenamiento y puede usarse para los siguientes fines: 


● Soporte de datos transportable 


● Tarjeta de programa 


● Tarjeta de actualización de firmware 


● Tarjetas de datos de servicio 


Para la escritura y lectura de la SIMATIC Memory Card con la programadora o el PC se 
requiere un lector de tarjetas SD convencional. De este modo es posible, p. ej., copiar 
archivos con Windows Explorer directamente a la SIMATIC Memory Card. 


La SIMATIC Memory Card es imprescindible para el funcionamiento de la CPU. 
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Rotulación de la SIMATIC Memory Card 


 
① Referencia 
② Número de serie 
③ Versión de producto 
④ Capacidad de memoria 
⑤ Corredera de protección contra escritura: 


• Corredera arriba: no protegida contra escritura 
• Corredera abajo: protegida contra escritura 


Figura 11-1 Rotulación de la SIMATIC Memory Card 
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Carpetas y archivos en la SIMATIC Memory Card 
En la SIMATIC Memory Card se pueden encontrar las siguientes carpetas y archivos: 


Tabla 11- 1 Estructura de carpetas 


Carpeta Descripción 
FWUPDATE.S7S Archivos de actualización de firmware para CPU y módulos de pe-


riferia 
SIMATIC.S7S Programa de usuario, es decir, todos los bloques (OB, FC, FB, DB) y 


bloques de sistema, datos de proyecto de la CPU 
SIMATIC.HMI Datos relevantes para HMI 
DataLogs Archivos DataLog 
Recetas Archivos de recetas 


 


Tabla 11- 2 Estructura de archivos 


Tipo de archivo Descripción 
S7_JOB.S7S Archivo de tareas 
SIMATIC.HMI\Backup\*.psb Archivos de backup de paneles 
SIMATICHMI_Backups_DMS.
bin 


Archivo protegido (necesario para el uso de archivos de backup de 
paneles en STEP 7) 


__LOG__ Archivo de sistema protegido (necesario para utilizar la tarjeta) 
crdinfo.bin Archivo de sistema protegido (necesario para utilizar la tarjeta) 
DUMP.S7S Archivo de datos de servicio 
*.pdf, *.txt, *.csv... Otros archivos con distintos formatos, que pueden guardarse 


también en carpetas de la SIMATIC Memory Card 


Uso del número de serie para la protección contra copia 
Para las CPU se puede configurar una protección contra copia que vincule la ejecución del 
bloque a una SIMATIC Memory Card determinada. El ajuste se realiza en STEP 7, en las 
propiedades del bloque "Asociar al número de serie de la Memory Card". 


El usuario solo puede ejecutar el bloque si este se encuentra en la SIMATIC Memory Card 
que tiene el número de serie definido. 
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Desinserción de la SIMATIC Memory Card 
Retire la SIMATIC Memory Card solo con la CPU en estado POWER OFF o STOP. 
Asegúrese de que no hay ninguna función de escritura activa (p. ej. cargar/borrar bloque) en 
estado STOP, o bien de que no había ninguna función activa en estado POWER OFF. Para 
ello, finalice previamente las conexiones de comunicación. 


Si la SIMATIC Memory Card se retira durante una operación de escritura, pueden surgir los 
siguientes problemas: 


● El contenido de un archivo no está completo. 


● El archivo no se puede leer o ya no está disponible. 


● Todo el contenido de datos está dañado. 


Si la SIMATIC Memory Card se retira de la CPU en estado operativo STOP, ARRANQUE o 
RUN, se vuelve a evaluar la SIMATIC Memory Card. Al hacerlo, la CPU compara el 
contenido de la configuración almacenada en la SIMATIC Memory Card con los datos 
remanentes guardados. Si los datos remanentes guardados coinciden con los datos de la 
configuración en la SIMATIC Memory Card, los datos remanentes se conservan. Si los 
datos difieren, la CPU ejecuta automáticamente un borrado total (es decir, borra los datos 
remanentes) y a continuación pasa a STOP. 


Desinserción de la SIMATIC Memory Card de un PC Windows 
Si la tarjeta se utiliza en un lector de tarjetas convencional en Windows, debe utilizarse la 
función "Expulsar" para extraer la tarjeta del lector. Si retira la tarjeta sin utilizar la función 
"Expulsar", puede producirse una pérdida de datos. 


Borrado de contenidos de la SIMATIC Memory Card 
Para borrar el contenido de la SIMATIC Memory Card se dispone de varias opciones: 


● Borrar los archivos con Windows Explorer 


● Formatearla con STEP 7 


 


 Nota 


Si formatea la tarjeta con medios de Windows, inutilizará la SIMATIC Memory Card como 
medio de almacenamiento para una CPU. 


Está permitido borrar archivos y carpetas, a excepción de los archivos de sistema 
"__LOG__" y "crdinfo.bin". La CPU necesita esos archivos de sistema. Si borra esos 
archivos, la SIMATIC Memory Card no se podrá volver a utilizar con la CPU. 


En caso de que se hayan borrado los archivos de sistema "__LOG__" y "crdinfo.bin", 
formatee la SIMATIC Memory Card como se describe en el siguiente apartado. 
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Formateado de una SIMATIC Memory Card 
 


 Nota 


La SIMATIC Memory Card solo debe formatearse en una CPU, pues de lo contrario la 
SIMATIC Memory Card quedará inutilizada para el uso en la CPU. 


 


Si desea formatear la SIMATIC Memory Card con ayuda de STEP 7, debe existir una 
conexión online con la CPU en cuestión. La CPU está en estado operativo STOP. 


Para formatear una SIMATIC Memory Card, proceda del siguiente modo: 


1. Abra la vista Online y de diagnóstico de la CPU (desde el contexto del proyecto o desde 
"Dispositivos accesibles"). 


2. En la carpeta "Funciones", elija el grupo "Formatear Memory Card". 


3. Haga clic en el botón "Formatear". 


4. Responda a la consulta de seguridad haciendo clic en "Aceptar". 


Resultados: 


● La SIMATIC Memory Card se formatea para su uso en la CPU. 


● Se borran los datos de la CPU, excepto la dirección IP. 


Vida útil de una SIMATIC Memory Card 
La vida útil de una SIMATIC Memory Card depende básicamente de los siguientes factores: 


● el número de procesos de borrado y escritura; 


● otros factores de influencia, p. ej., la temperatura ambiente. 


A una temperatura ambiente de hasta 60 °C son posibles hasta 100.000 procesos de 
borrado y escritura en la SIMATIC Memory Card. 
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11.2 Configurar el tipo de tarjeta 


Configurar el tipo de tarjeta 
La SIMATIC Memory Card se puede utilizar como tarjeta de programa o como tarjeta de 
actualización de firmware. 


Procedimiento 
Para configurar el tipo de tarjeta, proceda del siguiente modo: 


1. Para configurar el tipo de tarjeta, inserte la SIMATIC Memory Card en el lector de tarjetas 
de la programadora. 


2. Seleccione la carpeta "SIMATIC Card Reader" en el árbol del proyecto. 


3. En las propiedades de la SIMATIC Memory Card marcada se puede establecer el tipo de 
tarjeta: 


● Tarjeta de programa 


Una tarjeta de programa sirve de memoria de carga externa para la CPU. Contiene el 
programa de usuario completo para la CPU. El programa de usuario se transfiere de la 
memoria de carga a la memoria de trabajo y se ejecuta aquí. Si se retira la SIMATIC 
Memory Card que contiene el programa de usuario, la CPU se pone en STOP. 


Se crea la siguiente carpeta en la SIMATIC Memory Card: SIMATIC.S7 


● Tarjeta de actualización de firmware 


En una SIMATIC Memory Card se puede guardar firmware para CPU y para módulos de 
periferia. De este modo, es posible realizar una actualización de firmware mediante una 
SIMATIC Memory Card especialmente preparada para ello. 


Se crea la siguiente carpeta en la SIMATIC Memory Card: FWUPDATE.S7S 


Referencia 
Para obtener más información al respecto, consulte la ayuda en pantalla de STEP 7. 
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11.3 Transferencia de datos con SIMATIC Memory Cards 


Transferir objetos del proyecto a la SIMATIC Memory Card 
Si la SIMATIC Memory Card está insertada en la programadora o en un lector de tarjetas 
externo, desde el árbol del proyecto (STEP 7) es posible copiar en la SIMATIC Memory 
Card los siguientes objetos: 


● Bloques individuales (posibilidad de selección múltiple) 


En este caso la transferencia es coherente, es decir, la función tiene en cuenta la 
interdependencia de los bloques debida a llamadas. 


● Carpeta de CPU 


En este caso, todos los objetos relevantes para la ejecución, entre ellos los bloques y la 
configuración hardware, se transfieren a la SIMATIC Memory Card, al igual que sucede 
al cargar. 


La transferencia puede realizarse arrastrando y soltando los objetos, o con el comando 
"Lector de tarjetas/memoria USB > Escribir en Memory Card" del menú "Proyecto". 


Actualización de firmware mediante SIMATIC Memory Card 
El procedimiento de actualización de firmware mediante SIMATIC Memory Card se describe 
en el capítulo Actualización de firmware (Página 203). 


Referencia 
Encontrará más información acerca de la SIMATIC Memory Card en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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 Mantenimiento 12 
12.1 Desenchufe y enchufe de módulos de periferia 


Introducción 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP permite desenchufar y enchufar módulos 
de periferia durante el funcionamiento (estado operativo RUN). 


Requisitos 
La siguiente tabla indica qué módulos pueden desenchufarse y enchufarse y en qué 
condiciones: 


Tabla 12- 1 Desenchufe y enchufe de módulos 


Módulos Desenchufe y enchufe Condiciones 
CPU no --- 
BusAdapter no --- 
Mödulo CM DP no --- 
Módulo de interfaz no --- 
Módulos de periferia sí • Módulos de salidas digitales: solo con la carga desconectada 


• Módulos tecnológicos: solo con la tensión de alimentación L+ 
desconectada 


• AI Energy Meter ST: 
– solo con la tensión de medición desconectada en el primar-


io o 
– solo si se utiliza un borne de transformador de corriente es-


pecial que cortocircuite el secundario del transformador tras 
desenchufar. El AI Energy Meter ST no se puede desen-
chufar y enchufar hasta haber desenchufado este borne de 
transformador de corriente. 


Módulo servidor no --- 
 







Mantenimiento  
12.1 Desenchufe y enchufe de módulos de periferia 


 Sistema de periferia descentralizada 
196 Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 


 


 ATENCIÓN 


Riesgo de estados peligrosos de la instalación 


Si se enchufan y desenchufan módulos de salidas digitales con la carga conectada o 
módulos tecnológicos con la tensión de alimentación conectada, pueden provocarse 
situaciones peligrosas en la instalación. 


La consecuencia pueden ser daños en el sistema de periferia descentralizada ET 200SP o 
en los sensores conectados. 


Por ello, enchufe y desenchufe los módulos de salidas digitales solo con la carga 
desconectada, o los módulos tecnológicos solo con la tensión de alimentación 
desconectada. 


 


 ATENCIÓN 


Riesgo de estados peligrosos de la instalación 


Si se desenchufa y enchufa el AI Energy Meter ST con la tensión conectada en el primario 
del transformador de corriente, pueden producirse estados peligrosos en la instalación. 


La consecuencia pueden ser daños en el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 
• Por lo tanto, desenchufe y enchufe el AI Energy Meter ST solo con la tensión de 


medición desconectada en el primario 
o bien 


• solo si se utiliza un borne de transformador de corriente especial que cortocircuite el 
secundario del transformador tras desenchufar. El AI Energy Meter ST no se puede 
desenchufar o enchufar hasta haber desenchufado este borne de transformador de 
corriente. 


 


Modo de funcionamiento con CPU/módulo de interfaz HF 
Durante el funcionamiento se puede desenchufar y enchufar cualquier número de módulos 
de periferia. La CPU/el módulo de interfaz y los módulos de periferia enchufados continúan 
en funcionamiento. 


 


 ATENCIÓN 


Comportamiento de la CPU al desenchufar y enchufar el módulo servidor ET 200SP 


Tenga en cuenta que al desenchufar el módulo servidor se desconecta el bus de fondo con 
independencia del estado operativo de la CPU. Tenga en cuenta también que, al 
desenchufar el módulo servidor, las salidas no adoptan el comportamiento de valor 
sustitutivo que tienen parametrizado.  


Por ello evite desenchufar el módulo servidor cuando la CPU esté en el estado operativo 
ARRANQUE, RUN o STOP. Si no obstante ha desenchufado el módulo servidor, realice 
una conexión/desconexión (POWER OFF/POWER ON) tras enchufar de nuevo el módulo 
servidor. 
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Modo de funcionamiento con BusAdapter/módulo CM DP 
No está permitido desenchufar y enchufar el BusAdapter/módulo CM DP con la tensión de 
alimentación conectada. Si se desenchufa accidentalmente el BusAdapter/el módulo CM DP 
después de arrancar la CPU, la tensión de alimentación del BusAdapter/módulo CM DP se 
desconectará automáticamente. Para conectar de nuevo la tensión de alimentación, 
después de enchufar el BusAdapter/módulo CM DP debe realizarse una 
desconexión/conexión (POWER OFF/POWER ON). 


Modo de funcionamiento con módulo de interfaz ST, BA 
1. Durante el funcionamiento puede desenchufarse un módulo de periferia. Si desenchufa 


otro módulo de periferia, se producirá una parada de la estación del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP: 


– Todos los módulos de periferia del sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
fallan → Comportamiento de valor sustitutivo. 


– El módulo de interfaz continúa intercambiando datos con el controlador IO y emitiendo 
diagnósticos. 


 
  Nota 


Si se deben sustituir varios módulos de periferia durante el funcionamiento, deberá 
hacerse de modo consecutivo. 


 


2. Si se enchufan todos los módulos de periferia desenchufados durante el funcionamiento 
menos uno, volverán a arrancar todos los módulos de periferia. 


 
  Nota 


También se consideran desenchufados durante el funcionamiento los módulos de 
periferia que se han enchufado en slots vacíos y se han desenchufado a continuación. 


 


3. Después de una desconexión/conexión (POWER OFF/POWER ON) de la tensión se 
alimentación 1L+ del módulo de interfaz, volverán a arrancar todos los módulos de 
periferia existentes conforme a la configuración. La evaluación de los módulos de 
periferia desenchufados comienza de nuevo (ver 1.). 
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Desenchufar módulos de periferia 
Para desenchufar un módulo de periferia, proceda del siguiente modo: 


1. Presione simultáneamente los pulsadores de desbloqueo situados en la parte superior e 
inferior del módulo de periferia, respectivamente. 


2. Desenchufe el módulo de periferia de la BaseUnit tirando de él en paralelo hacia delante. 


 
Figura 12-1 Desenchufar módulos de periferia 


Consulte también 
Módulos de interfaz (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300
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12.2 Cambio del tipo de módulo de periferia 


Introducción 
El elemento codificador consta de dos partes. De fábrica, ambas partes se alojan en el 
módulo de periferia. Al enchufar por primera vez un módulo de periferia, una parte del 
elemento codificador encaja en la BaseUnit. De este modo se impide mecánicamente que 
se enchufe otro tipo de módulo. 


En el caso del sistema de periferia descentralizada ET 200SP existen dos variantes: 


● Elemento codificador mecánico: garantiza la codificación mecánica arriba descrita. 


● Elemento codificador electrónico: además de la codificación mecánica arriba descrita, 
también dispone de una memoria electrónica regrabable para datos de configuración 
específicos del módulo (p. ej. dirección de destino F para módulos de seguridad, datos 
de parámetros del maestro IO-Link). 


Requisitos 
Consulte el capítulo Pasos previos a la instalación (Página 27). 


 


 ATENCIÓN 


No manipular el elemento codificador 


Si se modifica el elemento codificador, pueden generarse situaciones peligrosas en la 
instalación o dañarse las salidas del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Para evitar daños materiales, no manipule la codificación. 
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Cambio del tipo de módulo de periferia 
El módulo de periferia está desenchufado. 


Para realizar un cambio del tipo de módulo de periferia, proceda del siguiente modo: 


1. Presione con un destornillador en el elemento codificador para retirarlo de la BaseUnit. 


2. Vuelva a insertar el elemento codificador en el módulo de periferia desenchufado. 


3. Enchufe el nuevo módulo de periferia (un módulo de otro tipo) en la BaseUnit hasta oírlo 
encajar. 


4. Marque el nuevo módulo de periferia. 


 
① Elemento codificador 
Figura 12-2 Cambio del tipo de módulo de periferia 
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12.3 Sustitución del módulo de periferia 


Introducción 
Al enchufar por primera vez un módulo de periferia, una parte del elemento codificador 
encaja en la BaseUnit. Si se sustituye un módulo de periferia por otro módulo del mismo 
tipo, la BaseUnit ya está provista del elemento codificador adecuado. 


Requisitos 
Consulte el capítulo Pasos previos a la instalación (Página 27). 


Sustitución del módulo de periferia 
El módulo de periferia está desenchufado. 


Para sustituir un módulo de periferia, proceda del siguiente modo: 


1. Retire el elemento codificador (pieza) del nuevo módulo de periferia por el lado inferior de 
este. 


2. Introduzca el nuevo módulo de periferia (mismo tipo de módulo) en la BaseUnit hasta 
oírlo encajar. 


3. Marque (con tiras rotulables, etiqueta de identificación por referencia) el nuevo módulo 
de periferia. 


12.4 Sustitución de la caja de bornes de la BaseUnit 


Introducción 
La caja de bornes forma parte de la BaseUnit. En caso necesario, la caja de bornes se 
puede sustituir. Para ello no es necesario desmontar la BaseUnit. 


Al sustituir la caja de bornes no se interrumpen los buses de energía y AUX del grupo de 
potencial. 


Requisitos 
● La BaseUnit está montada, cableada y equipada con un módulo de periferia. 


● Sustituya la caja de bornes solo con la tensión de alimentación desconectada. 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 a 3,5 mm 
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Procedimiento 
Ver secuencia de vídeo (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218) 


Para sustituir la caja de bornes de una BaseUnit, proceda del siguiente modo: 


1. Desconecte la tensión de alimentación existente en la BaseUnit. 


2. Presione simultáneamente los pulsadores de desbloqueo situados en la parte superior e 
inferior del módulo de periferia, respectivamente, y desenchúfelo de la BaseUnit. 


3. Afloje el cableado en la BaseUnit 


4. El mecanismo de desbloqueo de la caja de bornes se encuentra en el lado inferior de la 
BaseUnit. Presione desde arriba con el destornillador inclinado en la pequeña ranura. 


5. Para soltar el enclavamiento de la caja de bornes, levante ligeramente el destornillador 
haciendo palanca hacia arriba a la vez que retira la caja de la BaseUnit hacia arriba. 


6. Retire el elemento codificador (una parte) de la caja de bornes e insértelo en el elemento 
codificador (otra parte) del módulo de periferia que ha desenchufado en el paso 2. 


7. Introduzca la nueva caja de bornes por arriba en la BaseUnit y abátala hacia abajo hasta 
que encaje en la BaseUnit. 


8. Cablee la BaseUnit. 


9. Enchufe el módulo de periferia en la BaseUnit. 


10.Conecte la tensión de alimentación existente en la BaseUnit. 


 
Figura 12-3 Sustituir la caja de bornes de la BaseUnit 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95886218





 Mantenimiento 
 12.5 Actualización del firmware 


Sistema de periferia descentralizada 
Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 203 


12.5 Actualización del firmware 


Introducción 
En ocasiones puede ser necesario actualizar el firmware durante el funcionamiento (p. ej. 
para ampliar la funcionalidad). 


El firmware de la CPU/del módulo de interfaz y de los módulos de periferia puede 
actualizarse con ayuda de archivos de firmware. Los datos remanentes se conservan tras 
ejecutar la actualización de firmware. 


Requisitos 
● El archivo o archivos para la actualización del firmware se han descargado de la página 


de Internet del Service&Support (http://www.siemens.com/automation/service&support). 


En dicha página seleccione: Automatation Technology > Sistemas de automatización > 
Sistemas de automatización industrial SIMATIC > Sistemas de E/S SIMATIC ET 200 > 
Sistemas ET 200 para armario > ET 200SP. 


Desde allí navegue hasta el tipo de módulo específico que desea actualizar. Para 
continuar, haga clic en "Support" en el enlace de "Software Downloads". Guarde los 
archivos de actualización de firmware que desee. 


● Antes de instalar la actualización de firmware, asegúrese de que los módulos no estén 
en uso. 


 


 Nota 
Actualización del firmware de módulos de periferia 


En el módulo debe estar aplicada la tensión de alimentación L+ en el momento del arranque 
y durante la actualización del firmware. 


 


Requisitos adicionales para módulos de seguridad 
 


 ADVERTENCIA 


Comprobar si la versión del firmware es apta para módulos de seguridad 


Si va a utilizar una nueva versión del firmware, deberá comprobar si la versión es apta para 
el módulo correspondiente. 


En los anexos del Certificado 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/134200) para SIMATIC 
Safety se indica la versión de firmware autorizada. 


 



http://www.siemens.com/automation/service&support

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/134200
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Cómo actualizar el firmware 
Para realizar una actualización del firmware existen las siguientes opciones: 


● online mediante PROFINET IO/PROFIBUS DP (con STEP 7); 


● mediante la SIMATIC Memory Card (para CPU y módulos de periferia centralizados); 


● mediante el servidor web integrado (para CPU y para módulos de periferia centralizados 
y descentralizados). 


 


 Nota 
Archivos de firmware de la CPU 


Si quiere actualizar la CPU con STEP 7, solo podrá hacerlo con STEP 7 (TIA Portal a partir 
de V13 Update 3). 


 


La tabla siguiente muestra una relación de los medios con los que puede realizarse una 
actualización de firmware con qué módulo. 


Tabla 12- 2 Resumen de las opciones de actualización de firmware 


Actualización del firmware  CPU Módulo de interfaz Módulo de pe-
riferia 


STEP 7 (TIA Portal a partir de V13 
Update 3) 


✓ ✓ ✓ 


STEP 7 (TIA Portal) -- ✓ ✓ 
STEP 7 (a partir de V5.5 SP2)* -- ✓ ✓ 
SIMATIC Memory Card ✓ -- ✓ 
Servidor web de la CPU ✓ -- ✓ 
 * Si los archivos del firmware solo están disponibles en este formato, también pueden cargarse medi-


ante STEP 7 (TIA Portal), pero no con la SIMATIC Memory Card y el servidor web. 


Instalación de la actualización de firmware 
 


 ADVERTENCIA 


Riesgo de estados no admisibles de la instalación 


Al instalar la actualización de firmware, la CPU pasa al estado operativo STOP o el módulo 
de interfaz pasa al estado Fallo de estación. Los estados STOP o Fallo de estación pueden 
afectar al funcionamiento de un proceso online o de una máquina. 


El funcionamiento inesperado de un proceso o de una máquina puede provocar lesiones 
mortales o graves y/o daños materiales. 


Antes de instalar la actualización de firmware, asegúrese de que la CPU/el módulo de 
interfaz no esté ejecutando ningún proceso activo. 


 







 Mantenimiento 
 12.5 Actualización del firmware 


Sistema de periferia descentralizada 
Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 205 


Procedimiento mediante STEP 7 
Para actualizar el firmware online mediante STEP 7, proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione el módulo en la vista de dispositivos. 


2. En el menú contextual, elija el comando de menú "Online y diagnóstico". 


3. Seleccione el grupo "Actualización de firmware" en la carpeta "Funciones". 


4. Para seleccionar la ruta de los archivos de actualización de firmware, vaya al área 
"Actualización de firmware" y haga clic en el botón "Examinar". 


5. Seleccione el archivo de firmware adecuado. En la tabla del área de actualización de 
firmware se muestran todos los módulos que se pueden actualizar con el archivo de 
firmware seleccionado. 


6. Haga clic en el botón "Iniciar actualización". Si el módulo puede interpretar el archivo 
seleccionado, el archivo se carga en el módulo. 


Actualización del firmware 


La casilla de verificación "Activar el firmware tras la actualización" está siempre activada. 


Tras una carga correcta, el módulo aplicará el firmware y a partir de ese momento trabajará 
con la nueva versión. 


 


 Nota 


Si se interrumpe la actualización del firmware, es necesario desenchufar y volver a enchufar 
el módulo en cuestión antes de volver a actualizar el firmware. 
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Procedimiento mediante la SIMATIC Memory Card 
Para actualizar el firmware mediante la SIMATIC Memory Card, proceda del siguiente modo: 


1. Inserte una SIMATIC Memory Card en el lector de tarjetas SD de su programadora o PC. 


2. Para guardar el archivo de actualización en la SIMATIC Memory Card, seleccione la 
SIMATIC Memory Card en el árbol del proyecto, en "Lector de tarjetas/memoria USB". 


3. En el menú "Proyecto", elija el comando "Lector de tarjetas/memoria USB > Crear 
actualización de firmware en Memory Card". 


4. Desde un diálogo de selección de archivos puede navegar hasta el archivo de 
actualización de firmware. En un paso posterior puede decidir si borrar el contenido de la 
SIMATIC Memory Card o si agregar los archivos de actualización de firmware a la 
SIMATIC Memory Card. 


5. Inserte la SIMATIC Memory Card con los archivos de actualización de firmware en la 
CPU. 


Particularidad de la actualización de firmware de módulos analógicos y del módulo de 
comunicaciones IO-Link Master CM 4xIO-Link 


Si desea realizar una actualización de firmware con módulos analógicos o con el módulo de 
comunicaciones IO-Link Master CM 4xIO-Link, deberá suministrar 24 V DC a dichos 
módulos a través del elemento de entrada. 


Procedimiento 


1. Si hay una tarjeta SIMATIC Memory Card insertada, retírela. 


2. Inserte la SIMATIC Memory Card con los archivos de actualización de firmware en la 
CPU. 


3. La actualización del firmware se iniciará poco después de insertarse la SIMATIC Memory 
Card. 


4. Tras concluir la actualización de firmware, retire la SIMATIC Memory Card. 
El LED RUN de la CPU se ilumina en amarillo y el LED MAINT parpadea en amarillo. 


Si a continuación va a utilizar la SIMATIC Memory Card como tarjeta de programa, borre 
manualmente los archivos de actualización del firmware. 


 


 Nota 


Si la configuración hardware contiene varios módulos, la CPU actualizará todos los módulos 
afectados siguiendo el orden de los slots; es decir, en orden ascendente de la posición del 
módulo en la configuración de dispositivos de STEP 7. 


 


Procedimiento mediante el servidor web 
El procedimiento se describe en el manual de funciones Servidor web 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560
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Comportamiento durante la actualización del firmware 
Tenga en cuenta el siguiente comportamiento mientras se actualiza el firmware en el 
módulo de periferia correspondiente: 


● El indicador LED DIAG parpadea en rojo. 


● El módulo de periferia conserva el estado de diagnóstico actual. 


● Aviso de diagnóstico: canal no disponible temporalmente (código de error 31D) 


● Todas las salidas sin intensidad ni tensión. 


Comportamiento después de la actualización de firmware 
Después de la actualización de firmware, compruebe la versión de firmware del módulo que 
haya actualizado. 


Referencia 
Para obtener más información acerca de los procedimientos, consulte la ayuda en pantalla 
de STEP 7. 


12.6 Restablecimiento de la configuración de fábrica de la CPU/del 
módulo de interfaz (PROFINET) 


12.6.1 Restablecimiento de la configuración de fábrica de la CPU 


Función 
"Al restablecer la configuración de fábrica", se devuelve la CPU a su estado de suministro. 
Esta función borra toda la información almacenada en la memoria interna de la CPU. 


Recomendación: 


Si desmonta una CPU PROFINET y la quiere utilizar en otro sitio con otro programa o 
simplemente guardarla en almacén, le recomendamos que restablezca su estado de 
suministro. Al restablecer la configuración de fábrica, tenga en cuenta que los parámetros 
de la dirección IP también se borran. 


Cómo restablecer la configuración de fábrica de una CPU 
Para restablecer el estado de suministro de la CPU existen las siguientes opciones: 


● Mediante el selector de modo 


● Mediante STEP 7 
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Procedimiento mediante el selector de modo 
Asegúrese de que no haya ninguna SIMATIC Memory Card insertada en la CPU y que esta 
se encuentre en estado operativo STOP (LED RUN/STOP iluminado en amarillo). 


Restablezca la configuración de fábrica del siguiente modo, sin SIMATIC Memory Card 
insertada: 


1. Ponga el selector en posición STOP. 


Resultado: el LED RUN/STOP se ilumina en amarillo. 


2. Ponga el selector de modo en posición MRES. Mantenga el selector de modo en esa 
posición hasta que el LED RUN/STOP se ilumine por segunda vez y permanezca 
iluminado de forma permanente (tras tres segundos). Seguidamente vuelva a soltar el 
selector. 


3. Antes de que transcurran otros tres segundos, vuelva a poner el selector de modo en 
posición MRES y de nuevo en STOP. 


Resultado: seguidamente la CPU ejecuta "Restablecer configuración de fábrica" mientras el 
LED RUN/STOP parpadea en amarillo. Cuando el LED RUN/STOP se enciende en amarillo, 
se ha restablecido la configuración de fábrica de la CPU y esta se encuentra en estado 
operativo STOP. En el búfer de diagnóstico se registra el evento "Restablecer configuración 
de fábrica". 


Procedimiento mediante STEP 7 
Asegúrese de que existe una conexión online con la CPU. 


Para restablecer la configuración de fábrica de la CPU mediante STEP 7, proceda del 
siguiente modo: 


1. Abra la vista Online y diagnóstico de la CPU. 


2. En la carpeta "Funciones", elija el grupo "Restablecer configuración de fábrica". 


3. Si quiere conservar la dirección IP, active el botón de opción "Conservar dirección IP". Si 
quiere borrar la dirección IP, active el botón de opción "Restablecer dirección IP". 


4. Haga clic en el botón "Resetear". 


5. Responda a las consultas de seguridad haciendo clic en "Aceptar". 


Resultado: seguidamente la CPU ejecuta "Restablecer configuración de fábrica" mientras el 
LED RUN/STOP parpadea en amarillo. Cuando el LED RUN/STOP se enciende en amarillo, 
se ha restablecido la configuración de fábrica de la CPU y esta se encuentra en estado 
operativo STOP. En el búfer de diagnóstico se registra el evento "Restablecer configuración 
de fábrica". 
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Resultado tras restablecer la configuración de fábrica 
La siguiente tabla muestra una relación del contenido de los objetos de memoria tras 
restablecer la configuración de fábrica. 


Tabla 12- 3 Resultado tras restablecer la configuración de fábrica 


Objeto de memoria Contenido 
Valores actuales de los bloques de datos, bloques de datos de 
instancia 


Se inicializan 


Marcas, temporizadores y contadores Se inicializan 
Determinadas variables remanentes de objetos tecnológicos 
(p. ej. valores de ajuste de encóders absolutos) 


Se inicializan 


Entradas del búfer de diagnóstico (área remanente) Se inicializan 
Entradas del búfer de diagnóstico (área no remanente) Se inicializan 
Estados de los contadores de horas de servicio Se inicializan 
Hora Se inicializa 


Si antes de restablecer la configuración de fábrica había una SIMATIC Memory Card 
insertada, la CPU carga la configuración (hardware y software) guardada en la SIMATIC 
Memory Card. A continuación se volverá a aplicar una dirección IP configurada. 


Referencia 
Encontrará más información sobre el restablecimiento de la configuración de fábrica en el 
manual de funciones Estructura y utilización de la memoria de la CPU 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193101), en el capítulo "Áreas de 
memoria y remanencia" y en la ayuda en pantalla de STEP 7. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193101
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12.6.2 Restablecimiento de la configuración de fábrica del módulo de interfaz 
(PROFINET IO) 


Función 
La función "Restablecer configuración de fábrica" devuelve el módulo de interfaz 
(PROFINET) a su estado de suministro. 


Opciones de restablecimiento 
● Mediante STEP 7 (online a través de PROFINET IO) 


● Mediante un pulsador Reset del módulo de interfaz (en la parte trasera). Ver el capítulo 
Restablecimiento de la configuración de fábrica del módulo de interfaz (PROFINET IO) 
mediante un pulsador RESET (Página 212). 


Procedimiento mediante STEP 7 
Para restablecer la configuración de fábrica de un módulo de interfaz mediante STEP 7, 
proceda del siguiente modo: 


Asegúrese de que existe una conexión online con el módulo de interfaz. 


1. Abra la vista Online y diagnóstico del módulo de interfaz. 


2. En la carpeta "Funciones", elija el grupo "Restablecer configuración de fábrica". 


3. Haga clic en el botón "Resetear". 


4. Responda la consulta de seguridad haciendo clic en "OK". 


Resultado: el módulo de interfaz ejecuta la función "Restablecer configuración de fábrica". 
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Resultado tras restablecer la configuración de fábrica 
La tabla siguiente muestra los valores de las propiedades del módulo de interfaz tras 
restablecer la configuración de fábrica: 


Tabla 12- 4 Propiedades del módulo de interfaz en estado de suministro 


Propiedades Valor 
Parámetros Ajuste por defecto 
Dirección IP No disponible 


(parametrizable al resetear: "Conservar dirección 
IP"/"Borrar dirección IP") 


Nombre del dispositivo No disponible 
Dirección MAC Disponible 
Datos I&M Datos de identificación (I&M0) disponibles 


Datos de mantenimiento (I&M1, 2, 3, 4) no disponibles 
Versión de firmware Disponible 


 


 


 Nota 
Posible fallo de las estaciones siguientes 


El restablecimiento de la configuración de fábrica de un módulo de interfaz puede hacer que 
fallen las siguientes estaciones de una línea. 


 


 Nota 
Comportamiento de valor sustitutivo de los módulos de periferia enchufados al restablecer la 
configuración de fábrica 


Al restablecer la configuración de fábrica, los módulos de periferia del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP adoptan el estado no parametrizado. 


 


Referencia 
Para obtener más información sobre el procedimiento, consulte la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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12.6.3 Restablecimiento de la configuración de fábrica del módulo de interfaz 
(PROFINET IO) mediante un pulsador RESET 


Requisitos 
La tensión de alimentación del módulo de interfaz está conectada. 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 a 3,5 mm (para el restablecimiento mediante pulsador RESET) 


Procedimiento 
Para restablecer la configuración de fábrica de un módulo de interfaz mediante el pulsador 
RESET, proceda del siguiente modo: 


1. Desmonte el módulo de interfaz del perfil soporte (ver Montaje de la CPU/del módulo de 
interfaz (Página 44)) y abátalo hacia abajo. 


2. El pulsador RESET se encuentra en la parte trasera del módulo de interfaz, tras una 
pequeña ranura: presione en la pequeña ranura con el destornillador durante al menos 
3 segundos para accionar el pulsador RESET. 


3. Vuelva a montar el módulo de interfaz en el perfil soporte (ver Montaje de la CPU/del 
módulo de interfaz (Página 44)). 
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4. El indicador LED del módulo de interfaz indica si el restablecimiento se ha llevado a 
cabo: El LED RUN parpadea 3 segundos y los LED ERROR y MAINT están apagados. 


5. Vuelva a parametrizar el módulo de interfaz. 


 
① Parte trasera del módulo de interfaz 
② Pulsador RESET 
Figura 12-4 Pulsador RESET 
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12.7 Reacción a errores en los módulos de seguridad 


Estado seguro (concepto de seguridad) 
La base del concepto de seguridad es que exista un estado seguro para todas las 
magnitudes del proceso. 


 


 Nota 


En el caso de los módulos F digitales se trata del valor "0". Esto es aplicable tanto a los 
sensores como a los actuadores. 


 


Reacciones a errores y arranque del sistema F 
La función de seguridad hace que en los siguientes casos los módulos de seguridad utilicen 
valores sustitutivos (estado seguro) en lugar de los valores de proceso (pasivación del 
módulo de seguridad): 


● En el arranque del sistema F 


● En caso de errores en la comunicación de seguridad entre la CPU F y el módulo F a 
través del protocolo de seguridad según PROFIsafe (errores de comunicación) 


● En caso de fallos de la periferia F/de canal (p. ej., rotura de hilo, error por discrepancia) 


Los errores o fallos detectados se registran en el búfer de diagnóstico de la CPU F y se 
notifican al programa de seguridad de la CPU F. 


Los módulos F no pueden guardar los errores/fallos de forma permanente. Después de una 
desconexión/conexión (POWER OFF/POWER ON), en el arranque se vuelve a detectar un 
error que persiste. pero pueden guardarse en el programa estándar. 


 


 ADVERTENCIA 


En los canales parametrizados como "desactivados" en STEP 7, no se produce ninguna 
reacción de diagnóstico ni tratamiento de errores en caso de error del canal; ni aunque el 
canal desactivado se vea afectado indirectamente por un error de grupo de canales 
(parámetro "Canal activado/desactivado"). 


 


Solución de errores en el sistema F 
Para eliminar errores en el sistema F, proceda como se describe en IEC 61508-1:2010, 
apartado 7.15.2.4 e IEC 61508-2:2010, apartado 7.6.2.1 e.  


Son necesarios los siguientes pasos: 


1. Diagnóstico y reparación del fallo 


2. Revalidación de la función de seguridad 


3. Registro en el informe de mantenimiento 
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Aplicación de valores sustitutivos para módulos de seguridad 
En los módulos F con entradas, en caso de pasivación, el sistema F suministra al programa 
de seguridad valores sustitutivos (0) en lugar de los valores de proceso presentes en las 
entradas de seguridad. 


En los módulos F con salidas, en caso de pasivación, el sistema F transmite valores 
sustitutivos (0) a las salidas de seguridad en lugar de los valores de salida suministrados por 
el programa de seguridad. Los canales de salida pasan al estado sin tensión y sin 
intensidad. Esto también vale para una parada de la CPU F. No es posible parametrizar 
valores sustitutivos. 


Dependiendo del sistema F utilizado y del tipo de error que se haya producido (error de 
periferia F, error de canal o error de comunicación), los valores sustitutivos se utilizan 
únicamente para el canal afectado o para todos los canales del módulo de seguridad 
afectado. 


Reincorporación de un módulo de seguridad 
La conmutación de valores sustitutivos a valores de proceso (reincorporación de un módulo 
F) se produce automáticamente o después de que el usuario dé su conformidad en el 
programa de seguridad. En caso de errores de canal puede ser necesario desenchufar y 
volver a enchufar el módulo F. Encontrará un listado exacto de los errores que requieren 
desenchufar y seguidamente enchufar el módulo F en el capítulo "Avisos de diagnóstico" del 
respectivo módulo F. 


Después de la reincorporación: 


● En un módulo F con entradas, se vuelven a suministrar al programa de seguridad los 
valores del proceso presentes en las entradas de seguridad. 


● En un módulo F con salidas, se vuelven a transferir a las salidas de seguridad los valores 
de salida suministrados por el programa de seguridad. 


Información adicional sobre la pasivación y reincorporación 
Encontrará más información sobre la pasivación y reincorporación de la periferia F en el 
manual SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126). 


Comportamiento del módulo F con entradas en caso de que falle la comunicación 
Cuando falla la comunicación, los módulos F con entradas no se comportan como lo hacen 
con otros fallos. 


Cuando falla la comunicación, los valores de proceso actuales en las entradas del módulo F 
se conservan. Los canales no se pasivizan. Los valores de proceso actuales se pasivizan en 
la CPU F. 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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 Funciones de test y solución de problemas 13 
13.1 Funciones de test 


Introducción 
La ejecución del programa de usuario se puede probar en la CPU. Se pueden observar 
estados de señal y valores de variables, así como predefinir valores para variables con 
objeto de simular situaciones determinadas en la ejecución del programa. 


 


 Nota 
Uso de funciones de test 


El uso de funciones de test puede afectar en pequeña medida (unos pocos milisegundos) al 
tiempo de procesamiento de los programas y, con ello, a los tiempos de ciclo y de reacción 
del controlador. 


 


Requisitos 
● Existe una conexión online con la CPU correspondiente. 


● En la CPU hay un programa ejecutable. 


Opciones de test 
● Test con el estado del programa 


● Test con la tabla de observación 


● Test con la tabla de forzado permanente 


● Test con parpadeo de LED 


● Test con función Trace y de analizador lógico 


Test con el estado del programa 
El estado del programa permite observar la ejecución del programa. En él se pueden 
visualizar los valores de los operandos y los resultados lógicos (RLO) con objeto de 
encontrar y solucionar los errores lógicos del programa. 
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Test con tablas de observación 
En la tabla de observación se dispone de las siguientes funciones: 


● Observar variables 


Las tablas de observación permiten observar en la programadora o el PC los valores 
actuales de distintas variables de un programa de usuario o de una CPU. 


Se pueden observar las siguientes áreas de operandos: 


– Entradas y salidas (memoria imagen de proceso) y marcas 


– Contenidos de bloques de datos 


– Entradas y salidas de periferia 


– Temporizadores y contadores 


● Forzar variables 


Con esta función se asignan valores fijos a determinadas variables de un programa de 
usuario o de una CPU. El forzado también es posible en el test con el estado del 
programa. 


Se pueden forzar las siguientes áreas de operandos: 


– Entradas y salidas (memoria imagen de proceso) y marcas 


– Contenidos de bloques de datos 


– Entradas y salidas de periferia (p. ej. %I0.0:P, %Q0.0:P) 


– Temporizadores y contadores 


● "Desbloquear salidas" y "Forzar inmediatamente" 


Estas dos funciones permiten asignar valores fijos a determinadas salidas de periferia de 
una CPU en estado operativo STOP. Esta opción también permite comprobar el 
cableado. 
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Test con la tabla de forzado permanente 
En la tabla de forzado permanente se dispone de las siguientes funciones: 


● Observar variables 


Las tablas de forzado permanente permiten visualizar en la programadora o el PC los 
valores actuales de distintas variables de un programa de usuario o de una CPU. Las 
tablas pueden observarse con o sin condición de disparo. 


Se pueden observar las siguientes variables: 


– Marcas 


– Contenidos de bloques de datos 


– Entradas de periferia (p. ej. %I0.0:P) 


● Forzado permanente de entradas y salidas de periferia 


Es posible forzar entradas y salidas de periferia individuales. 


– Entradas de periferia: forzar entradas de periferia de forma permanente (p. ej. 
%I0.0:P) significa "puentear" sensores o entradas especificando valores fijos al 
programa. En lugar del valor de entrada real, el programa recibe (a través de la 
memoria imagen del proceso o acceso directo) el valor de forzado permanente. 


– Salidas de periferia: forzar salidas de periferia de forma permanente (p. ej. %Q0.0:P) 
significa "puentear" el programa completo especificando valores fijos a los 
actuadores. 


Diferencia entre el forzado normal y el forzado permanente 
La diferencia entre las funciones de forzado normal y de forzado permanente radica 
principalmente en el comportamiento de almacenamiento: 


● Forzado normal: el forzado de variables es una función online y no se guarda en la CPU. 
El forzado de variables puede finalizarse en la tabla de observación o desconectando la 
conexión online. 


● Forzado permanente: las peticiones de forzado permanente se escriben en la SIMATIC 
Memory Card y se mantienen después de una desconexión (POWER OFF). El forzado 
permanente de entradas y salidas de periferia sólo puede finalizarse en la tabla de 
forzado permanente. 


Test con parpadeo de LED 
En muchos cuadros de diálogos online se puede ejecutar un test de parpadeo de LED. Esta 
función resulta útil, p. ej., si no se está seguro de qué dispositivo de la configuración 
hardware real corresponde al dispositivo seleccionado actualmente en el software. 


Haga clic en el botón "Parpadeo LED"; parpadeará un LED del dispositivo que está 
seleccionado actualmente. En la CPU parpadean los LED RUN/STOP, ERROR y MAINT. 
Los LED parpadean hasta que se interrumpe la prueba de parpadeo. 
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Test con función Trace y de analizador lógico 
Con la función Trace se registran variables de la CPU en función de condiciones de disparo 
configurables. Las variables son, p. ej., parámetros de accionamientos o variables de 
sistema y de usuario de una CPU. La CPU almacena los registros. Si es necesario, el 
registro se puede visualizar y evaluar con STEP 7. 


La función Trace se activa en el árbol del proyecto, en la carpeta de la CPU con el nombre 
"Traces". 


Simulación 
Con STEP 7 puede ejecutar y probar el hardware y software del proyecto en un entorno 
simulado. Inicie la simulación con el comando de menú "Online" > "Simulación" > "Iniciar". 


Referencia 
Para obtener más información sobre las funciones de test, consulte la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 


Encontrará más información acerca de las funciones de test con Trace y analizador lógico 
en el manual de funciones Uso de la función Trace y de analizador lógico 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/64897128). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/64897128
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13.2 Leer/guardar datos de servicio 


Introducción 
Los datos de servicio contienen, además del contenido del búfer de diagnóstico, otras 
muchas informaciones sobre el estado interno de la CPU. Si se produce un problema con la 
CPU que no es posible resolver de otro modo, envíe los datos de servicio a nuestro Service 
& Support. Con ayuda de los datos de servicio, el Service & Support podrá analizar 
rápidamente cualquier problema existente. 


Requisitos 
Los datos de servicio se leen mediante: 


● el servidor web, 


● STEP 7 


● la SIMATIC Memory Card 


Procedimiento mediante el servidor web 
Para leer datos de servicio mediante el servidor web, proceda del siguiente modo: 


1. Abra un navegador web apto para la comunicación con la CPU. 


2. Introduzca en la barra de direcciones del navegador web la siguiente dirección: 
https://<CPU IP address>/save_service_data.html, p. ej. 
https://172.23.15.3/save_service_data.html 


3. En la pantalla aparecerá la vista de la página de datos de servicio con un botón para 
guardarlos. 


 
Figura 13-1 Lectura de datos de servicio desde el servidor web 


4. Guarde los datos de servicio localmente en su PC/programadora haciendo clic en "Save 
ServiceData". 


Resultado: la CPU guarda los datos en un archivo .dmp con la siguiente nomenclatura: 
"<Referencia> <Número de serie> <Etiqueta de fecha/hora>.dmp". El nombre de archivo no 
puede cambiarse. 


Procedimiento mediante STEP 7 
Encontrará una descripción de cómo guardar los datos de servicio en la ayuda en pantalla 
de STEP 7, bajo la palabra clave "Guardar datos de servicio". 
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Procedimiento mediante la SIMATIC Memory Card 
Utilice la SIMATIC Memory Card para leer los datos de servicio solamente si ya no se puede 
comunicar con la CPU a través de Ethernet. En todos los demás casos, debe darse 
preferencia a la lectura de datos de servicio mediante el servidor web o mediante STEP 7. 


Para leer los datos de servicio mediante la SIMATIC Memory Card, proceda del siguiente 
modo: 


1. Inserte la SIMATIC Memory Card en el lector de tarjetas de la programadora o el PC. 


2. Abra el archivo de tareas S7_JOB.S7S en un editor. 


3. En el editor, sobrescriba la entrada PROGRAM con el string DUMP.  
No utilice espacios en blanco/saltos de línea/comillas, de forma que el archivo tenga un 
tamaño de 4 bytes exactamente. 


4. Guarde el archivo con el nombre de archivo dado. 


5. Asegúrese de que la SIMATIC Memory Card no está protegida contra escritura e 
insértela en el slot para tarjetas de la CPU. 


Resultado: la CPU escribe el archivo de datos de servicio DUMP.S7S en la SIMATIC 
Memory Card y permanece en STOP. 


La transferencia de datos de servicio finaliza en cuanto el LED STOP deja de parpadear y 
permanece iluminado. Si la transferencia se ha realizado correctamente, solo se ilumina el 
LED STOP. Si la transferencia se ha realizado con errores, se ilumina el LED STOP y el 
LED ERROR parpadea. En caso de error, la CPU crea en la carpeta DUMP.S7S un archivo 
de texto que indica el error ocurrido. 
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 Datos técnicos 14 
 


 


Introducción 
En este capítulo se encuentran los datos técnicos del sistema: 


● Las normas y valores de ensayo que cumple y satisface el sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP. 


● Los criterios de ensayo aplicados al efectuar los tests del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP. 


Datos técnicos de los módulos 
Los datos técnicos de los módulos individuales figuran en los respectivos manuales de 
producto. En el caso de que haya diferencias entre lo indicado en este documento y en los 
manuales de producto, prevalecerán las indicaciones de los manuales de producto. 
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14.1 Normas y homologaciones 


Marcas y homologaciones vigentes actualmente 
 


 Nota 
Indicaciones en los componentes del ET 200SP 


Las marcas y homologaciones vigentes actualmente están impresas en los componentes 
del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


 


Consignas de seguridad 
 


 ADVERTENCIA 


Pueden producirse daños personales y materiales 


En atmósferas potencialmente explosivas pueden ocasionarse daños personales y 
materiales si se desconectan las conexiones del sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP durante el funcionamiento. 


Por ello, en atmósferas potencialmente explosivas es obligatorio desconectar la 
alimentación antes de desenchufar cualquier conector del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP. 


 


 ADVERTENCIA 


Peligro de explosión 


En caso de sustituir componentes, se puede perder la homologación para Class I, DIV. 2. 
 


 ADVERTENCIA 


Campo de aplicación 


Este aparato solo es adecuado para su uso en zonas Class I, Div. 2, grupo A, B, C, D o en 
zonas sin peligro. 
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Marcado CE 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP cumple los requisitos y criterios de 
protección estipulados en las directivas comunitarias indicadas a continuación y concuerda 
con las normas europeas (EN) armonizadas para autómatas programables publicadas en 
los boletines oficiales de la Comunidad Europea: 


● 2006/95/CE "Material eléctrico destinado a utilizarse con determinados límites de 
tensión" (directiva de Baja Tensión) 


● 2004/108/CE "Compatibilidad electromagnética" (directiva CEM) 


● Directiva 94/9/CE sobre aparatos y sistemas de protección para uso en atmósferas 
potencialmente explosivas (directiva de productos ATEX) 


● Para los módulos F del ET 200SP se aplica además: 2006/42/EG "Directiva de 
máquinas" 


Los certificados de conformidad CE están disponibles para su consulta por parte de las 
autoridades competentes en: 


Siemens AG 
Digital Factory 


Factory Automation 
DF FA AS DH AMB 
Postfach 1963 
D-92209 Amberg 


También se pueden descargar de las páginas de Internet del Customer Support bajo 
"Declaración de conformidad". 


Homologación cULus 
Underwriters Laboratories Inc. según  


● UL 508 (Industrial Control Equipment) 


● CSA C22.2 No. 142 (Process Control Equipment) 


O BIEN 
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Homologación cULus HAZ. LOC. 
Underwriters Laboratories Inc. según  


● UL 508 (Industrial Control Equipment) 


● CSA C22.2 No. 142 (Process Control Equipment) 


● ANSI/ISA 12.12.01 


● CSA C22.2 No. 213 (Hazardous Location) 


APPROVED for use in 
Class I, Division 2, Group A, B, C, D Tx; 
Class I, Zone 2, Group IIC Tx 


Installation Instructions for cULus haz.loc. 


● WARNING - Explosion Hazard - Do not disconnect while circuit is live unless area is 
known to be non-hazardous. 


● WARNING - Explosion Hazard - Substitution of components may impair suitability for 
Class I, Division 2 or Zone 2. 


● This equipment is suitable for use in Class I, Division 2, Groups A, B, C, D; Class I, 
Zone 2, Group IIC; or non-hazardous locations. 


WARNING: EXPOSURE TO SOME CHEMICALS MAY DEGRADE THE SEALING 
PROPERTIES OF MATERIALS USED IN THE RELAYS. 


Homologación FM 
Factory Mutual Research (FM) según 
Approval Standard Class Number 3611, 3600, 3810 (ANSI/ISA 82.02.01) 
CSA C22.2 No. 213 
CSA C22.2 No. 61010-1 
APPROVED for use in Class I, Division 2, Group A, B, C, D Tx; 
Class I, Zone 2, Group IIC Tx 


Homologación ATEX 
según EN 60079-15 (Electrical apparatus for potentially explosive atmospheres; Type of 
protection "n") y EN 60079-0 (Electrical apparatus for potentially explosive gas atmospheres 
- Part 0: General Requirements) 


 







Datos técnicos  
14.1 Normas y homologaciones 


 Sistema de periferia descentralizada 
226 Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 


Homologación IECEx 
Según IEC 60079-15 (Explosive atmospheres - Part 15: Equipment protection by type of 
protection "n") e IEC 60079-0 (Explosive atmospheres - Part 0: Equipment - General 
requirements) 


 


Marcado para Australia y Nueva Zelanda 


 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP cumple las exigencias de la norma  
AS/NZS CISPR 16. 


Korea Certificate KCC-REM-S49-ET200SP 
Tenga en cuenta que este equipo cumple la clase límite A en lo que se refiere a la emisión 
de interferencias. Este equipo puede usarse en todas las zonas excepto las residenciales. 


이 기기는 업무용(A급) 전자파 적합기기로서 판매자 또는 사용자는 이 점을 주의하시기 
바라며 가정 외의 지역에서 사용하는 것을 목적으로 합니다. 


Identificador para la unión aduanera eurasiática 
EAC (Eurasian Conformity) 


Unión aduanera de Rusia, Bielorrusia y Kazajstán 


Declaración de conformidad conforme a las especificaciones técnicas de la unión aduanera 
(TR CU). 


IEC 61131 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP cumple las exigencias y criterios de la 
norma IEC 61131-2 (autómatas programables, parte 2: especificaciones y ensayos de los 
equipos). 


Estándar PROFINET 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP está basado en la norma IEC 61158 
Type 10. 
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Estándar PROFIBUS 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP está basado en la norma IEC 61158 Type 
3. 


Estándar IO-Link 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP está basado en la norma IEC 61131-9. 


Homologación para construcción naval 
Sociedades de clasificación: 


● ABS (American Bureau of Shipping) 


● BV (Bureau Veritas) 


● DNV (Det Norske Veritas) 


● GL (Germanischer Lloyd) 


● LRS (Lloyds Register of Shipping) 


● Class NK (Nippon Kaiji Kyokai) 


Uso en el ámbito industrial 
Los productos SIMATIC están diseñados para ser utilizados en el ámbito industrial. 


Tabla 14- 1 Uso en el ámbito industrial 


Campo de 
aplicación 


Requisitos relativos a la emisión de 
interferencias 


Requisitos relativos a la inmunidad a inter-
ferencias 


Industria EN 61000-6-4:2011 EN 61000-6-2:2005 


Uso en zonas residenciales 
 


 Nota 


El sistema de periferia descentralizada ET 200SP está diseñado para el uso en zonas 
industriales; si se utiliza en zonas residenciales, ello puede afectar a la recepción de radio y 
televisión. 


 


Si se emplea el sistema de periferia descentralizada ET 200SP en zonas residenciales, 
deberá asegurarse de que se cumpla la clase de límite B según EN 55011 en lo que se 
refiere a la emisión de interferencias. 


Las medidas apropiadas para alcanzar el grado de desparasitaje de la clase límite B son, 
por ejemplo: 


● Instalación del sistema de periferia descentralizada ET 200SP en armarios o cuadros 
eléctricos puestos a tierra 


● Empleo de filtros en las líneas de alimentación 
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Referencia 
Encontrará los certificados de las marcas y homologaciones en Internet, en el Service & 
Support (http://www.siemens.com/automation/service&support). 


14.2 Compatibilidad electromagnética 


Definición 
La compatibilidad electromagnética (CEM) es la facultad de una instalación eléctrica de 
funcionar de manera satisfactoria en su entorno electromagnético sin ejercer ningún tipo de 
influencia sobre éste. 


El sistema de periferia descentralizada ET 200SP satisface, entre otros, los requisitos de la 
ley de CEM del Mercado Único Europeo. Para ello es imprescindible que el sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP satisfaga las especificaciones y directivas para la 
configuración eléctrica. 


CEM según NE21 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP cumple las especificaciones de CEM de la 
directiva NAMUR NE21. 


interferencias en forma de impulso 
La tabla siguiente muestra la compatibilidad electromagnética del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP con respecto a las interferencias en forma de impulso. 


Tabla 14- 2 Interferencias en forma de impulso 


Interferencia en forma de impulso Ensayada con Corresponde al 
grado de seve-
ridad 


Descarga electroestática según 
IEC 61000-4-2 


Descarga en el aire: ±8 kV 
Descarga al contacto: ±6 kV 


3 
3 


Transitorios rápidos eléctricos en 
ráfagas según IEC 61000-4-4 


±2 kV (línea de alimentación) 
±2 kV (línea de señales >30 m) 
±1 kV (línea de señales <30 m) 


3 
3 


Impulso individual de alta energía (onda de choque) según IEC 61000-4-5 
Se requiere un circuito protector externo (ver manual de funciones Instalación de 
controladores con inmunidad a las interferencias 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566)) 


 
 
 
 


3 • Acoplamiento asimétrico ±2 kV (línea de alimentación) 
tensión continua con elementos protectores 
±2 kV (línea de señales/datos solo >30 m), en 
caso necesario con elementos protectores 



http://www.siemens.com/automation/service&support

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566
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Interferencia en forma de impulso Ensayada con Corresponde al 
grado de seve-
ridad 


• Acoplamiento simétrico ±1 kV (línea de alimentación) tensión continua 
con elementos protectores 
±1 kV (línea de señales/datos solo >30 m), en 
caso necesario con elementos protectores 


Interferencias senoidales 
Las tablas siguientes muestran la compatibilidad electromagnética del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP con respecto a las interferencias senoidales. 


● Radiación AF 


Tabla 14- 3 Radiación AF Interferencias senoidales 


Radiación AF según IEC 61000-4-3/NAMUR 21 
Campo electromagnético de alta frecuencia, con modulación de amplitud 


Corresponde al grado 
de severidad 


80 a 1000 MHz; de 1,0 a 2,0 GHz 2,0 GHz a 2,7 GHz 3 
10 V/m 3 V/m 
80 % AM (1 kHz) 


● Acoplamiento AF 


Tabla 14- 4 Acoplamiento AF interferencias senoidales 


Acoplamiento AF según IEC 61000-4-6 Corresponde al grado 
de severidad 


(10 kHz) 150 kHz a 80 MHz 3 
10 Veff no modulado 
80 % AM (1 kHz) 
150 Ω impedancia de fuente 
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Emisión de interferencias 
Emisión de interferencias en forma de campos electromagnéticos según EN 55016: clase de 
límite A, grupo 1 (medida a una distancia de 10 m). 


Tabla 14- 5 Emisión de interferencias en forma de campos electromagnéticos según EN 55016 


Frecuencia Emisión de interferencias 
de 30 a 230 MHz <40 dB (µV/m) QP 
de 230 a 1000 MHz <47 dB (µV/m) QP 


Emisión de interferencias a través de la red de alimentación de corriente alterna según 
EN 55016: clase de valor límite A, grupo 1. 


Tabla 14- 6 Emisión de interferencias a través de la red de alimentación de corriente alterna según 
EN 55016 


Frecuencia Emisión de interferencias 
de 0,15 a 0,5 MHz <79 dB (µV) Q 


<66 dB (µV) M 
de 0,5 a 30 MHz <73 dB (µV) Q 


<60 dB (µV) M 


14.3 Compatibilidad electromagnética de los módulos de seguridad 


Protección del ET 200SP con módulos de seguridad frente a sobretensiones 
Si su instalación requiere la protección frente a sobretensiones, para garantizar la inmunidad 
frente a ondas de choque (surge) del ET 200SP con módulos de seguridad, recomendamos 
utilizar un circuito de protección externa (filtro surge) entre la alimentación de tensión de 
carga y la entrada de tensión de carga de las BaseUnits. 


 


 Nota 


Las medidas de protección contra rayos requieren siempre una inspección individual de toda 
la instalación. No obstante, una protección total sólo es posible si todo el edificio que rodea 
la instalación está equipado con dispositivos de protección contra sobretensiones. Ello es 
aplicable sobre todo a las medidas constructivas que deberán adoptarse ya al diseñar el 
edificio. 


Por tanto, si desea informarse detalladamente sobre la protección contra sobretensiones, le 
recomendamos que se dirija a su representante de Siemens, o bien a una empresa 
especializada en la protección contra rayos. 
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En la figura siguiente se muestra un ejemplo de configuración con módulos de seguridad. La 
tensión se recibe de 1 alimentador. Sin embargo, recuerde que la corriente total de los 
módulos alimentados por el alimentador no debe superar los límites permitidos. También 
pueden utilizarse varios alimentadores. 


 
Figura 14-1 Circuito de protección externo (filtro surge) para ET 200SP con módulos de seguridad 


Nombre Referencia de la marca Dehn 
A = BVT AD 24 918 402 
B = DCO RK D 5 24 919 986 
C = DEHNconnect DCO RK E 60 919 990 
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14.4 Condiciones de transporte y almacenamiento 


Introducción  
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP cumple sobradamente las exigencias de 
IEC 61131-2 en lo que respecta a las condiciones de transporte y almacenamiento. Los 
datos siguientes son aplicables para módulos que se transportan o almacenan en su 
embalaje original. 


Tabla 14- 7 Condiciones de transporte y almacenamiento de módulos 


Tipo de condición Rango admisible 
Caída libre (dentro del embalaje) ≤1 m 
Temperatura de -40 °C a +70 °C 
Presión atmosférica de 1.080 a 660 hPa (corresponde a una altitud de -


1000 a 3500 m) 
Humedad relativa del aire de 5 a 95%, sin condensación 
Vibraciones senoidales según  
IEC 60068-2-6 


5 - 8,4 Hz: 3,5 mm 
8,4 - 500 Hz: 9,8 m/s2 


Choque según IEC 60068-2-27 250 m/s2, 6 ms, 1000 choques 


14.5 Condiciones ambientales climáticas y mecánicas 


Condiciones de uso 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP está previsto para uso estacionario y al 
abrigo de la intemperie. Las condiciones de uso cumplen sobradamente las exigencias de 
DIN IEC 60721-3-3: 


● Clase 3M3 (requisitos mecánicos) 


● Clase 3K3 (requisitos climáticos) 
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Condiciones ambientales mecánicas 
Las condiciones ambientales mecánicas se indican en la tabla siguiente en forma de 
vibraciones senoidales. 


Tabla 14- 8 Condiciones ambientales mecánicas 


Rango de frecuen-
cia 


ET 200SP con 
BusAdapter BA 2×FC o 
BA SCRJ/FC 


ET 200SP con 
BusAdapter BA 2×RJ45, 
BA 2xSCRJ o 
BA SCRJ/RJ45 


ET 200SP con 
IM 155-6 PN BA 


ET 200SP con módulo 
de salidas digitales F-
RQ 
1x24VDC/24..230VAC/5
A 


5 ≤ f ≤ 8,4 Hz 3,5 mm amplitud 
8,4 ≤ f ≤ 150 Hz 1 g aceleración constante 
10 ≤ f ≤ 60 Hz 0,35 mm de amplitud --- --- --- 
60 ≤ f ≤ 1000 Hz 5 g aceleración con-


stante 


Ensayos relativos a las condiciones ambientales mecánicas 
En la tabla siguiente se especifican la clase y envergadura de los ensayos relativos a las 
condiciones ambientales mecánicas. 


Tabla 14- 9 Ensayos relativos a las condiciones ambientales mecánicas 


Ensayo de ... Norma Observación 
Vibraciones Ensayo de resistencia 


a las vibraciones 
según IEC 60068-2-6 
(senoidal) 


Tipo de vibración: barridos de frecuencia con una velocidad de variación 
de 1 octava/minuto 
BA 2×RJ45, BA 2xSCRJ, BA SCRJ/RJ45, IM 155-6 PN BA, módulo de 
salidas digitales F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A 
• 5 Hz ≤ f ≤ 8,4 Hz, amplitud constante 3,5 mm 
• 8,4 Hz ≤ f ≤ 150 Hz, aceleración constante 1 g 
BA 2×FC, BA SCRJ/FC 
• 10 Hz ≤ f ≤ 60 Hz, amplitud constante 0,35 mm 
• 60 Hz ≤ f ≤ 1000 Hz, aceleración constante 5 g 
Duración de vibraciones: 10 ciclos de barrido por eje para cada uno de 
los 3 ejes ortogonales 


Choque Choque, ensayado 
según 
IEC 60068-2-27 


Tipo de choque: semisenoidal 
Intensidad del choque: 150 m/s2 valor de cresta, 11 ms de duración 
Sentido de choque: 3 impactos en ambos sentidos por cada uno de los 3 
ejes perpendiculares 


Choque continuo1 Choque, ensayado 
según IEC 60068-
2-27 


Tipo de choque: semisenoidal 
Intensidad del choque: 25 g valor de cresta, 6 ms de duración 
Sentido de choque: 1000 choques en ambos sentidos por cada uno de 
los 3 ejes perpendiculares 


 1 no aplicable en el caso del módulo de salidas digitales F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A 
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Condiciones ambientales climáticas 
La tabla siguiente muestra las condiciones ambientales climáticas permitidas para el 
sistema de periferia descentralizada ET 200SP: 


Tabla 14- 10 Condiciones ambientales climáticas 


Condiciones ambientales Rango admisible Observaciones 
Temperatura: 
Montaje horizontal: 
Montaje vertical: 


 
de 0 a 60 °C 
de 0 a 50 °C 


- 


Variación admisible de la 
temperatura 


10 K/h - 


Humedad relativa del aire de 10 a 95 % Corresponde sin condensación al nivel de 
severidad de humedad relativa RH2 según 
IEC 61131, parte 2 


Presión atmosférica de 1.080 a 795 hPa Corresponde a una altitud de -1000 a 2000 
m 


Grado de polución SO2: < 0,5 ppm; 
RH < 60%, sin condensación 
H2S: < 0,1 ppm; 
RH < 60%, sin condensación 


- 


ISA-S71.04 severity level G1; G2; G3 - 
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14.6 Datos sobre aislamiento, clase de protección, grado de protección y 
tensión nominal 


Aislamiento 
El aislamiento está dimensionado conforme a los requisitos de EN 61131-2:2007. 


 


 Nota 


Para los módulos con tensión de alimentación 24 V DC, el aislamiento galvánico está 
dimensionado para máx. 60 V AC/75 V DC y aislamiento básico según EN 61131-2:2007. 


 


Grado de ensuciamiento/categoría de sobretensión según IEC 61131 
● Grado de ensuciamiento 2 


● Categoría de sobretensión: II 


Clase de protección según IEC 61131-2:2007 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP cumple la clase de protección I y contiene 
piezas de las clases de protección II y III. 


La puesta a tierra del perfil soporte debe cumplir los requisitos de una tierra funcional FE. 


Recomendación: para la inmunidad a las interferencias, el cable de puesta a tierra debe 
disponer de una sección de > 6 mm2. 


Para cumplir la clase de protección I, el lugar de instalación (p. ej. caja, armario) deberá 
disponer de una conexión para el conductor de protección conforme a las normas. 


Grado de protección IP20 
Grado de protección IP20 según IEC 60529 para todos los módulos del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP; es decir: 


● Protección contra contacto con dedos de prueba estándar 


● Protección contra cuerpos extraños de diámetro superior a 12,5 mm 


● Sin protección contra la penetración de agua 
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Tensión nominal de servicio 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP funciona con la tensión nominal 
consignada en la siguiente tabla y las correspondientes tolerancias. 


Tenga en cuenta la tensión de alimentación del módulo correspondiente al seleccionar la 
tensión nominal. 


Tabla 14- 11 Tensión nominal de servicio 


Tensión nominal Rango de tolerancia 
24 V DC 19,2 a 28,8 V DC 1 


18,5 a 30,2 V DC 2 
120 V AC de 93 a 132 V AC 
230 V AC 187 a 264 V AC 
 1 Valor estático: se genera como Muy Baja Tensión con aislamiento eléctrico seguro según 


IEC 60364-4-41 
2 Valor dinámico: incluida ondulación, p. ej. con rectificador trifásico en puente 


14.7 Uso del ET 200SP en atmósferas potencialmente explosivas zona 2 
Ver la información del producto "Aplicación de los módulos/tarjetas en áreas con peligro de 
explosión, zona 2" (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19692172).   
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19692172
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 Croquis acotados A 
A.1 Conexión de pantalla 


Croquis acotado conexión de pantalla    


 
Figura A-1 Croquis acotado conexión de pantalla 


A.2 Tiras rotulables 


Croquis acotado tira rotulable y rodillo    


 
Figura A-2 Croquis acotado tira rotulable y rodillo 
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A.3 Etiquetas de identificación por referencia 


Croquis acotado etiqueta de identificación por referencia y alfombrilla    


 
Figura A-3 Croquis acotado etiqueta de identificación por referencia y alfombrilla 
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 Accesorios/Repuestos B 
 


 


Accesorios del sistema de periferia descentralizada ET 200SP 


Tabla B- 1 Accesorios generales 


Accesorios generales Unidad de embalaje Referencia 
BusAdapter 


• BA 2×RJ45 (BusAdapter PROFINET con conector 
hembra Ethernet estándar para CPU/IM-PN) 


1 unidad 6ES7193-6AR00-0AA0 


• BA 2×FC (BusAdapter PROFINET con conexión 
Ethernet Fast connect para CPU/IM-PN) 


1 unidad 6ES7193-6AF00-0AA0 


• BusAdapter BA 2×SCRJ (PROFINET con conector 
óptico para CPU/IM-PN) 


1 unidad 6ES7193-6AP00-0AA0 


• BA 2xSCRJ/RJ45 (convertidor de medio, adaptador de 
bus PROFINET con cable de fibra óptica FO ⇔ 
conector RJ45 estándar) 


1 unidad 6ES7193-6AP20-0AA0 


• BA 2xSCRJ/FC (convertidor de medio, adaptador de 
bus PROFINET con cable de fibra óptica FO ⇔ conex-
ión directa del cable de bus) 


1 unidad 6ES7193-6AP40-0AA0 


• BA-Send 1xFC (para la ampliación de la estación con 
ET-Connection, configuración mixta ET 200SP/ET 
200AL) 


1 unidad 6ES7193-6AS00-0AA0 


Conector de bus PROFIBUS FastConnect 1 unidad 6ES7972-0BB70-0XA0 
Módulo servidor (repuesto) 1 unidad 6ES7193-6PA00-0AA0 
Tapa de BU 


• 15 mm de ancho 5 unidades 6ES7133-6CV15-1AM0 


• 20 mm de ancho 5 unidades 6ES7133-6CV20-1AM0 


Conexión de pantalla para BaseUnit (contactos de pan-
talla y abrazaderas de pantalla) 


5 unidades 6ES7193-6SC00-1AM0 


Etiqueta de identificación por referencia, estera con 16 
etiquetas 


10 unidades 6ES7193-6LF30-0AW0 


Tiras rotulables (para rotular los módulos de periferia) 


• Rollo, gris claro (con un total de 500 tiras rotulables) 1 unidad 6ES7193-6LR10-0AA0 


• Rollo, amarillo (con un total de 500 tiras rotulables) 1 unidad 6ES7193-6LR10-0AG0 


• Láminas DIN A4, gris claro (con un total de 1000 tiras 
rotulables) 


10 unidades 6ES7193-6LA10-0AA0 
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Accesorios generales Unidad de embalaje Referencia 
• Lámina DIN A4, amarilla (con un total de 1000 tiras 


rotulables) 
10 unidades 6ES7193-6LA10-0AG0 


Elemento codificador electrónico (tipo H) 5 unidades 6ES7193-6EH00-1AA0 
Perfiles soporte, fleje de acero estañado 


• Longitud: 483 mm 1 unidad 6ES5710-8MA11 


• Longitud: 530 mm 1 unidad 6ES5710-8MA21 


• Longitud: 830 mm 1 unidad 6ES5710-8MA31 


• Longitud 2000 mm 1 unidad 6ES5710-8MA41 


 


Tabla B- 2 Accesorios Etiquetas de identificación por color (bornes push-in) de 15 mm de ancho 


Accesorios Etiquetas de identificación por color (bornes 
push-in) de 15 mm de ancho 


Unidad de embalaje Referencia 


16 bornes de proceso (ver manual de producto Módulo de periferia) 


• gris (bornes 1 a 16), código de color CC00 10 unidades 6ES7193-6CP00-2MA0 


• gris (bornes 1 a 8), rojo (bornes 9 a 16); código de 
color CC01 


10 unidades 6ES7193-6CP01-2MA0 


• gris (bornes 1 a 8), azul (bornes 9 a 16); código de 
color CC02 


10 unidades 6ES7193-6CP02-2MA0 


• gris (bornes 1 a 8), rojo (bornes 9 a 12), gris (bornes 
13 a 16); código de color CC03 


10 unidades 6ES7193-6CP03-2MA0 


• gris (bornes 1 a 8), rojo (bornes 9 a 12), azul (bornes 
13 a 16); código de color CC04 


10 unidades 6ES7193-6CP04-2MA0 


• gris (bornes 1 a 12), rojo (bornes 13 y 14), azul 
(bornes 15 a 16) 


10 unidades 6ES7193-6CP05-2MA0 


10 bornes AUX (para BU15-P16+A10+2D, BU15-P16+A10+2B) 


• verde amarillo (bornes 1A a 10A); código de color 
CC71 


10 unidades 6ES7193-6CP71-2AA0 


• rojo (bornes 1A a 10A); código de color CC72 10 unidades 6ES7193-6CP72-2AA0 


• azul (bornes 1A a 10A); código de color CC73 10 unidades 6ES7193-6CP73-2AA0 


10 bornes adicionales (para BU15-P16+A0+12D/T, BU15-P16+A0+12B/T) 


• rojo (bornes 1B a 5B), azul (bornes 1C a 5C); código 
de color CC74 


10 unidades 6ES7193-6CP74-2AA0 
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Tabla B- 3 Accesorios Etiquetas de identificación por color (bornes push-in) de 20 mm de ancho 


Accesorios Etiquetas de identificación por color (bornes 
push-in) de 20 mm de ancho 


Unidad de embalaje Referencia 


12 bornes de proceso (ver manual de producto Módulo de periferia) 


• gris (bornes 1 a 4), rojo (bornes 5 a 8), azul (bornes 9 
a 12); código de color CC41 


10 unidades 6ES7193-6CP41-2MB0 


• gris (bornes 1 a 8), rojo (bornes 9 y 10), azul (bornes 
11 y 12), código de color CC42 


10 unidades 6ES7193-6CP42-2MB0 


6 bornes de proceso (ver manual de producto Módulo de periferia) 


• gris (bornes 1 a 4), rojo (borne 5), azul (borne 6); 
código de color CC51 


10 unidades 6ES7193-6CP51-2MC0 


• gris (bornes 1, 2 y 5), rojo (bornes 3 y 4), azul (borne 
6); código de color CC52 


10 unidades 6ES7193-6CP52-2MC0 


4 bornes AUX (para BU20-P12+A4+0B) 


• verde amarillo (bornes 1A a 4A); código de color 
CC81 


10 unidades 6ES7193-6CP81-2AB0 


• rojo (bornes 1A a 4A); código de color CC82 10 unidades 6ES7193-6CP82-2AB0 


• azul (bornes 1A a 4A); código de color CC83 10 unidades 6ES7193-6CP83-2AB0 


2 bornes AUX (para BU20-P6+A2+4D, BU20-P6+A2+4B) 


• amarillo-verde (bornes 1A a 2A); código de color 
CC84 


10 unidades 6ES7193-6CP84-2AC0 


• rojo (bornes 1A y 2A); código de color CC85 10 unidades 6ES7193-6CP85-2AC0 


• azul (bornes 1A y 2A); código de color CC86 10 unidades 6ES7193-6CP86-2AC0 


 


Tabla B- 4 Accesorios SIMATIC Memory Cards 


Capacidad Unidad de embalaje Referencia 
4 Mbytes 1 unidad 6ES7954-8LCxx-0AA0 
12 Mbytes 1 unidad 6ES7954-8LExx-0AA0 
24 Mbytes 1 unidad 6ES7954-8LFxx-0AA0 
256 Mbytes 1 unidad 6ES7954-8LL02-0AA0 
2 Gbytes 1 unidad 6ES7954-8LP01-0AA0 


Componentes para protección contra rayos (cambio de zona de protección contra rayos 0B a 1, de 1 
a 2 y de 2 a 3) 


Para la protección contra rayos, en el sistema de periferia descentralizada ET 200SP deben 
utilizarse dispositivos de protección contra sobretensiones. Encontrará más información al 
respecto en el manual de funciones Instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566
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Catálogo en línea 
Encontrará otras referencias del ET 200SP en Internet (http://mall.industry.siemens.com), en 
el catálogo y el sistema de pedidos en línea. 


B.1 Protección contra rayos y protección contra sobretensiones para 
módulos de seguridad 


Descargadores de sobretensiones para los módulos de seguridad 
 


 Nota 


Este capítulo se refiere exclusivamente a los descargadores de sobretensiones que pueden 
utilizarse para proteger los módulos de seguridad. 


Es muy importante tener en cuenta toda la información recogida en Compatibilidad 
electromagnética de los módulos de seguridad (Página 230) en relación con la protección 
contra rayos y la protección contra sobretensiones del sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP. 


 


Componentes para la protección contra sobretensiones de los módulos de seguridad (transición de 
zonas de protección contra rayos 0B a 1) 


Los descargadores de sobretensiones solo son necesarios con cables no apantallados. En 
el manual de funciones Instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566) encontrará una relación de 
los descargadores de sobretensiones que pueden utilizarse para módulos de seguridad. 



http://mall.industry.siemens.com/

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566
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 Cálculo de la resistencia de derivación C 
 


 


Introducción  
Si desea proteger el ET 200SP mediante un dispositivo de vigilancia de defectos a tierra o 
un interruptor diferencial, necesitará conocer la resistencia de derivación para poder escoger 
el componente de seguridad adecuado. 


Resistencia óhmica 
Para calcular la resistencia de derivación del ET 200SP debe tenerse en cuenta la 
resistencia óhmica del circuito RC del módulo en cuestión: 


Tabla C- 1 Resistencia óhmica 


Módulo Resistencia óhmica de un circuito RC 
CPU/módulo de interfaz 10 MΩ (±5 %) 
BaseUnit BU...D 10 MΩ (±5 %) 


Fórmula 
Siempre y cuando todos los módulos indicados anteriormente se aseguren con un 
dispositivo de vigilancia de defectos a tierra, con la siguiente fórmula se puede calcular la 
resistencia de derivación del ET 200SP: 
 
RET200SP = Rmódulo/N 
RET200SP = Resistencia de derivación del ET 200SP 
RMódulo = Resistencia de derivación de un módulo 
N = Número de BaseUnits BU...D y del módulo de interfaz en el ET 200SP 
   
RCPU/IM = RBU...D = Rmódulo = 9,5 MΩ 
RCPU/IM = Resistencia de derivación de la CPU/del módulo de interfaz 
RBU...D = Resistencia de derivación de la BaseUnits BU...D 


 


En caso de asegurar los módulos listados arriba en un ET 200SP con varios dispositivos de 
vigilancia de defectos a tierra, es necesario determinar la resistencia de derivación de cada 
dispositivo de vigilancia de defectos a tierra. 
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Ejemplo  
La configuración del ET 200SP incluye un IM 155-6 PN ST, dos BaseUnits BU...D y distintos 
módulos de entradas y salidas. El conjunto del ET 200SP se asegura con un dispositivo de 
vigilancia de defectos a tierra: 


 
Figura C-1 Ejemplo de cálculo de la resistencia de derivación 
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 Service & Support D 
 


 


 


Oferta completa y única en su género que cubre todo el ciclo de vida   
Ya sea usted constructor de máquinas, operador de planta u oferente de soluciones: 
Siemens Industry Automation y Drive Technologies le ofrece una amplia gama de servicios 
destinada a los usuarios más diversos en todos los sectores de la industria manufacturera y 
de procesos. 


En torno a nuestros productos y sistemas tenemos una paleta de servicios homogéneos y 
estructurados que le ofrecen un valioso apoyo en todas las fases de la vida de sus 
máquinas y plantas, desde la concepción y realización, pasando por la puesta en servicio, y 
llegando al mantenimiento y modernización. 


Los empleados del Service & Support asisten a nuestros clientes en cualquier parte del 
mundo ayudándoles en todos los asuntos relacionados con la automatización y los 
accionamientos de Siemens. En más de 100 países, a nivel local y a lo largo de todas las 
fases del ciclo de vida de sus máquinas e instalaciones. 


Un equipo de especialistas expertos está a su lado con profundos conocimientos de la 
materia. Los cursos a los que asisten periódicamente, así como el estrecho contacto que 
mantienen entre sí, traspasando las fronteras de los continentes, garantizan un servicio 
técnico fiable, sea cual sea el ámbito en cuestión. 
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Online Support 
La extensa plataforma de información online que ofrece nuestro Service & Support apoya en 
todo momento a nuestros clientes, estén donde estén. 


El Online Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support). 


Technical Consulting 
Apoyo durante la planificación y concepción de su proyecto: desde el detallado análisis real 
y la definición del objetivo, hasta el asesoramiento en caso de dudas acerca del producto o 
sistema y la elaboración de soluciones de automatización. 


Technical Support 
Asesoramiento competente en caso de preguntas técnicas, incluyendo una amplia gama de 
servicios para todas las exigencias en relación con nuestros productos y sistemas. 


El Technical Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/support-request). 


Formación 
Aumente su ventaja competitiva, gracias a conocimientos prácticos impartidos directamente 
por el fabricante. 


Nuestra oferta de formación figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/sitrain). 


Engineering Support 
Apoyo durante el desarrollo y configuración mediante servicios adecuados, desde la 
configuración hasta la realización del proyecto de automatización. 


Field Service/Servicio técnico 
Nuestro Field Service le ofrece todo tipo de servicios relacionados con las actividades de 
puesta en servicio y mantenimiento, para asegurar en todo caso la disponibilidad de sus 
máquinas y plantas. 


Repuestos 
Las plantas y sistemas en todos los sectores y lugares deben funcionar siempre de forma 
fiable. Nosotros le apoyamos para evitar de raíz paradas de planta: con una red mundial de 
servicio técnico y cadenas logísticas optimizadas. 



http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/support-request

http://www.siemens.com/sitrain
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Reparaciones 
Tiempos de parada significan problemas en la empresa así como costes innecesarios. 
Nosotros le ayudamos a minimizar ambas problemáticas, para lo que le ofrecemos 
posibilidades de reparación en todo el mundo. 


Optimización 
Durante la vida de máquinas y plantas aparecen con frecuencia oportunidades para 
aumentar su productividad o para reducir costes. 


Para que las pueda aprovechar le ofrecemos toda una serie de servicios relacionados con la 
optimización. 


Modernización 
También para modernizaciones puede contar con nuestro pleno apoyo, con muchos 
servicios que van desde la ingeniería hasta la puesta en servicio. 


Programas de servicio técnico 
Nuestros programas de servicio técnico son selectos paquetes de servicios dirigidos a un 
determinado grupo de sistemas o productos del área de automatización y accionamientos. 
Los diferentes servicios cubren sin fisuras todo el ciclo de vida, están coordinados entre si, y 
facilitan la óptima aplicación de sus productos y sistemas.  


Los servicios de uno de estos programas pueden adaptarse en todo momento con plena 
flexibilidad y aplicarse independientemente. 


Ejemplos de servicios: 


● Contratos de servicio técnico 


● Plant IT Security Services 


● Life Cycle Services para accionamientos 


● SIMATIC PCS 7 Life Cycle Services 


● SINUMERIK Manufacturing Excellence 


● SIMATIC Remote Support Services 


 


Resumen de las ventajas: 


● Tiempos de parada optimizados para más productividad 


● Óptimos costes de mantenimiento gracias a volumen de prestaciones a la medida 


● Costes calculables para plena planeabilidad 


● Seguridad operativa gracias a tiempos de reacción y plazos de entrega de repuestos 
asegurados 


● Complementación y descarga del propio personal de servicio técnico 


● Los servicios prestados por el mismo proveedor implican menos interfaces y más 
conocimientos 
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Persona de contacto  
Para usted, en cualquier parte del mundo: somos su partner en asesoramiento, compra, 
formación, servicio, soporte, piezas de repuesto... y para toda la oferta de Industry 
Automation and Drive Technologies. 


Encontrará a su persona de contacto personal en nuestra base de datos de personas de 
contacto en Internet (http://www.siemens.com/automation/partner). 



http://www.siemens.com/automation/partner
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Glosario  
 


Actuador  
Los actuadores son, p. ej., relés de potencia o contactores para la conexión de medios de 
consumidores, o bien los propios consumidores (p. ej., válvulas electromagnéticas 
accionadas directamente). 


Actualización del firmware 
Actualización del firmware de los módulos (módulos de interfaz, módulos de periferia...) a la 
última versión, p. ej., después de ampliaciones de funcionalidad (update). 


Análisis de discrepancia  
En las entradas de seguridad, el análisis de discrepancia para equivalencia/antivalencia se 
utiliza para deducir fallos a partir del desarrollo temporal de dos señales que tengan la 
misma funcionalidad. El análisis de discrepancia se inicia cuando se detectan niveles 
diferentes (en la comprobación de antivalencia: niveles idénticos) en dos señales de entrada 
relacionadas. Se comprueba si una vez transcurrido un tiempo parametrizable, llamado → 
tiempo de discrepancia, desaparece la diferencia (en la comprobación de antivalencia: la 
coincidencia). Si no es así, hay un error por discrepancia. 


El análisis de discrepancia se realiza entre ambas señales de entrada de la evaluación de 
sensores 1oo2 (2de2) en el módulo de entrada de seguridad (fail-safe). 


Archivo GSD 
En calidad de Generic Station Description, este archivo almacena en formato XML todos los 
datos característicos de un dispositivo PROFINET necesarios para su configuración. 


BaseUnit 
Las BaseUnits permiten conectar los módulos de periferia eléctrica y mecánicamente al 
módulo de interfaz y al módulo servidor. 


El módulo de periferia enchufado determina las señales en los bornes de la BaseUnit. Los 
bornes disponibles varían en función de la BaseUnit seleccionada. 


BaseUnit clara 
Es la primera BaseUnit que se enchufa, la cual abre un nuevo grupo de potencial con 
aislamiento galvánico. Los buses de energía y AUX están desconectados del módulo 
contiguo izquierdo. La BaseUnit tiene la entrada de la tensión de alimentación. 
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BaseUnit oscura 
Continuación de los buses de energía y AUX internos del módulo contiguo izquierdo a los 
módulos situados a su derecha. 


Borne push-in 
Borne para la conexión de cables sin necesidad de herramientas. 


Bus 
Vía de transmisión común a la que están conectados todos los dispositivos de un sistema 
en bus de campo; posee dos finales definidos. 


Bus AUX 
Bus autoinstalable que puede usarse para tareas diversas, p. ej., como embarrado del 
conductor de protección o para una tensión requerida adicionalmente. 


Bus de energía 
Dos buses internos autoinstalables (P1 y P2) que suministran tensión a los módulos de 
periferia. 


BusAdapter 
Permite elegir libremente el sistema de conexión del bus de campo PROFINET. 


Clase de seguridad  
Nivel de seguridad (Safety Integrity Level) SIL según IEC 61508:2010. Cuanto mayor sea el 
Safety Integrity Level, más estrictas serán las medidas para evitar y controlar fallos 
sistemáticos y fallos de hardware. 


Con los módulos de seguridad en modo de seguridad puede alcanzarse la clase de 
seguridad SIL3. 


Comunicación orientada a la seguridad  
Comunicación que permite intercambiar datos de seguridad (fail-safe). 


Conector 
Conexión física entre el dispositivo y el cable. 
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Conexión equipotencial 
Conexión eléctrica (conductor equipotencial) que aporta el mismo o prácticamente el mismo 
potencial a los cuerpos de material eléctrico y a cuerpos conductores externos, para evitar 
tensiones perturbadoras o peligrosas entre dichos cuerpos. 


Configurar 
Disposición sistemática de los módulos (estructura). 


Conmutador tipo P  
→ Conmutador tipo M 


Contacto común 
Creación de un nuevo grupo de potencial para el que se vuele a introducir la tensión de 
alimentación. 


Control de configuración 
Función que permite adaptar la configuración real a partir de una configuración máxima 
planificada en el programa de usuario. Al hacerlo, las direcciones de entrada, salida y 
diagnóstico no se modifican. 


Controlador PROFINET IO 
Dispositivo que permite acceder a los dispositivos IO conectados (p. ej., el sistema de 
periferia descentralizada). Lo que significa: el controlador IO intercambia señales de entrada 
y salida con los dispositivos IO asignados. El controlador IO suele ser la CPU en la que se 
ejecuta el programa del usuario. 


CPU 
Con la fuente de alimentación del sistema integrada, la CPU alimenta el sistema electrónico 
de los módulos agregados a través del bus de fondo. La CPU contiene el sistema operativo 
y ejecuta el programa de usuario. El programa de usuario se encuentra en la SIMATIC 
Memory Card y se procesa en la memoria de trabajo de la CPU. Las interfaces PROFINET 
presentes en la CPU establecen una conexión con Industrial Ethernet. Las CPU del 
ET 200SP soportan el funcionamiento como controlador IO, I-device y CPU independiente. 


CPU F  
Una CPU F es un módulo central apta para seguridad y autorizada para el uso en SIMATIC 
Safety. En la CPU F también puede ejecutarse un → programa de usuario estándar. 


CRC  
Cyclic Redundancy Check → Valor de comprobación CRC 
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Crimpado 
Procedimiento que consiste en unir mediante deformación plástica dos componentes unidos 
entre sí, p. ej., una puntera de cable y un conductor. 


Datos de identificación 
La información que se guarda en los módulos y que ayuda al usuario a la hora de revisar la 
configuración de la instalación y localizar las modificaciones del hardware. 


Derating 
Ver Valores característicos de temperatura 


Diagnóstico 
Funciones de vigilancia para la detección, localización, clasificación, visualización y 
posterior evaluación de errores, fallos y avisos. Se ejecutan automáticamente durante el 
funcionamiento de la instalación. Esto redunda en una mayor disponibilidad de las 
instalaciones, al reducirse los tiempos de puesta en marcha y de parada. 


Dirección MAC 
Identificación única en el mundo que se asigna de fábrica a cada dispositivo PROFINET. 
Sus 6 bytes se dividen en 3 bytes para el código del fabricante y 3 bytes para el código del 
dispositivo (número correlativo). La dirección MAC figura generalmente bien legible en el 
dispositivo. 


Dirección PROFIsafe  
Todo → módulo de seguridad tiene asignada una dirección PROFIsafe. La dirección 
PROFIsafe se tiene que configurar. 


Disponibilidad  
Es la probabilidad de que un sistema sea funcional en un momento predeterminado. Puede 
aumentarse mediante redundancia, p. ej., utilizando varios → sensores en el mismo punto de 
medición. 


Dispositivo 
Dispositivo capaz de enviar, recibir o amplificar datos a través del bus, p. ej., un dispositivo 
IO a través de PROFINET IO. 


Dispositivo PROFINET IO 
Aparato de campo descentralizado que puede estar asignado a uno o varios controladores 
IO (p. ej., sistema de periferia descentralizada, islas de válvulas, convertidores de 
frecuencia, switches).  
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DP 
→ Sistema de periferia descentralizada 


Error de canal  
Error de canal, p. ej., rotura de hilo o cortocircuito.  


En la pasivización granular canal por canal, después de solucionar el fallo el canal afectado 
se vuelve a integrar automáticamente, o bien puede ser necesario desenchufar y volver a 
enchufar el módulo. 


Error de módulo  
Error en todo el módulo – Los errores de módulo pueden ser externos (p. ej. falta tensión de 
carga) o internos (p. ej. error del procesador). Un error interno hace necesaria siempre la 
sustitución del módulo. 


Estación esclava 
Un esclavo solo puede intercambiar datos con el maestro tras solicitarlo este. 


Estado de valor 
El estado de valor es la información adicional binaria de una señal digital. El estado de valor 
se registra en la imagen de proceso de la entrada y proporciona información sobre la validez 
de la señal. 


Estado seguro  
El pilar del concepto de seguridad en los sistemas F es que exista un estado de seguridad 
para todos los valores del proceso. En el caso de la periferia F digital, por ejemplo, es el 
valor "0". 


Evaluación 1oo1 (1de1)  
Tipo de → evaluación de sensores – En la Evaluación 1oo1 (1de1) solo existe un → sensor, 
el cual se conecta al módulo F con 1 canal. 


Evaluación 1oo2 (2de2)  
Tipo de → evaluación de sensores – En la Evaluación 1oo2 (2de2) se conecta un sensor de 
dos canales o bien dos sensores de un canal a dos canales de entrada. Internamente se 
compara si las señales de entrada coinciden (equivalencia) o difieren (antivalencia). 







Glosario  
 


 Sistema de periferia descentralizada 
254 Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 


Evaluación de sensores  
Se distinguen dos tipos de evaluación de sensores: 


→ Evaluación 1oo1 (1de1) – la señal del sensor se lee una vez 


→ Evaluación 1oo2 (2de2) – la señal del sensor es leída dos veces por el mismo módulo F y 
comparada internamente en el módulo 


Fila 
Totalidad de los módulos enchufados en un perfil soporte. 


Fuente de alimentación de carga 
Está destinada a la alimentación de módulos como el módulo de interfaz, los módulos de 
alimentación, módulos de periferia y, dado el caso, sensores y actuadores. 


Función de seguridad  
Mecanismo integrado en la → CPU F y en la → periferia F que permite el uso en el → sistema 
de seguridad SIMATIC Safety.  


Según IEC 61508:2010: Función implementada por un dispositivo de seguridad para 
mantener el sistema en estado de seguridad o pasarlo a un estado seguro cuando se 
produce un fallo determinado. 


Grupo de canales  
Agrupación de diferentes canales de un módulo en un grupo. Algunos parámetros de STEP 
7 no pueden asignarse a canales individuales, sino sólo a grupos de canales.  


Grupo de potencial 
Grupo de módulos de periferia que reciben conjuntamente tensión de alimentación. 


Identificación por referencia 
Según EN 81346, todo objeto se identifica de modo unívoco en referencia al sistema del 
cual es componente. Esto permite una identificación inequívoca de los módulos en el 
conjunto del sistema. 


Intervalo de revisión (PTI)  
Período de tiempo tras el cual un componente debe pasar a un estado libre de fallos, es 
decir que es sustituido por un componente nuevo o bien se demuestra que no presenta 
defecto alguno. 
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IO-Link 
IO-Link es una conexión punto a punto con sensores/actuadores convencionales e 
inteligentes mediante cable estándar sin apantallar utilizando la conocida técnica a 3 hilos. 
IO-Link es compatible con las versiones anteriores de todos los sensores/actuadores DI/DQ. 
Los canales de estado de conmutación y de datos están diseñados con tecnología de 
24 V°DC. 


Masa 
Totalidad de las piezas inactivas y unidas de un dispositivo, que no pueden adoptar una 
tensión de contacto peligrosa ni siquiera en caso de fallo. 


Memoria imagen de proceso (E/S) 
La CPU transfiere a esta área de memoria los valores de los módulos de entradas y de 
salidas. Al inicio del programa cíclico, los estados de señal de los módulos de entrada se 
transfieren a la memoria imagen de proceso de las entradas. Al final del programa cíclico, la 
memoria imagen de proceso de las salidas se transfiere como estado de señal a los 
módulos de salida. 


Modo de seguridad  
Modo de funcionamiento de la → periferia F que permite la → comunicación orientada a la 
seguridad a través de → telegramas de seguridad. 


Los → módulos ET 200SP de seguridad (fail-safe) están diseñados exclusivamente para el 
modo de seguridad. 


Modo estándar  
Modo de funcionamiento de la periferia F que no permite la → comunicación orientada a la 
seguridad a través de → telegramas de seguridad, sino solo la comunicación estándar.  


Los módulos ET 200SP de seguridad (fail-safe) están diseñados exclusivamente para el 
modo de seguridad. 


Módulo de interfaz 
Módulo del sistema de periferia descentralizada. El módulo de interfaz conecta el sistema de 
periferia descentralizada a la CPU (controlador IO) a través de un bus de campo y procesa 
los datos destinados a los módulos de periferia o procedentes de ellos. 


Módulo servidor 
El módulo servidor cierra la configuración de la ET 200SP. 


Módulos de periferia 
Totalidad de los módulos que pueden utilizarse con una CPU o un módulo de interfaz. 
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Módulos de seguridad (fail-safe)  
Módulos ET 200SP con funciones de seguridad integradas que pueden utilizarse para el 
funcionamiento orientado a la seguridad (modo de seguridad).  


Nombre de dispositivo 
Para que sea posible acceder a un dispositivo IO desde un controlador IO, es necesario que 
el dispositivo tenga un nombre de dispositivo.  
En estado de suministro, los dispositivos IO no tienen nombre. Para que un controlador IO 
pueda direccionar un dispositivo IO, p. ej. para transferir los datos de configuración (entre 
ellos la dirección IP) durante el arranque, o para el intercambio de datos de usuario en modo 
cíclico, es necesario que previamente se le haya asignado al dispositivo un nombre de 
dispositivo con la programadora o el PC o en la topología. 


Número de canal  
El número de canal identifica las entradas y salidas de un módulo de forma unívoca y 
permite asignar los avisos de diagnóstico de canal. 


Objeto tecnológico 
Un objeto tecnológico ayuda a configurar y poner en marcha una función tecnológica. 


En el controlador, las propiedades de objetos reales se representan mediante objetos 
tecnológicos. Los objetos reales pueden ser p. ej., sistemas regulados o accionamientos. 


El objeto tecnológico contiene todos los datos del objeto real que son necesarios para su 
control o regulación y devuelve información de estado. 


Parametrización 
La parametrización consiste en transferir parámetros del controlador IO/maestro DP al 
dispositivo IO/esclavo DP. 


Pasivización  
Si una → periferia F detecta un fallo, pasa el canal afectado o todos los canales al → estado 
seguro, lo que se conoce como pasivizar los canales de la periferia F. La periferia F notifica 
el fallo detectado a la → CPU F. 


En la periferia F con entradas, cuando se produce una pasivización, el → sistema F 
proporciona al → programa de seguridad valores sustitutivos en lugar de los valores de 
proceso presentes en las entradas de seguridad. 


En la periferia F con salidas, cuando se produce una pasivización, el sistema F transfiere a 
las salidas de seguridad valores sustitutivos (0) en lugar de los valores de salida 
proporcionados por el programa de seguridad. 
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Pasivización granular por canales  
Cuando se produce un → error de canal, en este tipo de pasivización solo se pasiviza el 
canal afectado. Si se produce un → error de módulo, se pasivizan todos los canales del → 
módulo de seguridad (fail-safe). 


PELV 
Protective Extra Low Voltage = Muy Baja Tensión de Protección 


Performance Level 
Performance Level (PL) según ISO 13849-1:2006 o bien EN ISO 13849-1:2008 


Periferia F  
Término genérico para las entradas y salidas de seguridad disponibles en SIMATIC S7 para 
la integración en el sistema F SIMATIC Safety. Existen: 


● Módulo de periferia de seguridad para ET 200eco 


● Módulos de señales de seguridad S7-300 (F-SM) 


● Módulos de seguridad para ET 200S 


● Módulos de seguridad para ET 200SP 


● Esclavos normalizados DP de seguridad 


● Aparatos de campo PA de seguridad 


● Dispositivos IO de seguridad 


Poner a tierra 
Poner a tierra significa conectar un elemento conductor a una toma de tierra mediante un 
sistema de puesta a tierra. 


Potencial de referencia 
Potencial respecto al que se consideran y/o miden las tensiones de los circuitos 
participantes. 


Precableado 
Cableado del sistema eléctrico de un perfil soporte que se realiza antes de enchufar los 
módulos de periferia. 


Principio Provider-Consumer 
Principio para el intercambio de datos en PROFINET IO: a diferencia de PROFIBUS, ambas 
partes ejercen de proveedores autónomos al enviar datos. 
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PROFIBUS 
PROcess FIeld BUS, norma de procesos y de bus de campo, definida en la norma 
IEC 61158 Type 3. Especifica las características funcionales, eléctricas y mecánicas de un 
sistema en bus de campo serie. 
PROFIBUS está disponible con los protocolos DP (= periferia descentralizada), FMS (= 
Fieldbus Message Specification), PA (= Process Automation) o TF (= funciones 
tecnológicas). 


PROFINET 
PROcess FIeld NETwork, estándar abierto de Industrial Ethernet que constituye un 
perfeccionamiento de PROFIBUS e Industrial Ethernet. Un modelo no propietario de 
comunicación, automatización e ingeniería definido como estándar de automatización por 
PROFIBUS International e.V. 


PROFINET IO 
Concepto de comunicación para la implementación de aplicaciones modulares 
descentralizadas en PROFINET. 


PROFIsafe  
Perfil de bus orientado a la seguridad de PROFINET IO para la comunicación entre el → 
programa de seguridad y la → periferia F en un → sistema F. 


Programa de seguridad  
Programa de usuario orientado a la seguridad 


Puntera TWIN 
Puntera para dos conductores 


Redundancia, para disponibilidad aumentada  
Es la presencia repetida de componentes con objeto de preservar el funcionamiento de los 
componentes aunque se produzcan fallos de hardware. 


Redundancia, para seguridad aumentada  
Es la presencia repetida de componentes con la finalidad de detectar fallos de hardware 
mediante comparación; p. ej., la → evaluación 1oo2 (2de2) en los → módulos de seguridad 
(fail-safe). 
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Reintegración  
Una vez eliminado el fallo debe producirse la reintegración (despasivización) de la → 
periferia F. La reintegración (cambio de valores de sustitución a valores de proceso) se 
produce automáticamente o después de un acuse del usuario en el programa de seguridad. 


En el caso de una periferia F con entradas, después de una reintegración se vuelven a 
proporcionar al → programa de seguridad los valores del proceso presentes en las entradas 
de seguridad. En una periferia F con salidas, el → sistema F vuelve a transferir los valores 
de salida proporcionados por el programa de seguridad a las salidas de seguridad.  


Salida tipo NPN  
En los módulos F del ET 200SP, todas las salidas digitales de seguridad constan de un 
conmutador tipo P DO-Px y un conmutador tipo M DO-Mx. La carga se conecta entre los 
conmutadores P y M. Para que haya tensión en la carga siempre se excitan ambos 
conmutadores. 


SELV 
Safety Extra Low Voltage = Muy Baja Tensión de Seguridad 


Sensor antivalente  
Un sensor antivalente o un → sensor de antivalencia es un conmutador utilizado en → 
sistemas de seguridad (fail-safe) (de 2 canales) en dos entradas de una → periferia F (en la 
→ Evaluación 1oo2 (2de2) de las señales de sensor). 


Sensores  
Los sensores permiten capturar con exactitud señales digitales y analógicas así como 
recorridos, posiciones, velocidades, regímenes, masas, etc.  


SIL 
Safety Integrated Level → Clase de seguridad 


Sistema de automatización 
Autómata programable que permite regular y controlar cadenas de proceso en las industrias 
de procesos y de la producción. Dependiendo de la tarea de automatización, el sistema de 
automatización se compone de distintos componentes y funciones integradas. 


Sistema de periferia descentralizada 
Sistema con módulos de entradas y salidas distribuidos a una distancia relativamente 
grande de la CPU que los controla. 
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Sistemas de seguridad (fail-safe)  
Los sistemas de seguridad (sistemas F) se caracterizan porque al producirse determinados 
fallos permanecen en estado seguro o pasan inmediatamente a otro estado seguro. 


Sistemas F  
→ sistemas de seguridad (fail-safe) 


SNMP 
SNMP (Simple Network Management Protocol) es el protocolo estandarizado para 
diagnosticar y parametrizar la infraestructura de red Ethernet. 


En los ámbitos de oficina y en la automatización, los dispositivos de los más diversos 
fabricantes soportan SNMP en la Ethernet. 


Las aplicaciones basadas en SNMP se pueden utilizar paralelamente a aplicaciones con 
PROFINET en la misma red. 


Suma de corriente 
Suma de las intensidades de todos los canales de salida de un módulo de salidas digitales. 


Switch 
PROFIBUS es una red lineal. Los dispositivos de comunicación están conectados entre sí a 
través de una línea pasiva, el bus. 


En cambio, Industrial Ethernet se compone de conexiones punto a punto: cada dispositivo 
de la red está conectado directamente a otro dispositivo. 


Si un dispositivo se debe conectar a varios dispositivos, dicho dispositivo se conectará al 
puerto de un componente de red activo, el switch. En los otros puertos del switch se pueden 
conectar a su vez otros dispositivos (también switches). La conexión entre un dispositivo de 
la red y el switch sigue siendo una conexión punto a punto. 


Así, un switch tiene la tarea de regenerar y distribuir las señales recibidas. El switch 
"aprende" la dirección o direcciones Ethernet de un dispositivo PROFINET conectado o de 
otros switches, y sólo reenvía las señales determinadas para el dispositivo PROFINET o el 
switch conectados. 


Un switch dispone de un número determinado de conexiones (puertos). Conecte como 
máximo un dispositivo PROFINET u otro switch a cada puerto. 


Tapa de BU 
Tapa para los slots libres de la BaseUnit o comodín para los módulos de periferia previstos. 
Para futuras ampliaciones, en su interior se puede guardar la etiqueta de identificación por 
referencia del módulo de periferia que se prevé enchufar. 
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Telegrama de seguridad  
En el modo de seguridad, los datos entre la → CPU F y la → periferia F se transmiten en un 
telegrama de seguridad. 


TIA Portal 
Totally Integrated Automation Portal 


El TIA Portal es la llave de acceso a todas las prestaciones de la Totally Integrated 
Automation. El software optimiza todos las operaciones de funcionamiento, máquinas y 
procesos. 


Tiempo de acuse  
En el tiempo de acuse, la → periferia F acusa la señal de vida especificada por la → CPU F. 
El tiempo de acuse se incluye en el cálculo del → tiempo de vigilancia y del → tiempo de 
respuesta de todo el sistema F. 


Tiempo de discrepancia  
Tiempo parametrizable para el → análisis de discrepancia. Si el tiempo de discrepancia se 
ajusta demasiado alto, el tiempo de detección de errores y el → tiempo de respuesta se 
prolongan inútilmente. Si el tiempo de discrepancia se ajusta demasiado bajo, la 
disponibilidad se reduce inútilmente, ya que se detecta un error por discrepancia sin que 
haya un fallo real. 


Tiempo de oscuridad  
Los tiempos de oscuridad se generan al realizar tests de desconexión y en tests de modelo 
de bits. Durante el tiempo de oscuridad, el módulo de salida de seguridad (fail-safe) aplica a 
la salida señales 0 debidas al test mientras la salida está activa. Como consecuencia la 
salida se desconecta brevemente (= "tiempo de oscuridad"). Un → actuador con mucha 
inercia no reacciona a la desconexión y permanece conectado. 







Glosario  
 


 Sistema de periferia descentralizada 
262 Manual de sistema, 03/2015, A5E03576852-AE 


Tiempo de respuesta a errores  
El tiempo máximo de respuesta a errores de un sistema F determina el tiempo que 
transcurre desde que aparece un error o fallo cualquiera hasta que se produce la reacción 
segura en todas las salidas de seguridad afectadas. 


Para el → sistema F en general: El tiempo máximo de respuesta a errores determina el 
tiempo que transcurre desde la aparición de un error o fallo cualquiera de una → periferia F 
cualquiera hasta que se produce la reacción segura en la salida de seguridad (fail-safe) 
correspondiente. 


Para entradas digitales: El tiempo máximo de respuesta a errores determina el tiempo que 
transcurre desde que aparece un error o fallo hasta que se produce la reacción segura en el 
bus de fondo. 


Para salidas digitales: El tiempo máximo de respuesta a errores determina el tiempo que 
transcurre desde que aparece un error o fallo hasta que se produce la reacción segura en la 
salida digital. 


Tiempo de tolerancia a errores  
El tiempo de tolerancia a errores de un proceso es el intervalo durante el cual el proceso 
puede permanecer sin controlar sin riesgo de lesión o muerte para el personal operador o 
peligro para el medio ambiente.  


Dentro del tiempo de tolerancia a errores, el → sistema F que controla el proceso puede 
controlar de cualquier manera, es decir, que también puede hacerlo erróneamente o en 
modo alguno. El tiempo de tolerancia a errores de un proceso varía en función del tipo de 
proceso y debe determinarse individualmente. 


Tiempo de vigilancia  
→ Tiempo de vigilancia PROFIsafe  


Tiempo de vigilancia F  
→ Tiempo de vigilancia PROFIsafe 


Tiempo de vigilancia PROFIsafe  
Tiempo de vigilancia de la comunicación orientada a la seguridad entre la CPU F y la 
periferia F 


Tierra 
La tierra conductora, cuyo potencial eléctrico puede ponerse a cero en cualquier punto. 


Tierra funcional 
La tierra funcional es un circuito de baja impedancia entre circuitos eléctricos y tierra, que no 
está concebido como medida de protección, sino p. ej. para mejorar la inmunidad a las 
interferencias. 
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Valor de prueba CRC  
La validez de los valores de proceso contenidos en el programa de seguridad, la ausencia 
de errores en las correspondencias de dirección asignadas y los parámetros relevantes para 
la seguridad se aseguran mediante un valor de prueba CRC contenido en el programa de 
seguridad. 


Velocidad de transferencia 
Velocidad de la transferencia de datos; indica los bits transferidos por segundo (velocidad 
de transferencia = tasa de bits). 


Versión de producto (ES) = Nivel de funcionalidad (FS) 
La versión de producto o nivel de funcionalidad proporciona información sobre la versión de 
hardware del módulo. 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
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Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Ámbito de validez 
La presente información de producto complementa la documentación de ET 200SP y tiene 
prioridad frente a nuestros manuales de sistema, funciones y producto. 


Información de seguridad 
Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 
 



http://www.siemens.com/industrialsecurity
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 Relación de los módulos del ET 200SP 1 
1.1 Combinaciones posibles de BaseUnits y módulos de periferia 


Contenido 
Esta información del producto contiene correcciones e información complementaria a la 
documentación del sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679227/133300). 


¿Qué módulos de periferia son compatibles con qué BaseUnit? 
La tabla siguiente ofrece una relación de los módulos de periferia y las respectivas BaseUnit 
compatibles: 


Tabla 1- 1 Combinaciones posibles de BaseUnits y módulos de periferia 


Módulo 
de pe-
riferia 


 


BaseUnit BU15- BaseUnit BU20- Etiqueta de 
identificación 
por color para 
bornes de 
proceso 


BU tipo A0 


P16+A10+2D 


P16+A0+2D 


P16+A10+2B 


P16+A0+2B 


BU tipo A1 


P16+A0+12D/T 


P16+A0+2D/T 


P16+A0+12B/T 


P16+A0+2B/T 


BU tipo B0 


P12+A4+0B 


BU tipo B1 


P12+A0+4B 


BU tipo C0 


P6+A2+4D 


BU tipo C1 


P6+A2+4B 


BU tipo D0 


P12+A0+0B 


BU tipo 
F0 


P8+A4+0B 


Módulos de periferia digitales 
DI 
16x24VD
C ST 


✓        --- --- 


DI 
8x24VDC 
ST 


✓        CC01 


 


DI 
8x24VDC 
HF 


✓        CC01 


 


DI 
8x24VDC 
HS 


✓        CC01 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679227/133300
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Módulo 
de pe-
riferia 


 


BaseUnit BU15- BaseUnit BU20- Etiqueta de 
identificación 
por color para 
bornes de 
proceso 


BU tipo A0 


P16+A10+2D 


P16+A0+2D 


P16+A10+2B 


P16+A0+2B 


BU tipo A1 


P16+A0+12D/T 


P16+A0+2D/T 


P16+A0+12B/T 


P16+A0+2B/T 


BU tipo B0 


P12+A4+0B 


BU tipo B1 


P12+A0+4B 


BU tipo C0 


P6+A2+4D 


BU tipo C1 


P6+A2+4B 


BU tipo D0 


P12+A0+0B 


BU tipo 
F0 


P8+A4+0B 


DI 
8x24VDC 
BA 


✓        CC01 


 


DI 
8x24VDC 
SRC BA 


✓        CC02 


 


DI 
8xNAMU
R HF 


✓        CC01 


 


DI 
4x120..23
0VAC ST 


   ✓     CC41 


 


DQ 
16x24VD
C/0.5A 
ST 


✓        --- --- 


DQ 
4x24VDC/
2A ST 


✓        CC02 


 


DQ 
8x24VDC/
0.5 ST 


✓        CC02 


 


DQ 
8x24VDC/
0.5A HF 


✓        CC02 


 


DQ 
8x24VDC/
0.5A SNK 
BA 


✓        CC01 
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Módulo 
de pe-
riferia 


 


BaseUnit BU15- BaseUnit BU20- Etiqueta de 
identificación 
por color para 
bornes de 
proceso 


BU tipo A0 


P16+A10+2D 


P16+A0+2D 


P16+A10+2B 


P16+A0+2B 


BU tipo A1 


P16+A0+12D/T 


P16+A0+2D/T 


P16+A0+12B/T 


P16+A0+2B/T 


BU tipo B0 


P12+A4+0B 


BU tipo B1 


P12+A0+4B 


BU tipo C0 


P6+A2+4D 


BU tipo C1 


P6+A2+4B 


BU tipo D0 


P12+A0+0B 


BU tipo 
F0 


P8+A4+0B 


DQ 
4x24..230
VAC/2A 
ST 


   ✓     CC41 


 


DQ 
4x24VDC/
2A HF 


✓        CC02 


 


DQ 
4x24VDC/
2A HS 


✓        --- --- 


RQ 
4x24VUC/
2A CO ST 


✓        --- --- 


RQ 
4x120VD
C-
230VAC/5
A NO ST 


  ✓ ✓     --- --- 


Módulos de periferia analógicos 
AI 
4xRTD/T
C 2-/3-/4-
wire HF 


✓ ✓       --- --- 


AI 
8xRTD/T
C 2-wire 
HF 


✓ ✓       --- --- 


AI 8xU 
BA 


✓ ✓       CC02 


 


AI 4xU/I 
2-wire ST 


✓ ✓       CC03 


 


AI 2xU/I 
2-/4-wire 
HF 


✓ ✓       CC05 


 


AI 2xU/I 
2-/4-wire 
HS 


✓ ✓       ---  
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Módulo 
de pe-
riferia 


 


BaseUnit BU15- BaseUnit BU20- Etiqueta de 
identificación 
por color para 
bornes de 
proceso 


BU tipo A0 


P16+A10+2D 


P16+A0+2D 


P16+A10+2B 


P16+A0+2B 


BU tipo A1 


P16+A0+12D/T 


P16+A0+2D/T 


P16+A0+12B/T 


P16+A0+2B/T 


BU tipo B0 


P12+A4+0B 


BU tipo B1 


P12+A0+4B 


BU tipo C0 


P6+A2+4D 


BU tipo C1 


P6+A2+4B 


BU tipo D0 


P12+A0+0B 


BU tipo 
F0 


P8+A4+0B 


AI 8xI 2-
/4-wire 
BA 


✓ ✓       CC01 


 


AI 4xI 2-
/4-wire ST 


✓ ✓       CC03 


 


AI 4xI 2-
wire 
4...20mA 
HART 


✓ ✓       CC03 


 


AQ 4xU/I 
ST 


✓ ✓       --- --- 


AQ 2xU/I 
HS 


✓ ✓       --- --- 


AQ 2xU/I 
HF 


✓ ✓       --- --- 


AI Energy 
Meter ST 


      ✓  --- --- 


Módulos de seguridad 
F-PM-E 
24VDC/8
A PPM 
ST 


    ✓    CC52 


 


F-DI 
8x24VDC 
HF 


✓        CC01 


 


F-DQ 
4x24VDC/
2A PM 
HF 


✓        CC02 


 


F-RQ 
1x24VDC/
24..230V
AC/5A 


       ✓ CC42 
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Módulo 
de pe-
riferia 


 


BaseUnit BU15- BaseUnit BU20- Etiqueta de 
identificación 
por color para 
bornes de 
proceso 


BU tipo A0 


P16+A10+2D 


P16+A0+2D 


P16+A10+2B 


P16+A0+2B 


BU tipo A1 


P16+A0+12D/T 


P16+A0+2D/T 


P16+A0+12B/T 


P16+A0+2B/T 


BU tipo B0 


P12+A4+0B 


BU tipo B1 


P12+A0+4B 


BU tipo C0 


P6+A2+4D 


BU tipo C1 


P6+A2+4B 


BU tipo D0 


P12+A0+0B 


BU tipo 
F0 


P8+A4+0B 


Módulos de comunicación 
CM 4xIO-
Link 


✓        CC04 


 


CM AS-i 
Master 
ST 


    ✓    --- --- 


F-CM AS-
i Safety 
ST 


    ✓ ✓   --- --- 


CM PtP ✓        --- --- 
Módulos tecnológicos 


TM Count 
1x24V 


✓        --- --- 


TM 
PosInput 
1 


✓        --- --- 


TM Timer 
DIDQ 
10x24V 


✓        --- --- 


TM Pulse 
2x24V 


   ✓     --- --- 


SIWARE
X WP321 


✓        --- --- 


 
 







Relación de los módulos del ET 200SP  
1.2 CPU 


 Información del producto relativa a la documentación del sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
10 Información del producto, 09/2015, A5E03799597-AP 


1.2 CPU 


CPU 
 
CPU Unidad de embalaje Referencia 
CPU 1510SP-1 PN con módulo servidor 1 unidad 6ES7510-1DJ0x-0AB0 
CPU 1510SP F-1 PN con módulo servidor 1 unidad 6ES7510-1SJ0x-0AB0 
CPU 1512SP-1 PN con módulo servidor 1 unidad 6ES7512-1DK0x-0AB0 
CPU 1512SP F-1 PN con módulo servidor 1 unidad 6ES7512-1SK0x-0AB0 
CPU 1515SP PC con módulo servidor 1 unidad 6ES7677-2AAxx-0xx0 


 


 
Diferencias importantes entre las CPU...PN 


Características CPU 1510SP-1 PN CPU 1510SP F-1 PN CPU 1512SP-1 PN CPU 1512SP F-1 PN 
Conexión de bus PROFINET: 


Adaptadores de bus (puertos 1, 2) 
• BA 2xRJ45 (a partir de la versión de FW 


1.6) 
• BA 2xFC (a partir de la versión de FW 


V1.6) 
RJ45, integrado (puerto 3) 
 


PROFINET: 
Adaptadores de bus (puertos 1, 2) 
• BA 2xRJ45 (a partir de la versión de FW 1.6) 
• BA 2xFC (a partir de la versión de FW V1.6) 
• BA 2xSCRJ (a partir de la versión de FW 


V1.8)1 
• BA SCRJ/RJ45 (a partir de la versión de FW 


V1.8)1 
• BA SCRJ/FC (a partir de la versión de FW 


V1.8)1 
RJ45, integrado (puerto 3) 


PROFIBUS: 
conector hembra PROFIBUS DP a través del módulo de comunicación CM DP 


Número de módulos 64 
Memoria de trabajo 
para datos 


750 kbytes 750 kbytes 1 Mbyte 1 Mbyte 


Memoria de trabajo 
para código 


100 kbytes 150 kbytes 200 kbytes 300 kbytes 


Espacio de direc-
ciones 


1280 bytes 


Multi hot swapping sí 
Apta para aplicaciones 
de seguridad (soporta 
PROFIsafe V2.0) 


no sí no sí 


 1 Solo con las referencias 6ES7512-1DK01-0AB0 y 6ES7512-1SK01-0AB0 
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 Nota 


A partir de la versión de firmware V1.8 de las CPU se soportan los módulos de 
comunicación CM AS-i Master ST y F-CM AS-i Safety ST. Tenga en cuenta los siguientes 
requisitos adicionales: 


CM AS-i Master ST  
• Versión de firmware del CM AS-i Master ST: V1.1 
• STEP 7 (TIA Portal): a partir de V13 SP1 Update 4 


F-CM AS-i Safety ST 
• Versión de firmware del CM AS-i Safety ST: V1.0 
• STEP 7 (TIA Portal): a partir de V13 SP1 Update 4 y HSP0070 V3.0 


 


1.3 Módulos de interfaz 


Módulos de interfaz 
 
Módulos de interfaz Unidad de embalaje Referencia 
Módulo de interfaz IM 155-6 PN BA 1 unidad 6ES7155-6AR00-0AN0 
Módulo de interfaz IM 155-6 PN ST 


• con BusAdapter BA 2xRJ45 y módulo servidor 1 unidad 6ES7155-6AA00-0BN0 


• con módulo servidor 1 unidad 6ES7155-6AU00-0BN0 


Módulo de interfaz IM 155-6 PN HF con módulo servidor 1 unidad 6ES7155-6AU00-0CN0 
Módulo de interfaz IM 155-6 DP HF con conector de bus 
PROFIBUS FastConnect (6ES7972-0BB70-0XA0) y módulo 
servidor 


1 unidad 6ES7155-6BA00-0CN0 
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Diferencias importantes entre los módulos de interfaz 


Características IM 155-6 PN BA IM 155-6 PN ST IM 155-6 PN HF IM 155-6 DP HF 
Conexión de bus PROFINET: 


2xRJ45, integra-
dos 


PROFINET: 
adaptadores de bus  
• BA 2xRJ45 (a partir 


de la versión de FW 
V1.0) 


• BA 2xFC (a partir de 
la versión de FW 
V1.0) 


PROFINET: 
adaptadores de bus  
• BA 2xRJ45 (a partir 


de la versión de FW 
V2.0) 


• BA 2xFC (a partir de 
la versión de FW 
V2.0) 


• BA 2xSCRJ (a partir 
de la versión de FW 
V2.2) 


• BA SCRJ/RJ45 (a 
partir de la versión 
de FW V3.1) 


• BA SCRJ/FC (a 
partir de la versión 
de FW V3.1) 


PROFIBUS: 
Conector hembra 
PROFIBUS DP 


Número de módulos 12 32 64 32 
Tecla RESET no sí sí no necesaria 
Espacio de direcciones 
(datos E/S) 


32 bytes 798 bytes 1440 bytes 244 bytes 


Multi hot swapping no no sí sí 


 


Tabla 1- 2 Ampliación de la estación a través de ET-Connection (configuración mixta ET 200SP/ET 200AL) 


Módulo Unidad de embalaje Referencia 
BU-Send 1 unidad 6ES7193-6BN00-0NE0 
BA-Send 1xFC 1 unidad 6ES7193-6AS00-0AA0 
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1.4 BaseUnits 


BaseUnits 
 
Tipo de 
BU 


BaseUnits (nombre abre-
viado) 


Etiquetas de identificación por color* Unidad de em-
balaje 


Referencia 


A0 BU15-P16+A10+2D P16: CC01 a CC05 
A10: CC71 a CC73 


1 unidad 6ES7193-6BP20-0DA0 
10 unidades 6ES7193-6BP20-2DA0 


A0 BU15-P16+A0+2D P16: CC01 a CC05 1 unidad 6ES7193-6BP00-0DA0 
10 unidades 6ES7193-6BP00-2DA0 


A0 BU15-P16+A10+2B P16: CC01 a CC05 
A10: CC71 a CC73 


1 unidad 6ES7193-6BP20-0BA0 
10 unidades 6ES7193-6BP20-2BA0 


A0 BU15-P16+A0+2B P16: CC01 a CC05 1 unidad 6ES7193-6BP00-0BA0 
10 unidades 6ES7193-6BP00-2BA0 


A1 BU15-P16+A0+12D/T P16: CC01 a CC05 
12D: CC74 


1 unidad 6ES7193-6BP40-0DA1 


A1 BU15-P16+A0+2D/T P16: CC01 a CC05 1 unidad 6ES7193-6BP00-0DA1 
A1 BU15-P16+A0+12B/T P16: CC01 a CC05 


12B: CC74 
1 unidad 6ES7193-6BP40-0BA1 


A1 BU15-P16+A0+2B/T P16: CC01 a CC05 1 unidad 6ES7193-6BP00-0BA1 
B0 BU20-P12+A4+0B A4: CC81 a CC83 1 unidad 6ES7193-6BP20-0BB0 
B1 BU20-P12+A0+4B P12: CC41 1 unidad 6ES7193-6BP20-0BB1 
C0 BU20-P6+A2+4D P6: CC51, CC52 


A2: CC84 a CC86 
1 unidad 6ES7193-6BP20-0DC0 


C1 BU20-P6+A2+4B P6: CC51 
A2: CC84 a CC86 


1 unidad 6ES7193-6BP20-0BC1 


D0 BU20-P12+A0+0B --- 1 unidad 6ES7193-6BP00-0BD0 
F0 BU20-P8+A4+0B P8: CC42 1 unidad 6ES7193-6BP20-0BF0 
 * No se incluye en el volumen de suministro de la BaseUnit 
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1.5 Módulos de periferia 


Módulos de periferia 
 
Módulos de periferia digitales Unidad de embalaje Referencia 
DI 16x24VDC ST 1 unidad 6ES7131-6BH00-0BA0 


10 unidades 6ES7131-6BH00-2BA0 
DI 8x24VDC ST 1 unidad 6ES7131-6BF00-0BA0 


10 unidades 6ES7131-6BF00-2BA0 
DI 8x24VDC HF 1 unidad 6ES7131-6BF00-0CA0 
DI 8x24VDC HS 1 unidad 6ES7131-6BF00-0DA0 
DI 8xNAMUR HF 1 unidad 6ES7131-6TF00-0CA0 
DI 8x24VDC BA 1 unidad 6ES7131-6BF00-0AA0 


10 unidades 6ES7131-6BF00-2AA0 
DI 8x24VDC SRC BA  1 unidad 6ES7131-6BF60-0AA0 
DI 4x120..230VAC ST  1 unidad 6ES7131-6FD00-0BB1 
DQ 16x24VDC/0.5A ST 1 unidad 6ES7132-6BH00-0BA0 


10 unidades 6ES7132-6BH00-2BA0 
DQ 8x24VDC/0.5A ST 1 unidad 6ES7132-6BF00-0BA0 


10 unidades 6ES7132-6BF00-2BA0 
DQ 8x24VDC/0.5A HF 1 unidad 6ES7132-6BF00-0CA0 
DQ 8x24VDC/0.5A SNK BA 1 unidad 6ES7132-6BF60-0AA0 
DQ 4x24VDC/2A ST 1 unidad 6ES7132-6BD20-0BA0 


10 unidades 6ES7132-6BD20-2BA0 
DQ 4x24..230VAC/2A ST 1 unidad 6ES7132-6FD00-0BB1 
DQ 4x24VDC/2A HF 1 unidad 6ES7132-6BD20-0CA0 
DQ 4x24VDC/2A HS 1 unidad 6ES7132-6BD20-0DA0 
RQ 4x24VUC/2A CO ST 1 unidad 6ES7132-6GD50-0BA0 
RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST 1 unidad 6ES7132-6HD00-0BB1 


 


 
Módulos de periferia analógicos Unidad de embalaje Referencia 
AI 8xU BA 1 unidad 6ES7134-6FF00-0AA1 
AI 4xU/I 2-wire ST 1 unidad 6ES7134-6HD00-0BA1 
AI 2xU/I 2-/4-wire HF 1 unidad 6ES7134-6HB00-0CA1 
AI 2xU/I 2-/4-wire HS 1 unidad 6ES7134-6HB00-0DA1 
AI 8xI 2-/4-wire BA 1 unidad 6ES7134-6GF00-0AA1 
AI 4xI 2-/4-wire ST 1 unidad 6ES7134-6GD00-0BA1 
AI 8xRTD/TC 2-wire HF 1 unidad 6ES7134-6JF00-0CA1 
AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF 1 unidad 6ES7134-6JD00-0CA1 
AI 4xI 2-wire 4...20mA HART 1 unidad 6ES7134-6TD00-0CA1 
AQ 4xU/I ST 1 unidad 6ES7135-6HD00-0BA1 
AQ 2xU/I HF 1 unidad 6ES7135-6HB00-0CA1 
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Módulos de periferia analógicos Unidad de embalaje Referencia 
AQ 2xU/I HS 1 unidad 6ES7135-6HB00-0DA1 
AI Energy Meter ST 1 unidad 6ES7134-6PA00-0BD0 


 


 
Módulos de seguridad Unidad de embalaje Referencia 
F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 1 unidad 6ES7136-6PA00-0BC0 
F-DI 8x24VDC HF 1 unidad 6ES7136-6BA00-0CA0 
F-DQ 4x24VDC/2A PM HF 1 unidad 6ES7136-6DB00-0CA0 
F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A 1 unidad 6ES7136-6RA00-0BF0 


 


 
Módulos de comunicación Unidad de embalaje Referencia 
CM 4xIO-Link 1 unidad 6ES7137-6BD00-0BA0 
CM AS-i Master ST 1 unidad 3RK7137-6SA00-0BC1 
F-CM AS-i Safety ST 1 unidad 3RK7136-6SC00-0BC1 
CM PtP 1 unidad 6ES7137-6AA00-0BA0 
CM DP (para CPU) 1 unidad 6ES7545-5DA00-0AB0 


 


 
Módulos tecnológicos Unidad de embalaje Referencia 
TM Count 1x24V 1 unidad 6ES7138-6AA00-0BA0 
TM PosInput 1 1 unidad 6ES7138-6BA00-0BA0 
TM Timer DIDQ 10x24V 1 unidad 6ES7138-6CG00-0BA0 
TM Pulse 2x24V 1 unidad 6ES7138-6DB00-0BB1 
SIWAREX WP321 1 unidad 7MH4138-6AA00-0BA0 
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1.6 Accesorios 


Accesorios 
 
Accesorios: generales Unidad de embalaje Referencia 
Adaptadores de bus 


• BA 2×RJ45 (adaptador de bus PROFINET con 
conector hembra Ethernet estándar para IM-PN) 


1 unidad 6ES7193-6AR00-0AA0 


• BA 2×FC (adaptador de bus PROFINET con conector 
Ethernet Fast connect para IM-PN) 


1 unidad 6ES7193-6AF00-0AA0 


• BA 2xSCRJ (adaptador de bus PROFINET con 
conector para fibra óptica para IM-PN) 


1 unidad 6ES7193-6AP00-0AA0 


• BA SCRJ/RJ45 (convertidor de medio, adaptador de 
bus PROFINET con cable de fibra óptica FO ⇔ 
conector RJ45 estándar) 


1 unidad 6ES7193-6AP20-0AA0 


• BA SCRJ/FC (convertidor de medio, adaptador de bus 
PROFINET con cable de fibra óptica FO ⇔ conexión 
directa del cable de bus) 


1 unidad 6ES7193-6AP40-0AA0 


Conector de bus PROFIBUS FastConnect 
 


1 unidad 6ES7972-0BB70-0XA0 


Módulo servidor (repuesto) 1 unidad 6ES7193-6PA00-0AA0 
Tapa de BU 


• 15 mm de ancho 5 unidades 6ES7133-6CV15-1AM0 


• 20 mm de ancho 5 unidades 6ES7133-6CV20-1AM0 


Conexión de pantalla para BaseUnit (contactos y abraza-
deras de pantalla) 


5 unidades 6ES7193-6SC00-1AM0 


Etiqueta de identificación por referencia, alfombrilla con 
16 etiquetas 


10 unidades 6ES7193-6LF30-0AW0 


Etiquetas rotulables (para rotular los módulos de periferia) 


• Rollo, gris claro (con 500 etiquetas en total) 1 unidad 6ES7193-6LR10-0AA0 


• Rollo, amarillo (con 500 etiquetas en total) 1 unidad 6ES7193-6LR10-0AG0 


• Láminas DIN A4, gris claro (con 1000 etiquetas en 
total) 


10 unidades 6ES7193-6LA10-0AA0 


• Láminas DIN A4, amarillo (con 1000 etiquetas en total) 10 unidades 6ES7193-6LA10-0AG0 


Perfiles soporte, fleje de acero estañado 


• Longitud: 483 mm 1 unidad 6ES5710-8MA11 


• Longitud: 530 mm 1 unidad 6ES5710-8MA21 


• Longitud: 830 mm 1 unidad 6ES5710-8MA31 


• Longitud 2000 mm 1 unidad 6ES5710-8MA41 
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Accesorios: etiquetas de identificación por 
color (bornes push-in), 15 mm de ancho 


Unidad de embalaje Referencia 


16 bornes de proceso (ver manual de producto del módulo de periferia) 


• gris (bornes 1 a 8), rojo (bornes 9 a 16); 
código de color CC01 


10 unidades 


 


6ES7193-6CP01-2MA0 


• gris (bornes 1 a 8), azul (bornes 9 a 16); 
código de color CC02 


10 unidades 


 


6ES7193-6CP02-2MA0 


• gris (bornes 1 a 8), rojo (bornes 9 a 12), 
gris (bornes 13 a 16); código de color 
CC03 


10 unidades 


 


6ES7193-6CP03-2MA0 


• gris (bornes 1 a 8), rojo (bornes 9 a 12), 
azul (bornes 13 a 16); código de color 
CC04 


10 unidades 


 


6ES7193-6CP04-2MA0 


• gris (bornes 1 a 12), rojo (bornes 13 y 14), 
azul (bornes 15 y 16); 
código de color CC05 


10 unidades 


 


6ES7193-6CP05-2MA0 


10 bornes AUX (para BU15-P16+A10+2D, BU15-P16+A10+2B) 


• amarillo-verde (bornes 1A a 10A); código 
de color CC71 


10 unidades 


 


6ES7193-6CP71-2AA0 


• rojo (bornes 1A a 10A); código de color 
CC72 


10 unidades 


 


6ES7193-6CP72-2AA0 


• azul (bornes 1A a 10A); código de color 
CC73 


10 unidades 


 


6ES7193-6CP73-2AA0 


10 bornes adicionales (para BU15-P16+A0+12D/T, BU15-P16+A0+12B/T) 


• rojo (bornes 1B a 5B), azul (bornes 1C a 
5C); código de color CC74 


10 unidades 


 


6ES7193-6CP74-2AA0 
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Accesorios: etiquetas de identificación por 
color (bornes push-in), 20 mm de ancho 


Unidad de embalaje Referencia 


12 bornes de proceso (ver manual de producto del módulo de periferia) 


• gris (bornes 1 a 4), rojo (bornes 5 a 8), 
azul (bornes 9 a 12); código de color 
CC41 


10 unidades 


 


6ES7193-6CP41-2MB0 


• gris (bornes 1 a 8), rojo (bornes 9 y 10), 
azul (bornes 11 y 12), código de color 
CC42 


10 unidades 


 


6ES7193-6CP42-2MB0 


6 bornes de proceso (ver manual de producto del módulo de periferia) 


• gris (bornes 1 a 4), rojo (borne 5), azul 
(borne 6); código de color CC51 


10 unidades 
 


6ES7193-6CP51-2MC0 


• gris (bornes 1, 2 y 5), rojo (bornes 3 y 4), 
azul (borne 6); código de color CC52 


10 unidades 
 


6ES7193-6CP52-2MC0 


4 bornes AUX (para BU20-P12+A4+0B) 


• amarillo-verde (bornes 1A a 4A); código 
de color CC81 


10 unidades 
 


6ES7193-6CP81-2AB0 


• rojo (bornes 1A a 4A); código de color 
CC82 


10 unidades 
 


6ES7193-6CP82-2AB0 


• azul (bornes 1A a 4A); código de color 
CC83 


10 unidades 
 


6ES7193-6CP83-2AB0 


2 bornes AUX (para BU20-P6+A2+4D, BU20-P6+A2+4B) 


• Amarillo-verde (bornes 1A a 2A); código 
de color CC84 


10 unidades  6ES7193-6CP84-2AC0 


• Rojo (bornes 1A y 2A); código de color 
CC85 


10 unidades  6ES7193-6CP85-2AC0 


• Azul (bornes 1A y 2A); código de color 
CC86 


10 unidades  6ES7193-6CP86-2AC0 
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 Información complementaria a la documentación del 
ET 200SP 2 
2.1 Manuales de funciones 


Manuales de funciones para las CPU 
Para las CPU 1510SP-1 PN (6ES7510-1DJ0x-0AB0), CPU1510SP F-1 PN (6ES7510-
1SK0x-0AB0), CPU 1512SP-1 PN (6ES7512-1DK0x-0AB0) y CPU1512SP F-1 PN 
(6ES7512-1SK0x-0AB0) son válidos los siguientes manuales de funciones: 
 
Tema Documentación Contenidos más destacados 
Sistema de memoria Estructura y utilización de la me-


moria de la CPU 
(http://support.automation.siemens
.com/WW/view/es/59193101) 


• Estructura 
• Utilización 


Función Trace y de analizador 
lógico 


Uso de la función Trace y de ana-
lizador lógico 
(http://support.automation.siemens
.com/WW/view/es/64897128) 


• Interfaz de software 
• Manejo 
• Dispositivos 


Comunicación Servidor web 
(http://support.automation.siemens
.com/WW/view/es/59193560) 


• Principios básicos 
• Funciones 
• Manejo 


Tiempos de ciclo y tiempos de 
reacción 


Tiempos de ciclo y tiempos de 
reacción 
(http://support.automation.siemens
.com/WW/view/es/59193558)  


• Principios básicos 
• Cálculos 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193101

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193101

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/64897128

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/64897128

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193558

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193558
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2.2 Manual de sistema 


Manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP, edición 07/2014 
Capítulo 14.1 Normas y homologaciones 


 


 Nota 
Homologación para construcción naval 


Para el sistema de periferia descentralizada ET 200AL no se dispone actualmente de 
ninguna homologación para construcción naval. Téngalo en cuenta en caso de utilizar el ET 
200SP en combinación con ET 200AL a través de una ET-Connection. 


 


2.3 Manuales de producto de las CPU 


Manuales de producto CPU 1512SP-1 PN, edición 12/2014; CPU 1512SP F-1 PN, edición 12/2014; 
A partir de la versión de firmware V1.8 y de STEP 7 (TIA Portal) a partir de V13 SP1 Update 
4, las CPU 


● CPU1512SP -1 PN: 6ES7512-1DK01-0AB0 


● CPU1512SP F-1 PN: 6ES7512-1SK01-0AB0 


 soportan los siguientes adaptadores de bus: 


● BA 2×SCRJ 


● BA SCRJ/RJ45 


● BA SCRJ/FC 
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PROFINET IO con adaptador de bus BA 2×SCRJ 
La tabla siguiente muestra el nombre de la señal y la denominación de las conexiones del 
adaptador de bus BA 2×SCRJ. 


Tabla 2- 1 Asignación de conexiones PROFINET IO con adaptador de bus BA 2×SCRJ 


Vista Nombre de 
la señal 


Denominación 


 


① Receptor/Receive Data  


② Emisor/Transmit Data 


 


Tabla 2- 2 Datos técnicos del BusAdapter BA 2×SCRJ 


 6ES7193-6AP00-0AA0 
Interfaces  
PROFINET IO  
Número de interfaces PROFINET 1; 2 puertos (switch) SCRJ FO 
SCRJ 2 
Longitud de cable  
• PCF 100 m 


• FO de plástico (POF) 50 m 


• PCF-GI 300 m 


Dimensiones  
Anchura 20 mm 
Altura 69,5 mm 
Profundidad 59 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 50 g 
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PROFINET IO con adaptador de bus BA SCRJ/RJ45 
La tabla siguiente muestra el nombre de la señal y la denominación de las conexiones del 
adaptador de bus BA SCRJ/RJ45. 


Tabla 2- 3 Asignación de conexiones PROFINET IO con adaptador de bus BA SCRJ/RJ45 


Vista Nombre de la 
señal 


Denominación 


 


① Receptor/Receive Data 


② Emisor/Transmit Data 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data – 
3 RD Receive Data + 
4 GND Ground 
5 GND Ground 
6 RD_N Receive Data – 
7 GND Ground 
8 GND Ground 


 


Tabla 2- 4 Datos técnicos del BusAdapter BA SCRJ/RJ45 


 6ES7193-6AP20-0AA0 
Interfaces  
PROFINET IO  
Número de interfaces PROFINET 1; 2 puertos (SCRJ + RJ45) 
RJ 45 Sí; 1 x 
SCRJ 1 
Longitud de cable  
• PCF 100 m 


• FO de plástico (POF) 50 m 


• PCF-GI 300 m 


• Cables de Cu 100 m 


Dimensiones  
Anchura 20 mm 
Altura 69,5 mm 
Profundidad 59 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 50 g 
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PROFINET IO con adaptador de bus BA SCRJ/FC 
La tabla siguiente muestra el nombre de la señal y la denominación de las conexiones del 
adaptador de bus BA SCRJ/FC. 


Las conexiones del adaptador de bus BA SCRJ/FC están representadas de forma individual 
para que sea más fácil distinguirlas. 


Tabla 2- 5 Asignación de conexiones PROFINET IO con adaptador de bus BA SCRJ/FC 


Vista Nombre de la 
señal 


Denominación 


 


① Receptor/Receive Data 


② Emisor/Transmit Data 


 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data – 
3 RD Receive Data + 
4 RD_N Receive Data - 


 


Tabla 2- 6 Datos técnicos del BusAdapter BA SCRJ/FC 


 6ES7193-6AP40-0AA0 
Interfaces  
PROFINET IO  
Número de interfaces PROFINET 1; 2 puertos (SCRJ + FC) 
FC (FastConnect) Sí; 1 x 
SCRJ 1 
Longitud de cable  
• PCF 100 m 


• FO de plástico (POF) 50 m 


• PCF-GI 300 m 


• Cables de Cu 100 m 


Dimensiones  
Anchura 20 mm 
Altura 69,5 mm 
Profundidad 59 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 50 g 
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LED MT1/MT2 del adaptador de bus BA 2xSCRJ, BA SCRJ/RJ45, BA SCRJ/FC 


Tabla 2- 7 Señalización de estados y errores de los LED MT1/MT2 


LED Significado Solución 
MT1/MT2* 


 
apagado 


No hay errores --- 


 
encendido 


• Error de fibra óptica 
• Mantenimiento solicitado: la atenuación 


del cable FO es tan fuerte, que, en 
breve, va a ser imposible el funciona-
miento. 


Causas y medidas para la línea de transmisión: 
• Sustitución del cable FO si está dañado o deteri-


orado. 
• Montaje correcto del conector PROFINET/las 


conexiones PROFINET. 
• Observación de la longitud máx. de 50 m en el 


cable POF y de 100 m en el cable PCF. 
• Los conectores FO deben estar bien conectados. 


 * Presente solo en el adaptador de bus BA 2xSCRJ 
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2.4 Manuales de producto de los módulos de interfaz 


Manual de producto IM 155-6 PN ST, edición 12/2014 
A partir del firmware V3.x los módulos de interfaz permiten enchufar BaseUnits oscuras en 
el slot 1. De este modo ahora también es posible configurar a partir del slot 1 módulos que 
no tengan conexión a los embarrados de potencial integrados P1 y P2. Actualmente se trata 
de los siguientes módulos: 


● AI EnergyMeter ST (6ES7134-6PA00-0BD0) 


● DI 4x120..230VAC ST (6ES7131-6FD00-0BB1) 


● DQ 4x24..230VAC/2A ST (6ES7132-6FD00-0BB1) 


Requisitos para configurar estos módulos en el slot 1: 


● Configuración mediante GSD o GSDML 


● Configuración a partir de STEP7 V5.5 SP4 desde 


– HSP0241 V2.0 para IM155-6 PN ST 


– HSP0242 V2.0 para IM155-6 DP HF 


– HSP0255 V3.0 para IM155-6 PN HF 


● Configuración a partir de STEP7 V13 SP1 


 


Capítulo 2.2 Funciones 


A partir de la versión de firmware V3.1 el módulo de interfaz IM 155-6 PN ST admite el 
modo "Lectura de posición para Motion Control" de los módulos tecnológicos TM Count 
1x24V (6ES7138-6AA00-0BA0) und TM PosInput 1 (6ES7138-6BA00-0BA0). 


2.5 Manuales de producto de los módulos de periferia 


Notas de configuración de los módulos de periferia  
(complementa el capítulo Descripción general del producto en el manual de producto) 


 
Módulo de periferia Referencia Versión de 


firmware 
STEP 7 (TIA 
Portal) 


STEP 7 V5.5 
SP3 


DI 8x24VDC BA 6ES7131-6BF00-
0AA0 


V1.0.0 HSP0126 HSP0229 V5.0 


DI 8x24VDC ST 6ES7131-6BF00-
0BA0 


V1.1.0 V13 Update 3 HSP0229 V4.0 


DI 8x24VDC HS 6ES7131-6BF00-
0DA0 


V1.0.0 HSP0127 HSP0229 V5.0 


DQ 4x24VDC/2A ST 6ES7132-6BD20-
0BA0 


V1.1.0 V13 Update 3 HSP0230 V4.0 
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Módulo de periferia Referencia Versión de 
firmware 


STEP 7 (TIA 
Portal) 


STEP 7 V5.5 
SP3 


DQ 8x24VDC/0.5A ST 6ES7132-6BF00-
0BA0 


V1.1.0 V13 Update 3 


DQ 4x24VDC/2A HS 6ES7132-6BD20-
0DA0 


V1.0.0 HSP0127 HSP0230 V5.0 


RQ 4x120VDC-230VAC/5A 
NO ST 


6ES7132-6HD00-
0BB1 


V1.0.0 HSP0128 HSP0232 V5.0 


AI 8xU BA 6ES7134-6FF00-
0AA1 


V1.0.0 HSP0126 HSP0227 V5.0 


AI 8xI 2-/4-wire BA 6ES7134-
6GF000AA1 


V1.0.0 HSP0126 


AI 4xI 2-/4-wire ST 6ES7134-6GD00-
0BA1 


V1.1.0 V13 Update 3 HSP0227 V4.0 


AI 4xU/I 2-wire ST 6ES7134-6HD00-
0BA1 


V1.1.0 V13 Update 3 


AI Energy Meter ST 6ES7134-6PA00-
0BD0 


V2.0.0 V13 Update 3 


AI 2xU/I2-/4-wire HS 6ES7134-6HB00-
0DA1 


V2.0.0 HSP0128 HSP0227 V5.0 


AQ 4xU/I ST 6ES7135-6HD00-
0BA1 


V1.1.0 V13 Update 3 HSP0228 V4.0 


AQ 2xU/I HS 6ES7135-6HB00-
0DA1 


V2.0.0 HSP0128 HSP0228 V5.0 


Notas de configuración de los módulos de periferia AI 8xI 2-/4-wire BA, AI 8xU BA, DI 8x24VDC BA, 
DI 8x24VDC HS, DQ 4x24VDC/2A HS en función de los módulos de interfaz 
 
Módulo  IM 


155-6 
PN 
BA 


IM 155-6 PN ST IM 155-6 PN HF IM 155-DP HF 


Versió
n de 
firm-
ware 


V3.2 V1.0 V1.1 V3.1 V2.0 V2.1 V2.2 V3.0 V3.1 V1.0 V1.1 V3.0 


AI 8xI 2-/4-wire 
BA 


V1.0 ✓ --- ✓ ✓ --- --- ✓ ✓ ✓ --- ✓ ✓ 


AI 8xU BA V1.0 ✓ --- ✓ ✓ --- --- ✓ ✓ ✓ --- ✓ ✓ 
DI 8x24VDC 
BA 


V1.0 ✓ --- ✓ ✓ --- --- ✓ ✓ ✓ --- ✓ ✓ 


DI 8x24VDC 
HS 


V1.0 ✓ --- ✓ ✓ --- --- ✓ ✓ ✓ --- ✓ ✓ 


DQ 
4x24VDC/2A 
HS 


V1.0 ✓ --- ✓ ✓ --- --- ✓ ✓ ✓ --- ✓ ✓ 


 --- Esta combinación no está permitida en la configuración 
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Manuales de producto de los módulos de periferia ST, BA 
Si ha desactivado todos los canales del módulo de periferia y está habilitado el diagnóstico 
"Falta tensión de alimentación L+“ se genera de todos modos un aviso de diagnóstico. En 
los módulos de periferia siguientes se corrige este comportamiento a partir de la versión > 
V1.1.0: 


● DI 16x24VDC ST 


● DI 8x24VDC ST 


● DQ 16x24VDC/0.5A ST 


● DQ 8x24VDC/0.5 A ST 


● DQ 4x24VDC/0.5A ST 


Manuales de producto DI 4x120...230VAC ST, edición 02/2014; DQ 4x24...230VAC/2A ST, edición 
02/2014 


Capítulo 4.3 Espacio de direcciones 


Si ha activado la información de calidad (en algunos módulos "estado de valor"), el módulo 
devolverá la información de calidad 1 independientemente del estado de la tensión de 
alimentación conectada. 


Manual de producto DI 8x24VDC HF, edición 02/2014 
Capítulo 6.1 Datos técnicos 


● Alimentación de sensor 24 V 


– Intensidad de salida, máx.: 700 mA, intensidad total 


Manual de producto DI 8xNAMUR HF, edición 02/2014 
Capítulo A.2 Parametrización y estructura del juego de datos de parámetros: 


Los juegos de datos 0 a 7 permiten configurar canales individualmente.  


En caso de utilizar el IM 155-6 DP HF (PROFIBUS DP), el módulo devolverá los juegos de 
datos de diagnóstico al leer los juegos de datos 0 y 1, y no los juegos de datos de 
parámetros del DI 8xNAMUR HF. 







Información complementaria a la documentación del ET 200SP  
2.5 Manuales de producto de los módulos de periferia 


 Información del producto relativa a la documentación del sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
28 Información del producto, 09/2015, A5E03799597-AP 


Manual de producto del módulo de salidas digitales DQ 16x24VDC/0.5A ST, DQ 8x24VDC/0.5A HF  
Desconexión segura de ET 200SP con el módulo de salidas digitales DQ 16x24VDC/0.5A 
ST, DQ 8x24VDC/0.5A HF 


 


 Nota 


El módulo de salidas digitales DQ 16x24VDC/0.5A ST, DQ 8x24VDC/0.5A HF en 
combinación con un módulo de potencia de seguridad F-PM-E 24VDC/8A PPM ST soporta 
la función de desconexión segura: 
• SIL según IEC 61508: 2 
• Clase de seguridad máxima alcanzable en modo de seguridad, Performance Level según 


EN ISO 13849-1: d 
 


Manual de producto del módulo de salidas digitales DQ 16x24VDC/0.5A ST, edición 12/2012; DQ 
8x24VDC/0.5A ST, edición 07/2014 


Capítulo 4.2 Explicación de los parámetros (a partir de la versión de función FS-05 del DQ 
16x24VDC/0.5A ST o DQ 8x24VDC/0.5A ST)  


Diagnóstico Rotura de hilo:  
En caso de rotura de hilo, el módulo presenta el comportamiento siguiente: 


● bloqueado: 


– El LED de estado de canal se ilumina en verde 


– El canal tiene aplicada la tensión de salida 


● habilitado: 


– El LED de estado de canal está apagado 


– La salida está desconectada 


– Además se notifica el diagnóstico Rotura de hilo y el LED DIAG del módulo parpadea 
en rojo 


 


 Nota 


Si está habilitado uno de los dos parámetros "Diagnóstico Cortocircuito a L+" o "Diagnóstico 
Rotura de hilo" y uno de estos diagnósticos está pendiente, se desconecta el canal en 
cuestión. Con ello se impide una activación indefinida de la carga y se soporta la detección 
del canal defectuoso para el diagnóstico del módulo. 
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Manual de producto del módulo de salidas digitales RQ 4x24VUC/2A CO ST, edición 02/2014  
Capítulo 4.3 Espacio de direcciones 


Opciones de configuración del módulo de salidas digitales RQ 4x24VUC/2A CO ST: 


Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad: 


Si se habilita la información de calidad en el módulo digital, se asignará adicionalmente un 
byte en el espacio de direcciones de entrada. Cada bit de este byte está asignado a un 
canal e informa sobre la validez del valor digital (0 = valor incorrecto). 


Espacio de direcciones del módulo de salidas digitales RQ 4x24VUC/2A CO ST: 


La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en el RQ 4x24VUC/2A 
CO ST con información de calidad (Quality Information (QI)). Las direcciones para la 
información de calidad solo están disponibles si se ha activado la información de calidad. 


 
Figura 2-1 Espacio de direcciones del módulo de salidas digitales RQ 4x24VUC/2A CO ST 


 


Capítulo 6.1 Datos técnicos 


Corrección/Ampliación de los datos técnicos: 


● Capacidad de conmutación de los contactos (DC) 


– Tensión conmutada nominal (DC): 24 V 


– Con carga óhmica, máx.: 2 A 


– Corriente térmica permanente, máx.: 2 A 


● Capacidad de conmutación de los contactos (AC) 


– Tensión conmutada nominal (AC) 24 V 


– Con carga óhmica, máx.: 0,5 A 


– Corriente térmica permanente, máx.: 0,5 A 
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Manual de producto del módulo de salidas digitales DQ 4x24VDC/2A HS, edición 03/2015 
Capítulo 5.3 Avisos de diagnóstico 


Aviso de diagnóstico Cortocircuito: 


Si en el módulo hay un aviso de diagnóstico Cortocircuito y seguidamente se desconecta y 
vuelve a conectar la tensión de alimentación L+, puede ocurrir que después de rearrancar el 
módulo ya no se notifique el diagnóstico Diagnóstico.  


Para determinar si el cortocircuito persiste, puede medir la tensión de terminal en los 
canales. Si todavía hay aplicada una tensión de terminal a un canal desconectado (valor de 
proceso 0), significa que todavía persiste el cortocircuito. En este caso, compruebe si hay un 
cortocircuito a L+ en el cableado del proceso. 


Manual de producto del módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4-wire HF, edición 02/2014 
 


 Nota 


La reparametrización durante el funcionamiento puede provocar que los valores de proceso 
se "congelen" mientras dure la parametrización del módulo. 


 


Manuales de producto AI 2xU/I 2-/4-wire HF, edición 02/2014; AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF, edición 
02/2014; AI 8xRTD/TC 2-wire HF, edición 02/2014; AQ 2xU/I HF, edición 02/2014 
 


 Nota 


Al cambiar a la calibración de usuario se notifica el diagnóstico "Canal no disponible 
temporalmente".  


No se deben usar otros avisos de diagnóstico para detectar el cambio a la calibración de 
usuario. 
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Manuales de producto AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF, edición 02/2014; AI 8xRTD/TC 2-wire HF, 
edición 02/2014 


Capítulo 4.1 Tipos y rangos de medición, figura 4-1 Asignación en la memoria imagen de 
proceso de las entradas (MIPE) 


Asignación en la memoria imagen de proceso de las entradas (MIPE) en SIMATIC S7 


 
Figura 2-2 Asignación en la memoria imagen de proceso de las entradas (MIPE) 


Manual de producto del módulo de entradas analógicas AI Energy Meter ST, edición 07/2014 
 


 Nota 


La precisión indicada del Energy Meter ST se refiere a ondas senoidales de intensidad y 
tensión. Si las señales están muy distorsionadas no es posible convertir de unos a otros los 
valores medidos de potencia aparente, activa y reactiva mediante el ángulo de fase medido. 
Debido al principio de medición del factor de potencia y ángulo de fase basado en la 
detección de los pasos por cero de la intensidad y tensión tras un filtro pasa bajo, el factor 
de potencia indicado cotiene solo la onda fundamental a diferencia de las potencias activa y 
reactiva. 


 


 


Datos de usuario del AI Energy Meter ST: 


Con los módulos de interfaz  


● IM 155-6 PN HF (6ES7155-6AU00-0CN0) 


● IM 155-6 DP HF (6ES7155-6BA00-0CN0) 


el AI Energy Meter ST está disponible en una variante adicional con 2 bytes de datos de 
usuario de entrada y 2 bytes de datos de usuario de salida. 
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Legal information 
Warning notice system 


This manual contains notices you have to observe in order to ensure your personal safety, as well as to prevent 
damage to property. The notices referring to your personal safety are highlighted in the manual by a safety alert 
symbol, notices referring only to property damage have no safety alert symbol. These notices shown below are 
graded according to the degree of danger. 


 DANGER 
indicates that death or severe personal injury will result if proper precautions are not taken. 


 


 WARNING 
indicates that death or severe personal injury may result if proper precautions are not taken. 


 


 CAUTION 
indicates that minor personal injury can result if proper precautions are not taken. 


 


 NOTICE 
indicates that property damage can result if proper precautions are not taken. 


If more than one degree of danger is present, the warning notice representing the highest degree of danger will 
be used. A notice warning of injury to persons with a safety alert symbol may also include a warning relating to 
property damage. 


Qualified Personnel 
The product/system described in this documentation may be operated only by personnel qualified for the specific 
task in accordance with the relevant documentation, in particular its warning notices and safety instructions. 
Qualified personnel are those who, based on their training and experience, are capable of identifying risks and 
avoiding potential hazards when working with these products/systems. 


Proper use of Siemens products 
Note the following: 


 WARNING 
Siemens products may only be used for the applications described in the catalog and in the relevant technical 
documentation. If products and components from other manufacturers are used, these must be recommended 
or approved by Siemens. Proper transport, storage, installation, assembly, commissioning, operation and 
maintenance are required to ensure that the products operate safely and without any problems. The permissible 
ambient conditions must be complied with. The information in the relevant documentation must be observed. 


Trademarks 
All names identified by ® are registered trademarks of Siemens AG. The remaining trademarks in this publication 
may be trademarks whose use by third parties for their own purposes could violate the rights of the owner. 


Disclaimer of Liability 
We have reviewed the contents of this publication to ensure consistency with the hardware and software 
described. Since variance cannot be precluded entirely, we cannot guarantee full consistency. However, the 
information in this publication is reviewed regularly and any necessary corrections are included in subsequent 
editions. 
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 Parameters 1 
 


Introduction 
This product information includes amendments to the manuals of the I/O modules of the 
ET 200SP distributed I/O system. 


1.1 Parameters for digital input module DI 8x24VDC ST 
(6ES7131-6BF00-0BA0) 


GSD file parameters 


Table 1- 1 Parameters for the DI 8x24VDC ST (GSD file) 


Parameter Value range Default Reconfiguration 
in RUN 


Effective range 


Diagnostics: 
No supply voltage L+ 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Short circuit to ground 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Wire break1 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Channel activated • Disable 
• Enable 


Enable Yes Channel 


Input delay 2 • None 
• 0.05 ms 
• 0.1 ms 
• 0.4 ms 
• 0.8 ms 
• 1.6 ms 
• 3.2 ms 
• 12.8 ms 
• 20 ms 


3.2 ms Yes Channel 


Potential group • Use potential group of the left 
module 


• Enable new potential group 


Use potential group 
of the left 
module 


No Module 


 1 If you use a simple switch, you need to connect a resistor in parallel so that the Diagnostics: Wire break is valid in the open 
state (sensor resistance for the Diagnostics: Wire break: 25 kΩ to 45 kΩ). 


2 Only for configuration using the PROFIBUS GSD file; does not affect configuration with STEP 7 using HSP: Due to the limited 
number of parameters of up to 244 bytes per ET 200SP station for PROFIBUS GSD configuration, this parameter can only be 
set for the entire module in the configuration. If necessary, however, you can set this parameter using data record 128 as 
described in the table above (see I/O module manual). The parameter length of the I/O module is 3 bytes. 
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1.2 Parameters for digital input module DI 16x24VDC ST (6ES7131-
6BH00-0BA0) 


GSD file parameters 


Table 1- 2 Parameters for the DI 16x24VDC ST (GSD file) 


Parameter Value range Default Reconfiguration 
in RUN 


Effective range 


Diagnostics:  
No supply voltage L+ 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Wire break1 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Channel activated • Disable 
• Enable 


Enable Yes Channel 


Input delay 2 • none 
• 0.05 ms 
• 0.1 ms 
• 0.4 ms 
• 0.8 ms 
• 1.6 ms 
• 3.2 ms 
• 12.8 ms 
• 20 ms 


3.2 ms Yes Channel 


Potential group • Use potential group of the left 
module 


• Enable new potential group 


Use potential 
group of the left 
module 


No Module 


 1 If you use a simple switch, you need to connect a resistor in parallel so that the Diagnostics: Wire break is valid in the 
open state (sensor resistance for the Diagnostics: Wire break: 25 kΩ to 45 kΩ). 


2 Only for configuration using the PROFIBUS GSD file; does not affect configuration with STEP 7 using HSP: Due to the 
limited number of parameters of up to 244 bytes per ET 200SP station for PROFIBUS GSD configuration, this 
parameter can only be set for the entire module in the configuration. If necessary, however, you can set this parameter 
using data record 128 as described in the table above (see I/O module manual). The parameter length of the I/O module 
is 4 bytes. 
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1.3 Parameters for digital output module DQ 4x24VDC/2A ST 
(6ES7132-6BD20-0BA0) 


GSD file parameters 


Table 1- 3 Parameters for the DQ 4x24VDC/2A ST (GSD file) 


Parameter Value range Default Reconfiguratio
n in RUN 


Effective range 


Diagnostics:  
No supply voltage L+ 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Short circuit to ground 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Short circuit to L+ 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Wire break 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Channel activated • Disable 
• Enable 


Enable Yes Channel 


Reaction to CPU STOP 1 • Turn off 
• Keep last value 
• Output substitute value 1 


Turn off Yes Channel 


Potential group • Use potential group of the left 
module 


• Enable new potential group 


Use potential 
group of the left 
module 


No Module 


 1 Only for configuration using the PROFIBUS GSD file; does not affect configuration with STEP 7 using HSP: Due to the 
limited number of parameters of up to 244 bytes per ET 200SP station for PROFIBUS GSD configuration, this 
parameter can only be set for the entire module in the configuration. If necessary, however, you can set this parameter 
using data record 128 as described in the table above (see I/O module manual). The parameter length of the I/O 
module is 4 bytes. 
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1.4 Parameters for digital output module DQ 8x24VDC/0.5A ST 
(6ES7132-6BF00-0BA0) 


GSD file parameters 


Table 1- 4 Parameters for the DQ 8x24VDC/0,5A ST (GSD file) 


Parameter Value range Default Reconfiguration 
in RUN 


Effective range 


Diagnostics:  
No supply voltage L+ 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Short circuit to ground 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Short circuit to L+ 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Wire break 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Channel activated • Disable 
• Enable 


Enable Yes Channel 


Reaction to CPU STOP 1 • Turn off 
• Keep last value 
• Output substitute value 1 


Turn off Yes Channel 


Potential group • Use potential group of the left 
module 


• Enable new potential group 


Use potential 
group of the left 
module 


No Module 


 1 Only for configuration using the PROFIBUS GSD file; does not affect configuration with STEP 7 using HSP: Due to the 
limited number of parameters of up to 244 bytes per ET 200SP station for PROFIBUS GSD configuration, this 
parameter can only be set for the entire module in the configuration. If necessary, however, you can set this parameter 
using data record 128 as described in the table above (see I/O module manual). The parameter length of the I/O 
module is 4 bytes. 
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1.5 Parameters for digital output module DQ 16x24VDC/0.5A ST 
(6ES7132-6BH00-0BA0) 


GSD file parameters 


Table 1- 5 Parameters for the DQ 16x24VDC/0,5A ST (GSD file) 


Parameter Value range Default Parameter 
assignment in 


RUN 


Effective range 


Diagnostics:  
No supply voltage L+ 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Short circuit to ground 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Short circuit to L+ 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Wire break 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Channel activated • Disable 
• Enable 


Enable Yes Channel 


Reaction to CPU STOP 1 • Turn off 
• Keep last value 
• Output substitute value 1 


Turn off Yes Channel 


Potential group • Use potential group of the left 
module 


• Enable new potential group 


Use potential 
group of the left 
module 


No Module 


 1 Only for configuration using the PROFIBUS GSD file; does not affect configuration with STEP 7 using HSP: Due to the 
limited number of parameters of up to 244 bytes per ET 200SP station for PROFIBUS GSD configuration, this 
parameter can only be set for the entire module in the configuration. If necessary, however, you can set this parameter 
using data record 128 as described in the table above (see I/O module manual). The parameter length of the I/O 
module is 6 bytes. 
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1.6 Parameters for digital output module RQ 4x120VDC-230VAC/5A 
NO ST (6ES7132-6HD00-0BB0) 


GSD file parameters 


Table 1- 6 Parameters for the RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST (GSD file) 


Parameter Value range Default Reconfiguration 
in RUN 


Effective range 


Diagnostics:  
No supply voltage L+ 


• Enable 
• Disable 


Disable Yes Module 


Channel activated • Disable 
• Enable 


Enable Yes Channel 


Reaction to CPU STOP 1 • Turn off 
• Keep last value 
• Output substitute value 1 


Turn off Yes Channel 


 1 Only for configuration using the PROFIBUS GSD file; does not affect configuration with STEP 7 using HSP: Due to the 
limited number of parameters of up to 244 bytes per ET 200SP station for PROFIBUS GSD configuration, this 
parameter can only be set for the entire module in the configuration. If necessary, however, you can set this parameter 
using data record 128 as described in the table above (see I/O module manual). The parameter length of the I/O 
module is 4 bytes. 
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1.7 Parameters for analog input module AI 4xU/I 2-wire ST 
(6ES7134-6HD00-0BA1) 


GSD file parameters 


Table 1- 7 Parameters for analog input module AI 4xU/I 2-wire ST (GSD file) 


Parameter Value range Default Reconfiguration 
in RUN 


Scope 


Diagnostics:  
No supply voltage L+ 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Short circuit to ground 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Overflow 1 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Underflow 1 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Wire break 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Type/range of measurement • Disabled 
• Voltage +/- 5 V 
• Voltage +/- 10 V 
• Voltage 1..5 V 
• Voltage 0..10V 
• Current (2-wire transducer) 


0..20 mA 
• Current (2-wire transducer) 


4..20 mA 


Current (2-wire 
transducer) 4..20 mA 


Yes Channel 


Smoothing • None 
• Weak 
• Medium 
• Strong 


None Yes Channel 


Interference frequency 
suppression 1 


• 60 Hz 
• 50 Hz 2 
• 16.6 Hz 


50 Hz Yes Channel 


Potential group • Use potential group of the 
left module 


• Enable new potential group 


Use potential group 
of the left module 


No Module 


 1 Only for configuration using the PROFIBUS GSD file; does not affect configuration with STEP 7 using HSP: Due to the 
limited number of parameters of up to 244 bytes per ET 200SP station for PROFIBUS GSD configuration, this 
parameter is grouped during configuration (Diagnostics: Overflow/Underflow) or can only be set for the entire module 
(Interference frequency suppression). If necessary, however, you can set this parameter using data record 128 as 
described in the table above (see I/O module manual). The parameter length of the I/O module is 5 bytes. 


2  Interference frequency suppression: Noise at 400 Hz is automatically included in the filtering for 50 Hz. 
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 Note 
Unused channels 


Disable unused channels in the parameter assignment to improve the cycle time of the 
module. 


A disabled channel always returns the value 7FFFH. 
 


1.8 Parameters for analog input module AI 4xI 2-/4-wire ST 
(6ES7134-6GD00-0BA1) 


GSD file parameters 


Table 1- 8 Parameters for analog input module AI 4xI 2-/4-wire ST (GSD file) 


Parameter Value range Default Reconfiguration 
in RUN 


Effective range 


Diagnostics:  
No supply voltage L+ 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Short circuit to ground 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Overflow 1 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Underflow 1 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Wire break 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Type/range of measurement • Disabled 
• Current (4-wire transducer) 


0..20 mA 
• Current (4-wire transducer) 


4..20 mA 
• Current (4-wire transducer) +/-


20 mA 
• Current (2-wire transducer) 


0..20 mA 
• Current (2-wire transducer) 


4..20 mA 


Current (4-wire 
transducer) 
4..20 mA 


Yes Channel 
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Parameter Value range Default Reconfiguration 
in RUN 


Effective range 


Smoothing • None 
• Weak 
• Medium 
• Strong 


None Yes Channel 


Interference frequency 
suppression 1 


• 60 Hz 
• 50 Hz 2 
• 16.6 Hz 


50 Hz Yes Channel 


Potential group • Use potential group of the left 
module 


• Enable new potential group 


Use potential 
group of the left 
module 


No Module 


 1 Only for configuration using the PROFIBUS GSD file; does not affect configuration with STEP 7 using HSP: Due to the 
limited number of parameters of up to 244 bytes per ET 200SP station for PROFIBUS GSD configuration, this 
parameter is grouped during configuration (Diagnostics: Overflow/Underflow) or can only be set for the entire module 
(Interference frequency suppression). If necessary, however, you can set this parameter using data record 128 as 
described in the table above (see I/O module manual). The parameter length of the I/O module is 5 bytes. 


2 Interference frequency suppression: Noise at 400 Hz is automatically included in the filtering for 50 Hz. 


 
 


 Note 
Unused channels 


"Disable" unused channels in the parameter assignment to improve the cycle time of the 
module. 


A disabled channel always returns the value 7FFFH. 
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1.9 Parameters for analog output module AQ 4xU/I ST 
(6ES7135-6HD00-0BA1) 


GSD file parameters 


Table 1- 9 Parameters for the analog output module AQ 4xU/I ST (GSD file) 


Parameter Value range Default Reconfiguration 
in RUN 


Effective range 


Diagnostics:  
No supply voltage L+ 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Short circuit to ground1 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Overflow 3 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Underflow 3 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Diagnostics:  
Wire break2 


• Disable 
• Enable 


Disable Yes Module 


Output type/range • Disabled 
• Voltage +/- 10 V 
• Voltage +/- 5 V 
• Voltage 0..10V 
• Voltage 1..5 V 
• Current +/- 20 mA 
• Current 0..20 mA 
• Current 4..20 mA 


Current 4..20 mA Yes Channel 


Reaction to CPU STOP 3 • Turn off 
• Keep last value 
• Output substitute value 


Turn off Yes Channel 
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Parameter Value range Default Reconfiguration 
in RUN 


Effective range 


Substitute value For permitted substitute values for 
the various measuring ranges, see 
appendix AQ 4xU/I ST manual, 
Substitute values → Codes for 
substitute value table 


0 Yes Channel 


Potential group • Use potential group of the left 
module 


• Enable new potential group 


Use potential 
group of the left 
module 


No Module 


 1  no diagnostics detection between -0.5 V and +0.5 V (no short-circuit detection) 
2  no diagnostics detection between -3 mA and +3 mA (no wire break detection) 
3 Only for configuration using the PROFIBUS GSD file; does not affect configuration with STEP 7 using HSP: Due to the 


limited number of parameters of up to 244 bytes per ET 200SP station for PROFIBUS GSD configuration, this 
parameter is grouped (Diagnostics: Overflow/Underflow) or can only be set for the entire module (Reaction to CPU 
STOP). If necessary, however, you can set this parameter using data record 128 as described in the table above (see 
I/O module manual). The parameter length of the I/O module is 12 bytes. 


 
 


 Note 
Unused channels 


"Disable" unused channels in the parameter assignment to improve the cycle time of the 
module. 


A disabled channel always returns the value "no current or voltage". 
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1.10 Parameters for communication module CM PtP 
(6ES7137-6AA00-0BA0) 


GSD file parameters 
 


 Note 


Only the "Potential group" parameter is visible for the CM PtP communication module. 
 


 


 
Parameter Value range Default Reconfiguration 


in RUN 
Effective range 


Potential group • Use potential group of the left 
module 


• Enable new potential group 


Use potential 
group of the left 
module 


No Module 


The following instructions must be called to configure the CM PtP communication module for 
the ET 200SP in GSD mode, depending on the employed protocol: 


Freeport communication: 


● Port_Config (port configuration record - data record 57) 


● Send_Config (send configuration record - data record 59) 


● Receive_Config (send configuration record - data record 60) 


● Set_Features (activate special function - data record 58) 


3964 communication:  


● Port_Config (port configuration record - data record 57) 


● P3964_Config (3964 protocol configuration - data record 61) 


● Set_Features (activate special function - data record 58) 


 
  Note 


The Set_Features instruction must always be called as the last configuration instruction. 
 


Additional information 
The "CM PtP in Operation with PROFINET Controller" programming and operating manual is 
provided for operating the CM PtP communication module independent of SIMATIC S7. You 
can find the manual in the Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/59062563). 


The CPU must support communication via data records in order to implement the point-to-
point communication module in a system independent of SIMATIC S7. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/59062563
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 







 


Información de producto PROFIenergy 
Información del producto, 03/2015, A5E31630862-AG 3 


Índice  
 


1 PROFIenergy .......................................................................................................................................... 4 


1.1 Introducción .............................................................................................................................. 4 


1.2 Funcionamiento ........................................................................................................................ 6 


1.3 Parametrización ........................................................................................................................ 9 


1.4 Registros de control de PROFIenergy .................................................................................... 11 


1.5 Módulos de periferia ............................................................................................................... 12 
1.5.1 Módulos de entradas digitales ................................................................................................ 12 
1.5.2 Módulos de salidas digitales ................................................................................................... 14 
1.5.3 Módulos de entradas analógicas ............................................................................................ 16 
1.5.4 Módulos de salidas analógicas ............................................................................................... 18 
1.5.5 Maestro IO-Link ...................................................................................................................... 20 
1.5.5.1 Modo de operación DI............................................................................................................. 20 
1.5.5.2 Modo de operación DQ ........................................................................................................... 22 
1.5.5.3 Modo de operación IO-Link .................................................................................................... 23 


 







 


 Información de producto PROFIenergy 
4 Información del producto, 03/2015, A5E31630862-AG 


 PROFIenergy 1 
 


 


Información de seguridad 
Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


1.1 Introducción 


Introducción 
PROFIenergy es una interfaz de datos basada en PROFINET que permite desconectar 
cargas de forma coordinada y centralizada durante pausas de forma independiente del 
fabricante y del dispositivo. De esta manera se pretende suministrar al proceso únicamente 
la energía absolutamente necesaria. La mayor parte de la energía la ahorra el propio 
proceso; el dispositivo PROFINET en sí sólo contribuye al potencial de ahorro con algunos 
vatios. En PROFIenergy, este estado operativo se denomina "Pausa". 


La desconexión de los dispositivos PROFINET se efectúa mediante comandos especiales 
en el programa de usuario del controlador PROFINET IO. No se requiere hardware 
adicional; los dispositivos PROFINET interpretan los comandos de PROFIenergy. 


El dispositivo que pone a disposición PROFIenergy y asiste el juego de datos de control 
adecuado posee la denominada PE-Entity, que es el punto de acceso a dichos juegos de 
datos de control. Esta PE-Entity se encuentra en el módulo de interfaz y representa a los 
módulos de periferia que no cuentan con una PE-Entity propia. A los módulos de periferia 
con PE-Entity propia se accede directamente.  



http://www.siemens.com/industrialsecurity
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Requisitos 
● Módulo de interfaz IM 155-6 PN ST 


● Módulo de interfaz IM 155-6 PN HF 


● Módulos de periferia ET 200SP que soportan PROFIenergy 


– Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC ST (6ES7131-6BF00-0BA0) 


– Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC HF (6ES7131-6BF00-0CA0) 


– Módulo de entradas digitales DI 8xNAMUR HF (6ES7131-6TF00-0CA0) 


– Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC HS (6ES7131-6BF00-0DA0) 


– Módulo de salidas digitales DQ 4x24VDC/2A ST (6ES7132-6BD20-0BA0) 


– Módulo de salidas digitales DQ 4x24VDC/2A HF (6ES7132-6BD20-0CA0) 


– Módulo de salidas digitales DQ 4x24VDC/2A HS (6ES7132-6BD20-0DA0) 


– Módulo de salidas digitales DQ 8x24VDC/0,5A ST (6ES7132-6BF00-0BA0) 


– Módulo de salidas digitales DQ 8x24VDC/0,5A HF (6ES7132-6BF00-0CA0) 


– Módulo de salidas digitales DQ 16x24VDC/0,5A ST (6ES7132-6BH00-0BA0) 


– Módulo de salidas digitales DQ 4x24..230VAC/2A ST (6ES7132-6FD00-0BB1) 


– Módulo de salidas digitales RQ 4x24VUC/2A CO ST (6ES7132-6GD50-0BA0) 


– Módulo de salidas digitales RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST (6ES7132-6HD00-
0BB0) 


– Módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-/4-wire ST (6ES7134-6GD00-0BA1) 


– Módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4-wire HF (6ES7134-6HB00-0CA1) 


– Módulo de entradas analógicas AI 4xU/I 2-wire ST (6ES7134-6HD00-0BA1) 


– Módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4-wire HS (6ES7134-6HB00-0DA0) 


– Módulo de salidas analógicas AQ 4xU/I ST (6ES7135-6HD00-0BA1) 


– Módulo de salidas analógicas AQ 2xU/I HF (6ES7135-6HB00-0CA1) 


– Módulo de salidas analógicas AQ 2xU/I HS (6ES7135-6HB00-0DA1) 


– Módulo de comunicaciones IO-Link Master CM 4xIO-Link (6ES7137-6BD00-0BA0) 


● Programa de usuario para enviar el juego de parámetros, índice 3 


● Programa de usuario con los FB para controlar los comandos PROFIenergy 
("PE_START_END" - FB 815, "PE_CMD" - FB 816). 







PROFIenergy  
1.2 Funcionamiento 


 Información de producto PROFIenergy 
6 Información del producto, 03/2015, A5E31630862-AG 


Procedimiento 
1. Cree el juego de parámetros, índice 3, en STEP 7 


2. Transfiera el juego de parámetros al módulo de interfaz con la instrucción "WRREC" - 
SFB 53. 


3. Cree el programa de usuario con los FB para controlar los comandos PROFIenergy 
("PE_START_END" - FB 815, "PE_CMD" - FB 816). 


4. Transfiera el programa de usuario a la CPU. 


Más información 
● Manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 


● Manual de producto Módulo de interfaz 


● Manuales de producto Módulos de periferia digitales y analógicos 


● Manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 


● Encontrará más información sobre los servicios PROFIenergy (parámetros de las ID de 
servicio) en Internet, en Common Application Profile PROFIenergy; Technical 
Specification for PROFINET; Version 1.0; January 2010; Order No: 3.802. 


● Encontrará más información sobre los FB PROFIenergy ("PE_START_END" - FB 815, 
"PE_CMD" - FB 816) en la ayuda en pantalla de STEP 7 V.5.5 SP2 o superior, "Ayuda 
para funciones/bloques de función de sistema". 


1.2 Funcionamiento 


Control y comportamiento de "pausa" 
Active o desactive la función de pausa de la instalación al principio o al final de las pausas, 
respectivamente; como respuesta, el controlador IO enviará el comando de PROFIenergy 
"Start_Pause" o "End_Pause" a los dispositivos PROFINET. El dispositivo interpretará 
seguidamente el contenido del comando de PROFIenergy y se desconectará o se volverá a 
conectar. El módulo de interfaz constituye la PE-Entity para los módulos de periferia aptos 
para PROFIenergy del ET 200SP. 


Otros comandos de PROFIenergy permiten consultar información sobre los dispositivos 
durante las pausas. Esto puede resultar útil p. ej., para transmitir el comando "Start_Pause" 
o "End_Pause" a tiempo. 


 


 Nota 


Una secuencia PROFIenergy completa consta de los comandos "Start_Pause" y 
"End_Pause". Observe siempre este orden en la programación.  
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Indicadores LED 
En general, PROFIenergy no repercute en la señalización de los LED. Las excepciones 
están recogidas en los manuales de producto de los módulos de periferia correspondientes. 


Comportamiento en caso de detectarse un fallo 
Todos los canales cuyo modo de pausa está ajustado en "PE_MODE_PROCEED" notifican 
su estado de fallo al igual que en modo productivo. 


Para los canales que pasan a un modo de pausa distinto de "PE_MODE_PROCEED" se 
aplican las siguientes reglas: 


● Se notifican los fallos que no dependen de que se adopte el estado de "pausa". 


● Si durante la "pausa" es posible la detección de fallos, estos fallos siguen notificándose. 


● Se inhiben todos los mensajes de error originados por haber adoptado el estado de 
"pausa". 


● Si no es posible la detección de fallos durante la "pausa", se aplica lo siguiente: 


– Se mantiene el estado de los errores que estaban pendientes desde antes de la 
"pausa". 


– Los errores entrantes y salientes se notifican una vez finalizada la "pausa". 


 
  Nota 


La conmutación a "pausa" y desde "pausa" puede provocar que se notifique un error en 
determinadas circunstancias. 


 


Más información 
Encontrará más información sobre el diagnóstico en los manuales de producto de los 
módulos de periferia. 


Alarma de proceso 
Durante la "pausa" no se disparan alarmas de proceso. Al finalizar la "pausa" se vuelven a 
evaluar las alarmas de proceso. 
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Comportamiento de "pausa" en determinados casos de empleo 
Una "pausa" finaliza en los casos siguientes: 


Tabla 1- 1 Finalización de una "pausa" 


Finalización de una "pausa" Explicación 
La tensión de alimentación 1L+ del módulo 
de interfaz ha fallado 


La "pausa" se abandona y puede reactivarse enviando 
nuevamente la parametrización PROFIenergy seguida 
del comando "Start_Pause". 
 


• Parada del controlador1 
• Fallo del controlador (interrupción de la 


conexión)1 
• Actualización del firmware 
• Restablecimiento de los ajustes de 


fábrica 
• Desactivación del dispositivo IO1 


Se ha desenchufado y vuelto a enchufar el 
módulo de periferia 
Parada de la estación1 
• Se ha desenchufado más de un módulo 


de periferia a la vez (depende del módu-
lo de interfaz utilizado) 


• Desmontaje del módulo de servidor 


La "pausa" se abandona, la parametrización 
PROFIenergy se encuentra todavía en el módulo de 
periferia y la "pausa" puede reactivarse con el coman-
do "Start_Pause". 


La tensión de alimentación L+ del módulo 
de periferia ha fallado 
El módulo de periferia se ha reparametriza-
do durante el funcionamiento con el juego 
de datos 128 
 1 Se ha activado el comportamiento de valor sustitutivo. 







 PROFIenergy 
 1.3 Parametrización 


Información de producto PROFIenergy 
Información del producto, 03/2015, A5E31630862-AG 9 


1.3 Parametrización 


Parametrización 
● PROFIenergy se parametriza en el programa de usuario con el juego de parámetros 


(versión 2), índice 3. El módulo de interfaz distribuye los parámetros PROFIenergy a los 
módulos de periferia. 


● Inmediatamente después de iniciar la "pausa" anterior se puede parametrizar otro 
comportamiento de pausa. El estado deseado para la pausa siguiente se activa con un 
nuevo comando "Start_Pause". 


● La parametrización puede escribirse tantas veces como se desee. 


● El módulo de interfaz comprueba la distribución de los parámetros a los módulos de 
periferia y devuelve el resultado mediante valor de retorno de la petición de escritura. Si 
el valor de retorno es negativo, significa que uno o varios módulos de periferia no han 
aceptado el juego de parámetros. En este caso, cuando aparece un comando 
"Start_Pause" los módulos de periferia se comportan conforme a su última 
parametrización válida PROFIenergy. 


● En caso de que falle el módulo de periferia o la estación debe repetirse la 
parametrización mediante el juego de parámetros. 


● El ET 200SP soporta el ajuste de una "pausa". Si en otra "pausa" es necesario otro 
comportamiento, deberá parametrizarse de nuevo. 


 
  Nota 


Efecto: La reacción (desconexión) de los módulos de periferia a PROFIenergy está 
referida al slot, es decir, todos los canales del mismo slot se comportan en 
consecuencia. 
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Juego de parémetros 
En el juego de parámetros para PROFIenergy se define qué módulos de periferia (slots) se 
controlarán con los comandos PROFIenergy.  


A continuación se describe el contenido del juego de parámetros para PROFIenergy, índice 
3, que el propio usuario puede crear y transferir al módulo de interfaz. 


Tabla 1- 2 Juego de parámetros para PROFIenergy (versión 2), índice 3 


Byte Elemento Código Explicación 
0 Versión 02D No modificable  
1 Número de bloques 01D hasta n Los slots 1 hasta n dependen  


• del número de slots soportados por el módulo de inter-
faz y 


• de la configuración actual del ET 200SP. 


2 Bloque 1 Número de 
slot 


00D No asignado 
01D hasta n Slot del módulo de periferia con PROFIenergy 


3 Modo 0D: PE_MODE_PROCEED, continuar en caso de "pausa" 
1D: PE_MODE_SHUTDOWN, desconectar en caso de "pausa"1 
3D: PE_MODE_LAST_VALUE, se mantiene el último valor de salida o la última medida 
4D: PE_MODE_SUBST_VALUE, valor sustitutivo "0" 2 


: : : : 
128 Bloque 


64 
Número de 
slot 


Ver bloque 1 


129 Modo 
 1 El comportamiento exacto depende del módulo de periferia utilizado (p. ej., en un módulo de entradas digitales se 


desconecta la alimentación de sensores, o en un módulo de salidas analógicas, las salidas no reciben tensión ni inten-
sidad) 


2 Un módulo de salidas analógicas (p. ej., con el rango de salida de 0 a 20 mA, ± 20 mA) o un módulo de salidas digi-
tales emite el valor "0". 
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Mensajes de error 
El juego de datos de respuesta devuelve los siguientes mensajes de error si es necesario: 


Tabla 1- 3 Mensajes de error 


Código de 
error 


Significado  


80B1H Longitud no permitida Compruebe la longitud del juego de datos. 
80E0H Error en la información del encabe-


zado 
Compruebe la información del encabezado del 
juego de datos. 


80E1H Error de parámetro 
• Al menos un módulo de pe-


riferia no soporta PROFIenergy 
• Un valor de parámetro se ha 


codificado erróneamente 


Compruebe el contenido del juego de datos y 
corrija los errores de parametrización antes de 
iniciar la "pausa". Los errores de para-
metrización no corregidos pueden causar un 
comportamiento de desconexión incorrecto de 
los módulos de periferia. 


1.4 Registros de control de PROFIenergy 


Juegos de datos de control de PROFIenergy 
El juego de datos de control para PROFIenergy, índice 80A0H, soporta los siguientes 
servicios del Common Application Profile PROFIenergy V1.0 para el IM 155-6 PN BA, 
IM 155-6 PN ST, IM 155-6 PN HF  


Tabla 1- 4 Juegos de datos de control para PROFIenergy 


Servicio ID de servicio Significado 
Start Pause 1 01H Se adopta el comportamiento de pausa parametrizado, se suprimen los di-


agnósticos relacionados 
End Pause 02H Abandono del modo de pausa 
Query Modes 03H Lectura de los módulos soportados 


• Request List Energy Saving Modes 
• Request Get Mode (Energy Saving Mode Data) 


PEM Status 04H Lectura del estado de PROFIenergy 
Mensajes de estado: 
• 00H: PROFIenergy está listo para el servicio 
• 01H: La "pausa" está activada 
• FFH La "pausa" está desactivada 


PE_Identify 05H Lectura de los servicios PROFIenergy soportados 
 1 El tiempo mínimo de pausa (ajustable) para ET 200SP es de 10 s. 
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1.5 Módulos de periferia 


1.5.1 Módulos de entradas digitales 


Requisitos 
● Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC ST (6ES7131-6BF00-0BA0) 


● Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC HF (6ES7131-6BF00-0CA0) 


● Módulo de entradas digitales DI 8xNAMUR HF (6ES7131-6TF00-0CA0) 


● Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC HS (6ES7131-6BF00-0DA0) 


Señalización 
DI 8x24VDC ST/ DI 8x24VDC HF/ DI 8x24VDC HS 


● Los LED de canal dependen directamente del nivel de señal que haya en el borne. 


● La desconexión de la alimentación de sensores también conlleva la desconexión de los 
LED de canal si se ha conectado una alimentación de sensores externa. 


DI 8xNAMUR 


● Los LED de canal se corresponden con el estado de señal que proporciona el módulo de 
periferia. 


Comportamiento en caso de detectarse un fallo 
El fallo "Falta tensión de alimentación L+" se detecta, se notifica y finaliza la "pausa" 
independientemente de que se adopte el estado de pausa. 


Todos los canales que se encuentran en modo de pausa en "PE_MODE_PROCEED" 
notifican su estado de error del mismo modo que en modo productivo. 


Para todos los canales que pasan a un modo de pausa distinto son válidas las siguientes 
condiciones: 


● La desconexión de la alimentación de sensores al entrar en modo de "pausa" no provoca 
los mensajes "Rotura de hilo" y "Cortocircuito". 


● Durante la "pausa" no es posible la detección de un fallo por "Rotura de hilo" o 
"Cortocircuito": 


– Se mantienen los mensajes de los errores que estaban pendientes desde antes de la 
"pausa". 


– Una vez finalizada la "pausa" se actualiza el estado de error y se notifican los errores 
entrantes/salientes según proceda. 
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Finalización de una "pausa" 
La pausa finaliza en los casos siguientes: 


● Fallo de la tensión de alimentación L+ 


● Reparametrización del módulo de periferia con el juego de datos 128 


● Comando "End_Pause" 


● Fallo del controlador 


● Actualización del firmware 


● Parada de la estación 


● Rearranque del módulo de interfaz 


Parámetro "Mode" 
A continuación se muestra solamente el parámetro "Mode". La estructura completa figura en 
el capítulo Parametrización. 


Tabla 1- 5 Parámetro "Mode" 


Ele-
mento 


Código Explicación 


Modo 0D: PE_MODE_PROCEED Continuar en caso de "pausa" 
1D: PE_MODE_SHUTDOWN Desconectar en caso de "pausa" 1 


• Alimentación de sensores desconectada 2 
• Valor sustitutivo de pausa: 0B 


3D: PE_MODE_LAST_VALUE Último valor en caso de "pausa" 
• Alimentación de sensores desconectada 2 
• Valor sustitutivo de pausa: último valor de entra-


da 


4D: PE_MODE_SUBST_VALUE Valor sustitutivo en caso de "pausa" 
• Alimentación de sensores desconectada 2 
• Valor sustitutivo de pausa: valor sustitutivo de 


pausa parametrizado 


 1 DI 8xNAMUR HF: Un canal está ajustado a "invertido". Durante la "pausa", el valor sustitutivo PE 
se lee 1:1 (como se ha parametrizado sin volverlo a invertir). 


2 DI 8x24VDC ST: Dado que solo hay una alimentación de sensores para todos los canales, duran-
te una "pausa" solo se puede desconectar la alimentación si todos los canales están parametriza-
dos para la desconexión. 
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1.5.2 Módulos de salidas digitales 


Requisitos 
● Módulo de salidas digitales DQ 4x24VDC/2A ST (6ES7132-6BD20-0BA0) 


● Módulo de salidas digitales DQ 4x24VDC/2A HF (6ES7132-6BD20-0CA0) 


● Módulo de salidas digitales DQ 4x24VDC/2A HS (6ES7132-6BD20-0DA0) 


● Módulo de salidas digitales DQ 8x24VDC/0,5A ST (6ES7132-6BF00-0BA0) 


● Módulo de salidas digitales DQ 8x24VDC/0,5A HF (6ES7132-6BF00-0CA0) 


● Módulo de salidas digitales DQ 16x24VDC/0,5A ST (6ES7132-6BH00-0BA0) 


● Módulo de salidas digitales DQ 4x24..230VAC/2A ST (6ES7132-6FD00-0BB1) 


● Módulo de salidas digitales RQ 4x24VUC/2A CO ST (6ES7132-6GD50-0BA0) 


● Módulo de salidas digitales RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST (6ES7132-6HD00-0BB0) 


Señalización 
Los LED de canal dependen directamente del valor de salida que haya en el borne.  


Comportamiento en caso de detectarse un fallo 
El fallo "Falta tensión de alimentación L+" se detecta, se notifica y finaliza la "pausa" 
independientemente de que se adopte el estado de pausa. 


Durante la "pausa" sigue siendo posible detectar los fallos por rotura de hilo y cortocircuito. 
Por lo tanto, todos los canales notifican su estado de error del mismo modo que en modo 
productivo independientemente del modo de pausa.  


Finalización de una "pausa" 
La pausa finaliza en los casos siguientes: 


● Fallo de la tensión de alimentación L+ (excepción: el DQ 4x24..230VAC/2A ST sigue en 
"pausa") 


● Reparametrización del módulo de periferia con el juego de datos 128 


● Comando "End_Pause" 


● Fallo del controlador 


● Actualización del firmware 


● Parada de la estación 


● Rearranque del módulo de interfaz 
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Parámetro "Mode" 
A continuación se muestra solamente el parámetro "Mode". La estructura completa figura en 
el capítulo Parametrización. 


Tabla 1- 6 Parámetro "Mode" 


Ele-
mento 


Código Explicación 


Modo 0D: PE_MODE_PROCEED Continuar en caso de "pausa" 
1D: PE_MODE_SHUTDOWN Desconectar en caso de "pausa" 


• Valor sustitutivo de pausa: 0B 


3D: PE_MODE_LAST_VALUE Último valor en caso de "pausa" 
• Valor sustitutivo de pausa: se mantiene el último 


valor de salida1 


4D: PE_MODE_SUBST_VALUE Valor sustitutivo en caso de "pausa" 
• Valor sustitutivo de pausa: se emite el valor 


sustitutivo de pausa parametrizado 


 1 DQ 4x24VDC/2A HS: en modo "Modulación del ancho de impulsos" el último valor se emitirá 
como frecuencia. 
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1.5.3 Módulos de entradas analógicas 


Requisitos 
● Módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-/4-wire ST (6ES7134-6GD00-0BA1) 


● Módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4-wire HF (6ES7134-6HB00-0CA1) 


● Módulo de entradas analógicas AI 4xU/I 2-wire ST (6ES7134-6HD00-0BA1) 


● Módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4-wire HS (6ES7134-6HB00-0DA0) 


Señalización 
Los LED de canal no dependen de PROFIenergy.  


Comportamiento en caso de detectarse un fallo 
El fallo "Falta tensión de alimentación L+" se detecta, se notifica y finaliza la "pausa" 
independientemente de que se adopte el estado de pausa. 


Todos los canales que se encuentran en modo de pausa en "PE_MODE_PROCEED" 
notifican su estado de error del mismo modo que en modo productivo. 


Para todos los canales que pasan a un modo de pausa distinto son válidas las siguientes 
condiciones: 


● La desconexión de la alimentación de sensores al entrar en modo de "pausa" no provoca 
el mensaje "Rotura de hilo". 


● Durante la pausa no se puede detectar un error por "Rotura de hilo", "Cortocircuito", 
"Valor límite superior rebasado" o "Valor límite inferior no alcanzado": 


– Se mantienen los mensajes de los errores que estaban pendientes desde antes de la 
"pausa". 


– Una vez finalizada la "pausa" se actualiza el estado de error y se notifican los errores 
entrantes/salientes según proceda. 


Finalización de una "pausa" 
La pausa finaliza en los casos siguientes: 


● Fallo de la tensión de alimentación L+ 


● Reparametrización del módulo de periferia con el juego de datos 128 


● Comando "End_Pause" 


● Fallo del controlador 


● Actualización del firmware 


● Parada de la estación 


● Rearranque del módulo de interfaz 
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Parámetro "Mode" 
A continuación se muestra solamente el parámetro "Mode". La estructura completa figura en 
el capítulo Parametrización. 


Tabla 1- 7 Parámetro "Mode" 


Ele-
mento 


Código Explicación 


Modo 0D: PE_MODE_PROCEED Continuar en caso de "pausa" 
1D: PE_MODE_SHUTDOWN Desconectar en caso de "pausa" 


• Alimentación de sensores desconectada 1 
• Valor sustitutivo de pausa: 7FFFH 


3D: PE_MODE_LAST_VALUE Último valor en caso de "pausa" 
• Alimentación de sensores desconectada 1 
• Valor sustitutivo de pausa: último valor de 


entrada 


4D: PE_MODE_SUBST_VALUE Valor sustitutivo en caso de "pausa" 
• Alimentación de sensores desconectada 1 
• Valor sustitutivo de pausa: valor sustitutivo de 


pausa parametrizado 


 1 AI 4xI 2-/4-wire ST, AI 4xU/I 2-wire ST, AI 2xU/I 2-/4-wire HS: Dado que solo hay una alimentación 
de sensores para todos los canales, en caso de "pausa" solo se podrá desconectar la ali-
mentación si se ha parametrizado la desconexión en todos los canales. 
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1.5.4 Módulos de salidas analógicas 


Requisitos 
● Módulo de salidas analógicas AQ 4xU/I ST (6ES7135-6HD00-0BA1) 


● Módulo de salidas analógicas AQ 2xU/I HF (6ES7135-6HB00-0CA1) 


● Módulo de salidas analógicas AQ 2xU/I HS (6ES7135-6HB00-0DA1) 


Señalización 
Los LED de canal no dependen de PROFIenergy.  


Comportamiento en caso de detectarse un fallo 
El error "Falta tensión de alimentación L+" se detecta, se notifica y finaliza la "pausa" 
independientemente de que se adopte el estado de pausa. 


Todos los canales que se encuentran en el modo de pausa en "PE_MODE_PROCEED" 
notifican su estado de error como en el modo productivo. 


Para todos los canales que pasan al modo de pausa "PE_MODE_SHUTDOWN" son válidas 
las siguientes condiciones:  


● Durante la pausa no es posible la detección de un error por "Rotura de hilo" o 
"Cortocircuito": 


– Se mantiene el aviso de los errores pendientes desde antes de la "pausa". 


– Los errores entrantes y salientes se notifican una vez finalizada la "pausa". 


Para todos los canales que pasan a un modo de pausa distinto son válidas las siguientes 
condiciones: 


● Durante la pausa sigue siendo posible la detección de errores por "Rotura de hilo" y 
"Cortocircuito". Estos errores se notifican. 


● Un valor sustitutivo de pausa mal seleccionado que no se ajuste al rango de salida puede 
desencadenar el aviso "Valor límite inferior no alcanzado" o "Valor límite superior 
rebasado". El valor de salida sustitutivo de pausa efectivo en el borne se limita a los 
límites de control superior e inferior adecuados al rango de salida. 
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Finalización de una "pausa" 
La pausa finaliza en los siguientes casos: 


● Fallo de la tensión de alimentación L+ 


● Reparametrización del módulo de periferia con el registro 128 


● Comando "End_Pause" 


● Fallo del controlador 


● Actualización del firmware 


● Parada de la estación 


● Rearranque del módulo de interfaz 


Parámetro "Mode" 
A continuación se muestra solamente el parámetro "Mode". La configuración completa se 
indica en el capítulo Parametrización. 


Tabla 1- 8 Parámetro "Mode" 


Ele-
mento 


Código Explicación 


Modo 0D: PE_MODE_PROCEED Continuar en caso de "pausa" 
1D: PE_MODE_SHUTDOWN Desconectar en caso de "pausa" 


• Salidas sin tensión ni intensidad 


3D: PE_MODE_LAST_VALUE Último valor en caso de "pausa" 
• Valor sustitutivo de pausa: se mantiene el último 


valor de salida 


4D: PE_MODE_SUBST_VALUE Valor sustitutivo en caso de "pausa" 
• Valor sustitutivo de pausa: se emite el valor 


sustitutivo de pausa parametrizado 
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1.5.5 Maestro IO-Link 


Requisitos 
Módulo de comunicaciones IO-Link Master CM 4xIO-Link (6ES7137-6BD00-0BA0) 


 


 Nota 


Debe mantenerse el tiempo de pausa mínimo (10 s). Si se rebasa por defecto, pueden 
producirse problemas con el reinicio de la comunicación IO-Link. 


 


1.5.5.1 Modo de operación DI 


Señalización 
La desconexión de la tensión de alimentación USn (puerto) provoca también la desconexión 
del respectivo LED de estado de canal Qn cuando se ha conectado una tensión de 
alimentación externa. 


Comportamiento en caso de detectarse un fallo 
El error "Falta tensión de alimentación L+" se detecta, se notifica y finaliza la "pausa" 
independientemente de que se adopte el estado de pausa. 


Finalización de una "pausa" 
La pausa finaliza en los siguientes casos: 


● Fallo de la tensión de alimentación L+ 


● Reparametrización del módulo de periferia 


● Comando "End_Pause" 


● Fallo del controlador 


● Actualización del firmware 


● Parada de la estación 


● Rearranque del módulo de interfaz 
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Parámetro "Mode" 
A continuación se muestra solamente el parámetro "Mode". La configuración completa se 
indica en el capítulo Parametrización. 


Tabla 1- 9 Parámetro "Mode" 


Ele-
mento 


Código Explicación 


Modo 0D: PE_MODE_PROCEED Continuar en caso de "pausa" 
1D: PE_MODE_SHUTDOWN Desconectar en caso de "pausa" 


• Tensión de alimentación USn (puerto) 
desconectada 


• Valor sustitutivo de pausa: 0B 


3D: PE_MODE_LAST_VALUE Último valor en caso de "pausa" 
• Tensión de alimentación USn (puerto) 


desconectada 
• Valor sustitutivo de pausa: último valor de entra-


da 


4D: PE_MODE_SUBST_VALUE Valor sustitutivo en caso de "pausa" 
• Tensión de alimentación USn (puerto) 


desconectada 
• Valor sustitutivo de pausa: valor sustitutivo de 


pausa parametrizado 
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1.5.5.2 Modo de operación DQ 


Señalización 
Los LED de estado de canal Qn indican el valor emitido 


Comportamiento en caso de detectarse un fallo 
El error "Falta tensión de alimentación L+" se detecta, se notifica y finaliza la "pausa" 
independientemente de que se adopte el estado de pausa. 


Finalización de una "pausa" 
La pausa finaliza en los siguientes casos: 


● Fallo de la tensión de alimentación L+ 


● Reparametrización del módulo de periferia 


● Comando "End_Pause" 


● Fallo del controlador 


● Actualización del firmware 


● Parada de la estación 


● Rearranque del módulo de interfaz 


Parámetro "Mode" 
A continuación se muestra solamente el parámetro "Mode". La configuración completa se 
indica en el capítulo Parametrización. 


Tabla 1- 10 Parámetro "Mode" 


Ele-
mento 


Código Explicación 


Modo 0D: PE_MODE_PROCEED Continuar en caso de "pausa" 
1D: PE_MODE_SHUTDOWN Desconectar en caso de "pausa" 


• Valor sustitutivo de pausa: 0B 


3D: PE_MODE_LAST_VALUE Último valor en caso de "pausa" 
• Valor sustitutivo de pausa: se mantiene el último 


valor de salida 


4D: PE_MODE_SUBST_VALUE Valor sustitutivo en caso de "pausa" 
• Valor sustitutivo de pausa: se emite el valor 


sustitutivo de pausa parametrizado 
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1.5.5.3 Modo de operación IO-Link 


Señalización 
Una desconexión de la tensión de alimentación USn (puerto) provoca la desconexión del 
LED de estado de puerto Cn y del LED de error de puerto Fn correspondientes. 


Comportamiento en caso de detectarse un fallo 
El error "Falta tensión de alimentación L+" se detecta, se notifica y finaliza la "pausa" 
independientemente de que se adopte el estado de pausa. 


Todos los canales que se encuentran en el modo de pausa en "PE_MODE_PROCEED" y 
"PE_MODE_LAST_VALUE" notifican su estado de error como en el modo productivo. 


Para todos los canales (puertos) que pasan a un modo de pausa distinto 
("PE_MODE_SHUTDOWN" y "PE_MODE_SUBST_VALUE") son válidas las siguientes 
condiciones: 


● La desconexión de la tensión de alimentación USn (puerto) al entrar en el modo de 
"pausa" no provoca la emisión de los avisos "Rotura de hilo" y "Cortocircuito". 


● Durante la "pausa" no es posible la detección de errores (ninguna comunicación con 
dispositivos IO-Link): 


– Se mantiene el aviso de los errores pendientes desde antes de la "pausa". 


– Una vez finalizada la "pausa" se actualiza el estado de error y se notifican los errores 
entrantes/salientes según proceda. 


Finalización de una "pausa" 
La pausa finaliza en los siguientes casos: 


● Fallo de la tensión de alimentación L+ 


● Reparametrización del módulo de periferia 


● Comando "End_Pause" 


● Fallo del controlador 


● Actualización del firmware 


● Parada de la estación 


● Rearranque del módulo de interfaz 
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Parámetro "Mode" 
A continuación se muestra solamente el parámetro "Mode". La configuración completa se 
indica en el capítulo Parametrización. 


Tabla 1- 11 Parámetro "Mode" 


Ele-
mento 


Código Explicación 


Modo 0D: PE_MODE_PROCEED Continuar en caso de "pausa" 
1D: PE_MODE_SHUTDOWN Desconectar en caso de "pausa" 


• Tensión de alimentación USn (puerto) 
desconectada 1 


• Valor sustitutivo de pausa (entrada): 0B 


3D: PE_MODE_LAST_VALUE2 • Tensión de alimentación USn (puerto) 
conectada 


• Se mantiene el último valor de entrada y 
salida 


4D: PE_MODE_SUBST_VALUE Ver: 1D: PE_MODE_SHUTDOWN 
 1 Se desconecta la tensión de alimentación USn del puerto asignado. Resultado: falla el dispositivo 


IO-Link. 
2 En caso de time-based IO el maestro IO-Link se comportará conforme a 1D: 


PE_MODE_SHUTDOWN 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 
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 PELIGRO 
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 ADVERTENCIA 
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 PRECAUCIÓN 
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 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
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Prólogo  
 


Ámbito de validez 
Esta información del producto complementa a la documentación del manual de sistema 
ET 200SP. 


Información de seguridad 
Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en Internet 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 
 



http://www.siemens.com/industrialsecurity
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 Pasos previos a la instalación 1 
 


 


Configuración mixta de ET 200SP y ET 200AL con ET-Connection 
Tiene la posibilidad de incorporar los módulos de periferia del sistema de periferia 
descentralizada ET 200AL (IP65/IP67) en una configuración del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (IP20). 


La siguiente figura muestra una combinación de los módulos del sistema de periferia 
descentralizada ET 200AL y ET 200SP. 


 
Figura 1-1 Configuración mixta de ET 200SP y ET 200AL con ET-Connection 


Requisitos 
Para una configuración mixta se necesitan como mínimo los siguientes componentes: 


● Módulo de interfaz 


– IM 155-6 PN HF (a partir de V3.0) 


– IM 155-6 PN ST (a partir de V3.1) 


– IM 155-6 DP HF (a partir de V3.0) 


● BaseUnit BU-Send con BusAdapter BA-Send 1xFC 


● Cable ET-Connection confeccionado en un extremo 


● Cable de potencia confeccionado en un extremo 
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Reglas 
Al crear una configuración mixta se deben tener en cuenta las siguientes reglas: 


● La longitud del bus del sistema de periferia descentralizada ET 200SP es como máximo 
de 1 m 
(sin módulo de interfaz, incluido BU-Send/BA-Send 1xFC y módulo de servidor) 


● A la ET-Connection puede conectarse un máximo de 16 módulos de periferia ET 200AL. 


● La longitud máxima del cable de bus para ET-Connection entre dos módulos es de 10 m. 


Procedimiento 
Para crear una configuración de varias filas, proceda del siguiente modo: 


1. Monte directamente a la derecha del módulo de interfaz ET 200SP la BaseUnit BU-Send. 


2. A continuación, monte las siguientes BaseUnits/módulos de periferia para el sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP y el módulo de servidor. 


3. Conecte el cable de bus para ET-Connection al BusAdapter BA-Send 1xFC y monte este 
en la BaseUnit BU-Send. 


4. Atornille el BusAdapter BA-Send 1×FC a la BaseUnit BU-Send (1 tornillo con par de 
apriete 0,2 Nm). Para ello, utilice un destornillador con una hoja de entre 3 y 3,5 mm de 
ancho. 


5. Conecte el otro extremo del cable de bus para ET-Connection (con el conector M8) en el 
primer módulo de periferia ET 200AL (hembra X30 ET-Connection IN). 


6. Conecte la tensión de alimentación (24 V DC) a los módulos de periferia ET 200AL 
(conector X80). 


 


 Nota 
Actualización del firmware de un módulo de periferia ET 200AL 


Si se actualiza firmware de un módulo de periferia ET 200AL, se interrumpirá brevemente la 
ET-Connection al rearrancar el módulo. Todos los módulos de periferia ET 200AL siguientes 
notificarán una alarma de enchufe/desenchufe. 
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 Montaje 2 
 


 


Introducción 
Para la conexión de los módulos de periferia ET 200AL mediante la ET-Connection al  
ET 200SP necesita la BaseUnit BU-Send con el BusAdapter BA-Send 1xFC. 


Requisitos 
● El perfil soporte está montado 


● El módulo de interfaz está montado 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 a 3,5 mm (solo para desmontar el BusAdapter) 


Montaje de la BaseUnit BU-Send 
Para montar la BaseUnit BU-Send, proceda del siguiente modo: 


1. Acople la BU-Send a la derecha del módulo de interfaz. 


2. Abata hacia atrás la BU-Send hasta oír cómo encaja el mecanismo de desbloqueo del 
perfil soporte. 


3. Desplace la BU-Send hacia la izquierda hasta oírla encajar en el módulo de interfaz. 


 
Figura 2-1 Montaje de BU-Send 


4. Monte el Busadapter BA-Send 1xFC solo una vez conectado el cable de bus para  
ET-Connection (consulte el capítulo Conexión (Página 8)). 
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 Conexión 3 
 


 


Introducción 
Mediante el BusAdapter BA-Send 1×FC se conectan los módulos periferia ET 200AL con 
ET-Connection. 


 
① BusAdapter BA-Send 1×FC 
② Elemento de conexión para cable de bus ET-Connection 


Figura 3-1 BusAdapter BA-Send 1xFC 


Herramientas necesarias 
Destornillador con una hoja de entre 3 y 3,5 mm de ancho 


Accesorios necesarios 
Como cable de conexión entre el BusAdapter BA-Send 1xFC y los módulos de periferia  
ET 200AL, utilice el cable de bus para ET-Connection.  


Para ello le recomendamos usar la Stripping Tool para ET-Connection  
(6ES7194-2KA00-0AA0) con alojamiento de cuchilla verde (6GK1901-1B...). Esta 
herramienta garantiza un pelado rápido y seguro de los cables. 


El cable de bus para ET-Connection M8, confeccionado en un extremo con 1 x conector M8, 
de 4 polos y apantallado, está disponible en las siguientes longitudes: 


● Longitud 2 m: 6ES7194-2LH20-0AC0 


● Longitud 5 m: 6ES7194-2LH50-0AC0 


● Longitud 10 m: 6ES7194-2LN10-0AC0 
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Procedimiento 
Para conectar el BusAdapter BA-Send 1xFC, proceda del siguiente modo: 


1. Pele el aislamiento del cable de bus en el extremo abierto del modo siguiente: 


 
Figura 3-2 Cable de conexión 


Para ello utilice la Stripping Tool para ET-Connection. Los ajustes correspondientes 
están representados en la herramienta. 


2. Retire hacia atrás la corredera de encaje del BusAdapter BA-Send 1×FC y abra la tapa 
del elemento de conexión. 


3. Levante la guía de hilos hasta el tope. 


4. Introduzca hasta el tope los hilos sueltos no pelados del cable de bus en la guía de hilos 
(siguiendo el código de colores impreso) y presione la guía de hilos hacia abajo hasta el 
tope. 


5. Cierre la tapa del elemento de conexión y desplace hacia delante la corredera de encaje. 
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6. Enchufe y atornille el BusAdapter BA-Send 1×FC a la BaseUnit BU-Send (1 tornillo con 
par de apriete 0,2 Nm). Para ello, utilice un destornillador con una hoja de entre 3 y 
3,5 mm de ancho. 


7. Conecte el conector M8 del cable de bus al primer módulo de periferia ET 200AL 
(hembra X30 ET-Connection IN). Encontrará más información sobre el cableado de los 
módulos de periferia ET 200AL en el manual del sistema de periferia descentralizada  
ET 200AL. 


 
① Corredera de encaje ③ Contacto de pantalla 
② Guía de hilos ④ Cable de bus para ET-Connection 


Figura 3-3 Conexión del BusAdapter BA-Send 1xFC 







 Conexión 
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BusAdapter BA-Send 1×FC montado 


 
① BusAdapter BA-Send 1×FC  
② Cable de bus para ET-Connection 


Figura 3-4 BusAdapter BA-Send 1×FC montado 
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 Configurar 4 
 


 


Introducción 
La configuración mixta permite la conexión de hasta 16 módulos de periferia ET 200AL en el 
ET 200SP mediante ET-Connection. La siguiente figura muestra la configuración de  
ET-Connection y la asignación de los slots. 


 
① Módulos de periferia ET 200SP ⑤  1.er módulo de periferia ET 200AL 
② Módulo de servidor ET 200SP ⑥  16.º módulo de periferia ET 200AL 
③ Slots ⑦ ET-Connection 
④ PROFINET IO   


Figura 4-1 Configuración mixta 


Encontrará más información sobre la conexión de ET-Connection, las tensiones de 
alimentación, actuadores y sensores en el manual de sistema de ET 200AL. 







 Configurar 
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Reglas 
Tenga en cuenta las siguientes reglas durante la configuración: 


● En la instalación mixta es posible la siguiente configuración máxima: 


– 31 (IM 155-6 DP HF e IM 155-6 PN ST)/63 (IM 155-6 PN HF) slots para módulos  
ET 200SP 


– 16 slots para módulos de periferia ET 200AL 


– 1 slot para BU-Send/BA-Send 1xFC 


– 1 slot para módulo de servidor. 


● La configuración mixta puede contener un máximo de 31 (IM 155-6 DP HF e  
IM 155-6 PN ST)/63 (IM 155-6 PN HF) módulos de periferia ET 200SP. 


● La configuración mixta puede contener un máximo de 16 módulos de periferia ET 200AL 
(mediante ET-Connection). 


● El módulo de servidor también se puede montar directamente junto a la BU-Send/ 
BA-Send 1xFC. 


● Funciones soportadas: 


 


Función Configuración mixta 


ET 200SP Módulos de periferia ET 200AL con ET-Connection 
Modo isócrono ●  
Control de configuración ● ● 
Shared Device ● ● 
PROFIenergy ● ● 


Configuración 
Tenga en cuenta los siguientes puntos durante la configuración: 


● Deben configurarse la BU-Send/BA-Send 1xFC y el módulo de servidor. En la  
BU-Send/BA-Send 1xFC no existen parámetros. 


● Disposición de los módulos en la configuración: 


– Configure la BU-Send/BA-Send 1xFC después del módulo de interfaz en el slot 1. 
Coloque después los módulos ET 200SP. 


– Configure los módulos de periferia ET 200AL a partir del slot 66 (PROFINET)/ 
34 (PROFIBUS). 


● La distribución de los módulos es una configuración teórica y es independiente del 
control de configuración. 


● En la configuración mixta no está disponible la función Redundancia del sistema S2 
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Ejemplo de configuración 
A continuación se ilustra un ejemplo de configuración mixta: 


Configuración del hardware 


 
① Módulos de periferia ET 200SP ⑥  2.º módulo de periferia ET 200AL 
② Módulo de servidor ET 200SP ⑦  3.er módulo de periferia ET 200AL 
③ Slots ⑧  4.º módulo de periferia ET 200AL 
④ PROFINET IO ⑨ ET-Connection 
⑤  1.er módulo de periferia ET 200AL   


Figura 4-2 Configuración mixta 


Configuración del ejemplo de instalación 


Tabla 4- 1 Sinopsis 


Configuración mixta Módulo Slot 
ET 200SP IM 155-6 PN HF 0 


BA-Send 1xFC 1 
DI 16×24VDC ST 2 
DI 16×24VDC ST 3 
DI 16×24VDC ST 4 
Módulo de servidor 5 


ET 200AL DI 8x24VDC 8xM8 66 
DIQ 4+DQ 4x24VDC/0.5A 8xM8 67 
AI 4xU/I/RTD 4xM12 68 
CM 4xIO-Link 4xM12 69 


 


 Nota 
Configuración mediante el archivo GSD de PROFIBUS 


En la configuración mediante el archivo GSD de PROFIBUS deben configurarse los huecos 
entre el módulo de servidor y el primer módulo de periferia ET 200AL con BU Cover.  
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 BaseUnit BU-Send 5 
5.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BN00-0NE0 


Vista 


 
Figura 5-1 BaseUnit BU-Send 


Características 
BaseUnit adecuada para BusAdapter BA-Send 1xFC 
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5.2 Conexión 


Asignación de conexiones 
La BaseUnit BU-Send solo tiene un slot para un módulo de ampliación. No hay más 
conexiones disponibles. 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de ampliación BA-Send 1xFC 


Figura 5-2 Esquema de principio BU-Send 
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5.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU-Send 
 


 6ES7193-6BN00-0NE0 
Denominación de tipo del producto BaseUnit BU-Send 
Montaje  
Posibilidad de montaje en rack sí 
Posibilidad de montaje frontal sí 
Posibilidad de montaje sobre perfil sí 
Posibilidad de montaje mural/directo no 
Hardware  
Slots  
N.º de slots 1 
Módulos enchufables, otros sí; BusAdapter BA-Send 
Dimensiones  
Ancho 20 mm 
Altura 117 mm 
Profundidad 32 mm 
Peso  
Peso aprox. 30 g 
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 BusAdapter BA-Send 1xFC 6 
6.1 Características 


Referencia 
6ES7193-6AS00-0AA0 


Vista del módulo 


 
Figura 6-1 Vista del BusAdapter BA-Send 1xFC 


Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● BusAdapter para la conexión directa de ET-Connection 


● Conecta el módulo de interfaz mediante ET-Connection a los módulos de periferia 
ET 200AL 


● Soporta todos los módulos de periferia ET 200AL 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Datos de identificación I&M de 0 a 3. Ver el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


Configuración máxima 
● 16 módulos de periferia ET 200AL 


● 10 m de cable de bus entre el BusAdapter BA Send y el primer módulo de periferia  
ET 200AL, así como entre dos módulos de periferia ET 200AL. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Accesorios 
Los siguientes componentes deben pedirse por separado: 


● Tiras rotulables 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Stripping Tool para ET-Connection 


● Cables de bus para ET-Connection 


Ver también 
Encontrará información sobre los accesorios y otros componentes en el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200AL 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89254965)en el capítulo 
Accesorios/repuestos. 


6.2 Asignación de conexiones 


ET-Connection con BusAdapter BA-Send 1xFC  
La siguiente tabla contiene los nombres de las señales y las denominaciones de la 
asignación de conexiones del BusAdapter BA-Send 1xFC. 


Tabla 6- 1 Asignación de conexiones ET-Connection con BusAdapter BA-Send 1×FC 


Vista Nombre de la 
señal 


Denominación 


 


1 TD Transmit Data + 
2 RD Receive Data + 
3 TD_N Transmit Data – 
4 RD_N Receive Data - 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89254965
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6.3 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 6-2 Esquema de principio para el BusAdapter BA-Send 1xFC 


6.4 Diagnóstico con indicador LED 


Indicador LED 
La siguiente figura muestra el indicador LED (indicador de estados y errores) del 
BusAdapter BA-Send 1xFC. 


 
① DIAG (verde/rojo) 


Figura 6-3 Indicador LED 
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Significado del indicador LED 
En la tabla siguiente se explica el significado del indicador de estados y errores. 


LED DIAG 


Tabla 6- 2 Indicador de estados y errores DIAG 


LED DIAG Significado Solución 
 


Apagado 
No existe conexión entre la interfaz ET-Connection 
del BusAdapter BA-Send 1xFC y ET 200AL. 


Compruebe si se ha interrumpido el cable de bus. 


El módulo de interfaz no soporta el BA-Send 1xFC. Realice una actualización de firmware. 
 


Encendido 
Existe una conexión entre la interfaz ET-Connection 
del BusAdapter BA-Send 1xFC y ET 200AL. 


--- 


 
Parpadea 


 


Hay un aviso de diagnóstico (como mínimo) de un 
dispositivo ET-Connection. Error agrupado para 
todos los dispositivos de bus ET-Connection. 


Compruebe los dispositivos ET-Connection. 


La configuración prevista no se corresponde con la 
configuración real en la ET-Connection. 


Compruebe si en la configuración real de la  
ET-Connection falta un módulo, hay alguno  
defectuoso o se ha cableado un módulo no  
configurado. 


6.5 Datos técnicos 


Datos técnicos del BusAdapter BA-Send 1xFC 
 


 6ES7193-6AS00-0AA0 
Denominación de tipo del producto BusAdapter BA-Send 1xFC 
Interfaces  
PROFINET IO  
Longitud de cable  
• Cables de Cu 10 m; entre dos estaciones vecinas 


ET-Connection  
N.º de interfaces ET-Connection 1 
FC (FastConnect) sí 
Dimensiones  
Ancho 20 mm 
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Postfach 48 48 
90026 NÜRNBERG 
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Ⓟ 10/2014 Sujeto a cambios sin previo aviso 


Copyright © Siemens AG 2014. 
Reservados todos los derechos 


Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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 Información de seguridad 1 
 


 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 
 



http://www.siemens.com/industrialsecurity
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 Introducción 2 
 


 


Las características de los convertidores A/D y D/A de los módulos analógicos suelen 
presentar offset y pendientes no homogéneas. Por ello, las características deben calibrarse 
en función de las particularidades del módulo analógico. Se distingue principalmente entre 
calibración de fábrica y calibración de usuario. 


Calibración de fábrica 
Para garantizar la precisión básica de los módulos analógicos, estos son calibrados en la 
fábrica durante la producción. La calibración de fábrica no se puede borrar ni modificar. Los 
valores de calibración de fábrica solo se pueden leer. 


Calibración de usuario 
En un módulo analógico parametrizado sin errores, una calibración de usuario puede 
iniciarse, borrarse y releerse en cualquier momento. La calibración de usuario sirve para 
aumentar la precisión en casos de aplicación especiales con desviaciones compensables, 
p. ej., mediante sensor o cableado. 


Calibración zero scale/offset 
La calibración zero scale u offset es la calibración del cero. Generalmente "0" para rangos 
bipolares y el límite inferior del rango nominal para rangos unipolares. Se corrige el offset de 
la característica del convertidor, con lo que se desplaza hasta el cero. 


Calibración full scale/ganancia/gain 
La calibración full scale, de ganancia o gain es la calibración del punto final. Por lo general, 
se trata del límite superior del rango nominal. La característica del convertidor se adapta en 
la subida de modo que corte también el punto final. 







 Introducción 
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Característica del convertidor 
La siguiente imagen muestra en la parte izquierda el desfase de la característica del 
convertidor en el cero. La parte derecha de la imagen muestra el cambio de la subida de la 
característica del convertidor de modo que corte el punto final. 


 
Figura 2-1 Corrección de la característica del convertidor 
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 Requisitos 3 
 


 


La precisión/calidad de una calibración de usuario depende de los siguientes factores: 


● Condiciones de temperatura estables (p. ej., 25 °C) 


● Tiempo de estabilización del calibrador/instrumento de medida utilizado y del módulo 
analógico 
(p. ej., en módulos de entrada o salida con método de medida por integración → 
convertidor Sigma-Delta) 


● Cables de alimentación (lo más cortos posible, apantallados y con puesta a tierra 
unilateral) 


● Precisión del calibrador o instrumento de medida utilizado 


 


 Nota 
Precisión de medida 


Si la calibración de usuario no se realiza correctamente, puede empeorar la precisión de 
medida. 


No puede verse directamente si un canal trabaja con valores de calibración de fábrica o de 
usuario. 
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 Funcionamiento 4 
 


 


La calibración de usuario debe realizarse para todos los canales. Calibre siempre el canal 
seleccionado en el rango de entrada/salida configurado. Siempre es posible comenzar la 
calibración de usuario con un canal parametrizado correctamente. Una vez completada la 
calibración de usuario, el canal recalibrado trabaja en el rango de entrada/salida actual con 
los nuevos valores de calibración determinados. 


4.1 Procedimiento 
La calibración de usuario se controla mediante registros (DS). Debe escribir un registro de 
petición para el módulo analógico y, en el registro de acuse correspondiente, recibirá 
instrucciones sobre las siguientes acciones. Este proceso se describe con más detalle en el 
capítulo Realizar la calibración de usuario (Página 21). 


La siguiente imagen muestra los pasos necesarios para la calibración de usuario de una 
instrucción para el módulo analógico. 


 
Figura 4-1 Pasos de la calibración de usuario para una instrucción 


El módulo analógico guarda los valores de calibración de usuario. Los valores solo son 
válidos para el rango de entrada/salida para el que se han generado. Mediante la 
reparametrización a otro rango de entrada/salida, se utilizan de nuevo los valores de 
calibración de fábrica. Sin embargo, los valores de calibración de usuario siguen existiendo 
(consulte el capítulo Reparametrización del rango de entrada/salida (Página 26)). 
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Cada calibración de usuario (canal a canal) contiene una etiqueta de fecha y hora que 
registra la fecha y hora de la última calibración de usuario del canal. La fecha y la hora 
deben transferirse al módulo analógico durante la calibración porque este no genera estos 
valores. 


El módulo analógico controla el número de pasos de calibración necesarios para una 
calibración de usuario. 


También es el módulo analógico el que inicia las acciones (operaciones) que deben 
empezarse o confirmarse durante una calibración de usuario. 


Al ejecutar una calibración de usuario, el rango de entrada/salida configurado de un canal 
solo se puede calibrar completamente (zero scale y full scale). No se puede realizar una 
calibración parcial (p. ej., solo zero scale). 


4.2 Estructura de registro 
Puede iniciar un proceso de calibración con los mecanismos "Escribir registro" (registro de 
petición) y "Leer registro" (registro de acuse), cada uno DS 237. 


La estructura del registro de petición y el registro de acuse es idéntica. De este modo, el 
último registro de acuse leído sirve de plantilla para el siguiente registro de petición. 


El registro de petición y el registro de acuse también sirven para módulos mixtos con 
canales de entrada y salida. En los módulos mixtos existe tanto un canal de entrada como 
un canal de salida con el número 0. Para diferenciar si se está calibrando un canal de salida 
o un canal de entrada, en los canales de salida se suele añadir el valor de offset 40H al 
número de canal. 
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4.2.1 Registro de petición 
La tabla siguiente muestra la estructura del registro de petición. 


Tabla 4- 1 Estructura del registro de petición (longitud 18 bytes) 


Dirección de 
byte 


Elemento Rango de valores Formato 


0 Comando/ID de la petición 1: Calibración de fábrica 
2: Calibración de usuario 
3: Cancelación, procesamiento de 
canal normal 
4: Leer valores de calibración 
5: Crear calibración de fábrica 
6: Reset 


Byte 


1 Identificador 0 
1 


Byte 


2 Número de canal 00H … 3FH 
40H … 7FH 
FFH 


Byte 


3 Paso de calibración FFH 
FEH … 00H 


Byte 


4 Sin relevancia - Byte 
5 Sin relevancia - Byte 
6 Sin relevancia - Byte 
7 Magnitud de entrada/salida 0: Sin relevancia 


1: mV 
2: μA 
3: - 
4: Hora/fecha 
5: Ohmios 
6: Grados 
7: - 
8: - 
9: U~ (0,01 V) valor eficaz AC 
10: I~ (0,0001 A) valor eficaz AC 
11: Phi (0,01 grados) (ángulo de 
fase) 


Byte 


8 Comportamiento de valor sustitu-
tivo de las entradas 


0: Mantener último valor 
1: Rebase por exceso (7FFFH) 
2: Valor sustitutivo 
3: Suministrar otros valores* 


Byte 
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Dirección de 
byte 


Elemento Rango de valores Formato 


9 Reservado - Byte 
10 … 17 Extended Record Consulte el apartado siguiente "Extended Rec-


ord" 
 * Solo sirve para los módulos de entradas analógicas AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF y AI 8xRTD/TC 2-


wire HF 


 


Las tablas siguientes muestran los rangos de valores de los elementos y la descripción del 
registro de petición. 


Comando/ID de la petición 


Tabla 4- 2 Comando/ID de la petición 


Rango de valores Descripción 
1: Calibración de fábrica Sin relevancia 
2: Calibración de usuario Consulte el capítulo Calibración de usuario (modo = 


2) (Página 28) 
3: Cancelación, procesamiento de canal nor-
mal 


Consulte el capítulo Cancelación (modo = 3) (Pági-
na 46) 


4: Leer valores de calibración Consulte el capítulo Leer valores de calibración 
(modo = 4) (Página 48) 


5: Crear calibración de fábrica Consulte el capítulo Crear calibración de fábrica 
(modo = 5) (Página 51) 


6: Reset Consulte el capítulo Reset (modo = 6) (Página 53) 


Identificador 


Tabla 4- 3 Identificador 


Rango de valores Descripción 
0 Sin relevancia 
1 Ejecutar 


Número de canal 


Tabla 4- 4 Número de canal 


Rango de valores Descripción 
00H … 3FH Canales de entrada 
40H … 7FH Canales de salida 
FFH Todos los canales, permitido solo para el comando 


= 6 (reset) 
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Paso de calibración 


Tabla 4- 5 Paso de calibración 


Rango de valores Descripción 
FFH Inicio 
FEH … 00H Adoptado del último registro de acuse 


Magnitud de entrada/salida 


Tabla 4- 6 Magnitud de entrada/salida 


Rango de valores Descripción 
0: Sin relevancia Indica cómo deben interpretarse los valores a partir 


del byte 10. 1: mV 
2: μA 
3: - 
4: Hora/fecha 
5: Ohmios 
6: Grados 
7: - 
8: - 
9: U~ (0,01 V) valor eficaz AC 
10: I~ (0,0001 A) valor eficaz AC 
11: Phi (0,01 grados) (ángulo de fase) 


Comportamiento de valor sustitutivo de las entradas 


Tabla 4- 7 Comportamiento de valor sustitutivo de las entradas 


Rango de valores Descripción 
0: Mantener último valor Relevante solo en módulos de entradas analógicas. 


Solo se evalúa durante el inicio. 1: Rebase por exceso (7FFFH) 
2: Valor sustitutivo 
3: Suministrar otros valores* 
 * Solo sirve para los módulos de entradas analógicas AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF y AI 8xRTD/TC 2-


wire HF 
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Extended Record 


Tabla 4- 8 Extended Record para magnitudes de entrada/salida = 1 (mV), 2 (μA), 5 (Ohm), 6 (gra-
dos) 


Dirección de 
byte 


Elemento Formato Rango de 
valores 


Descripción 


10 Dato1 Word -
32768 … 3276
7 


Dígito izqda. coma 


12 Dato2 Word -999 … 999 Decimales * 1000 
14 Dato3 Word No ocupado  
16 Valor sustitu-


tivo 
Word No ocupado  


 


Extended Record para magnitudes de entrada/salida = 4 (fecha/hora), codificación BCD: 
consulte el capítulo Etiqueta de fecha/hora (Página 26) 


 


Tabla 4- 9 Extended Record para magnitudes de entrada/salida = 9 (U~), 10 (I~), 11 (Phi) 


Dirección de 
byte 


Elemento Formato Rango de 
valores 


Descripción 


10 Dato1 Word No ocupado  
12 Dato2 Word No ocupado  
14 Dato3 Word 0 … 65535 Consigna para punto de trabajo de 


calibración 
16 Valor sustitu-


tivo 
Word No ocupado  


 


Tabla 4- 10 Extended Record con comportamiento de valor sustitutivo de las entradas = 2 (valor 
sustitutivo) 


Dirección de 
byte 


Elemento Formato Rango de 
valores 


Descripción 


10 Dato1 Word 0 Sin relevancia 
12 Dato2 Word 0 Sin relevancia 
14 Dato3 Word 0 Sin relevancia 
16 Valor sustitu-


tivo 
Word 8000H … 7FFF


H 
Debe hallarse en el rango de me-
dida parametrizado 
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4.2.2 Registro de acuse 
La tabla siguiente muestra la estructura del registro de acuse. 


Tabla 4- 11 Estructura del registro de petición o acuse (longitud 18 bytes) 


Dirección de 
byte 


Elemento Rango de valores Formato 


0 Comando/modo 1: Calibración de fábrica 
2: Calibración de usuario 
3: Cancelación, procesamiento de 
canal normal 
4: Leer valores de calibración 


Byte 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 
01H: OK, Ready 
≥ 10H: Error 


Byte 


2 Número de canal 00H … 3FH 
40H … 7FH 
FFH 


Byte 


3 Paso de calibración FFH … 00H Byte 
4 Tipo de entrada/salida 00H … F9H Byte 
5 Rango de entrada/salida 00H … F9H Byte 
6 Acción del usuario 0: Ninguna 


1: Cortocircuito 
2: Alimentación, conexión 
3: Medición 
4: Quitar las conexiones 


Byte 


7 Magnitud de entrada/salida 0: Sin relevancia 
1: mV 
2: μA 
3: Valores de calibración 
4: Hora/fecha 
5: Ohmios 
6: Grados 
7: - 
8: - 
9: U~ (0,01 V) valor eficaz AC 
10: I~ (0,0001 A) valor eficaz AC 
11: Phi (0,01 grados) (ángulo de 
fase) 


Byte 


8 Contador de calibración 00H … FFH Byte 
9 Reservado - Byte 
10 … 17 Extended Record Consulte el apartado siguiente "Extended Rec-


ord" 
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Las tablas siguientes muestran los rangos de valores de los elementos y la descripción del 
registro de acuse. 


Comando/modo 
Se realiza una simetría desde el comando si el registro de petición se procesa 
correctamente. 


Tabla 4- 12 Comando/modo 


Rango de valores Descripción 
1: Calibración de fábrica Sin relevancia 
2: Calibración de usuario Consulte el capítulo Calibración de usuario (mo-


do = 2) (Página 28) 
3: Cancelación, procesamiento de canal normal Consulte el capítulo Cancelación (modo = 3) 


(Página 46) 
4: Leer valores de calibración Consulte el capítulo Leer valores de calibración 


(modo = 4) (Página 48) 


Estado/código de error 


Tabla 4- 13 Estado/código de error 


Rango de valores Descripción 
00H: OK, Working Procesamiento de la petición en curso 
01H: OK, Ready Procesamiento de la petición finalizado correc-


tamente 
≥ 10H: Error Consulte el capítulo Códigos de estado y error 


(Página 24) 


Número de canal 


Tabla 4- 14 Número de canal 


Rango de valores Descripción 
00H … 3FH Canales de entrada 
40H … 7FH Canales de salida 
FFH Todos los canales 
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Paso de calibración 


Tabla 4- 15 Paso de calibración 


Rango de valores Descripción 
FFH … 00H Número de pasos de calibración necesarios 


todavía 


Tipo de entrada/salida 


Tabla 4- 16 Tipo de entrada/salida 


Rango de valores Descripción 
00H … F9H Tipo de entrada/salida del canal parametrizado 


actualmente, consulte las tablas de para-
metrización en los capítulos Formato del 
tipo/rango de entrada: canales de entrada (Pági-
na 55) y Formato del tipo/rango de salida: 
canales de salida (Página 58) 


Rango de entrada/salida 


Tabla 4- 17 Rango de entrada/salida 


Rango de valores Descripción 
00H … F9H Rango de entrada/salida del canal parametrizado 


actualmente, consulte las tablas de para-
metrización en los capítulos Formato del 
tipo/rango de entrada: canales de entrada (Pági-
na 55) y Formato del tipo/rango de salida: 
canales de salida (Página 58) 


Acción del usuario 


Tabla 4- 18 Acción del usuario 


Rango de valores Descripción 
0: Ninguna Indica cómo deben cablearse los bornes indica-


dos en borne1/borne2. 1: Cortocircuito 
2: Alimentación, conexión 
3: Medición 
4: Quitar las conexiones 
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Magnitud de entrada/salida 


Tabla 4- 19 Magnitud de entrada/salida 


Rango de valores Descripción 
0: Sin relevancia Indica cómo deben interpretarse los valores a 


partir del byte 10. 
 
Con la acción del usuario = 2 y 3, aquí se indica 
la unidad correspondiente. 


1: mV 
2: μA 
3: Valores de calibración 
4: Hora/fecha 
5: Ohmios 
6: Grados 
7: - 
8: - 
9: U~ (0,01 V) valor eficaz AC 
10: I~ (0,0001 A) valor eficaz AC 
11: Phi (0,01 grados) (ángulo de fase) 


Contador de calibración 


Tabla 4- 20 Contador de calibración 


Rango de valores Descripción 
00H … FFH Número de calibraciones de usuario correctas 


00H = valores de calibración de fábrica 
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Extended Record 


Tabla 4- 21 Extended Record para magnitudes de entrada/salida = 1 (mV), 2 (μA), 5 (Ω), 6 (grados) 


Dirección de 
byte 


Elemento Formato Rango de valores Descripción 


10 Dato1 Word -32768 … 32767 Dígito izqda. coma 
12 Dato2 Word -999 … 999 Decimal * 1000 
14 Dato3 Word No ocupado  
16 Borne1 Byte 0 … x 


(0 = no válido) 
Borne en BaseUnit 


17 Borne2 Byte 0 … x 
(0 = no válido) 


Borne en BaseUnit 


 


Tabla 4- 22 Extended Record para magnitudes de entrada/salida = 9 (U~), 10 (I~), 11 (Phi) 


Dirección de 
byte 


Elemento Formato Rango de valores Descripción 


10 Dato1 Double 
Word 


00H … FFFFFFFFH Contenido de la ficha de cali-
bración 
(último paso de calibración 
ejecutado) 


14 Dato2 Word 0 … 65535 Consigna para paso siguiente 
16 Borne1 Byte 0 … x 


(0 = no válido) 
Borne en BaseUnit 


17 Borne2 Byte 0 … x 
(0 = no válido) 


Borne en BaseUnit 


 


Extended Record para magnitudes de entrada/salida = 4 (fecha/hora): consulte el capítulo 
Etiqueta de fecha/hora (Página 26) 


 


Tabla 4- 23 Extended Record para magnitudes de entrada/salida = 3 (valores de calibración) 


Dirección de 
byte 


Elemento Formato Rango de valores Descripción 


10 Dato1 Word Formato 1 Offset (unidades del convertidor) 
12 Dato2 Word Formato 2 Gain 
14 Dato3 Word Formato 1 o 


formato 2 específi-
cos del módulo 


Add1 
16 Dato4 Word Add2 
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Los valores pueden indicarse en dos formatos: 


Formato 1 (identificador = 0): 


WORD, rango de valores -32767 … +32768 


Formato 2 (identificador = 1): 


rango de valores -31,999 a +31,999 


Tabla 4- 24 Extended Record: dígito izqda. coma y decimal 


215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 
S Dígito izqda. coma (0 … 31) Decimal * 1000 (0 … 999) 


Formato borne1/borne2: 


Con la acción del usuario = 1, 2, 3, 4, aquí se indican los números del borne de la BaseUnit 
(1 … x). 
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 Realizar la calibración de usuario 5 
5.1 Inicio de la calibración 


La calibración de usuario debe comenzarse con el registro de petición con comando = 2 
(calibración de usuario) y el paso de calibración = FFH (inicio). 


En el registro de acuse se muestra una calibración activa/en curso con el modo = 2 
(calibración de usuario). 


Además, en los módulos analógicos diagnosticables se notifica un diagnóstico: 


● Los módulos analógicos con diagnóstico de canal notifican el error 31 (canal no 
disponible temporalmente) para el canal afectado, el LED de error de canal se enciende 
en rojo, el LED de error de módulo parpadea. 


● Los módulos analógicos que soportan información de calidad (QI) indican "BAD" para QI. 


 


Es posible comenzar la calibración de usuario en cualquier momento. Los requisitos para el 
inicio son que el canal esté bien parametrizado y no se encuentre ya en otro modo de 
calibración, lo que puede detectarse en el comando 3 y el estado > 00H del registro de 
acuse: 


● Tras comenzar la calibración de usuario, en este canal solo se acepta y procesa el 
comando = 2 hasta que finaliza la calibración de usuario. 
El resto de los comandos causan una interrupción de la calibración de usuario. 


● El registro de acuse se crea de inmediato realizando una simetría a partir del registro de 
petición e introduciéndolo en el estado = 00H (OK, Working). 


● Cuando se completa el paso de calibración, se actualiza el registro de acuse y se 
establece el estado > 00H: 


– Con el estado = 01H (OK, Ready), se ha aceptado el comando. En el paso de 
calibración se indica el número de pasos que deben realizarse todavía. En la acción 
de usuario se indica la acción que debe realizarse a continuación. 


– En las acciones de usuario = 1 (cortocircuito), 2 (alimentación), 3 (medición) y 4 
(quitar las conexiones), los bornes relevantes se indican en el Extended Record en el 
borne1 y el borne2, donde el borne1 siempre es el borne positivo. 


– Con la acción de usuario = 2 (alimentación) o 3 (medición), se indica la magnitud 
(p. ej., μA o mV). 


– Se ha detectado un error en el estado > 10H y se ha interrumpido la calibración. En el 
comando/modo se notifica "Cancelación, procesamiento de canal normal". El módulo 
analógico vuelve a adoptar el estado que tenía antes de comenzar la calibración. 
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5.2 Secuencia de calibración 
Cada paso de calibración se inicia con la escritura del registro de petición con el paso de 
calibración = FFH (durante el inicio) o FEH … 00H, adoptado del registro de acuse notificado 
previamente y el identificador = 01H. 


A continuación, el módulo analógico debe leer y evaluar el registro de acuse. 


● El estado = 00H (OK, Working) indica que la calibración del módulo analógico iniciada 
con el registro de petición todavía está en proceso. 


● El estado = 01H (OK, Ready) indica que la operación de calibración del módulo analógico 
iniciada con el registro de petición se ha completado correctamente. 


● El estado ≥ 10H (error) indica que la operación de calibración del módulo analógico 
iniciada con el registro de petición no se ha completado y que se ha acusado con un 
error. Se interrumpe la calibración y se descartan los valores de calibración 
determinados hasta el momento. 


 


 Nota 
Elementos no relevantes 


El módulo no tiene en cuenta los elementos no relevantes para un paso de calibración. 
Estos elementos no interrumpen la calibración de usuario. 


 


5.3 Salida de la calibración 
Se puede salir de la calibración durante cualquier paso mediante un registro de petición con 
el comando = 3 (cancelación, procesamiento de canal normal). Se perderán los valores de 
calibración determinados hasta el momento. El módulo analógico vuelve a adoptar el estado 
que tenía antes de comenzar la calibración. Si antes de la calibración ya existían valores de 
calibración de usuario, estos seguirán siendo efectivos después de la cancelación. Si no 
existían valores de calibración de usuario, se aplicarán los valores de calibración de fábrica. 


Una calibración iniciada anteriormente también se interrumpirá con las siguientes acciones: 


● POWER OFF/POWER ON de la tensión de alimentación 


● Extracción e inserción del módulo analógico 


● Reparametrización del módulo analógico 


● Reconfiguración del módulo analógico 


● Actualización del firmware del módulo analógico 
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5.4 Fin de la calibración 
El último paso de calibración es la confirmación de la calibración o de los valores 
determinados. En una calibración de usuario, este paso de calibración es iniciado por el 
módulo analógico con el paso de calibración = 1 en el registro de acuse. Todos los valores 
del proceso de calibración actual están determinados y son devueltos. 


Confirme los valores de calibración determinados mediante el registro de petición con el 
paso de calibración = 1. Con magnitudes de entrada/salida = 4 (fecha/hora), a partir del byte 
10 se introduce una etiqueta de fecha y hora en formato S7 BCD (consulte el capítulo 
Etiqueta de fecha/hora (Página 26)). 


En cuanto se hayan comprobado y aceptado los valores de calibración y la etiqueta de 
fecha y hora en el módulo analógico, en el registro de acuse se notifican el modo = 3 
(procesamiento de canal normal) y el estado = 01H (OK, Ready). El número de canal, el tipo 
de entrada/salida y el rango de entrada/ 
salida permanecen invariables, el resto de los datos son cero. 


Los nuevos valores de calibración determinados ya son válidos y efectivos. 


Los datos de calibración de usuario anteriores se sobrescriben y no pueden restablecerse. 


Si se produce un error en el último paso de calibración (p. ej., error en la etiqueta de fecha y 
hora), se notifica en el estado del código de error correspondiente. Se descartan los nuevos 
valores de calibración. 
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5.5 Códigos de estado y error 


Tabla 5- 1 Códigos de estado 


Código de es-
tado 


Descripción 


00H OK, Working; petición en proceso 
01H OK, Ready; petición completada correctamente 
02H … 0FH Reservado 


 


Si se produce algún fallo durante la calibración, esta se cancela con uno de los siguientes 
errores. 


Tabla 5- 2 Códigos de error 


Códigos de 
error 


Descripción Solución/causa 


Error general del proceso de calibración 
10H Comando no permitido Corregir el registro de petición; tabla 


Comando/ID de la petición (Página 12) 
11H Número de canal no permitido Corregir el registro de petición; tabla 


Identificador (Página 12) 
12H Identificador no permitido Corregir el registro de petición; tabla 


Número de canal (Página 12) 
13H Paso de calibración no permitido Corregir el registro de petición; tabla 


Paso de calibración (Página 13) 
14H Error en el tipo de entrada/salida o el 


rango de entrada/ 
salida 


El tipo de entrada/salida o el rango de 
entrada/salida no es calibrable; consulte 
el manual de producto del módulo 
analógico 


15H Acción de módulo no permitida Sin relevancia para la calibración de 
usuario 


16H Indicación de magnitud de entra-
da/salida no permitida 


Extended Record, contenido no válido; 
corregir el registro de petición 
(Página 11) 


17H Reservado – 
18H Error en etiqueta de fecha y hora (año) Etiqueta de fecha y hora no válida; 


corregir el registro de petición; capítulo 
Etiqueta de fecha/hora (Página 26) 


19H Error en etiqueta de fecha y hora (mes) 
1AH Error en etiqueta de fecha y hora (día) 
1BH Error en etiqueta de fecha y hora (hora) 
1CH Error en etiqueta de fecha y hora (minu-


to) 
1DH Error en etiqueta de fecha y hora (día 


de la semana) 
1EH Comportamiento de valor sustitutivo no 


permitido de las entradas 
Corregir el registro de petición; tabla 
Comportamiento de valor sustitutivo de 
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Códigos de 
error 


Descripción Solución/causa 


1FH Valor sustitutivo fuera del rango de 
medida 


las entradas (Página 13) 


Error de la tecnología 
20H El valor medido por el usuario diverge 


demasiado de la consigna 
Comprobar circuito, sistema de 
medición; corregir el registro de petición 


21H El valor introducido por el usuario di-
verge demasiado de la consigna 


Comprobar circuito, sistema de ali-
mentación 


22H … 23H Reservado – 
24H Calibración de usuario no soportada Consulte el manual de producto del 


módulo analógico 
25H … 2FH Reservado – 
Error de sistema/error general del módulo 
30H Error al escribir en EEPROM/Flash Sustituir el módulo analógico 
31H Error en la secuencia Durante un proceso de calibración, ha 


llegado un registro de petición con un 
comando distinto al activo. 
Respete la secuencia; consulte el 
capítulo Ejemplo (Página 28) 


32H Canal no parametrizado Corregir la configura-
ción/parametrización 


33H Reservado – 
34H Cancelación debido a una para-


metrización durante una calibración en 
proceso 


Consulte el capítulo Comportamiento en 
la parametrización de los módulos 
analógicos durante una calibración 
(Página 27) 


35H … 3FH Reservado – 
Otros errores 
40H Reservado – 
41H No existen valores de calibración No existen valores de calibración para 


borrar;  
consulte el capítulo Crear calibración de 
fábrica (modo = 5) (Página 51) y Reset 
(modo = 6) (Página 53) 


42H … FFH Reservado – 
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5.6 Etiqueta de fecha/hora 
Durante una calibración de usuario, en el paso de calibración = 1 se transfieren la fecha y la 
hora de la calibración al módulo analógico. 


Al leer los valores de calibración (comando = 4), en el paso de calibración = 1 se indican la 
fecha y la hora de los valores de calibración leídos. 


En ambos casos, esto ocurre indicando la magnitud = 4 como etiqueta de fecha y hora tanto 
en el registro de acuse como en el registro de petición a partir del byte 10 en formato S7 
BCD. 
 
Dirección de 
byte 


Valor Formato Rango de valores 


10 Año Byte 00H = 2000, 99H = 2099 
11 Mes Byte 01H … 12H 
12 Día Byte 01H … 31H 
13 Hora Byte 00H … 23H 
14 Minuto Byte 00H … 59H 
15 Segundo Byte 00H … 59H 
16 ms Byte 00H … 99H 
17.4 … 17.7 ms High Nibble 0H … 9H 
17.0 … 17.3 Día de la sema-


na 
Low Nibble 0 = no definido 


1 = domingo 
2 = lunes 
3 = martes 
4 = miércoles 
5 = jueves 
6 = viernes 
7 = sábado 


5.7 Reparametrización del rango de entrada/salida 
Si ha realizado una calibración de usuario en un canal, existen valores de calibración de 
usuario efectivos para este canal. Los valores de calibración de usuario solo son válidos 
para el rango de entrada/salida para el que se generaron. Mediante la reparametrización a 
otro rango de entrada/salida, se utilizan los valores de calibración de fábrica para este 
rango. Sin embargo, los valores de calibración de usuario siguen existiendo. 


Si inicia una calibración de usuario en el nuevo rango de entrada/salida, se guardarán 
nuevos valores de calibración para este nuevo rango. Los valores de calibración de usuario 
del rango de entrada/salida anterior se sobrescribirán porque solo puede guardarse una 
calibración de usuario por canal. 


Si no inicia ninguna calibración de usuario y regresa al rango de entrada/salida anterior, 
volverán a aplicarse los valores de calibración de usuario anteriores. 


Los demás parámetros de canal (p. ej., supresión de frecuencias perturbadoras) no tienen 
ninguna influencia en la validez de los valores de calibración. 







 Realizar la calibración de usuario 
 5.8 Contador de calibración 
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5.8 Contador de calibración 
Se cuenta cada calibración de usuario de un canal completada sin errores. El contador de 
calibración deja de contar cuando se superan los 255 procesos de calibración. 


El estado actual del contador (incluida la calibración en proceso) se muestra en el paso de 
calibración = 1 junto con los valores de calibración determinados actualmente. Si se acusa 
este paso de calibración por registro de petición, el contador de calibración se guarda de 
forma remanente y se activa junto con los valores de calibración de usuario determinados. 


Cada comando = 5 (crear calibración de fábrica) o 6 (reset) borra el contador de calibración. 


Una reparametrización del rango de entrada/salida no borra el contador de calibración. 


Si inicia una calibración de usuario en el nuevo rango de entrada/salida, el contador de 
calibración se restablece y comienza de nuevo en 1. 


Si no inicia ninguna calibración de usuario y regresa al rango de entrada/salida anterior, 
volverán a aplicarse los valores de calibración de usuario anteriores. 


5.9 Reacción a STOP de la CPU 
Con STOP de la CPU no es posible leer ni escribir registros de datos. 


5.10 Comportamiento en la parametrización de los módulos analógicos 
durante una calibración 


Cada registro de parámetros que llega en el transcurso de una calibración de usuario 
provoca una cancelación de la calibración. 


El registro de acuse se actualiza con el correspondiente mensaje de error. 
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 Ejemplo 6 
6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 


Todos los procesos siguientes restablecen el estado inicial del registro de acuse. 
 
Byte Elemento Valor 
0 Modo 3: Procesamiento de canal normal 
1 Estado/código de error > 0 
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración FFH* 
4 Tipo de entrada/salida 0 
5 Rango de entrada/salida 0 
6 Acción del usuario 0: Ninguna 
7 Magnitud de entrada/salida 0 
8 Contador de calibración 0 
9 Reservado 0 
10 Dato1 0 
12 Dato2 0 
14 Dato3 0 
16 Borne1 0 
17 Borne2 0 
 * Paso de calibración solo directamente tras el arranque FFH. Después de completarse/cancelarse un 


proceso de calibración, se notifica "0 = ningún otro paso". 


A continuación solo se introducen en el registro de petición/ 
acuse los datos necesarios para el paso de calibración actual. 


● El comando y el número de canal no deben alterarse en cada registro de petición de una 
secuencia de calibración, ya que, de lo contrario, se cancelará la calibración. 


● El paso de calibración debe transferirse de nuevo al módulo analógico en cada registro 
de petición de acuerdo con el último registro de acuse. La única excepción es el inicio. 


● El canal debe estar parametrizado. 


● Un registro de petición solo debe transferirse al módulo analógico con el estado > 00H. 


● El paso de calibración actual debe ejecutarse con el identificador = 1 en el registro de 
petición. 
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 6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 


Calibración de usuario de módulos analógicos 
Información del producto, 09/2014, A5E34352086-AA 29 


6.1.1 Ejemplo: módulo de entradas analógicas RTD (termómetro de resistencia) 


6.1.1.1 Paso A: inicio 
Registro de petición: 


Comenzar la calibración de usuario con el canal X. El comportamiento de valor sustitutivo 
indicado de las entradas y el valor sustitutivo son válidos para la calibración iniciada y solo 
son evaluados y aceptados por el módulo analógico en la primera llamada. 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 2: Calibración de usuario 
1 Identificador  
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración FFH: Inicio 
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida  
8 Comportamiento de valor sustitutivo 0: Mantener último valor 
9 Reservado  
10 Dato1  
12 Dato2  
14 Dato3  
16 Valor sustitutivo  


 







Ejemplo  
6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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Registro de acuse: 


El módulo analógico acusa el cambio a la calibración de usuario (modo = 2) con canal = X y 
estado = 00H (OK, Working). En cuanto el módulo analógico notifica el estado = 01H (OK, 
Ready), el resto de los datos del registro de acuse son válidos y se pueden evaluar. Se 
notifican el rango de entrada/salida configurado actualmente en este canal y el número de 
pasos de calibración necesarios. El módulo analógico solicita el canal X en el siguiente paso 
de calibración; cortocircuito a los bornes Y y Z. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 2: Calibración de 


usuario 
 
 
 
 
 
 
 


 


2: Calibración de 
usuario 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 01H: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración FFH 4 pasos más 
4 Tipo de entrada/salida  09H: RTD, 2 hilos 
5 Rango de entrada/salida  02H: PT100, est. 
6 Acción del usuario  1: Cortocircuito 
7 Magnitud de entrada/salida   
8 Contador de calibración   
9 Reservado   
10 Dato1   
12 Dato2   
14 Dato3   
16 Borne1  Y 
17 Borne2  Z 
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 6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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6.1.1.2 Paso B: calibración zero scale 
Registro de petición: 


Acuse el paso de calibración 4. La acción solicitada (cortocircuito a bornes Y, Z) ha 
finalizado. 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 2: Calibración de usuario 
1 Identificador 1: Ejecutar 
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración 4 
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida  
8 Comportamiento de valor sustitutivo  
9 Reservado  
10 Dato1  
12 Dato2  
14 Dato3  
16 Valor sustitutivo  


 







Ejemplo  
6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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Registro de acuse: 


En cuanto el módulo analógico notifica el estado = 01H (OK, Ready), el resto de los datos 
del registro de acuse son válidos y se pueden evaluar. 


Se reduce el número de pasos de calibración necesarios. El módulo analógico solicita el 
canal X en el siguiente paso de calibración; alimentación; quitar las conexiones. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 2: Calibración de 


usuario 
 
 
 
 
 
 


 


2: Calibración de 
usuario 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 01H: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración 4 3 pasos más 
4 Tipo de entrada/salida  09H: RTD, 2 hilos 
5 Rango de entrada/salida  02H: PT100, est. 
6 Acción del usuario  4: Quitar las conex-


iones 
7 Magnitud de entrada/salida   
8 Contador de calibración   
9 Reservado   
10 Dato1   
12 Dato2   
14 Dato3   
16 Borne1  Y 
17 Borne2  Z 
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 6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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6.1.1.3 Paso C: paso intermedio 
Registro de petición: 


Acuse el paso de calibración 3. La acción solicitada (quitar las conexiones con bornes Y, Z) 
ha finalizado. 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 2: Calibración de usuario 
1 Identificador 1: Ejecutar 
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración 3 
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida  
8 Comportamiento de valor sustitutivo  
9 Reservado  
10 Dato1  
12 Dato2  
14 Dato3  
16 Valor sustitutivo  


 







Ejemplo  
6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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Registro de acuse: 


En cuanto el módulo analógico notifica el estado = 01H (OK, Ready), el resto de los datos 
del registro de acuse son válidos y se pueden evaluar. 


Se reduce el número de pasos de calibración necesarios. El módulo analógico solicita el 
canal X en el siguiente paso de calibración; alimentación 390,5 Ω en bornes Y y Z. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 2: Calibración de 


usuario 
 
 
 
 
 
 
 


 


2: Calibración de 
usuario 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 01H: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración 3 2 pasos más 
4 Tipo de entrada/salida  09H: RTD, 2 hilos 
5 Rango de entrada/salida  02H: PT100, est. 
6 Acción del usuario  2: Alimentación 
7 Magnitud de entrada/salida  5: Ohmios 
8 Contador de calibración   
9 Reservado   
10 Dato1  390 
12 Dato2  500 
14 Dato3   
16 Borne1  Y 
17 Borne2  Z 







 Ejemplo 
 6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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6.1.1.4 Paso D: calibración full scale positiva 
Registro de petición: 


Acuse el paso de calibración 2. La acción solicitada (alimentación 390,5 Ω en bornes Y, Z) 
ha finalizado. 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 2: Calibración de usuario 
1 Identificador 1: Ejecutar 
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración 2 
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida  
8 Comportamiento de valor sustitutivo  
9 Reservado  
10 Dato1  
12 Dato2  
14 Dato3  
16 Valor sustitutivo  


 







Ejemplo  
6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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Registro de acuse: 


En cuanto el módulo analógico notifica el estado = 01H (OK, Ready), el resto de los datos 
del registro de acuse son válidos y se pueden evaluar. 


Se reduce el número de pasos de calibración necesarios. Se notifican los valores de 
calibración determinados por el módulo analógico (identificados con magnitud = 3). En el 
dato1 se indica el offset; en el dato2, la ganancia; en el dato 3, Add1 (si existe), y en el 
dato4, Add2 (si existe). 


El contador de calibración informa del número de procesos de calibración de usuario 
completados con éxito para este rango de entrada/salida. 


En el paso de calibración se indica 1, es decir, último paso de calibración. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 2: Calibración de 


usuario 
 
 
 
 
 
 


 


2: Calibración de 
usuario 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 01H: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración 2 1 paso más 
4 Tipo de entrada/salida  09H: RTD, 2 hilos 
5 Rango de entrada/salida  02H: PT100, est. 
6 Acción del usuario  0: Ninguna 
7 Magnitud de entrada/salida  3: Valores de cali-


bración 
8 Contador de calibración  X: 1 … 255 
9 Reservado   
10 Dato1  Offset 
12 Dato2  Gain 
14 Dato3  Add1 
16 Dato4  Add2 
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 6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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6.1.1.5 Paso E: finalización 
Registro de petición: 


Acuse el paso de calibración 1. Se aceptan los valores de calibración indicados por el 
módulo analógico. Debe introducir la fecha y la hora con indicación de la magnitud = 4 en 
formato S7 BCD a partir del byte 10. 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 2: Calibración de usuario 
1 Identificador 1: Ejecutar 
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración 1 
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida 4: Fecha/hora 
8 Comportamiento de valor sustitutivo  
9 Reservado  
10 Fecha/hora Fecha/hora en formato S7 BCD 


 


Registro de acuse: 


En cuanto el módulo analógico presenta el estado = 01H (OK, Ready) y el modo = 3 
(procesamiento de canal normal), se aceptan y guardan los valores de calibración 
determinados y la fecha/hora. 


En el paso de calibración se indica 0, es decir, que no existen más pasos de calibración. 
Calibración finalizada. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 2: Calibración de 


usuario 
 
 
 
 
 
 


 


3: Procesamiento de 
canal normal 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 01H: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración 1 0 (listo ahora) 
4 Tipo de entrada/salida  09H: RTD, 2 hilos 
5 Rango de entrada/salida  02H: PT100, est. 
6 Acción del usuario  0 
7 Magnitud de entrada/salida  0 
8 Contador de calibración  0 
9 Reservado  0 
10 Dato1  0 
12 Dato2  0 
14 Dato3  0 
16 Borne1  0 
17 Borne2  0 







Ejemplo  
6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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6.1.2 Ejemplo: módulo de salidas analógicas +/-10 V 


6.1.2.1 Paso A: inicio 
Registro de petición: 


Comenzar la calibración de usuario con el canal X. 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 2: Calibración de usuario 
1 Identificador  
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración FFH: Inicio 
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida  
8 Comportamiento de valor sustitutivo  
9 Reservado  
10 Dato1  
12 Dato2  
14 Dato3  
16 Valor sustitutivo  
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 6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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Registro de acuse: 


El módulo analógico acusa el cambio a la calibración de usuario (modo = 2) con canal = X y 
estado = 00H (OK, Working). En cuanto el módulo analógico notifica el estado = 01H (OK, 
Ready), el resto de los datos del registro de acuse son válidos y se pueden evaluar. 


Se notifican el rango de entrada/salida configurado actualmente en este canal y el número 
de pasos de calibración necesarios. 


El módulo analógico solicita el canal X en el primer paso de calibración; medición en los 
bornes Y y Z. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 2: Calibración de 


usuario 
 
 
 
 
 
 


 


2: Calibración de 
usuario 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 01H: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración FFH 3 pasos más 
4 Tipo de entrada/salida  01H: Tensión 
5 Rango de entrada/salida  02H: 0 … 10 V 
6 Acción del usuario  3: Medición 
7 Magnitud de entrada/salida  1: mV 
8 Contador de calibración   
9 Reservado   
10 Dato1   
12 Dato2   
14 Dato3   
16 Borne1  Y 
17 Borne2  Z 







Ejemplo  
6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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6.1.2.2 Paso B: calibración zero scale 
Registro de petición: 


Acuse el paso de calibración 3. La acción solicitada (medir tensión en bornes Y, Z) ha 
finalizado. La tensión medida se transfiere al módulo analógico en el dato1 con la unidad 
indicada en la magnitud. Para ello, en el dato1 se introduce el dígito a la izquierda de la 
coma de la tensión en mV, y en el dato2, el decimal de la tensión en mV multiplicado por 
1000. En este ejemplo: 15,6 mV. 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 2: Calibración de usuario 
1 Identificador 1: Ejecutar 
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración 3 
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida 1: mV 
8 Comportamiento de valor sustitutivo  
9 Reservado  
10 Dato1 15 
12 Dato2 600 
14 Dato3  
16 Valor sustitutivo  


 







 Ejemplo 
 6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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Registro de acuse: 


En cuanto el módulo analógico notifica el estado = 01H (OK, Ready), el resto de los datos 
del registro de acuse son válidos y se pueden evaluar. 


Se reduce el número de pasos de calibración necesarios. 


El módulo analógico solicita el canal X en el siguiente paso de calibración; medición en los 
bornes Y y Z. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 2: Calibración de 


usuario 
 
 
 
 
 
 
 


 


2: Calibración de 
usuario 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 01H: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración 3 2 pasos más 
4 Tipo de entrada/salida  01H: Tensión 
5 Rango de entrada/salida  02H: 0 … 10 V 
6 Acción del usuario  3: Medición 
7 Magnitud de entrada/salida  1: mV 
8 Contador de calibración   
9 Reservado   
10 Dato1   
12 Dato2   
14 Dato3   
16 Borne1  Y 
17 Borne2  Z 







Ejemplo  
6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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6.1.2.3 Paso C: paso intermedio 
Registro de petición: 


Acuse el paso de calibración 2. La acción solicitada (medir tensión en bornes Y, Z) ha 
finalizado. La tensión medida se transfiere al módulo analógico en el dato1 con la unidad 
indicada en la magnitud. Para ello, en el dato1 se introduce el dígito a la izquierda de la 
coma de la tensión en mV, y en el dato2, el decimal de la tensión en mV multiplicado por 
1000. En este ejemplo: 9986,3 mV. 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 2: Calibración de usuario 
1 Identificador 1: Ejecutar 
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración 2 
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida 1: mV 
8 Comportamiento de valor sustitutivo  
9 Reservado  
10 Dato1 9986 
12 Dato2 300 
14 Dato3  
16 Valor sustitutivo  


 







 Ejemplo 
 6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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Registro de acuse: 


En cuanto el módulo analógico notifica el estado = 01H (OK, Ready), el resto de los datos 
del registro de acuse son válidos y se pueden evaluar. 


Se reduce el número de pasos de calibración necesarios. Se notifican los valores de 
calibración determinados por el módulo analógico (identificados con magnitud = 3). En el 
dato1 se indica el offset; en el dato2, la ganancia; en el dato 3, Add1 (si existe), y en el 
dato4, Add2 (si existe). El contador de calibración informa del número de procesos de 
calibración de usuario completados con éxito para este rango de entrada/salida. 


En el paso de calibración se indica 1, es decir, último paso de calibración. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 2: Calibración de 


usuario 
 
 
 
 
 
 


 


2: Calibración de 
usuario 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 01H: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración 2 1 paso más 
4 Tipo de entrada/salida  01H: Tensión 
5 Rango de entrada/salida  02H: 0 … 10 V 
6 Acción del usuario  0: Ninguna 
7 Magnitud de entrada/salida  3: Valores de cali-


bración 
8 Contador de calibración  X: 1 … 255 
9 Reservado   
10 Dato1  Offset 
12 Dato2  Gain 
14 Dato3  Add1 
16 Dato4  Add2 







Ejemplo  
6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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6.1.2.4 Paso D: calibración full scale positiva 
Registro de petición: 


Acuse el paso de calibración 1. Se aceptan los valores de calibración indicados por el 
módulo analógico. 


Debe introducir la fecha y la hora con indicación de la magnitud = 4 en formato S7 BCD a 
partir del dato1. 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 2: Calibración de usuario 
1 Identificador 1: Ejecutar 
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración 1 
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida 4: Fecha/hora 
8 Comportamiento de valor sustitutivo  
9 Reservado  
10 Dato1 Fecha/hora en formato S7 BCD 
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 6.1 Calibración de usuario (modo = 2) 
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Registro de acuse: 


En cuanto el módulo analógico presenta el estado = 01H (OK, Ready) y el modo = 3 
(procesamiento de canal normal), se aceptan y guardan los valores de calibración 
determinados y la fecha/hora. 


En el paso de calibración se indica 0, es decir, que no existen más pasos de calibración. 
Calibración finalizada. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 2: Calibración de 


usuario 
 
 
 
 
 
 
 


 


3: Procesamiento de 
canal normal 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 01H: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración 1 0 (listo ahora) 
4 Tipo de entrada/salida  01H: Tensión 
5 Rango de entrada/salida  02H: 0 … 10 V 
6 Acción del usuario  0 
7 Magnitud de entrada/salida  0 
8 Contador de calibración  0 
9 Reservado  0 
10 Dato1  0 
12 Dato2  0 
14 Dato3  0 
16 Borne1  0 
17 Borne2  0 
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6.2 Cancelación (modo = 3) 


6.2.1 Cancelación del usuario 
Registro de petición: 


Una calibración en proceso puede cancelarse en cualquier paso de calibración y estado, 
incluso en el estado = 00H (OK, Working), con el comando = 3 (cancelación, procesamiento 
de canal). 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 3: Cancelación, procesamiento de canal 
1 Identificador  
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración  
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida  
8 Comportamiento de valor sustitutivo  
9 Reservado  
10 Dato1  
12 Dato2  
14 Dato3  
16 Valor sustitutivo  
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Registro de acuse: 


En cuanto el módulo analógico presenta el estado = 01H (OK, Ready) y el modo = 3 
(cancelación, procesamiento de canal normal), se cancela la calibración del canal X. El 
canal vuelve a tener el estado de antes de comenzar la calibración. Se notifica el rango de 
entrada/salida ajustado actualmente en el canal. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 3: Cancelación, 


procesamiento de 
canal 


 
 
 
 
 
 


 


3: Cancelación, 
procesamiento de 
canal 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 01H: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración  0 
4 Tipo de entrada/salida  01H: Tensión 
5 Rango de entrada/salida  02H: 0 … 10 V 
6 Acción del usuario  0 
7 Magnitud de entrada/salida  0 
8 Contador de calibración  0 
9 Reservado   
10 Dato1   
12 Dato2   
14 Dato3   
16 Borne1   
17 Borne2   


6.2.2 Cancelación del módulo 
Si el módulo analógico detecta un error durante un proceso de calibración, este error causa 
la cancelación de la calibración. Se notifica el código de error en el estado. 


Consulte también 
Salida de la calibración (Página 22) 
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6.3 Leer valores de calibración (modo = 4) 
Con el comando = 4 (leer valores de calibración), el módulo analógico lee todos los valores 
de calibración actuales de un canal, ya sean los valores de la calibración de fábrica o los de 
la calibración de usuario. 


El comando solo está permitido con el estado > 00H. Debe indicarse el número de canal y 
debe ajustarse el paso de calibración a FFH (inicio). 


6.3.1 Paso A: inicio 
Registro de petición: 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 4: Leer valores de calibración 
1 Identificador  
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración FFH: Inicio 
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida  
8 Comportamiento de valor sustitutivo  
9 Reservado  
10 Dato1  
12 Dato2  
14 Dato3  
16 Valor sustitutivo  
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Registro de acuse: 


En cuanto el módulo analógico notifica el estado = 01H (OK, Ready), el resto de los datos 
del registro de acuse son válidos y se pueden evaluar. La magnitud = 3 identifica los datos a 
partir del dato1 como valores de calibración. Con cada comando = 4 solo se leen los valores 
de calibración actuales del canal indicado que pertenecen al rango de entrada/salida 
parametrizado. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 4: Leer valores de 


calibración 
 
 
 
 
 


 


4: Leer valores de 
calibración 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 01H: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración FFH 1 paso más 
4 Tipo de entrada/salida  01H: Tensión 
5 Rango de entrada/salida  02H: 0 … 10 V 
6 Acción del usuario  0: Ninguna 
7 Magnitud de entrada/salida  3: Valores de cali-


bración 
8 Contador de calibración  X: 0 … 255 
9 Reservado  0 
10 Dato1  Offset 
12 Dato2  Gain 
14 Dato3  Add1 
16 Dato4  Add2 


Se notifica el rango de entrada/salida ajustado actualmente en el canal. 


En el dato1 se indica el offset; en el dato2, la ganancia; en el dato 3, Add1 (si existe), y en el 
dato4, Add2 (si existe). 


En el contador de calibración se indica si se trata de valores de calibración de fábrica 
(contador de calibración = 0) o de valores de calibración de usuario (contador de calibración 
> 0). En el caso de los valores de calibración de usuario, el valor del contador de calibración 
corresponde al número de procesos de calibración de usuario completados con éxito para 
este rango de entrada/salida (desde la última calibración de usuario de otro rango de 
entrada/salida). 


Paso de calibración = 1 indica que se requiere otro paso adicional. 
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6.3.2 Paso B: finalización 
Registro de petición: 


Acuse el paso de calibración 1. 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 4: Leer valores de calibración 
1 Identificador  
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración 1 
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida  
8 Comportamiento de valor sustitutivo  
9 Reservado  
10 Dato1  
12 Dato2  
14 Dato3  
16 Valor sustitutivo  


 


Registro de acuse: 


En cuanto el módulo analógico notifica el estado = 01H (OK, Ready), el resto de los datos 
del registro de acuse son válidos y se pueden evaluar. La magnitud = 4 identifica los datos a 
partir del dato1 de etiqueta de fecha y hora. Se notifica una etiqueta de fecha y hora 
adecuada a los valores de calibración leídos anteriormente. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 4: Leer valores de 


calibración 
 
 
 
 


 


3: Procesamiento de 
canal normal 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 01H: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración 1 0 
4 Tipo de entrada/salida  01H: Tensión 
5 Rango de entrada/salida  02H: 0 … 10 V 
6 Acción del usuario  0: Ninguna 
7 Magnitud de entrada/salida  4: Fecha/hora 
8 Contador de calibración  X: 0 … 255 
9 Reservado   
10 Fecha/hora  Fecha/hora en 


formato S7 BCD 
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6.4 Crear calibración de fábrica (modo = 5) 
Con el comando = 5 (crear calibración de fábrica) puede deshacerse la calibración de 
usuario del canal indicado para el rango de entrada/salida configurado. El módulo analógico 
adopta los valores de calibración determinados por el fabricante, que vuelven a ser 
efectivos. Se borran los valores de calibración de usuario guardados. 


Si existen valores de calibración de usuario del canal, pero no pertenecen al rango de 
entrada/salida configurado, estos valores no se borran. 


El comando solo está permitido con el estado > 00H. 


Debe introducir el número de canal y ajustar el paso de calibración a FFH (inicio). 


Este comando vuelve a poner el contador de calibración a 0. 


Registro de petición: 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 5: Crear calibración de fábrica 
1 Identificador  
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración FFH 
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida  
8 Comportamiento de valor sustitutivo  
9 Reservado  
10 Dato1  
12 Dato2  
14 Dato3  
16 Valor sustitutivo  
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Registro de acuse: 


En cuanto el módulo analógico presenta el estado = 01H (OK, Ready) y el modo = 3 
(procesamiento de canal normal), la restauración ha finalizado. Se ha borrado la calibración 
de usuario y el canal sigue trabajando en el estado anterior con los valores de calibración de 
fábrica. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 5: Crear calibración 


de fábrica 
 
 
 
 
 
 


 


3: Procesamiento de 
canal normal 


1 Estado/código de error 00: OK, Working 01: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración FFH 0 (listo ahora) 
4 Tipo de entrada/salida  01H: Tensión 
5 Rango de entrada/salida  02H: 0 … 10 V 
6 Acción del usuario   
7 Magnitud de entrada/salida   
8 Contador de calibración   
9 Reservado   
10 Dato1   
12 Dato2   
14 Dato3   
16 Borne1   
17 Borne2   
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6.5 Reset (modo = 6) 
El comando = 6 (reset) permite restablecer la calibración de fábrica para un canal o para 
todo el módulo analógico, independientemente de la parametrización de los canales. 


De acuerdo con el número de canal, se restablece la calibración de fábrica del canal y se 
borran los valores de calibración de usuario que se pudieran haber guardado (incluso si los 
valores de calibración de usuario guardados no pertenecen al rango de entrada/salida 
ajustado actualmente). Con el número de canal FFH se restablecen todos los canales del 
módulo analógico. 


El comando solo está permitido con el estado > 00H. Ajuste el paso de calibración a FFH 
(inicio). El canal o el módulo analógico no deben estar parametrizados. 


Este comando vuelve a poner a 0 todos los contadores de calibración afectados. 


Registro de petición: 
 
Byte Elemento Valor 
0 Comando 6: Reset 
1 Identificador  
2 Número de canal X 
3 Paso de calibración FFH 
4 Sin relevancia  
5 Sin relevancia  
6 Sin relevancia  
7 Magnitud de entrada/salida  
8 Comportamiento de valor sustitutivo  
9 Reservado  
10 Dato1  
12 Dato2  
14 Dato3  
16 Valor sustitutivo  
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Registro de acuse: 


En cuanto el módulo analógico presenta el estado = 01H (OK, Ready) y el modo = 3 
(procesamiento de canal normal), el reset ha finalizado. Las calibraciones de usuario se han 
eliminado. Todos los canales afectados siguen trabajando en el estado anterior con valores 
de calibración de fábrica. 
 
Byte Elemento Valor  Valor 
0 Modo 6: Reset  


 
 
 
 
 


 


3: Procesamiento de 
canal normal 


1 Estado/código de error 00H: OK, Working 01H: OK, Ready 
2 Número de canal X X 
3 Paso de calibración FFH 0 (listo ahora) 
4 Tipo de entrada/salida   
5 Rango de entrada/salida   
6 Acción del usuario   
7 Magnitud de entrada/salida   
8 Contador de calibración   
9 Reservado   
10 Dato1   
12 Dato2   
14 Dato3   
16 Borne1   
17 Borne2   
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 Anexo A A 
A.1 Formato del tipo/rango de entrada: canales de entrada 


Formato del tipo de entrada: canales de entrada 
 
ValorD Tipo de entrada 
00 Desactivada 
01 Tensión 
02 Intensidad (transductor de medida a 4 hilos) 
03 Intensidad (transductor de medida a 2 hilos) 
04 Resistencia (4 hilos) 
05 Resistencia (3 hilos) 
06 Resistencia (2 hilos) 
07 Termorresistencia (lineal, 4 hilos) 
08 Termorresistencia (lineal, 3 hilos) 
09 Termorresistencia (lineal, 2 hilos) 
10 Termopar 


Formato del rango de entrada: canales de entrada 
El tipo de entrada también puede utilizarse de forma distinta a la indicada en esta tabla en 
función del módulo. Sin embargo, en ese caso debe tenerse en cuenta que el tipo de 
entrada del registro de acuse ya no responderá a la definición general. 
 
ValorD Tipo de entrada 
Con tipo de entrada = 01 (tensión) 
00 ±25 mV 
01 ±50 mV 
02 ±80 mV 
03 ±250 mV 
04 ±500 mV 
05 ±1 V 
06 ±1,25 V 
07 ±2,5 V 
08 ±5 V 
09 ±10 V 
10 1 … 5 V 
11 0 … 10 V 
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ValorD Tipo de entrada 
Con tipo de entrada = 02, 03 (intensidad) 
00 ±3,2 mA 
01 ±10 mA 
02 0 … 20 mA 
03 4 … 20 mA 
04 ±20 mA 
05 ±5 mA 
Con tipo de entrada = 04, 05, 06 (resistencia: 2, 3, 4 hilos) 
00 48 Ω 
01 150 Ω 
02 300 Ω 
03 600 Ω 
04 3000 Ω 
05 6000 Ω 
06 10000 Ω 
15 PTC (DIN VDE 0660 parte 303 tipo A) 
Con tipo de entrada = 07, 08, 09 (termorresistencia: 2, 3, 4 hilos) 
00 Pt100 climatiz. 
01 Ni100 climatiz. 
02 Pt100 estándar 
03 Ni100 estándar 
04 Pt500 estándar 
05 Pt1000 estándar 
06 Ni1000 estándar 
07 Pt200 climatiz. 
08 Pt500 climatiz. 
09 Pt1000 climatiz. 
10 Ni1000 climatiz. 
11 Pt200 estándar 
12 Ni120 estándar 
13 Ni120 climatiz. 
14 Cu10 climatiz. 
15 Cu10 estándar 
16 Ni200 estándar 
17 Ni200 climatiz. 
18 Ni500 estándar 
19 Ni500 climatiz. 
20 Pt10 estándar 
21 Pt10 climatiz. 
22 Pt50 estándar 
23 Pt50 climatiz. 
24 Cu50 estándar 
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ValorD Tipo de entrada 
25 Cu50 climatiz. 
26 Cu100 estándar 
27 Cu100 climatiz. 
28 LG Ni1000 estándar 
29 LG Ni1000 climatiz. 
Con tipo de entrada = 10 (termopar) 
00 Tipo B [PtRh-PtRh] 
01 Tipo N [NiCrSi-NiSi] 
02 Tipo E [NiCr-CuNi] 
03 Tipo R [PtRh-Pt] 
04 Tipo S [PtRh-Pt] 
05 Tipo J [Fe-CuNi] 
06 Tipo L [Fe-CuNi], norma (DIN 43710) retirada desde 1994 
07 Tipo T [Cu-CuNi] 
08 Tipo K [NiCr-Ni] 
09 Tipo U [Cu-CuNi], norma (DIN 43710) retirada desde 1994 
10 Tipo C [W5Re-W26Re] 
11 TXK/XK(L) [TXK/XK(L)] 
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A.2 Formato del tipo/rango de salida: canales de salida 


 Calibración de usuario de módulos analógicos 
58 Información del producto, 09/2014, A5E34352086-AA 


A.2 Formato del tipo/rango de salida: canales de salida 


Formato del tipo de salida: canales de salida 
El tipo de salida también puede utilizarse de forma distinta a la indicada en esta tabla en 
función del módulo. Sin embargo, en ese caso debe tenerse en cuenta que el tipo de salida 
del registro de acuse ya no responderá a la definición general. 
 
ValorD Tipo de salida 
00 Desactivada 
01 Tensión 
02 Intensidad (transductor de medida a 4 hilos) 
03 Intensidad (transductor de medida a 2 hilos) 


Formato del rango de salida: canales de salida 
 
ValorD Rango de salida 
Con tipo de salida = 01 (tensión) 
00 ±10 V 
01 ±5 V 
02 0 … 10 V 
03 1 … 5 V 
04 ±2,5 V 
05 ±1 V 
Con tipo de salida = 02, 03 (intensidad) 
00 ±20 mA 
01 0 … 20 mA 
02 4 … 20 mA 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto viene a complementar el manual de sistema Sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) y los manuales de 
funciones. Todas las funciones generales relativas al sistema están descritas en el manual 
de sistema así como en los manuales de funciones. 


La información contenida en el presente manual de producto y en el manual de sistema 
permite poner en servicio la CPU 1510SP-1 PN. 


Convenciones 
STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de todas las versiones de "STEP 7 
(TIA Portal)". 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una Nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


 
La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Applications & Tools 
Applications & Tools le apoya con distintas herramientas y ejemplos a la hora de resolver 
sus tareas de automatización. Las soluciones se presentan como interacción de varios 
componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará Applications & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor del SIMATIC Selection Tools y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Funcionamiento 


La CPU contiene el sistema operativo y ejecuta el programa de usuario. El programa de 
usuario se encuentra en la SIMATIC Memory Card y se procesa en la memoria de trabajo 
de la CPU. 


Las interfaces PROFINET presentes en la CPU permiten la comunicación simultánea con 
dispositivos PROFINET, controladores PROFINET, dispositivos HMI, programadoras, otros 
controladores y más sistemas. La CPU 1510SP-1 PN soporta el funcionamiento como 
controlador IO, dispositivo IO o CPU independiente.  


Gracias a la interfaz PROFIBUS CM DP opcional, la CPU 1510SP-1 PN soporta, además de 
PROFINET IO, la configuración de redes PROFIBUS. Si utiliza la interfaz como interfaz 
PROFIBUS DP, puede configurar la CPU 1510SP-1 PN como maestro DP o como esclavo 
DP inteligente (I-slave). 


Controlador IO 
La CPU 1510SP-1 PN envía y recibe datos de los dispositivos IO conectados dentro de un 
sistema PROFINET IO. La CPU puede funcionar con un máximo de 64 dispositivos IO 
conectados.  


I-device 
La funcionalidad "I-device" (Intelligent IO-device) permite intercambiar datos con un 
controlador IO. De este modo, la CPU 1510SP-1 PN cumple la función de unidad 
descentralizada e inteligente para el preprocesamiento de procesos parciales. En este caso, 
el I-device está integrado como dispositivo IO en un controlador IO de nivel superior.  


Ventajas: 


● instalación inmune a perturbaciones mediante cableado de corta longitud para señales y 
sensores; 


● escaso esfuerzo de cableado para la transferencia de los datos a través de PROFINET. 


CPU independiente 
La CPU 1510SP-1 PN también puede utilizarse en el sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP como "sistema centralizado", sin un controlador de orden superior. 


Maestro DP 
Para utilizar el sistema ET 200SP como maestro DP se necesita la CPU y el módulo de 
comunicaciones opcional CM DP. Como maestro DP, el sistema ET 200SP intercambia 
datos con los esclavos DP conectados a través de PROFIBUS DP. 
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Esclavo DP inteligente (I-slave) 
Para utilizar el sistema ET 200SP como maestro DP inteligente (I-slave) se necesita la CPU 
y el módulo de comunicaciones opcional CM DP. Como I-slave, el sistema ET 200SP está 
conectado a un maestro DP superior a través de PROFIBUS DP e intercambia datos con él. 


2.2 Características 


Referencia 
6ES7510-1DJ00-0AB0 


Vista del módulo 
La figura siguiente muestra la CPU 1510SP-1 PN. 


 
Figura 2-1 CPU 1510SP-1 PN 
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Características 
La CPU 1510SP-1 PN tiene las siguientes características técnicas: 


● Comunicación: 


– Interfaces 


La CPU 1510SP-1 PN tiene una interfaz PROFINET (X1) con switch de 3 puertos 
integrado. Los puertos 1 y 2 se encuentran en el BusAdapter enchufable. El puerto 3 
está integrado en la carcasa de la CPU. La CPU soporta los BusAdapter BA 2xRJ45 y 
BA 2xFC. PROFINET IO se conecta a la CPU a través del BusAdapter. El puerto 1 y 
el puerto 2 también pueden utilizarse como puertos en anillo para el diseño de 
topologías en anillo redundantes en Ethernet (redundancia de medio).  


 
  Nota 


La CPU se suministra sin BusAdapter. Las referencias de los BusAdapter soportados 
figuran en el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293), en el capítulo 
"Accesorios/repuestos". 


 


La interfaz PROFINET soporta, además de la funcionalidad básica de PROFINET, 
PROFINET IO RT (Realtime) e IRT (Isochronous Realtime). En esta interfaz puede 
configurarse la comunicación PROFINET IO y los ajustes de tiempo real. 


De manera opcional, el CM DP también dispone de una interfaz PROFIBUS (X2). 
Para más información sobre este módulo de ampliación, consulte el manual de 
producto Módulo de comunicaciones CM DP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90156526). 


Para más información sobre la conexión de los BusAdapter PROFINET IO a la CPU y 
sobre la conexión de la interfaz PROFIBUS al módulo de interfaz, consulte el manual 
de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


● Servidor web integrado: 


La CPU es accesible para fines de diagnóstico a través de un servidor web integrado. 
Con el servidor web puede leerse la siguiente información: 


– Página de inicio con información general acerca de la CPU 


– Datos de identificación 


– Contenido del búfer de diagnóstico 


– Consulta de estados de los módulos 


– Avisos (sin posibilidad de acuse) 


– Información sobre la comunicación 


– Topología PROFINET 


– Estado de variables 


– Tablas de observación 


– Carga de la memoria 


– DataLogs (si se utilizan) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90156526

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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● Tecnología integrada: 


– Motion Control 
Bloques PLCopen para programar las funciones de movimiento a través de 
PROFINET IO IRT con interfaz PROFIdrive. 
La funcionalidad soporta ejes de velocidad de giro, ejes de posicionamiento, ejes 
sincronizados y encóders externos. 


– Funcionalidad de regulación integrada 


- Regulador PID universal y regulador de 3 puntos con optimización integrada 


- Regulador de temperatura integrado 


● Funcionalidad Trace: 


– La funcionalidad Trace asiste la búsqueda de fallos y la optimización del programa de 
usuario, en particular con control de movimiento o aplicaciones de regulación. 


● Diagnóstico de sistema integrado: 


– Los avisos para el diagnóstico de sistema los genera automáticamente el sistema y 
se visualizan en una programadora/un PC, un dispositivo HMI o el servidor web. El 
diagnóstico de sistema también está disponible cuando la CPU se encuentra en 
estado operativo STOP. 


● Seguridad integrada: 


– Protección de know-how 


Mediante la asignación de contraseñas, los bloques de usuario se protegen contra 
accesos y modificaciones no autorizados. 


– Protección contra copia 


La protección contra copia vincula los bloques de usuario al número de serie de la 
SIMATIC Memory Card o de la CPU. Los programas de usuario no pueden ejecutarse 
sin la correspondiente SIMATIC Memory Card o la CPU. 


– Protección de acceso 


Una protección de acceso avanzada ofrece una excelente protección contra los 
cambios de configuración no autorizados. Mediante niveles de autorización se 
otorgan derechos por separado a diferentes grupos de usuarios. 


– Protección de la integridad 


El sistema protege los datos transferidos a la CPU frente a manipulaciones. La CPU 
detecta datos de ingeniería erróneos o manipulados. 


Para más información sobre el tema "Protección", consulte el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET200 SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


● La CPU 1510SP-1 PN soporta las siguientes funciones adicionales: 


– Actualización del firmware 
– PROFIenergy 
– Shared Device 
– Control de configuración 
– Modo isócrono 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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2.3 Elementos de mando y señalización 


2.3.1 Vista frontal del módulo con BusAdapter 
La figura de la izquierda muestra la CPU 1510SP-1 PN con un BusAdapter BA 2xRJ45 
enchufado. La figura de la derecha muestra el BusAdapter BA 2xRJ45 de forma separada. 


 
① Desbloqueo del perfil soporte 
② Tiras rotulables 
③ LED indicadores de estados y errores 
④ LED indicador de la tensión de alimentación 
⑤ Selector de modo 
⑥ Ranura para la SIMATIC Memory Card 
⑦ Conexión para la tensión de alimentación (incluida en el volumen de suministro) 
⑧ Soporte de cable y fijación para el puerto P3 de la interfaz PROFINET. 
⑨ LED indicadores de estados de la interfaz PROFINET: LK1 y LK2 en el BusAdapter, LK3 en la 


CPU 
⑩ Puerto P3 de la interfaz PROFINET: conector hembra RJ45 
⑪ Vista individual del BusAdapter 
⑫ Puerto P1 R de la interfaz PROFINET: conector hembra RJ45 del BusAdapter BA 2×RJ45 


R: puerto en anillo para diseñar una topología en anillo con redundancia de medio 
⑬ Puerto P2 R de la interfaz PROFINET: conector hembra RJ45 del BusAdapter BA 2×RJ45 


R: puerto en anillo para diseñar una topología en anillo con redundancia de medio 


Figura 2-2 Vista frontal de la CPU 1510SP-1 PN con BusAdapter 
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2.4 Selector de modo 
El selector de modo permite ajustar el modo de operación de la CPU. 


La siguiente tabla muestra la posición del selector y el significado correspondiente. 


Tabla 2- 1 Posiciones del selector de modo 


Posición Significado Explicación 
RUN Modo RUN La CPU procesa el programa de usuario. 
STOP Modo STOP El programa de usuario no se ejecuta. 
MRES Borrado total Posición para efectuar un borrado total de la CPU. 
  


2.5 Funciones 


2.5.1 PROFINET IO 
PROFINET es un estándar de bus de campo de la organización de usuarios PROFIBUS que 
define un modelo de comunicación y de ingeniería no propietario. 


En el contexto de PROFINET, PROFINET IO es un concepto de comunicación para la 
realización de aplicaciones modulares descentralizadas. PROFINET IO IRT permite tiempos 
de reacción definidos y un comportamiento de la instalación de alta precisión. 


Un sistema PROFINET IO consta de los siguientes dispositivos PROFINET: 


● Controlador IO 
Dispositivo a través del cual se direccionan los dispositivos IO conectados. 


● Dispositivo IO 
Aparato de campo descentralizado que está asignado a un controlador IO. 


El modo de operación Controlador PROFINET IO permite el acceso directo a dispositivos IO 
a través de Industrial Ethernet (p. ej., desde una CPU S7-1500 como controlador IO a una 
CPU 1510SP-1 PN como dispositivo IO). 


Con el modo de operación Dispositivo PROFINET IO, la CPU 1510SP-1 PN puede utilizarse 
como dispositivo PROFINET IO "inteligente" en Industrial Ethernet. 


 


 Nota 


Para el funcionamiento de la CPU 1510SP-1 PN (6ES7510-1DJ00-0AB0) conforme a la 
norma en calidad de controlador PROFINET IO y dispositivo PROFINET IO, se requiere el 
BusAdapter BA 2xRJ45 (6ES7193-6AR00-0AA) o el BusAdapter BA 2xFC 
(6ES7193-6AF00-0AA0). 
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Características generales de PROFINET IO 
PROFINET IO tiene las siguientes características y funciones: 


● Comunicación en tiempo real (RT) 


● Comunicación Isochronous Real-Time (IRT) 


● Redundancia de medio 


● Arranque priorizado 


● Sustitución de dispositivos sin medio de almacenamiento extraíble 


● I-device 


● Controlador IO 


● Shared device 


● Modo isócrono 


Referencia 
Encontrará más información sobre el tema "PROFINET IO" en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7 y en el manual Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 


2.5.2 PROFIenergy 


PROFIenergy 
PROFIenergy es una interfaz de datos basada en PROFINET que permite desconectar 
cargas de forma coordinada y centralizada durante pausas independientemente del 
fabricante y del equipo. De esta manera se pretende suministrar al proceso únicamente la 
energía absolutamente necesaria. La mayor parte de la energía es ahorrada por el proceso; 
el dispositivo PROFINET solo contribuye al potencial de ahorro con algunos vatios. 


Información adicional 
● Manual de funciones PROFINET 


(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/68039307) 


● Para más información sobre PROFIenergy, consulte la especificación PROFINET en 
Internet (http://www.profibus.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/68039307

http://www.profibus.com/
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2.5.3 PROFIBUS DP 
Gracias a la interfaz PROFIBUS CM DP opcional, la CPU 1510SP-1 PN soporta, además de 
PROFINET IO, la configuración de redes PROFIBUS. 


PROFIBUS es la red de bus de campo para los niveles de célula y de campo. 
Materialmente, PROFIBUS es una red eléctrica formada por un cable bifilar apantallado o 
bien una red óptica formada por un cable de fibra óptica. 


La transmisión de datos a través de PROFIBUS DP ofrece una interfaz estandarizada (EN 
50170 Vol. 2) para la transmisión de datos de entrada y de salida de proceso entre el 
maestro DP y los dispositivos de campo (esclavos DP). 


El comportamiento de transmisión a través de PROFIBUS DP se caracteriza por el 
intercambio cíclico de datos entre el maestro DP y los esclavos DP. 


Un sistema DP según la norma PROFIBUS DP (IEC 61158 Type 3) se compone de los 
siguientes dispositivos: 


● Maestro DP 


Un dispositivo de esta clase de funcionamiento gestiona la tarea de control propiamente 
dicha. 


El dispositivo envía y recibe señales de entrada y salida de procesos. 


● Esclavo DP 


Es un dispositivo del nivel de campo que lee o emite señales de proceso. Los 
dispositivos pueden ser modulares o compactos. 


Con el módulo CM DP opcional, la CPU 1510SP-1 PN puede configurarse como maestro 
DP o como esclavo DP inteligente (I-slave). La interfaz DP permite una velocidad de 
transferencia de hasta 12 Mbits/s. 


Cuando la CPU actúa de maestro, transmite sus parámetros de bus configurados a la 
interfaz PROFIBUS DP. Eso permite por ejemplo proporcionar los parámetros correctos a 
una programadora para que pueda pasar a modo online sin más ajustes. La transmisión de 
los parámetros de bus puede activarse/desactivarse por configuración. Por defecto, la CPU 
transmite los parámetros de bus. 


Características de la interfaz PROFIBUS DP del módulo CM DP 
La interfaz PROFIBUS DP del módulo CM DP opcional tiene las siguientes características y 
funciones: 


● Maestro PROFIBUS DP 


● Esclavo I 


● Sincronización horaria 


● Diagnóstico de cables 


● Servicios S7 
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Referencia 
Encontrará más información sobre el tema "PROFIBUS DP" en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7 y en el manual de funciones PROFIBUS con STEP 7 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193579).  


2.5.4 Borrado total 
Con algunas excepciones, el "borrado total" permite borrar todas las memorias internas y 
seguidamente leer los datos de la SIMATIC Memory Card. 


Opciones 
Para llevar a cabo un borrado total de la CPU existen las siguientes opciones: 


● Con el selector de modo 


● Con STEP 7 


Procedimiento con el selector de modo 
Para realizar un borrado total de la CPU con el selector de modo, haga lo siguiente: 


1. Ponga el selector en posición STOP. 


Resultado: el LED RUN/STOP se ilumina en amarillo. 


2. Ponga el selector de modo en posición MRES. Mantenga el selector en esta posición 
hasta que el LED RUN/STOP se ilumine en amarillo por 2.ª vez y permanezca iluminado 
(después de tres segundos). Seguidamente vuelva a soltar el selector. 


3. Antes de transcurridos tres segundos, vuelva a poner el selector de modo en posición 
MRES y de nuevo en STOP. 


Resultado: la CPU ejecuta un borrado total. Durante el borrado total, el LED RUN/STOP 
parpadea en amarillo. Cuando el LED RUN/STOP se ilumina en amarillo significa que la 
CPU ha terminado el borrado total. 


Procedimiento con STEP 7 
Para realizar un borrado total de la CPU con STEP 7, haga lo siguiente: 


1. Active la Task Card "Herramientas online" de la CPU. 


2. Haga clic en el botón "MRES" de la paleta "Panel de mando de la CPU". 


3. Responda a la consulta de seguridad haciendo clic en "Aceptar". 


Resultado: la CPU se encuentra en estado operativo STOP y ejecuta un borrado total. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193579
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Comportamiento de los objetos de memoria durante el borrado total 
La siguiente tabla ofrece un resumen sobre qué objetos de memoria se conservan y cuáles 
se inicializan durante el borrado total. 


Tabla 2- 2 Comportamiento remanente de los objetos de memoria 


Objeto de memoria Contenido 
Valores actuales de los bloques de datos, bloques de datos de instancia Se inicializan 
Marcas, temporizadores y contadores Se inicializan 
Variables remanentes de objetos tecnológicos (p. ej., valores de ajuste de 
encóders absolutos)* 


Se mantienen 


Entradas del búfer de diagnóstico (área remanente) Se mantienen 
Entradas del búfer de diagnóstico (área no remanente) Se inicializan 
Dirección IP Se mantiene 
Estados de los contadores de horas de servicio Se mantienen 
Hora Se mantiene 
 * Las variables remanentes de objetos tecnológicos se mantienen, pero el contenido de determinadas variables se reinicial-


iza parcialmente. 


Referencia 
Para más información sobre el tema "Borrado total", consulte el manual de sistema Sistema 
de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


2.5.5 Restablecer la configuración de fábrica de la CPU 
La función "Restablecer configuración de fábrica" devuelve la CPU a su estado de 
suministro. Esta función borra toda la información almacenada en la memoria interna de la 
CPU. 


 


 Nota 


Si desmonta una CPU PROFINET y la quiere utilizar en otro lugar con otro programa o 
simplemente guardarla en almacén, le recomendamos que restablezca su estado de 
suministro. Al restablecer la configuración de fábrica, tenga en cuenta que los parámetros 
de dirección IP también se borran. 


 


Opciones 
Existen las siguientes maneras de restablecer el estado de suministro de la CPU: 


● Con el selector de modo 


● Con STEP 7 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Procedimiento con el selector de modo 
Asegúrese de que no hay ninguna SIMATIC Memory Card enchufada en la CPU y de que 
ésta se encuentra en estado operativo STOP (el LED RUN/STOP se ilumina en amarillo). 


Restablezca los ajustes de fábrica de la siguiente manera: 


1. Ponga el selector en posición STOP. 


Resultado provisional: el LED RUN/STOP se ilumina en amarillo. 


2. Ponga el selector de modo en posición MRES. Mantenga el selector de modo en esta 
posición hasta que el LED RUN/STOP se encienda en amarillo por 2.ª vez y permanezca 
encendido (después de tres segundos). Seguidamente vuelva a soltar el selector. 


3. Antes de que transcurran otros tres segundos, vuelva a poner el selector de modo en 
posición MRES y de nuevo en STOP. 


Resultado: seguidamente la CPU ejecuta "Restablecer configuración de fábrica" mientras el 
LED RUN/STOP parpadea en amarillo. Cuando el LED RUN/STOP se enciende en amarillo, 
se ha restablecido la configuración de fábrica de la CPU y esta se encuentra en estado 
operativo STOP. En el búfer de diagnóstico se registra el evento "Reset to factory setting". 


Procedimiento con STEP 7 
Asegúrese de que existe una conexión online con la CPU. 


1. Abra la vista Online y diagnóstico de la CPU. 


2. Elija el grupo "Restablecer configuración de fábrica" en la carpeta "Funciones". 


3. Active el botón de opción "Conservar dirección IP" si desea mantener la dirección IP. 
Active el botón de opción "Borrar dirección IP" si desea borrar la dirección IP. 


4. Haga clic en el botón "Resetear". 


5. Responda a la consulta de seguridad haciendo clic en "Aceptar". 


Resultado: la CPU pasa al estado operativo STOP y se restablece la configuración de 
fábrica. 
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Comportamiento de los objetos de memoria al restablecer la configuración de fábrica 
Las propiedades de la CPU se ajustan a los valores siguientes: 


Tabla 2- 3 Propiedades de los objetos de la CPU en estado de suministro 


Objeto de memoria Contenido 
Valores actuales de los bloques de datos, bloques de datos de in-
stancia 


Se inicializan 


Marcas, temporizadores y contadores Se inicializan 
Determinadas variables remanentes de objetos tecnológicos 
(p. ej. valores de ajuste de encóders absolutos) 


Se inicializan 


Entradas del búfer de diagnóstico (área remanente) Se inicializan 
Entradas del búfer de diagnóstico (área no remanente) Se inicializan 
Dirección IP En función del procedimiento: 


• con el selector de modo: se borra 
• con STEP 7: depende del ajuste de los botones 


de opción "Conservar dirección IP"/"Borrar di-
rección IP" 


Estados de los contadores de horas de servicio Se inicializan 
Hora Se inicializa 


Referencia 
Para más información sobre el tema "Restablecer configuración de fábrica", consulte el 
manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) y la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Este capítulo contiene información sobre la asignación de conexiones de las distintas 
interfaces, así como el esquema de principio de la CPU 1510SP-1 PN. 


Tensión de alimenatción 24 V DC (X80) 
El conector de alimentación viene de fábrica enchufado en la CPU. 


La siguiente figura muestra la asignación de conexiones con una tensión de alimentación de 
24 V DC. 


 
① Masa de la tensión de alimentación 
② Masa de la tensión de alimentación para redistribución (valor permitido 10 A) 
③ + 24 V DC de la tensión de alimentación para redistribución (valor permitido 10 A) 
④ Mecanismo de apertura por resorte 
⑤ + 24 V DC de la tensión de alimentación 
puenteado internamente: 
① y ② 
③ y ⑤ 


Figura 3-1 Conexión de la tensión de alimentación 
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Interfaz PROFINET IO de la CPU (X1 P3) 
La tabla siguiente muestra la asignación de conexiones de la interfaz PROFINET IO 
integrada en la CPU. La asignación corresponde al estándar Ethernet para un conector 
RJ45. 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones, interfaz PROFINET IO de la CPU 


Vista Señal Denominación 


 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data - 
3 RD Receive Data + 
4 GND Ground 
5 GND Ground 
6 RD_N Receive Data - 
7 GND Ground 
8 GND Ground 


Interfaz PROFINET IO del BusAdapter BA 2xRJ45 (X1 P1 R y X1 P2 R) 
La tabla siguiente muestra la asignación de conexiones de la interfaz PROFINET IO del 
BusAdapter BA 2xRJ45. La asignación corresponde al estándar Ethernet para un conector 
RJ45. 


Tabla 3- 2 Asignación de conexiones, interfaz PROFINET IO del BusAdapter BA 2xRJ45 


Vista Señal Denominación 


 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data - 
3 RD Receive Data + 
4 GND Ground 
5 GND Ground 
6 RD_N Receive Data - 
7 GND Ground 
8 GND Ground 
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Interfaz PROFINET IO del BusAdapter BA 2xFC (X1 P1 R y X1 P2 R) 
La tabla siguiente muestra la asignación de conexiones de la interfaz PROFINET IO del 
BusAdapter BA 2xFC. 


Tabla 3- 3 Asignación de conexiones, interfaz PROFINET IO del BusAdapter BA 2xFC 


Vista Señal Denominación 


 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data - 
3 RD Receive Data + 
4 RD_N Receive Data - 


Referencia 
Para más información sobre el tema "Conexión de la CPU" y sobre el tema 
"Accesorios/Repuestos", consulte el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Asignación de direcciones MAC 
La dirección MAC es una identificación única en el mundo que se asigna de fábrica a cada 
dispositivo PROFINET. Sus 6 bytes se distribuyen en 3 bytes para la identificación del 
fabricante y 3 bytes para la identificación del dispositivo (número correlativo). En el frente de 
la CPU 1510SP-1 PN está grabada a láser la dirección MAC de la interfaz PROFINET.  


La interfaz PROFINET (X1) de la CPU 1510SP-1 PN tiene tres puertos. El puerto 3 se 
encuentra en la CPU. Los puertos 1 y 2 se encuentran en el BusAdapter opcional. Igual que 
la interfaz PROFINET, cada uno de los puertos PROFINET tiene una dirección MAC propia. 
Por lo tanto, hay un total de cuatro direcciones MAC para la CPU 1510SP-1 PN. 


Las direcciones MAC de los puertos PROFINET son necesarias para el protocolo LLDP, 
p. ej., para la función de reconocimiento de los dispositivos adyacentes. 


La tabla siguiente indica cómo se asignan las direcciones MAC. 


Tabla 3- 4 Asignación de direcciones MAC 


 Asignación 
Dirección MAC 1 Interfaz PROFINET X1 


• visible en STEP 7 en dispositivos accesibles 
• grabada a láser en el frente de la CPU 


(inicio del rango numérico) 


Dirección MAC 2 Puerto X1 P1 R (necesario, p. ej., para LLDP) 
Dirección MAC 3 Puerto X1 P2 R (necesario, p. ej., para LLDP) 
Dirección MAC 4 Puerto X1 P3 (necesario, p. ej., para LLDP) 







 Conexión 
 


CPU 1510SP-1 PN (6ES7510-1DJ00-0AB0) 
Manual de producto, 12/2014, A5E33589096-AB 25 


Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio de la CPU 1510SP-1 PN. 


 
① Switch P1 R Interfaz PROFINET X1 puerto 1 
② Electrónica P2 R Interfaz PROFINET X1 puerto 2 
③ Interfaz con el bus de fondo P3 Interfaz PROFINET X1 puerto 3 
④ Tensión de alimentación interna L+ Tensión de alimentación 24 V DC 
⑤ Selector de modo RUN/STOP/MRES M Masa 
X5 BusAdapter LK1, 2, 3 LED Link TX/RX 
X50 SIMATIC Memory Card R/S LED RUN/STOP (amarillo/verde) 
X80 24 V DC Entrada de la tensión de alimentación ER LED ERROR (rojo) 
  MT LED MAINT (amarillo) 
  PWR LED POWER (verde) 


Figura 3-2 Esquema de principio CPU_1510SP-1_PN 
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A continuación se describen los indicadores de estados y errores de la CPU 1510SP-1 PN. 


Encontrará más información sobre el tema "Alarmas" en la Ayuda en pantalla de STEP 7. 


Encontrará información adicional sobre los temas "Diagnóstico" y "Avisos de sistema" en el 
manual de funciones Diagnóstico 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926). 


4.1 Indicación de estados y errores en la CPU 
 


Indicadores LED 
La figura siguiente muestra los indicadores LED de la CPU 1510SP-1 PN y del BusAdapter 
BA 2xRJ45.  


 
① LED RUN/STOP (LED amarillo/verde) 
② LED ERROR (LED rojo) 
③ LED MAINT (LED amarillo) 
④ LED LINK RX/TX para los puertos X1 P1 y X1 P2 (LED verdes del BusAdapter) 
⑤ LED POWER (LED verde) 
⑥ LED LINK RX/TX para el puerto X1 P3 (LED verde de la CPU) 


Figura 4-1 Indicadores LED de CPU y BusAdapter 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926
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Significado de los indicadores LED 
La CPU 1510SP-1 PN tiene un LED para vigilancia de la tensión de alimentación del 
sistema electrónico (PWR) y tres LED para indicar el estado operativo y el estado de 
diagnóstico actuales. La siguiente tabla muestra el significado de las diferentes 
combinaciones de colores de los LED POWER, RUN/STOP, ERROR y MAINT. 


Tabla 4- 1 Significado de los LED 


LED 
POWER 


LED RUN/STOP LED 
ERROR 


LED 
MAINT 


Significado 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


Tensión de alimentación nula o muy baja 
en la CPU. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED apagado 


 
LED parpadea en 


rojo 


 
LED apagado 


Se ha producido un error. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


La CPU se encuentra en estado operati-
vo RUN. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED parpadea en 


rojo 


 
LED apagado 


Hay un evento de diagnóstico. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED apagado 


 
LED encendido 


en amarillo 


Se ha solicitado mantenimiento para la 
instalación. 
En un breve período de tiempo debe 
realizarse una comprobación/sustitución 
del hardware afectado. 
Petición de forzado activa 
Pausa PROFIenergy 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED apagado 


 
LED parpadea en 


amarillo 


Existe necesidad de mantenimiento de la 
instalación. 
En un período de tiempo previsible debe 
realizarse una comprobación/sustitución 
del hardware afectado. 
Configuración incorrecta 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en amarillo 


 
LED apagado 


 
LED parpadea en 


amarillo 


La actualización del firmware ha finaliza-
do correctamente. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en amarillo 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


La CPU se encuentra en estado operati-
vo STOP. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en amarillo 


 
LED parpadea en 


rojo 


 
LED parpadea en 


amarillo 


El programa de la SIMATIC Memory 
Card causa un error. 
CPU defectuosa 


 
LED encendido 


 
LED parpadea en 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


La CPU realiza actividades internas 
mientras está en STOP, p. ej. arranque 
después de STOP. 
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LED 
POWER 


LED RUN/STOP LED 
ERROR 


LED 
MAINT 


Significado 


en verde amarillo Carga del programa de usuario de la 
SIMATIC Memory Card 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED parpadea 


en amarillo/verde 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


Arranque (cambio de RUN → STOP) 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED parpadea 


en amarillo/verde 


 
LED parpadea en 


rojo 


 
LED parpadea en 


amarillo 


Arranque (boot de la CPU) 
Test de LED al arrancar, enchufar un 
módulo. 
Test de intermitencia de LED 


Significado de los indicadores LED de las interfaces: X1 P1 R, X1 P2 R y X1 P3 
Cada puerto tiene un LED LINK (LK1, LK2, LK 3). La siguiente tabla muestra las diferentes 
configuraciones de LED de los puertos de la CPU 1510SP-1 PN. 


Tabla 4- 2 Significado de los LED 


LED LINK Significado 


 
LED apagado 


No existe conexión Ethernet entre la interfaz PROFINET del dispositivo 
PROFINET y su interlocutor. 
En estos momentos no se están recibiendo/enviando datos a través de la 
interfaz PROFINET. 
Conexión LINK no establecida. 


 
LED parpadea en 


verde 


Se realiza el "test de intermitencia de LED". 


 
LED encendido en 


verde 


No existe conexión Ethernet entre la interfaz PROFINET del dispositivo 
PROFINET y un interlocutor. 
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 6ES7510-1DJ00-0AB0 
Nombre del producto CPU 1510SP-1 PN 
Información general  
Versión de HW FS02 
Versión de firmware V1.7 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 SP1 


Control de configuración  
vía juego de datos sí 
Elementos de mando  
Selector de modo 1 
Tensión de alimentación  
Tipo de tensión de alimentación 24 V DC 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad sí 
Puenteo de fallos de red y corte de alimentación  
Tiempo de puenteo de fallos de red y corte de 
alimentación 


5 ms 


Intensidad de entrada  
Consumo (valor nominal) 0,6 A 
Extracorriente de conexión, máx. 4,7 A; valor nominal 
I²t 0,14 A²s 
Potencia  
Potencia alimentada en el bus de fondo 8,75 W 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 5,6 W 
Memoria  
Cantidad de slots para SIMATIC Memory Card 1 
Precisa SIMATIC Memory Card sí 
Memoria de trabajo  
Integrada (para programa) 100 Kbytes 
Integrada (para datos) 750 Kbytes 
Memoria de carga  
enchufable (SIMATIC Memory Card), máx. 32 Gbytes 
Respaldo  
Libre de mantenimiento sí 







Datos técnicos  
 


 CPU 1510SP-1 PN (6ES7510-1DJ00-0AB0) 
30 Manual de producto, 12/2014, A5E33589096-AB 


 6ES7510-1DJ00-0AB0 
Tiempos de ejecución de CPU  
Para operaciones de bits, típ. 72 ns 
Para operaciones de palabras, típ. 86 ns 
Para aritmética en coma fija, típ. 115 ns 
Para aritmética en coma flotante, típ. 461 ns 
Bloques CPU  
Número de elementos (total) 2000; por elemento se entienden, además de los 


bloques tales como DB, FB y FC, también UDT, 
constantes globales etc. 


DB  
Banda numérica de 1 a 65535 
Tamaño máx. 750 Mbytes; en caso de DB direccionados de 


forma absoluta, el tamaño máximo es 64 kbytes 
FB  
Banda numérica de 1 a 65535 
Tamaño máx. 100 Kbytes 
FC  
Banda numérica de 1 a 65535 
Tamaño máx. 100 Kbytes 
OB  
Tamaño máx. 100 Kbytes 
Cantidad OB de ciclo libre 100 
Cantidad OB de alarma horaria 20 
Cantidad OB de alarma de retardo 20 
Cantidad OB de alarma cíclica 20 
Cantidad OB de alarma de proceso 50 
Cantidad OB de alarma DPV1 3 
Cantidad OB de modo isócrono 1 
Cantidad OB de alarma de sincronismo tecnológi-
ca 


2 


Cantidad OB de arranque 100 
Cantidad OB de error asíncrono 4 
Cantidad OB de error síncrono 2 
Cantidad OB de alarma de diagnóstico 1 
Profundidad de anidamiento  
Por clase de prioridad 24 
Contadores, temporizadores y su remanencia  
Contadores S7  
Cantidad 2048 
Remanencia  
• Configurable sí 
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 6ES7510-1DJ00-0AB0 
Contadores IEC  
Cantidad cualquiera (solo limitada por la memoria de traba-


jo) 
Remanencia  
• Configurable sí 


Temporizadores S7  
Cantidad 2048 
Remanencia  
• Configurable sí 


Temporizadores IEC  
Cantidad cualquiera (solo limitada por la memoria de traba-


jo) 
Remanencia  
• Configurable sí 


Áreas de datos y su remanencia  
Área de datos remanente total (incluidos tempo-
rizadores, contadores, marcas), máx. 


128 Kbytes; memoria remanente utilizable para 
marcas, temporizadores, contadores, DB y datos 
tecnológicos (ejes): 88 Kbytes 


Marcas  
Cantidad máx. 16 Kbytes 
Cantidad de marcas de ciclo 8; son 8 bits de marcas de ciclo, reunidos en un 


byte de marcas de ciclo 
Bloques de datos  
Remanencia configurable sí 
Remanencia predeterminada no 
Datos locales  
Por clase de prioridad, máx. 64 Kbytes; máx. 16 Kbytes por bloque 
Espacio de direcciones  
Cantidad de módulos E/S 1024; cant. máx. de módulos/submódulos 
Espacio de direcciones de periferia  
Entradas 32 Kbytes; todas las entradas se encuentran en 


la memoria imagen de proceso 
Salidas 32 Kbytes; todas las salidas se encuentran en la 


memoria imagen de proceso 
De ellas, en cada subsistema integrado IO  
• Entradas (volumen) 8 Kbytes 


• Salidas (volumen) 8 Kbytes 


De ellas, en cada CM/CP  
• Entradas (volumen) 8 Kbytes 


• Salidas (volumen) 8 Kbytes 


Memorias imagen parciales del proceso  
Cantidad de memorias imagen parciales del pro-
ceso, máx. 


32 
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 6ES7510-1DJ00-0AB0 
Configuración del hardware  
Número de sistemas IO jerárquicos 20 
Cantidad de maestros DP  
A través de CM 1 
Cantidad de controladores IO  
Integrados 1 
A través de CM 0 
Rack  
Módulos por cada rack, máx. 64; CPU + 64 módulos + módulo servidor (an-


chura de construcción máx. 1 m) 
Rack, cantidad de filas, máx. 1 
CM PtP  
Cantidad de CM PtP la cantidad de CM PtP conectables solo está 


limitada por los slots disponibles 
Hora  
Reloj  
Tipo Reloj hardware 
Desviación diaria, máx. 10 s; típ.: 2 s 
Duración del respaldo 6 semanas; a 40 °C de temperatura ambiente, 


típ. 
Contadores de horas de servicio  
Cantidad 16 
Sincronización horaria  
Soportada sí 
en DP, maestro sí; vía módulo CM DP 
en DP, esclavo sí; vía módulo CM DP 
en el AS, maestro sí 
en el AS, esclavo sí 
en Ethernet vía NTP sí 
Interfaces  
Cantidad de interfaces PROFINET 1 
Cantidad de interfaces PROFIBUS 1; vía módulo CM DP 
1. interfaz  
Interfaz física  
• Cantidad de puertos 3; 1. integr. + 2. vía BusAdapter 


• Switch integrado sí 


• RJ 45 (Ethernet) sí; X1 


Protocolos  
• Controlador PROFINET IO sí 


• Dispositivo PROFINET IO sí 


• Comunicación SIMATIC sí 


• Comunicación IE abierta sí 
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• Servidor web sí 


• Redundancia de medio sí 


2. interfaz  
Interfaz física  
• Cantidad de puertos 1 


• RS 485 sí; vía módulo CM DP 


Protocolos  
• Comunicación SIMATIC sí 


• Maestro PROFIBUS DP sí 


• Esclavo PROFIBUS DP sí 


Interfaz física  
RJ 45 (Ethernet)  
100 Mbits/s sí 
Autonegotiation sí 
Autocrossing sí 
LED de estado Industrial Ethernet sí 
RS 485  
Velocidad de transferencia, máx. 12 Mbits/s 
Protocolos  
Cantidad de conexiones  
Cantidad de conexiones, máx. 64 
Cantidad de conexiones reservadas para 
ES/HMI/Web 


10 


Cantidad de conexiones vía interfaces integradas 64 
Cantidad de conexiones de S7 Routing 16 
Controlador PROFINET IO  
Servicios  
• Comunicación PG/OP sí 


• Routing S7 sí 


• Modo isócrono sí 


• Comunicación IE abierta sí 


• IRT sí 


• MRP sí; como administrador de redundancia MRP y/o 
cliente MRP; cant. máx. de dispositivos en el 
anillo: 50 


• PROFIenergy sí 


• Arranque priorizado Sí; máx. 32 dispositivos PROFINET 


• Cantidad de dispositivos IO conectables, máx. 64; en total se puede conectar un máximo de 189 
unidades de periferia descentralizada vía 
PROFIBUS o PROFINET. 
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• de ellas, dispositivos IO con IRT y la opción 
"alto rendimiento", máx. 


64 


• Cantidad de dispositivos IO conectables, para 
RT, máx. 


64 


• De éstos en línea, máx. 64 


• Cantidad de dispositivos IO activa-
bles/desactivables simultáneamente, máx. 


8 


• Número de dispositivos IO por cambiador de 
herramienta, máx. 


8 


• Tiempos de actualización El valor mínimo del tiempo de actualización 
también depende de la parte de comunicación 
ajustada para PROFINET IO, de la cantidad de 
dispositivos IO y de la cantidad de datos de usu-
ario configurados. 


Para RT  
• Con un ciclo de emisión de 250 µs de 250 µs a 128 ms 


• Con un ciclo de emisión de 500 µs de 500 µs a 256 ms 


• Con un ciclo de emisión de 1 ms de 1 ms a 512 ms 


• Con un ciclo de emisión de 2 ms de 2 ms a 512 ms 


• Con un ciclo de emisión de 4 ms de 4 ms a 512 ms 


Para IRT con la opción "alto rendimiento"  
• Con un ciclo de emisión de 250 µs de 250 µs a 4 ms 


• Con un ciclo de emisión de 500 µs de 500 µs a 8 ms 


• Con un ciclo de emisión de 1 ms de 1 ms a 16 ms 


• Con un ciclo de emisión de 2 ms de 2 ms a 32 ms 


• Con un ciclo de emisión de 4 ms de 4 ms a 64 ms 


• Para IRT con la opción "alto rendimiento" y 
parametrización de los ciclos de emisión de-
nominados "impares" 


Tiempo de actualización = ciclo de emisión "im-
par" ajustado (cualquier múltiplo de 125 µs: 375 
µs, 625 µs ... 3,875 µs) 


Dispositivo PROFINET IO  
Servicios  
• Comunicación PG/OP sí 


• Routing S7 sí 


• Modo isócrono no 


• Comunicación IE abierta sí 


• IRT, función soportada sí 


• MRP, función soportada sí 


• PROFIenergy sí 
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• Shared device sí 


• Cantidad de controladores IO con Shared 
Device, máx. 


4 


Comunicación SIMATIC  
Comunicación S7, como servidor sí 
Comunicación S7, como cliente sí 
Datos de usuario por petición, máx. ver la Ayuda en pantalla (S7 communication, 


User data size) 
Comunicación IE abierta  
TCP/IP sí 
• Longitud de los datos, máx. 64 Kbytes 


• Varias conexiones pasivas por puerto, función 
soportada 


sí 


ISO on TCP (RFC1006) sí 
• Longitud de los datos, máx. 64 Kbytes 


UDP sí 
• Longitud de los datos, máx. 1472 bytes 


DHCP no 
SNMP sí 
DCP sí 
LLDP sí 
Servidor web  
HTTP sí; páginas estándar y definidas por el usuario 
HTTPS sí; páginas estándar y definidas por el usuario 
Maestro PROFIBUS DP  
Cantidad de conexiones, máx. 48 
Servicios  
• Comunicación PG/OP sí 


• Routing S7 sí 


• Routing de juegos de datos sí 


• Modo isócrono no 


• Equidistancia no 


• Cantidad de esclavos DP 125 


• Activar/desactivar esclavos DP sí 


Otros protocolos  
MODBUS sí; MODBUS TCP 
Redundancia de medio  
Tiempo de conmutación si se interrumpe la línea, 
típ. 


200 ms 


Cantidad de dispositivos en el anillo, máx. 50 
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Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


sí; sólo en PROFINET; con un ciclo mín. de OB 
6x de 625µs 


Funciones de aviso S7  
Cantidad de estaciones activables para funciones 
de aviso, máx. 


32 


Avisos de bloque sí 
Cantidad de alarmas configurables, máx. 5000 
Cantidad de alarmas activas simultáneamente en 
el grupo de alarmas 


 


• Cantidad de alarmas de usuario reservadas 300 


• Cantidad de alarmas reservadas para di-
agnóstico del sistema 


100 


• Cantidad de alarmas reservadas para objetos 
tecnológicos Motion 


80 


Funciones de test y puesta en marcha  
Puesta en marcha común (Team Engineering) sí; acceso online paralelo para hasta 3 sistemas 


de ingeniería 
Estado del bloque sí; hasta 8 simultáneamente (sumando todos los 


clientes ES) 
Paso individual no 
Estado/forzar  
Estado/forzar variable sí 
Variables Entradas, salidas, marcas, DB, temporizadores, 


contadores 
De ellas, estado de variable, máx. 200; por petición 
De ellas, forzar variable, máx. 200; por petición 
Forzado permanente  
Forzado permanente sí 
Forzado permanente, variables Entradas, salidas 
Cantidad de variables, máx. 200 
Búfer de diagnóstico  
Disponible sí 
Cantidad de entradas, máx. 1000 
• De ellas, protegidas contra cortes de ali-


mentación 
500 


Traces  
Cantidad de Traces configurables 4; hasta 512 kbytes de datos por Trace 
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Alarmas/diagnósticos/información de estado  
LED de diagnóstico  
LED RUN/STOP sí 
LED ERROR sí 
LED MAINT sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


sí 


Indicador de conexión LINK TX/RX sí 
Objetos tecnológicos soportados  
Motion sí 
• Eje de velocidad de giro  


– Cantidad de ejes de velocidad, máx. 6; cantidad máxima de ejes de velocidad (requisi-
to: no se han creado otros objetos tecnológicos 
Motion) 


• Eje de posicionamiento  


– Cantidad de ejes de posicionamiento, máx. 6; cantidad máxima de ejes de posicionamiento 
(requisito: no se han creado otros objetos tecno-
lógicos Motion) 


• Ejes sincronizados (sincronismo de reductor 
relativo) 


 


– Cantidad máxima de ejes 3; número máximo de ejes sincronizados (req-
uisito: no se han creado otros objetos tecnológi-
cos Motion) 


• Encóders externos  


– Cantidad de encóders externos, máx. 6; cantidad máxima de encóders externos (req-
uisito: no se han creado otros objetos tecnológi-
cos Motion) 


Reguladores  
• PID_Compact sí; regulador PID universal con optimización 


integrada 
• PID_3Step sí; regulador PID con optimización integrada para 


válvulas 
• PID-Temp sí; regulador PID con optimización integrada para 


temperatura 
Contaje y medición  
• High Speed Counter sí 


Normas, homologaciones, certificados  
Apto para funciones de seguridad no 
Clase de seguridad máx. alcanzable en modo de 
seguridad 


 


Performance Level conforme a EN ISO 13849-
1:2008 


Ninguno 


SIL según IEC 61508:2010 no 
Condiciones ambientales  
Temperatura ambiente en servicio  
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Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 
Temperatura de almacenamiento/transporte  
Mín. -40 °C 
Máx. 70 °C 
Configuración  
Programación  
Lenguajes de programación  
• KOP sí 


• FUP sí 


• AWL sí 


• SCL sí 


• GRAPH sí 


Protección de know-how  
Protección del programa de usuario sí 
Protección contra copia sí 
Protección de bloque sí 
Protección de acceso  
Nivel de protección: protección contra escritura sí 
Nivel de protección: protección contra escritu-
ra/lectura 


sí 


Nivel de protección: protección completa sí 
Vigilancia del tiempo de ciclo  
Límite inferior Tiempo de ciclo mínimo ajustable 
Límite superior Tiempo de ciclo máximo ajustable 
Dimensiones  
Anchura 100 mm 
Altura 117 mm 
Profundidad 75 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 310 g 


Datos técnicos generales 
Encontrará información sobre los datos técnicos generales, p. ej. normas y homologaciones, 
compatibilidad electromagnética, clase de protección, etc., en el manual de sistemaSistema 
de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Croquis acotado A 
 


 


Este capítulo incluye el croquis acotado del módulo montado en un perfil soporte. Deben 
observarse las dimensiones al montar en armarios, salas de equipos, etc. 


Croquis acotado de la CPU 1510SP-1 PN 


 
Figura A-1 Croquis acotado 1510SP-1 PN 
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Legal information 
Warning notice system 


This manual contains notices you have to observe in order to ensure your personal safety, as well as to prevent 
damage to property. The notices referring to your personal safety are highlighted in the manual by a safety alert 
symbol, notices referring only to property damage have no safety alert symbol. These notices shown below are 
graded according to the degree of danger. 


 DANGER 
indicates that death or severe personal injury will result if proper precautions are not taken. 


 


 WARNING 
indicates that death or severe personal injury may result if proper precautions are not taken. 


 


 CAUTION 
indicates that minor personal injury can result if proper precautions are not taken. 


 


 NOTICE 
indicates that property damage can result if proper precautions are not taken. 


If more than one degree of danger is present, the warning notice representing the highest degree of danger will 
be used. A notice warning of injury to persons with a safety alert symbol may also include a warning relating to 
property damage. 


Qualified Personnel 
The product/system described in this documentation may be operated only by personnel qualified for the specific 
task in accordance with the relevant documentation, in particular its warning notices and safety instructions. 
Qualified personnel are those who, based on their training and experience, are capable of identifying risks and 
avoiding potential hazards when working with these products/systems. 


Proper use of Siemens products 
Note the following: 


 WARNING 
Siemens products may only be used for the applications described in the catalog and in the relevant technical 
documentation. If products and components from other manufacturers are used, these must be recommended 
or approved by Siemens. Proper transport, storage, installation, assembly, commissioning, operation and 
maintenance are required to ensure that the products operate safely and without any problems. The permissible 
ambient conditions must be complied with. The information in the relevant documentation must be observed. 


Trademarks 
All names identified by ® are registered trademarks of Siemens AG. The remaining trademarks in this publication 
may be trademarks whose use by third parties for their own purposes could violate the rights of the owner. 


Disclaimer of Liability 
We have reviewed the contents of this publication to ensure consistency with the hardware and software 
described. Since variance cannot be precluded entirely, we cannot guarantee full consistency. However, the 
information in this publication is reviewed regularly and any necessary corrections are included in subsequent 
editions. 
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Preface  
 


Purpose of the documentation 
This manual supplements the ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) system manual as well as 
the function manuals. All system-wide functions are described in the system manual and in 
the function manuals. 


The information provided in this manual and the system manual allows you to commission 
the CPU 1510SP F-1 PN. 


The creation of the safety program and activation of safety operation are described in the 
configuration and programming manual SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126). 


Conventions 
STEP 7: In this documentation, "STEP 7" is used as a synonym for all versions of the 
configuration and programming software "STEP 7 (TIA Portal)". 


When this device manual refers to the CPU 1510SP-1 PN, we are actually referring to the 
CPU 1510SP F-1 PN. 


Please also observe the notes marked as follows: 
 


 Note 


A note contains important information on the product described in the documentation, on 
handling the product or on the part of the documentation to which particular attention should 
be paid. 


 


Security information 
Siemens provides products and solutions with industrial security functions that support the 
secure operation of plants, solutions, machines, equipment and/or networks. They are 
important components in a holistic industrial security concept. With this in mind, Siemens’ 
products and solutions undergo continuous development. Siemens recommends strongly 
that you regularly check for product updates.  


For the secure operation of Siemens products and solutions, it is necessary to take suitable 
preventive action (e.g. cell protection concept) and integrate each component into a holistic, 
state-of-the-art industrial security concept. Third-party products that may be in use should 
also be considered. You can find more information about industrial security on the Internet 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


To stay informed about product updates as they occur, sign up for a product-specific 
newsletter. You can find more information on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Documentation guide 1 
 


 


The documentation for the SIMATIC ET 200SP distributed I/O system is arranged into three 
areas. 
This arrangement enables you to access the specific content you require. 


 


Basic information 


The system manual describes in detail the configuration, installation, wiring and 
commissioning of the SIMATIC ET 200SP. distributed I/O system. The STEP 7 online help 
supports you in the configuration and programming. 


Device information 


Product manuals contain a compact description of the module-specific information, such as 
properties, terminal diagrams, characteristics and technical specifications. 


General information 


The function manuals contain detailed descriptions on general topics regarding the SIMATIC 
ET 200SP distributed I/O system, e.g. diagnostics, communication, Web server, designing 
interference-free controllers. 


You can download the documentation free of charge from the Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 


Changes and supplements to the manuals are documented in a Product Information. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
The Manual Collection contains the complete documentation on the SIMATIC ET 200SP 
distributed I/O system gathered together in one file. 


You can find the Manual Collection on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/84133942). 


My Documentation Manager 
The My Documentation Manager is used to combine entire manuals or only parts of these to 
your own manual. 
You can export the manual as PDF file or in a format that can be edited later. 


You can find the My Documentation Manager on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/38715968). 


Applications & Tools 
Applications & Tools supports you with various tools and examples for solving your 
automation tasks. Solutions are shown in interplay with multiple components in the system - 
separated from the focus in individual products. 


You can find Applications & Tools on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/20208582). 


CAx Download Manager 
The CAx Download Manager is used to access the current product data for your CAx or CAe 
systems. 


You configure your own download package with a few clicks. 


In doing so you can select: 


● Product images, 2D dimension drawings, 3D models, internal circuit diagrams, EPLAN 
macro files 


● Manuals, characteristics, operating manuals, certificates 


● Product master data 


You can find the CAx Download Manager on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/42455541). 


TIA Selection Tool 
With the TIA Selection Tool, you can select, configure and order devices for Totally 
Integrated Automation (TIA). 
This tool is the successor of the SIMATIC Selection Tool and combines the known 
configurators for automation technology into one tool. 
With the TIA Selection Tool, you can generate a complete order list from your product 
selection or product configuration. 


You can find the TIA Selection Tool on the Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/42455541

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Product overview 2 
2.1 Operating principle 


The CPU includes the operating system and executes the user program. The user program 
is located on the SIMATIC memory card and is processed in the CPU work memory. 


The PROFINET interfaces available on the CPU enable simultaneous communication with 
PROFINET devices, PROFINET controllers, HMI devices, programming devices, other 
controllers and additional systems. The CPU 1510SP-1 PN supports operation as an IO 
controller, I-device or standalone CPU.  


With its optional PROFIBUS interface, CM DP, CPU 1510SP-1 PN supports the 
configuration of PROFIBUS networks in addition to PROFINET IO. When you use the 
interface as a PROFIBUS DP interface, you can configure the CPU 1510SP-1 PN as a DP 
master or as an intelligent DP slave (I-slave). 


IO controller 
CPU 1510SP-1 PN sends and receives data from the connected IO devices within a 
PROFINET IO system. You can operate the CPU with up to 64 connected IO devices.  


I-device 
The "I-device" (intelligent IO device) functionality allows you to exchange data with an IO 
controller. CPU 1510SP-1 PN thus fulfills the role of an intelligent distributed pre-processing 
unit for sub-processes. The I-device is connected as an IO device to a higher-level IO 
controller for this purpose.  


Advantages: 


● Interference-resistant configuration due to short signal and encoder wiring 


● Reduced wiring requirements for transmission of the data via PROFINET 


Standalone CPU 
You can also use the CPU 1510SP-1 PN in the ET 200SP distributed I/O system as a 
"central system" without a higher-level controller. 


DP master 
To use the ET 200SP as a DP master, you need the CPU and the optional communication 
module, CM DP. When used as a DP master, ET 200SP exchanges data with the connected 
DP slaves via PROFIBUS DP. 
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Intelligent DP slave (I-slave) 
To use the ET 200SP as an intelligent DP slave (I-slave), you need the CPU and the optional 
communication module, CM DP. As an I-slave, ET 200SP is connected via PROFIBUS DP 
to the higher-level DP master and exchanges data with it. 


2.2 Properties 


Article number 
6ES7510-1SJ00-0AB0 


View of the module 
The following figure shows the CPU 1510SP F-1 PN. 


 
Figure 2-1 CPU 1510SP F-1 PN 
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Properties 
The CPU 1510SP F-1 PN has the following technical properties: 


● Communication: 


– Interfaces 


The CPU 1510SP F-1 PN has a PROFINET interface (X1) with an integrated 3-port 
switch. Port 1 and port 2 are located on the pluggable BusAdapter. Port 3 is integrated 
in the housing of the CPU. The CPU supports the BusAdapters BA 2xRJ45 and 
BA 2xFC. You connect the PROFINET IO to the CPU via the BusAdapter. Port 1 and 
port 2 can also be used as ring ports for the configuration of redundant ring structures 
in Ethernet (media redundancy).  


 
  Note 


The CPU is delivered without a BusAdapter. You can find the article numbers of the 
supported BusAdapters in the "Accessories/spare parts" section of the ET 200SP 
Distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) system manual. 


 


The PROFINET interface supports PROFINET IO RT (Realtime) and IRT 
(Isochronous Realtime) in addition to PROFINET basic functionality. PROFINET IO 
communication or real-time settings can be configured on the interface. 


The CM DP is optionally available with a PROFIBUS interface (X2). You can find more 
information about this expansion module in the manual CM DP communication 
module (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/90156526). 


You can find information about connecting the PROFINET IO BusAdapter to the CPU 
as well as connecting the optional PROFIBUS interface to the interface module in the 
system manual ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 


● Integrated Web server: 


The CPU is accessible via an integrated Web server for diagnostic purposes. You can 
read the following information with the Web server: 
– Start page with general CPU information 
– Identification information 
– Contents of the diagnostics buffer 
– Querying module information 
– Alarms (without acknowledgment option) 
– Information about communication 
– PROFINET topology 
– Tag status 
– Watch tables 
– Memory usage 
– Data logs (if used) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/90156526

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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● Integrated technology: 
– Motion Control 


PLC-Open blocks for programming motion functionality via PROFINET IO IRT with 
PROFIdrive interface. 
The functionality supports speed-controlled axes, positioning axes, synchronous axes 
and external encoders. 


– Integrated closed-loop control functionality 


- Universal PID controller and 3-point controller with integrated tuning 


- Integrated temperature controller 
● Trace functionality: 


– Trace functionality supports you in troubleshooting and optimizing the user program, 
especially for motion control or closed-loop control applications. 


● Integrated system diagnostics: 


– The alarms for the system diagnostics are automatically created by the system and 
displayed on a PG/PC, HMI device or the Web server. System diagnostics information 
is also available when the CPU is in STOP mode. 


● Integrated security: 
– Know-how protection 


The assignment of passwords protects user blocks against unauthorized access and 
modifications. 


– Copy protection 


Copy protection links user blocks to the serial number of the SIMATIC memory card or 
to the serial number of the CPU. User programs cannot run without the corresponding 
SIMATIC memory card or CPU. 


– Access protection 


Extended access protection provides high-quality protection against unauthorized 
configuration changes. You can use authorization levels to assign separate rights to 
different user groups. 


– Integrity protection 


The system protects the data transferred to the CPU against manipulation. The CPU 
detects erroneous or manipulated engineering data. 


You can find additional information on the topic of "Protection" in the system manual 
ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 


● The CPU 1510SP F-1 PN supports the following functions: 
– Safety mode 
– Firmware update 
– PROFIenergy 
– Shared device 
– Configuration control 
– Isochronous mode 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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2.3 Differences between F-CPU 1510SP F-1 PN and standard 
CPU 1510SP-1 PN 


Areas of application 
CPU 1510SP F-1 PN is mainly used for the protection of personnel and machinery and 
burner controls. In addition to the safety program, you can also program standard 
applications. 


Table 2- 1 Areas of application 


You intend to use CPU 1510SP F-1 PN for then you require 
Safety-related applications STEP 7 Professional V13 SP1 or higher 


Optional package STEP 7 Safety Advanced V13 SP1 or 
higher 


Standard applications STEP 7 Professional V13 SP1 or higher 


PFD, PFH values for S7-1500 F-CPUs  
Below you will find the probability of failure values (PFDavg, PFH values) for S7-1500 F-CPUs 
with a service life of 20 years and with a repair time of 100 hours: 


 
Operation in low demand mode 
low demand mode 
According to IEC 61508:2010: 
PFDavg = Average probability of a dangerous failure on 
demand 


Operation in high demand or continuous mode 
high demand/continuous mode 
According to IEC 61508:2010: 
PFH = Average frequency of a dangerous failure [h-1] 


< 2E-05 < 1E-09 


Restriction with "CREAT_DB" and "DELETE_DB" 
F-DBs can neither be created nor deleted.  


Restriction with "READ_DBL" and "WRIT_DBL" 
The destination address must not point to an F-DB. 


Restrictions when configuring the retentive behavior of data blocks 
The configuration of the retentive behavior of data blocks is not supported for F-DBs. 


This means that the actual values of the F-DBs will not be retentive in the event of Power 
OFF/ON and Restart (STOP-RUN) of the F-CPU. The F-DBs retain the initial values from the 
load memory. 


The "Retain" check box is grayed-out for all tags in F-DBs. 
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Web server 
CPU 1510SP F-1 PN shows you the following on the start page of the web server: 


● Safety mode activated/deactivated 


● Collective signature 


● Last fail-safe change 


● Version of STEP 7 Safety with which the safety program was compiled. 


The following is displayed for each F-I/O on the "Module information" web page in the "Fail-
safe" tab: 


● F-parameter signature (with address) 


● Safety mode 


● F-monitoring time 


● F-source address 


● F-destination address 


Write access to F-blocks is not permitted.  
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2.4 Operating and display elements 


2.4.1 Front view of the module with BusAdapter 
The figure on the left shows the CPU 1510SP-1 PN including a plugged BA 2xRJ45 
BusAdapter. The figure on the right shows a separate view of the BA 2xRJ45 BusAdapter. 


 
① Mounting rail release 
② Labeling strips 
③ LEDs for status and error displays 
④ LED for display of the supply voltage 
⑤ Mode switch 
⑥ Slot for the SIMATIC memory card 
⑦ Connection for supply voltage (included in product package) 
⑧ Cable support and attachment for port P3 of the PROFINET interface 
⑨ LEDs for status displays of the PROFINET interface: LK1 and LK2 on BusAdapter, LK3 on 


CPU 
⑩ Port P3 of the PROFINET interface: RJ45 socket 
⑪ Separate view of the BusAdapter 
⑫ Port P1 R of the PROFINET interface: RJ45 socket on BusAdapter BA 2×RJ45 


R: Ring port for configuring a ring topology with media redundancy 
⑬ Port P2 R of the PROFINET interface: RJ45 socket on BusAdapter BA 2×RJ45 


R: Ring port for configuring a ring topology with media redundancy 


Figure 2-2 Front view of the CPU 1510SP-1 PN with BusAdapter 


 







 Product overview 
 2.5 Mode switch 


CPU 1510SP F-1 PN (6ES7510-1SJ00-0AB0) 
Manual, 12/2014, A5E35264953-AA 15 


2.5 Mode switch 
Use the mode switch to set the CPU operating mode. 


The following table shows the position of the switch and the corresponding meaning. 


Table 2- 2 Mode switch settings 


Position Meaning Explanation 
RUN RUN mode The CPU is executing the user program. 
STOP STOP mode The user program is not being executed. 
MRES Memory reset Position for CPU memory reset. 
 


2.6 Functions 


2.6.1 PROFINET IO 
PROFINET is a fieldbus standard of the PROFIBUS user organization that defines a cross-
vendor communications and engineering model. 


As part of PROFINET, PROFINET IO is a communication concept that is used to implement 
modular, distributed applications. PROFINET IO IRT allows defined response times and 
highly precise plant behavior. 


A PROFINET IO system consists of the following PROFINET devices: 


● IO controller 
Device used to address the connected IO devices. 


● IO device 
A distributed field device that is assigned to an IO controller. 


The PROFINET IO controller operating mode allows direct access to IO devices via 
Industrial Ethernet (for example from an S7-1500 CPU as IO controller to a 
CPU 1510SP-1 PN as IO device). 


With the PROFINET IO device operating mode, you can operate the CPU 1510SP-1 PN as 
an "intelligent" PROFINET IO device on Industrial Ethernet. 


 


 Note 


The BusAdapter BA 2xRJ45 (6ES7193-6AR00-0AA) or BusAdapter BA 2xFC 
(6ES7193-6AF00-0AA0) is required for standard-compliant operation of the 
CPU 1510SP-1 PN (6ES7510-1DJ00-0AB0) as PROFINET IO controller and PROFINET IO 
device. 
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General properties of PROFINET IO 
PROFINET IO provides the following properties and functions: 


● Real-time communication (RT) 


● Isochronous real-time communication (IRT) 


● Media redundancy 


● Prioritized startup 


● Device replacement without exchangeable medium 


● I-device 


● IO controller 


● Shared device 


● Isochronous mode 


Reference 
You can find additional information on the "PROFINET IO" topic in the STEP 7 online help 
and in the PROFINET System Description 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/19292127) manual. 


2.6.2 PROFIenergy 


PROFIenergy 
PROFIenergy is a PROFINET-based data interface for switching off consumers centrally and 
with full coordination during pause times regardless of the manufacturer or device type. 
Through this, the process should only be provided with the energy that is absolutely 
required. The majority of the energy is saved by the process; the PROFINET device itself 
only contributes a few watts of savings potential. 


Additional information 
● See the PROFINET (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/68039307) 


function manual 


● You will find more information on PROFIenergy in the PROFINET specification on the 
Internet (http://www.profibus.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/68039307

http://www.profibus.com/
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2.6.3 PROFIBUS DP 
With its optional PROFIBUS interface, CM DP, CPU 1510SP-1 PN supports the 
configuration of PROFIBUS networks in addition to PROFINET IO. 


PROFIBUS is the fieldbus network for the cell and field level. Physically, PROFIBUS is an 
electrical network based on a shielded two-wire cable or an optical network based on a fiber 
optic cable. 


Data transfer via PROFIBUS DP provides a standardized interface (EN 50170 Vol. 2) for the 
transfer of process input and process output data between a DP master and field devices 
(DP slaves). 


The transmission behavior via PROFIBUS DP is characterized by cyclical data exchange 
between the DP master and the DP slaves. 


A DP system based on the PROFIBUS DP standard (IEC 61158 Type 3) consists of the 
following devices: 


● DP master 


A device of this function class handles the actual control task. 


The device sends and receives process input and process output signals. 


● DP slave 


This is a device in the field area which reads or outputs the process signals. The devices 
can be modular or compact. 


Using the optional CM DP module, the CPU 1510SP-1 PN can be configured as a DP 
master or as an intelligent DP slave (I-slave). The DP interface enables a transmission rate 
of up to 12 Mbps. 


When in master mode, the CPU sends its configured bus parameters on the PROFIBUS DP 
interface. This means, for example, that a programming device can obtain the correct 
parameters so that you can go online with the PG without any further settings. Transmission 
of the bus parameters can be activated/deactivated in the configuration. As default, the CPU 
sends the bus parameters. 


Properties of the PROFIBUS DP interface of the CM DP module 
The PROFIBUS DP interface of the optional CM DP module has the following properties and 
functions: 


● PROFIBUS DP master 


● I-slave 


● Time-of-day synchronization 


● Line diagnostics 


● S7 services 
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Reference 
You will find additional information on "PROFIBUS DP" in the STEP 7 online help and in the 
PROFIBUS with STEP 7 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/59193579) 
function manual.  


2.6.4 Memory reset 
Apart from a few exceptions, a "memory reset" involves clearing all internal memories and 
then reading in the data on the SIMATIC memory card. 


Options 
You have the following options for resetting the memory of the CPU: 


● Using the mode selector 


● Using STEP 7 


Procedure using the mode selector 
To perform a memory reset of the CPU using the mode selector, follow these steps: 


1. Set the mode selector to STOP. 


Result: The RUN/STOP LED lights up yellow. 


2. Set the mode selector to the MRES position. Hold the switch in this position until the 
RUN/STOP LED lights up yellow for the 2nd time and remains lit (this takes three 
seconds). After this, release the switch. 


3. Within the next three seconds, return the mode selector to the MRES position, and then 
back to STOP. 


Result: The CPU performs a memory reset. During the memory reset, the RUN/STOP LED 
flashes yellow. The RUN/STOP LED lights yellow when the CPU has completed the memory 
reset. 


Procedure using STEP 7 
To perform a memory reset of the CPU via STEP 7, follow these steps: 


1. Open the "Online tools" task card of the CPU. 


2. Click the "MRES" button in the "CPU operator panel" pane. 


3. Click "OK" to confirm the security prompt. 


Result: The CPU is in STOP mode and performs a memory reset. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/59193579
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Response of the memory objects to the memory reset 
The following table provides an overview of which memory objects are retained and which 
are initialized in the case of a memory reset. 


Table 2- 3 Retentive characteristics of the memory objects 


Memory object Contents 
Actual values of the data blocks, instance data blocks Initialized 
Bit memories, timers and counters Initialized 
Retentive tags of technology objects (for example, calibration values of abso-
lute encoders)* 


Retained 


Diagnostics buffer entries (retentive area) Retained 
Diagnostics buffer entries (non-retentive area) Initialized 
IP address Retained 
Counter readings of the operating hours counters Retained 
Time Retained 
  * The retentive tags of technology objects are retained, but the contents of certain tags are partially re-initialized. 


Reference 
You can find additional information on the topic of "Memory reset" in the system manual ET 
200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 


2.6.5 Restoring the factory settings of the CPU 
The CPU can be reset to its factory state using "Reset to factory settings". The function 
deletes all information that was stored internally on the CPU. 


 


 Note 


If you want to remove a PROFINET CPU and use it elsewhere with a different program or 
put it into storage, we recommend that you reset the CPU to its factory settings. Remember 
that the Reset to factory settings function also deletes the IP address parameters. 


 


Options 
You have the following options for returning the CPU to the factory settings: 


● Using the mode selector 


● Using STEP 7 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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Procedure using the mode selector 
Make sure that there is no SIMATIC memory card in the CPU and that the CPU is in STOP 
mode (RUN/STOP LED lights up yellow). 


Reset to the factory settings as follows: 


1. Set the mode selector to STOP. 


Intermediate result: The RUN/STOP LED lights up yellow. 


2. Set the mode selector to the MRES position. Hold the mode selector in this position until 
the RUN/STOP LED lights up yellow for the 2nd time and remains lit (this takes three 
seconds). After this, release the switch. 


3. Within the next three seconds, return the mode selector to the MRES position, and then 
back to STOP. 


Result: The CPU executes a reset to factory settings, during which time the RUN/STOP LED 
flashes yellow. The RUN/STOP LED lit yellow indicates that the CPU has been reset to the 
factory settings and is in STOP mode. The "Reset to factory settings" event is entered in the 
diagnostics buffer. 


Procedure using STEP 7 
Make sure that there is an online connection to the CPU. 


1. Open the online and diagnostics view of the CPU. 


2. In the "Functions" folder, select the "Reset to factory settings" group. 


3. Select the option button "Retain IP address" if you want to keep the IP address. Select 
the option button "Delete IP address" if you want to delete the IP address. 


4. Click "Reset". 


5. Click "OK" to confirm the security prompt. 


Result: The CPU goes into STOP mode and is reset to factory settings. 
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Behavior of the memory objects with a reset to factory settings 
The properties of the CPU are set to the following values: 


Table 2- 4 Properties of CPU objects in the factory settings 


Memory object Contents 
Actual values of the data blocks, instance data blocks Initialized 
Bit memories, timers and counters Initialized 
Certain retentive tags of technology objects 
(for example, calibration values of absolute encoders) 


Initialized 


Diagnostics buffer entries (retentive area) Initialized 
Diagnostics buffer entries (non-retentive area) Initialized 
IP address Depending on the procedure: 


• Using the mode selector: it is deleted 
• Using STEP 7: depends on the setting for the 


option boxes "Retain IP address"/"Delete IP ad-
dress" 


Counter readings of the operating hours counters Initialized 
Time Initialized 


Reference 
You can find additional information on the topic of "Reset to factory settings" in the system 
manual ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) and in the online help for 
STEP 7. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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 Wiring 3 
 


 


This section provides information on the pin assignment of the individual interfaces and the 
block diagram of the CPU 1510SP-1 PN. 


24 V DC supply voltage (X80) 
The connector for the supply voltage is plugged in when the CPU ships from the factory. 


The following figure shows the pin assignment for a 24 V DC supply voltage. 


 
① Ground of the supply voltage 
② Ground of the supply voltage for loop-through (permitted value 10 A) 
③ + 24 V DC of the supply voltage for loop-through (permitted value 10 A) 
④ Spring NC contacts 
⑤ + 24 V DC of the supply voltage 
Internally jumpered: 
① and ② 
③ and ⑤ 


Figure 3-1 Supply voltage connection 
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PROFINET IO interface on the CPU (X1 P3) 
The table below shows the pin assignment of the PROFINET IO interface integrated in the 
CPU. The assignment corresponds to the Ethernet standard for an RJ45 plug. 


Table 3- 1 Pin assignment PROFINET IO interface on the CPU 


View Signal name Designation 


 


1 TD Transmit data + 
2 TD_N Transmit data - 
3 RD Receive data + 
4 GND Ground 
5 GND Ground 
6 RD_N Receive data - 
7 GND Ground 
8 GND Ground 


PROFINET IO interface on the BA 2xRJ45 BusAdapter (X1 P1 R and X1 P2 R) 
The table below shows the pin assignment of the PROFINET IO interface on the BA 2xRJ45 
BusAdapter. The assignment corresponds to the Ethernet standard for an RJ45 plug. 


Table 3- 2 Pin assignment PROFINET IO interface on the BA 2xRJ45 BusAdapter 


View Signal name Designation 


 


1 TD Transmit data + 
2 TD_N Transmit data - 
3 RD Receive data + 
4 GND Ground 
5 GND Ground 
6 RD_N Receive data - 
7 GND Ground 
8 GND Ground 
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PROFINET IO interface on the BA 2xFC BusAdapter (X1 P1 R and X1 P2 R) 
The table below shows the pin assignment of the PROFINET IO interface on the BA 2xFC 
BusAdapter. 


Table 3- 3 Pin assignment PROFINET IO interface on the BA 2xFC BusAdapter 


View Signal name Designation 


 


1 TD Transmit data + 
2 TD_N Transmit data - 
3 RD Receive data + 
4 RD_N Receive data - 


Reference 
You can find additional information on the topics of "Connecting the CPU" and 
"Accessories/spare parts" in the system manual ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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Assignment of the MAC addresses 
The MAC address is a globally unique device identifier that is assigned to each PROFINET 
device in the factory. Its 6 bytes are divided into 3 bytes for the manufacturer ID and 3 bytes 
for the device ID (serial number). The front of the CPU 1510SP-1 PN is lasered with the 
MAC address of the PROFINET interface.  


The PROFINET interface (X1) of the CPU 1510SP-1 PN has three ports. Port 3 is located on 
the CPU. Ports 1 and 2 are located on the optional BusAdapter. In addition to the 
PROFINET interface, each PROFINET port also has a separate MAC address. There is 
therefore a total of four MAC addresses for the CPU 1510SP-1 PN. 


The MAC addresses of the PROFINET ports are needed for the LLDP protocol, for example 
for the neighborhood discovery function. 


The table below shows how the MAC addresses are assigned. 


Table 3- 4 Assignment of the MAC addresses 


 Assignment 
MAC address 1 PROFINET interface X1 


• Visible in STEP 7 for accessible devices 
• Lasered on the front of the CPU 


(start of the number range) 


MAC address 2 Port X1 P1 R (required for LLDP, for example) 
MAC address 3 Port X1 P2 R (required for LLDP, for example) 
MAC address 4 Port X1 P3 (required for LLDP, for example) 
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Block diagram 
The following figure shows the block diagram of the CPU 1510SP-1 PN. 


 
① Switch P1 R PROFINET interface X1 Port 1 
② Electronics P2 R PROFINET interface X1 Port 2 
③ Backplane bus interface P3 PROFINET interface X1 Port 3 
④ Internal supply voltage L+ 24 V DC supply voltage 
⑤ RUN/STOP/MRES mode selector M Ground 
X5 BusAdapter LK1, 2, 3 LED Link TX/RX 
X50 SIMATIC memory card R/S RUN/STOP LED (yellow/green) 
X80 24 V DC Infeed of supply voltage ER ERROR LED (red) 
  MT MAINT LED (yellow) 
  PWR POWER LED (green) 


Figure 3-2 CPU_1510SP-1_PN circuit diagram 
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alarms 4 
 


 


The status and error displays of the CPU 1510SP-1 PN are described below. 


You will find additional information on "Interrupts" in the STEP 7 online help. 


You can find additional information on the topics of "Diagnostics" and "System alarms" in the 
Diagnostics (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/59192926) function 
manual. 


4.1 Status and error display of the CPU 


LED displays 
The figure below shows the LED displays of the CPU 1510SP-1 PN and the BA 2xRJ45 
BusAdapter.  


 
① RUN/STOP LED (yellow/green LED) 
② ERROR LED (red LED) 
③ MAINT LED (yellow LED) 
④ LINK RX/TX LED for ports X1 P1 and X1 P2 (green LEDs on BusAdapter) 
⑤ POWER LED (green LED) 
⑥ LINK RX/TX LED for port X1 P3 (green LED on CPU) 


Figure 4-1 LED displays on the CPU and BusAdapter 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/59192926
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Meaning of the LED displays 
CPU 1510SP-1 PN features an LED for monitoring the supply voltage of the electronics 
(PWR) and three LEDs for displaying the current operating and diagnostics status. The 
following table shows the meaning of the various combinations of colors for the POWER, 
RUN/STOP, ERROR and MAINT LEDs. 


Table 4- 1 Meaning of the LEDs 


POWER  
LED 


RUN/STOP LED ERROR  
LED 


MAINT  
LED 


Meaning 


 
LED off 


 
LED off 


 
LED off 


 
LED off 


Missing or insufficient supply voltage on 
the CPU. 


 
LED lit green 


 
LED off 


 
LED flashes red 


 
LED off 


An error has occurred. 


 
LED lit green 


 
LED lit green 


 
LED off 


 
LED off 


CPU is in RUN mode. 


 
LED lit green 


 
LED lit green 


 
LED flashes red 


 
LED off 


A diagnostics event is pending. 


 
LED lit green 


 
LED lit green 


 
LED off 


 
LED lit yellow 


Maintenance demanded for the plant. 
The affected hardware must be 
checked/replaced within a short period of 
time. 
Active Force job 
PROFIenergy pause 


 
LED lit green 


 
LED lit green 


 
LED off 


 
LED flashes yel-


low 


Maintenance required for the plant. 
The affected hardware must be 
checked/replaced within a foreseeable 
period of time. 
Bad configuration 


 
LED lit green 


 
LED lit yellow 


 
LED off 


 
LED flashes yel-


low 


Firmware update successfully completed. 


 
LED lit green 


 
LED lit yellow 


 
LED off 


 
LED off 


CPU is in STOP mode. 


 
LED lit green 


 
LED lit yellow 


 
LED flashes red 


 
LED flashes yel-


low 


The program on the SIMATIC memory 
card is causing an error. 
CPU defective 


 
LED lit green 


 
LED flashes yel-


low 


 
LED off 


 
LED off 


CPU is performing internal activities 
during STOP, e.g. startup after STOP. 
Download of the user program from the 
SIMATIC memory card 


 
LED lit green 


 
LED flashes 
yellow/green 


 
LED off 


 
LED off 


Startup (transition from RUN → STOP) 


 
LED lit green 


 
LED flashes 
yellow/green 


 
LED flashes red 


 
LED flashes yel-


low 


Startup (CPU booting) 
Test of LEDs during startup, inserting a 
module. 
LED flashing test 
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Meaning of the LEDs of the interfaces: X1 P1 R, X1 P2 R and X1 P3 
Each port has a LINK LED (LK1, LK2, LK3). The table below shows the various "LED 
scenarios" of the ports of the CPU 1510SP-1 PN. 


Table 4- 2 Meaning of the LED 


LINK LED Meaning 


 
LED off 


There is no Ethernet connection between the PROFINET interface of the 
PROFINET device and the communication partner. 
No data is currently being sent/received via the PROFINET interface. 
There is no LINK connection. 


 
LED flashes green 


The "LED flashing test" is being performed. 


 
LED lit green 


There is an Ethernet connection between the PROFINET interface of your 
PROFINET device and a communication partner. 
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 Technical specifications 5 
5.1 Technical specifications 


 
 6ES7510-1SJ00-0AB0 


Product type designation CPU 1510SP F-1 PN 
General information  
Hardware version FS01 
Firmware version V1.7 
Engineering with  
STEP 7 TIA Portal can be configured/integrated 
as of version 


V13 SP1 


Configuration control  
Via data record Yes 
Operator controls  
Mode selector 1 
Supply voltage  
Type of supply voltage 24 V DC 
Low limit of permissible range (DC) 19.2 V 
High limit of permissible range (DC) 28.8 V 
Reverse polarity protection Yes 
Power and voltage failure backup  
Power/voltage failure backup time 5 ms 
Input current  
Power consumption (rated value) 0.6 A 
Inrush current, max. 4.7 A; rated value 
I²t 0.14 A²s 
Power  
Incoming power to the backplane bus 8.75 W 
Power loss  
Power loss, typ. 5.6 W 
Memory  
Number of slots for SIMATIC memory card 1 
SIMATIC memory card required Yes 
Work memory  
Integrated (for program) 150 KB 
Integrated (for data) 750 KB 
Load memory  
Plug-in (SIMATIC memory card), max. 32 GB 
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 6ES7510-1SJ00-0AB0 
Buffering  
Maintenance-free Yes 
CPU processing time  
For bit operations, typ. 72 ns 
For word operations, typ. 86 ns 
For fixed-point arithmetic, typ. 115 ns 
For floating-point arithmetic, typ. 461 ns 
CPU blocks  
Number of elements (total) 2000; elements can be taken to mean blocks 


such as DBs, FBs and FCs, as well as UDTs, 
global constants, etc. 


DB  
Number range 1 to 65535 
Size, max. 750 KB; the maximum size of the DB is 64 KB 


with non-optimized block access 
FB  
Number range 1 to 65535 
Size, max. 150 KB 
FC  
Number range 1 to 65535 
Size, max. 150 KB 
OB  
Size, max. 150 KB 
Number of free-cycle OBs 100 
Number of time-of-day interrupt OBs 20 
Number of time-delay interrupt OBs 20 
Number of cyclic interrupt OBs 20; two RTG each with a "cyclic interrupt OB" or a 


"free-cycle OB" (F-OB) are additionally possible 
for fail-safe 


Number of hardware interrupt OBs 50 
Number of DPV1 interrupt OBs 3 
Number of isochronous mode OBs 1 
Number of technology synchronous interrupt OBs 2 
Number of startup OBs 100 
Number of asynchronous error OBs 4 
Number of synchronous error OBs 2 
Number of diagnostic interrupt OBs 1 
Nesting depth  
Per priority class 24; up to 8 possible with F-blocks 
Counters, timers and their retentivity  
S7 counters  
Number 2048 
Retentivity  
• Configurable Yes 
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 6ES7510-1SJ00-0AB0 
IEC counters  
Number Unlimited (only limited by work memory) 
Retentivity  
• Configurable Yes 


S7 timers  
Number 2048 
Retentivity  
• Configurable Yes 


IEC timers  
Number Unlimited (only limited by work memory) 
Retentivity  
• Configurable Yes 


Data areas and their retentivity  
Total retentive data area (including timers, coun-
ters, bit memories), max. 


128 KB; for bit memories, timers, counters, DBs 
and technological data (axes), usable retentive 
memory: 88 KB 


Bit memory  
Number, max. 16 KB 
Number of clock memory bits 8; 8 clock memory bits, grouped in one clock 


memory byte 
Data blocks  
Retentivity configurable Yes 
Retentivity preset No 
Local data  
Per priority class 64 KB; max. 16 KB per block 
Address area  
Number of IO modules 1024; max. number of modules/submodules 
I/O address area  
Inputs 32 KB; all inputs located in the process image 
Outputs 32 KB; all outputs located in the process image 
Of which per integrated IO subsystem  
• Inputs (volume) 8 KB 


• Outputs (volume) 8 KB 


Of which per CM/CP  
• Inputs (volume) 8 KB 


• Outputs (volume) 8 KB 


Process image partitions  
Number of process image partitions, max. 32 
Hardware configuration  
Number of hierarchical IO systems 2 
Number of DP masters  
Via CM 1 
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Number of IO controllers  
Integrated 1 
Via CM 0 
Rack  
Modules per rack, max. 64; CPU + 64 modules + server module (configu-


ration width max. 1 m) 
Rack, number of rows, max. 1 
PtP CM  
Number of PtP CMs The number of PtP CMs that can be connected is 


only limited by number of the available slots. 
Time  
Clock  
Type Hardware clock 
Deviation per day, max. 10 s; typ.: 2 s 
Buffering time 6 wk; at 40 °C ambient temperature, typ. 
Operating hours counter  
Number 16 
Time synchronization  
Supported Yes 
On DP, master Yes; via CM DP module 
On DP, slave Yes; via CM DP module 
In AS, master Yes 
In AS, slave Yes 
On Ethernet via NTP Yes 
Interfaces  
Number of PROFINET interfaces 1 
Number of PROFIBUS interfaces 1; via CM DP module 
1. interface  
Interface hardware  
• Number of ports 3 


• Integrated switch Yes 


• RJ45 (Ethernet) Yes; 1st integr. + 2. via BusAdapter BA 2x RJ45 


Protocols  
• PROFINET IO controller Yes 


• PROFINET IO device Yes 


• SIMATIC communication Yes 


• Open IE communication Yes 


• Web server Yes 


• Media redundancy Yes 
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2. interface  
Interface hardware  
• Number of ports 1 


• RS 485 Yes; via CM DP module 


Protocols  
• SIMATIC communication Yes 


• PROFIBUS DP master Yes 


• PROFIBUS DP slave Yes 


Interface hardware  
RJ45 (Ethernet)  
100 Mbps Yes 
Autonegotiation Yes 
Autocrossing Yes 
Industrial Ethernet status LED Yes 
RS 485  
Transmission rate, max. 12 Mbps 
Protocols  
Number of connections  
Number of connections, max. 64 
Number of connections reserved for ES/HMI/Web 10 
Number of connections via integrated interfaces 64 
Number of S7 routing connections 16 
PROFINET IO controller  
Services  
• PG/OP communication Yes 


• S7 routing Yes 


• Isochronous mode Yes 


• Open IE communication Yes 


• IRT Yes 


• MRP Yes; as MRP redundancy manager and/or MRP 
client; max. number of devices in the ring: 50 


• PROFIenergy Yes 


• Prioritized startup Yes; max. 32 PROFINET devices 


• Number of connectable IO devices, max. 64; a total of up to 189 distributed I/O devices can 
be connected via PROFIBUS or PROFINET 


• Of which IO devices with IRT and the "high 
performance" option, max. 


64 


• Number of IO devices for RT that can be con-
nected, max. 


64 


• Of which are in line, max. 64 
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• Number of IO devices that can be activat-
ed/deactivated simultaneously, max. 


8 


• Number of IO devices per tool changer, max. 8 


• Update times Minimum value of update time also depends on 
the configured communication share for 
PROFINET IO, on the number of IO devices and 
the amount of configured user data. 


With RT  
• With send clock of 250 µs 250 µs to 128 ms 


• With send clock of 500 µs 500 µs to 256 ms 


• With send clock of 1 ms 1 ms to 512 ms 


• With send clock of 2 ms 2 ms to 512 ms 


• With send clock of 4 ms 4 ms to 512 ms 


With IRT and the "high performance" option  
• With send clock of 250 µs 250 µs to 4 ms 


• With send clock of 500 µs 500 µs to 8 ms 


• With send clock of 1 ms 1 ms to 16 ms 


• With send clock of 2 ms 2 ms to 32 ms 


• With send clock of 4 ms 4 ms to 64 ms 


• With IRT with the "high performance" option 
and parameter assignment for so-called "une-
ven" send clocks 


Update time = set "odd" send clock (any multiple 
of 125 µs: 375 µs, 625 µs to 3.875 µs) 


PROFINET IO device  
Services  
• PG/OP communication Yes 


• S7 routing Yes 


• Isochronous mode No 


• Open IE communication Yes 


• IRT Yes 


• MRP Yes 


• PROFIenergy Yes 


• Shared device Yes 


• Number of IO controllers with shared device, 
max. 


4 


SIMATIC communication  
S7 communication, as server Yes 
S7 communication, as client Yes 
User data per job, max. See online help (S7 communication, user data 


size) 
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Open IE communication  
TCP/IP Yes 
• Data length, max. 64 KB 


• Several passive connections per port, support-
ed 


Yes 


ISO-on-TCP (RFC1006) Yes 
• Data length, max. 64 KB 


UDP Yes 
• Data length, max. 1472 bytes 


DHCP No 
SNMP Yes 
DCP Yes 
LLDP Yes 
Web server  
HTTP Yes; standard and user-defined pages 
HTTPS Yes; standard and user-defined pages 
PROFIBUS DP master  
Number of connections, max. 48 
Services  
• PG/OP communication Yes 


• S7 routing Yes 


• Data record routing Yes 


• Isochronous mode No 


• Constant bus cycle time No 


• Number of DP slaves 125 


• Activation/deactivation of DP slaves Yes 


Additional protocols  
MODBUS Yes; MODBUS TCP 
Media redundancy  
Switchover time on line interruption, typ. 200 ms 
Number of devices in the ring, max. 50 
Isochronous mode  
Isochronous mode (application synchronized up to 
terminal) 


Yes; only with PROFINET; with a minimum OB 
6x cycle of 625 µs 
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S7 signaling functions  
Number of stations that can be registered for sig-
naling functions, max. 


32 


Block-related alarms Yes 
Number of configurable interrupts, max. 5000 
Number of simultaneously active interrupts in 
interrupt pool 


 


• Number of reserved user interrupts 300 


• Number of reserved interrupts for system di-
agnostics 


100 


• Number of reserved interrupts for motion tech-
nology objects 


80 


Test/commissioning functions  
Shared commissioning (Team Engineering) Yes; parallel online access possible for up to 3 


engineering systems 
Status block Yes; up to 8 simultaneously (in total from all ES 


clients) 
Single step No 
Status/force  
Status/force tag Yes 
Tags Inputs, outputs, bit memories, DBs, timers, coun-


ters 
Of which are status tags, max. 200; per job 
Of which are force tags, max. 200; per job 
Force  
Force Yes 
Force, tags Inputs, outputs 
Number of tags, max. 200 
Diagnostics buffer  
Available Yes 
Number of entries, max. 1000 
• Of which are protected against power failure 500 


Traces  
Number of configurable traces 4; up to 512 KB data per trace possible 
Interrupts/diagnostics/status information  
Diagnostic display LED  
RUN/STOP LED Yes 
ERROR LED Yes 
MAINT LED Yes 
Monitoring of the supply voltage (PWR LED) Yes 
Connection display LINK TX/RX Yes 
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Supported technology objects  
Motion Yes 
• Speed-controlled axis  


– Number of speed-controlled axes, max. 6; max. number of speed-controlled axes (re-
quirement: no other motion technology objects 
have been created) 


• Positioning axis  


– Number of positioning axes, max. 6; max. number of positioning axes (requirement: 
no other motion technology objects have been 
created) 


• Synchronous axes (relative gearing)  


– Number of axes, max. 3; max. number of synchronous axes (require-
ment: no other motion technology objects have 
been created) 


• External encoders  


– Number of external encoders, max. 6; max. number of external encoders (require-
ment: no other motion technology objects have 
been created) 


Controller  
• PID_Compact Yes; universal PID controller with integrated op-


timization 
• PID_3Step Yes; PID controller with integrated optimization 


for valves 
• PID temp Yes; PID controller with integrated optimization 


for temperature 
Counting and measuring  
• High-speed counter Yes 


Standards, approvals, certificates  
Suitable for safety functions Yes; e.g., emergency stop, acknowledgment 


button 
Maximum achievable safety class in safety mode  
Performance level according to EN ISO 13849-
1:2008 


PLe 


SIL according to IEC 61508:2010 SIL 3 
Low demand mode: PFDavg < 2.00E-05 
High demand/continuous mode: PFH < 1.00E-09 
Ambient conditions  
Ambient temperature in operation  
Horizontal installation, min. 0 °C 
Horizontal installation, max. 60 °C 
Vertical installation, min. 0 °C 
Vertical installation, max. 50 °C 
Storage/transport temperature  
Min. -40 °C 
Max. 70 °C 
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Configuration  
Programming  
Programming language  
• LAD Yes; with fail-safe 


• FBD Yes; with fail-safe 


• STL Yes 


• SCL Yes 


• GRAPH Yes 


Know-how protection  
User program protection Yes 
Copy protection Yes 
Block protection Yes 
Access protection  
Protection level: Write protection Yes; a specific write protection in each case for 


both standard and fail-safe 
Protection level: Read/write protection Yes 
Protection level: Complete protection Yes 
Cycle time monitoring  
Low limit Configurable minimum cycle time 
High limit Configurable maximum cycle time 
Dimensions  
Width 100 mm 
Height 117 mm 
Depth 75 mm 
Weights  
Weight, approx. 310 g 


General technical specifications 
You can find information on the general technical specifications, such as standards and 
approvals, electromagnetic compatibility, protection class, etc., in the system manual 
ET 200SP distributed I/O system. 
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 Dimension drawing A 
 


 


This section contains a dimension drawing of the module mounted on a mounting rail. 
Always observe the specified dimensions for installation in cabinets, control rooms, etc. 


Dimension drawing of the CPU 1510SP-1 PN 


 
Figure A-1 Dimension drawing 1510SP-1 PN 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto viene a complementar el manual de sistema Sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) y los manuales de 
funciones. Todas las funciones generales relativas al sistema están descritas en el manual 
de sistema así como en los manuales de funciones. 


La información contenida en el presente manual de producto y en el manual de sistema 
permite poner en servicio la CPU 1512SP-1 PN. 


Convenciones 
STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de todas las versiones de "STEP 7 
(TIA Portal)". 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una Nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Applications & Tools 
Applications & Tools le apoya con distintas herramientas y ejemplos a la hora de resolver 
sus tareas de automatización. Las soluciones se presentan como interacción de varios 
componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará Applications & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor del SIMATIC Selection Tools y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Funcionamiento 


La CPU contiene el sistema operativo y ejecuta el programa de usuario. El programa de 
usuario se encuentra en la SIMATIC Memory Card y se procesa en la memoria de trabajo 
de la CPU. 


Las interfaces PROFINET presentes en la CPU permiten la comunicación simultánea con 
dispositivos PROFINET, controladores PROFINET, dispositivos HMI, programadoras, otros 
controladores y más sistemas. La CPU 1512SP-1 PN soporta el funcionamiento como 
controlador IO, dispositivo IO o CPU independiente. 


Gracias a la interfaz PROFIBUS CM DP opcional, la CPU 1512SP-1 PN soporta, además de 
PROFINET IO, la configuración de redes PROFIBUS. Si utiliza la interfaz como interfaz 
PROFIBUS DP, puede configurar la CPU 1512SP-1 PN como maestro DP o como esclavo 
DP inteligente (I-Slave). 


Controlador IO 
La CPU 1512SP-1 PN envía y recibe datos de los dispositivos IO conectados dentro de un 
sistema PROFINET IO. Puede utilizar la CPU con un máximo de 128 dispositivos IO 
conectados, de los cuales como máximo 64 con IRT (Isochronous Realtime).  


I-device 
La funcionalidad "I-device" (Intelligent IO-device) permite intercambiar datos con un 
controlador IO. De este modo, la CPU 1512SP-1 PN cumple la función de unidad 
descentralizada e inteligente para el preprocesamiento de procesos parciales. En este caso, 
el I-device está integrado como dispositivo IO en un controlador IO de nivel superior.  


Ventajas: 


● instalación inmune a perturbaciones mediante cableado de corta longitud para señales y 
sensores; 


● escaso esfuerzo de cableado para la transferencia de los datos a través de PROFINET. 


CPU independiente 
La CPU 1512SP-1 PN también puede utilizarse en el sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP como "sistema centralizado", sin un controlador de orden superior. 


Maestro DP 
Para utilizar el sistema ET 200SP como maestro DP se necesita la CPU y el módulo de 
comunicaciones opcional CM DP. Como maestro DP, el sistema ET 200SP intercambia 
datos con los esclavos DP conectados a través de PROFIBUS DP. 
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Esclavo DP inteligente (I-Slave) 
Para utilizar el sistema ET 200SP como maestro DP inteligente (I-Slave) se necesita la CPU 
y el módulo de comunicaciones opcional CM DP. Como I-Slave, el sistema ET 200SP está 
conectado a un maestro DP superior a través de PROFIBUS DP e intercambia datos con él. 


2.2 Características 


Referencia 
6ES7512-1DK00-0AB0 


Vista del módulo 
La figura siguiente muestra la CPU 1512SP-1 PN. 


 
Figura 2-1 CPU 1512SP-1 PN 
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Características 
La CPU 1512SP-1 PN tiene las siguientes características técnicas: 


● Comunicación: 


– Interfaces 


La CPU 1512SP-1 PN tiene una interfaz PROFINET (X1) con switch de 3 puertos 
integrado. Los puertos 1 y 2 se encuentran en el BusAdapter enchufable. El puerto 3 
está integrado en la carcasa de la CPU. La CPU soporta los BusAdapter BA 2xRJ45 y 
BA 2xFC. PROFINET IO se conecta a la CPU a través del BusAdapter. El puerto 1 y 
el puerto 2 también pueden utilizarse como puertos en anillo para el diseño de 
topologías en anillo redundantes en Ethernet (redundancia de medio). 


 
  Nota 


La CPU se suministra sin BusAdapter. Las referencias de los BusAdapter soportados 
figuran en el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293), en el capítulo 
"Accesorios/repuestos". 


 


La interfaz PROFINET soporta, además de la funcionalidad básica de PROFINET, 
PROFINET IO RT (Realtime) e IRT (Isochronous Realtime). En esta interfaz puede 
configurarse la comunicación PROFINET IO y los ajustes de tiempo real. 


De manera opcional, el CM DP también dispone de una interfaz PROFIBUS (X2). 
Para más información sobre este módulo de ampliación, consulte el manual de 
producto Módulo de comunicaciones CM DP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90156526).  


Para más información sobre la conexión de los BusAdapter PROFINET IO a la CPU y 
sobre la conexión de la interfaz PROFIBUS al módulo de interfaz, consulte el manual 
de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293).  


● Servidor web integrado: 


La CPU es accesible para fines de diagnóstico a través de un servidor web integrado. 
Con el servidor web puede leerse la siguiente información: 


– Página de inicio con información general acerca de la CPU 


– Datos de identificación 


– Contenido del búfer de diagnóstico 


– Consulta de estados de los módulos 


– Avisos (sin posibilidad de acuse) 


– Información sobre la comunicación 


– Topología PROFINET 


– Estado de variables 


– Tablas de observación 


– Carga de la memoria 


– DataLogs (si se utilizan) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/90156526

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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● Tecnología integrada: 


– Motion Control 
Bloques PLCopen para programar las funciones de movimiento a través de 
PROFINET IO IRT con interfaz PROFIdrive. 
La funcionalidad soporta ejes de velocidad de giro, ejes de posicionamiento, ejes 
sincronizados y encóders externos. 


– Funcionalidad de regulación integrada 


- Regulador PID universal y regulador de 3 puntos con optimización integrada 


- Regulador de temperatura integrado 


● Funcionalidad Trace: 


– La funcionalidad Trace asiste la búsqueda de fallos y la optimización del programa de 
usuario, en particular con control de movimiento o aplicaciones de regulación. 


● Diagnóstico de sistema integrado: 


– Los avisos para el diagnóstico de sistema los genera automáticamente el sistema y 
se visualizan en una programadora/un PC, un dispositivo HMI o el servidor web. El 
diagnóstico de sistema también está disponible cuando la CPU se encuentra en 
estado operativo STOP. 


● Seguridad integrada: 


– Protección de know-how 


Mediante la asignación de contraseñas, los bloques de usuario se protegen contra 
accesos y modificaciones no autorizados. 


– Protección contra copia 


La protección contra copia vincula los bloques de usuario al número de serie de la 
SIMATIC Memory Card o de la CPU. Los programas de usuario no pueden ejecutarse 
sin la correspondiente SIMATIC Memory Card o la CPU. 


– Protección de acceso 


Una protección de acceso avanzada ofrece una excelente protección contra los 
cambios de configuración no autorizados. Mediante niveles de autorización se 
otorgan derechos por separado a diferentes grupos de usuarios. 


– Protección de la integridad 


El sistema protege los datos transferidos a la CPU frente a manipulaciones. La CPU 
detecta datos de ingeniería erróneos o manipulados. 


Para más información sobre el tema "Protección", consulte el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


● La CPU 1512SP-1 PN soporta las siguientes funciones adicionales: 


– Actualización del firmware 
– PROFIenergy 
– Shared Device 
– Control de configuración 
– Modo isócrono 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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2.3 Elementos de mando y señalización 


2.3.1 Vista frontal del módulo con BusAdapter 
La figura de la izquierda muestra la CPU 1512SP-1 PN con un BusAdapter BA 2xRJ45 
enchufado. La figura de la derecha muestra el BusAdapter BA 2xRJ45 de forma separada. 


 
① Desbloqueo del perfil soporte 
② Tiras rotulables 
③ LED indicadores de estados y errores 
④ LED indicador de la tensión de alimentación 
⑤ Selector de modo 
⑥ Ranura para la SIMATIC Memory Card 
⑦ Conexión para la tensión de alimentación (incluida en el volumen de suministro) 
⑧ Soporte de cable y fijación para el puerto P3 de la interfaz PROFINET. 
⑨ LED indicadores de estados de la interfaz PROFINET: LK1 y LK2 en el BusAdapter, LK3 en la 


CPU 
⑩ Puerto P3 de la interfaz PROFINET: conector hembra RJ45 
⑪ Vista individual del BusAdapter 
⑫ Puerto P1 R de la interfaz PROFINET: conector hembra RJ45 del BusAdapter BA 2×RJ45 


R: puerto en anillo para diseñar una topología en anillo con redundancia de medio 
⑬ Puerto P2 R de la interfaz PROFINET: conector hembra RJ45 del BusAdapter BA 2×RJ45 


R: puerto en anillo para diseñar una topología en anillo con redundancia de medio 


Figura 2-2 Vista frontal de la CPU 1512SP-1 PN con BusAdapter 
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2.4 Selector de modo 
El selector de modo permite ajustar el modo de operación de la CPU. 


La siguiente tabla muestra la posición del selector y el significado correspondiente. 


Tabla 2- 1 Posiciones del selector de modo 


Posición Significado Explicación 
RUN Modo RUN La CPU procesa el programa de usuario. 
STOP Modo STOP El programa de usuario no se ejecuta. 
MRES Borrado total Posición para efectuar un borrado total de la CPU. 
  


2.5 Funciones 


2.5.1 PROFINET IO 
PROFINET es un estándar de bus de campo de la organización de usuarios PROFIBUS que 
define un modelo de comunicación y de ingeniería no propietario. 


En el contexto de PROFINET, PROFINET IO es un concepto de comunicación para la 
realización de aplicaciones modulares descentralizadas. PROFINET IO IRT permite tiempos 
de reacción definidos y un comportamiento de la instalación de alta precisión. 


Un sistema PROFINET IO consta de los siguientes dispositivos PROFINET: 


● Controlador IO 
Dispositivo a través del cual se direccionan los dispositivos IO conectados. 


● Dispositivo IO 
Aparato de campo descentralizado que está asignado a un controlador IO. 


El modo de operación Controlador PROFINET IO permite el acceso directo a dispositivos IO 
a través de Industrial Ethernet (p. ej., desde una S7-1500 CPU como controlador IO a una 
CPU 1512SP-1 PN como dispositivo IO). 


Con el modo de operación Dispositivo PROFINET IO, la CPU 1512SP-1 PN puede utilizarse 
como dispositivo PROFINET IO "inteligente" en Industrial Ethernet. 


 


 Nota 


Para el funcionamiento de la CPU 1512SP-1 PN (6ES7512-1DK00-0AB0) conforme a la 
norma en calidad de controlador PROFINET IO y dispositivo PROFINET IO, se requiere el 
BusAdapter BA 2xRJ45 (6ES7193-6AR00-0AA) o el BusAdapter BA 2xFC 
(6ES7193-6AF00-0AA0). 
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Características generales de PROFINET IO 
PROFINET IO tiene las siguientes características y funciones: 


● Comunicación en tiempo real (RT) 


● Comunicación Isochronous Real-Time (IRT) 


● Redundancia de medio 


● Arranque priorizado 


● Sustitución de dispositivos sin medio de almacenamiento extraíble 


● I-device 


● Controlador IO 


● Shared device 


● Modo isócrono 


Referencia 
Encontrará más información sobre el tema "PROFINET IO" en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7 y en el manual Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 


2.5.2 PROFIenergy 


PROFIenergy 
PROFIenergy es una interfaz de datos basada en PROFINET que permite desconectar 
cargas de forma coordinada y centralizada durante pausas independientemente del 
fabricante y del equipo. De esta manera se pretende suministrar al proceso únicamente la 
energía absolutamente necesaria. La mayor parte de la energía es ahorrada por el proceso; 
el dispositivo PROFINET solo contribuye al potencial de ahorro con algunos vatios. 


Información adicional 
● Manual de funciones PROFINET 


(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/68039307) 


● Para más información sobre PROFIenergy, consulte la especificación PROFINET en 
Internet (http://www.profibus.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/68039307

http://www.profibus.com/
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2.5.3 PROFIBUS DP 
Gracias a la interfaz PROFIBUS CM DP opcional, la CPU 1512SP-1 PN soporta, además de 
PROFINET IO, la configuración de redes PROFIBUS. 


PROFIBUS es la red de bus de campo para los niveles de célula y de campo. 
Materialmente, PROFIBUS es una red eléctrica formada por un cable bifilar apantallado o 
bien una red óptica formada por un cable de fibra óptica. 


La transmisión de datos a través de PROFIBUS DP ofrece una interfaz estandarizada (EN 
50170 Vol. 2) para la transmisión de datos de entrada y de salida de proceso entre el 
maestro DP y los dispositivos de campo (esclavos DP). 


El comportamiento de transmisión a través de PROFIBUS DP se caracteriza por el 
intercambio cíclico de datos entre el maestro DP y los esclavos DP. 


Un sistema DP según la norma PROFIBUS DP (IEC 61158 Type 3) se compone de los 
siguientes dispositivos: 


● Maestro DP 


Un dispositivo de esta clase de funcionamiento gestiona la tarea de control propiamente 
dicha. 


El dispositivo envía y recibe señales de entrada y salida de procesos. 


● Esclavo DP 


Es un dispositivo del nivel de campo que lee o emite señales de proceso. Los 
dispositivos pueden ser modulares o compactos. 


Con el módulo CM DP opcional, la CPU 1512SP-1 PN puede configurarse como maestro 
DP o como esclavo DP inteligente (I-Slave). La interfaz DP permite una velocidad de 
transferencia de hasta 12 Mbits/s. 


Cuando la CPU actúa de maestro, transmite sus parámetros de bus configurados a la 
interfaz PROFIBUS DP. Eso permite por ejemplo proporcionar los parámetros correctos a 
una programadora para que pueda pasar a modo online sin más ajustes. La transmisión de 
los parámetros de bus puede activarse/desactivarse por configuración. Por defecto, la CPU 
transmite los parámetros de bus. 


Características de la interfaz PROFIBUS DP del módulo CM DP 
La interfaz PROFIBUS DP del módulo CM DP opcional tiene las siguientes características y 
funciones: 


● Maestro PROFIBUS DP 


● Esclavo I 


● Sincronización horaria 


● Diagnóstico de cables 


● Servicios S7 
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Referencia 
Encontrará más información sobre el tema "PROFIBUS DP" en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7 y en el manual de funciones PROFIBUS con STEP 7 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193579).  


2.5.4 Borrado total 
Con algunas excepciones, el "borrado total" permite borrar todas las memorias internas y 
seguidamente leer los datos de la SIMATIC Memory Card. 


Opciones 
Para llevar a cabo un borrado total de la CPU existen las siguientes opciones: 


● Con el selector de modo 


● Con STEP 7 


Procedimiento con el selector de modo 
Para realizar un borrado total de la CPU con el selector de modo, haga lo siguiente: 


1. Ponga el selector en posición STOP. 


Resultado: el LED RUN/STOP se ilumina en amarillo. 


2. Ponga el selector de modo en posición MRES. Mantenga el selector en esta posición 
hasta que el LED RUN/STOP se ilumine en amarillo por 2.ª vez y permanezca iluminado 
(después de tres segundos). Seguidamente vuelva a soltar el selector. 


3. Antes de transcurridos tres segundos, vuelva a poner el selector de modo en posición 
MRES y de nuevo en STOP. 


Resultado: la CPU ejecuta un borrado total. Durante el borrado total, el LED RUN/STOP 
parpadea en amarillo. Cuando el LED RUN/STOP se ilumina en amarillo significa que la 
CPU ha terminado el borrado total. 


Procedimiento con STEP 7 
Para realizar un borrado total de la CPU con STEP 7, haga lo siguiente: 


1. Active la Task Card "Herramientas online" de la CPU. 


2. Haga clic en el botón "MRES" de la paleta "Panel de mando de la CPU". 


3. Responda a la consulta de seguridad haciendo clic en "Aceptar". 


Resultado: la CPU se encuentra en estado operativo STOP y ejecuta un borrado total. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193579
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Comportamiento de los objetos de memoria durante el borrado total 
La siguiente tabla ofrece un resumen sobre qué objetos de memoria se conservan y cuáles 
se inicializan durante el borrado total. 


Tabla 2- 2 Comportamiento remanente de los objetos de memoria 


Objeto de memoria Contenido 
Valores actuales de los bloques de datos, bloques de datos de instancia Se inicializan 
Marcas, temporizadores y contadores Se inicializan 
Variables remanentes de objetos tecnológicos (p. ej., valores de ajuste de 
encóders absolutos)* 


Se mantienen 


Entradas del búfer de diagnóstico (área remanente) Se mantienen 
Entradas del búfer de diagnóstico (área no remanente) Se inicializan 
Dirección IP Se mantiene 
Estados de los contadores de horas de servicio Se mantienen 
Hora Se mantiene 
 * Las variables remanentes de objetos tecnológicos se mantienen, pero el contenido de determinadas variables se reinicial-


iza parcialmente. 


Referencia 
Para más información sobre el tema "Borrado total", consulte el manual de sistema Sistema 
de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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2.5.5 Restablecer la configuración de fábrica de la CPU 
La función "Restablecer configuración de fábrica" devuelve la CPU a su estado de 
suministro. Esta función borra toda la información almacenada en la memoria interna de la 
CPU. 


 


 Nota 


Si desmonta una CPU PROFINET y la quiere utilizar en otro lugar con otro programa o 
simplemente guardarla en almacén, le recomendamos que restablezca su estado de 
suministro. Al restablecer la configuración de fábrica, tenga en cuenta que los parámetros 
de dirección IP también se borran. 


 


Opciones 
Existen las siguientes maneras de restablecer el estado de suministro de la CPU: 


● Con el selector de modo 


● Con STEP 7 


Procedimiento con el selector de modo 
Asegúrese de que no hay ninguna SIMATIC Memory Card enchufada en la CPU y de que 
ésta se encuentra en estado operativo STOP (el LED RUN/STOP se ilumina en amarillo). 


Restablezca los ajustes de fábrica de la siguiente manera: 


1. Ponga el selector en posición STOP. 


Resultado provisional: el LED RUN/STOP se ilumina en amarillo. 


2. Ponga el selector de modo en posición MRES. Mantenga el selector de modo en esta 
posición hasta que el LED RUN/STOP se encienda en amarillo por 2.ª vez y permanezca 
encendido (después de tres segundos). Seguidamente vuelva a soltar el selector. 


3. Antes de transcurridos tres segundos, vuelva a poner el selector de modo en posición 
MRES y de nuevo en STOP. 


Resultado: seguidamente la CPU ejecuta "Restablecer configuración de fábrica" mientras el 
LED RUN/STOP parpadea en amarillo. Cuando el LED RUN/STOP se enciende en amarillo, 
se ha restablecido la configuración de fábrica de la CPU y esta se encuentra en estado 
operativo STOP. En el búfer de diagnóstico se registra el evento "Reset to factory setting". 
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Procedimiento con STEP 7 
Asegúrese de que existe una conexión online con la CPU. 


1. Abra la vista Online y diagnóstico de la CPU. 


2. Elija el grupo "Restablecer configuración de fábrica" en la carpeta "Funciones". 


3. Active el botón de opción "Conservar dirección IP" si desea mantener la dirección IP. 
Active el botón de opción "Borrar dirección IP" si desea borrar la dirección IP. 


4. Haga clic en el botón "Resetear". 


5. Responda a la consulta de seguridad haciendo clic en "Aceptar". 


Resultado: la CPU pasa al estado operativo STOP y se restablece la configuración de 
fábrica. 


Comportamiento de los objetos de memoria al restablecer la configuración de fábrica 
Las propiedades de la CPU se ajustan a los valores siguientes: 


Tabla 2- 3 Propiedades de los objetos de la CPU en estado de suministro 


Objeto de memoria Contenido 
Valores actuales de los bloques de datos, bloques de datos de in-
stancia 


Se inicializan 


Marcas, temporizadores y contadores Se inicializan 
Determinadas variables remanentes de objetos tecnológicos 
(p. ej. valores de ajuste de encóders absolutos) 


Se inicializan 


Entradas del búfer de diagnóstico (área remanente) Se inicializan 
Entradas del búfer de diagnóstico (área no remanente) Se inicializan 
Dirección IP En función del procedimiento: 


• con el selector de modo: se borra 
• con STEP 7: depende del ajuste de los botones 


de opción "Conservar dirección IP"/"Borrar di-
rección IP" 


Estados de los contadores de horas de servicio Se inicializan 
Hora Se inicializa 


Referencia 
Para más información sobre el tema "Restablecer configuración de fábrica", consulte el 
manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) y la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
 


 


Este capítulo contiene información sobre la asignación de conexiones de cada interfaz, así 
como el esquema de principio de la CPU 1512SP-1 PN. 


Tensión de alimenatción 24 V DC (X80) 
El conector de alimentación viene de fábrica enchufado en la CPU.  


La siguiente figura muestra la asignación de conexiones con una tensión de alimentación de 
24 V DC. 


 
① Masa de la tensión de alimentación 
② Masa de la tensión de alimentación para redistribución (valor permitido 10 A) 
③ + 24 V DC de la tensión de alimentación para redistribución (valor permitido 10 A) 
④ Mecanismo de apertura por resorte 
⑤ + 24 V DC de la tensión de alimentación 
puenteado internamente: 
① y ② 
③ y ⑤ 


Figura 3-1 Conexión de la tensión de alimentación 
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Interfaz PROFINET IO de la CPU (X1 P3) 
La tabla siguiente muestra la asignación de conexiones de la interfaz PROFINET IO 
integrada en la CPU. La asignación corresponde al estándar Ethernet para un conector 
RJ45. 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones, interfaz PROFINET IO de la CPU 


Vista Señal Denominación 


 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data - 
3 RD Receive Data + 
4 GND Ground 
5 GND Ground 
6 RD_N Receive Data - 
7 GND Ground 
8 GND Ground 


Interfaz PROFINET IO del BusAdapter BA 2xRJ45 (X1 P1 R y X1 P2 R) 
La tabla siguiente muestra la asignación de conexiones de la interfaz PROFINET IO del 
BusAdapter BA 2xRJ45. La asignación corresponde al estándar Ethernet para un conector 
RJ45. 


Tabla 3- 2 Asignación de conexiones, interfaz PROFINET IO del BusAdapter BA 2xRJ45 


Vista Señal Denominación 


 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data - 
3 RD Receive Data + 
4 GND Ground 
5 GND Ground 
6 RD_N Receive Data - 
7 GND Ground 
8 GND Ground 
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Interfaz PROFINET IO del BusAdapter BA 2xFC (X1 P1 R y X1 P2 R) 
La tabla siguiente muestra la asignación de conexiones de la interfaz PROFINET IO del 
BusAdapter BA 2xFC. 


Tabla 3- 3 Asignación de conexiones, interfaz PROFINET IO del BusAdapter BA 2xFC 


Vista Señal Denominación 


 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data - 
3 RD Receive Data + 
4 RD_N Receive Data - 


Referencia 
Para más información sobre el tema "Conexión de la CPU" y sobre el tema 
"Accesorios/Repuestos", consulte el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293





Conexión  
 


 CPU 1512SP-1 PN (6ES7512-1DK00-0AB0) 
24 Manual de producto, 12/2014, A5E33591419-AB 


Asignación de direcciones MAC 
La dirección MAC es una identificación única en el mundo que se asigna de fábrica a cada 
dispositivo PROFINET. Sus 6 bytes se distribuyen en 3 bytes para la identificación del 
fabricante y 3 bytes para la identificación del dispositivo (número correlativo). En el frente de 
la CPU 1512SP-1 PN está grabada a láser la dirección MAC de la interfaz PROFINET.  


La interfaz PROFINET (X1) de la CPU 1512SP-1 PN tiene tres puertos. El puerto 3 se 
encuentra en la CPU. Los puertos 1 y 2 se encuentran en el BusAdapter opcional. Igual que 
la interfaz PROFINET, cada uno de los puertos PROFINET tiene una dirección MAC propia. 
Por lo tanto, hay un total de cuatro direcciones MAC para la CPU 1512SP-1 PN. 


Las direcciones MAC de los puertos PROFINET son necesarias para el protocolo LLDP, 
p. ej., para la función de reconocimiento de los dispositivos adyacentes. 


La tabla siguiente indica cómo se asignan las direcciones MAC. 


Tabla 3- 4 Asignación de direcciones MAC 


 Asignación 
Dirección MAC 1 Interfaz PROFINET X1 


• visible en STEP 7 en dispositivos accesibles 
• grabada a láser en el frente de la CPU 


(inicio del rango numérico) 


Dirección MAC 2 Puerto X1 P1 R (necesario, p. ej., para LLDP) 
Dirección MAC 3 Puerto X1 P2 R (necesario, p. ej., para LLDP) 
Dirección MAC 4 Puerto X1 P3 (necesario, p. ej., para LLDP) 
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Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio de la CPU 1512SP-1 PN. 


 
① Switch P1 R Interfaz PROFINET X1 puerto 1 
② Electrónica P2 R Interfaz PROFINET X1 puerto 2 
③ Interfaz con el bus de fondo P3 Interfaz PROFINET X1 puerto 3 
④ Tensión de alimentación interna L+ Tensión de alimentación 24 V DC 
⑤ Selector de modo RUN/STOP/MRES M Masa 
X5 BusAdapter LK1, 2, 3 LED Link TX/RX 
X50 SIMATIC Memory Card R/S LED RUN/STOP (amarillo/verde) 
X80 24 V DC Entrada de la tensión de alimentación ER LED ERROR (rojo) 
  MT LED MAINT (amarillo) 
  PWR LED POWER (verde) 


Figura 3-2 Esquema de principio de la CPU 1512SP-1 PN 
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A continuación se describen los indicadores de estados y errores de la CPU 1512SP-1 PN. 


Encontrará más información sobre el tema "Alarmas" en la Ayuda en pantalla de STEP 7. 


Encontrará información adicional sobre los temas "Diagnóstico" y "Avisos de sistema" en el 
manual de funciones Diagnóstico 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926). 


4.1 Indicación de estados y errores en la CPU 
 


Indicadores LED 
La figura siguiente muestra los indicadores LED de la CPU 1512SP-1 PN y del BusAdapter 
BA 2xRJ45.  


 
① LED RUN/STOP (LED amarillo/verde) 
② LED ERROR (LED rojo) 
③ LED MAINT (LED amarillo) 
④ LED LINK RX/TX para los puertos X1 P1 y X1 P2 (LED verdes del BusAdapter) 
⑤ LED POWER (LED verde) 
⑥ LED LINK RX/TX para el puerto X1 P3 (LED verde de la CPU) 


Figura 4-1 Indicadores LED de CPU y BusAdapter 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926
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Significado de los indicadores LED 
La CPU 1512SP-1 PN tiene un LED para vigilancia de la tensión de alimentación del 
sistema electrónico (PWR) y tres LED para indicar el estado operativo y el estado de 
diagnóstico actuales. La siguiente tabla muestra el significado de las diferentes 
combinaciones de colores de los LED POWER, RUN/STOP, ERROR y MAINT. 


Tabla 4- 1 Significado de los LED 


LED 
POWER 


LED RUN/STOP LED 
ERROR 


LED 
MAINT 


Significado 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


Tensión de alimentación nula o muy baja 
en la CPU. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED apagado 


 
LED parpadea en 


rojo 


 
LED apagado 


Se ha producido un error. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


La CPU se encuentra en estado operati-
vo RUN. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED parpadea en 


rojo 


 
LED apagado 


Hay un evento de diagnóstico. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED apagado 


 
LED encendido 


en amarillo 


Se ha solicitado mantenimiento para la 
instalación. 
En un breve período de tiempo debe 
realizarse una comprobación/sustitución 
del hardware afectado. 
Petición de forzado activa 
Pausa PROFIenergy 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED apagado 


 
LED parpadea en 


amarillo 


Existe necesidad de mantenimiento de la 
instalación. 
En un período de tiempo previsible debe 
realizarse una comprobación/sustitución 
del hardware afectado. 
Configuración incorrecta 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en amarillo 


 
LED apagado 


 
LED parpadea en 


amarillo 


La actualización del firmware ha finaliza-
do correctamente. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en amarillo 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


La CPU se encuentra en estado operati-
vo STOP. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED encendido 


en amarillo 


 
LED parpadea en 


rojo 


 
LED parpadea en 


amarillo 


El programa de la SIMATIC Memory 
Card causa un error. 
CPU defectuosa 


 
LED encendido 


 
LED parpadea en 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


La CPU realiza actividades internas 
mientras está en STOP, p. ej. arranque 
después de STOP. 
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LED 
POWER 


LED RUN/STOP LED 
ERROR 


LED 
MAINT 


Significado 


en verde amarillo Carga del programa de usuario de la 
SIMATIC Memory Card 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED parpadea 


en amarillo/verde 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


Arranque (cambio de RUN → STOP) 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED parpadea 


en amarillo/verde 


 
LED parpadea en 


rojo 


 
LED parpadea en 


amarillo 


Arranque (boot de la CPU) 
Test de LED al arrancar, enchufar un 
módulo. 
Test de intermitencia de LED 


Significado de los indicadores LED de las interfaces: X1 P1 R, X1 P2 R y X1 P3 
Cada puerto tiene un LED LINK (LK1, LK2, LK 3). La siguiente tabla muestra las diferentes 
configuraciones de LED de los puertos de la CPU 1512SP-1 PN. 


Tabla 4- 2 Significado de los LED 


LED LINK Significado 


 
LED apagado 


No existe conexión Ethernet entre la interfaz PROFINET del dispositivo 
PROFINET y su interlocutor. 
En estos momentos no se están recibiendo/enviando datos a través de la 
interfaz PROFINET. 
Conexión LINK no establecida. 


 
LED parpadea en 


verde 


Se realiza el "test de intermitencia de LED". 


 
LED encendido en 


verde 


No existe conexión Ethernet entre la interfaz PROFINET del dispositivo 
PROFINET y un interlocutor. 
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 6ES7512-1DK00-0AB0 
Nombre del producto CPU 1512SP-1 PN 
Información general  
Versión de HW FS02 
Versión de firmware V1.7 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 SP1 


Control de configuración  
vía juego de datos sí 
Elementos de mando  
Selector de modo 1 
Tensión de alimentación  
Tipo de tensión de alimentación 24 V DC 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad sí 
Puenteo de fallos de red y corte de alimentación  
Tiempo de puenteo de fallos de red y corte de 
alimentación 


5 ms 


Intensidad de entrada  
Consumo (valor nominal) 0,6 A 
Extracorriente de conexión, máx. 4,7 A; valor nominal 
I²t 0,14 A²s 
Potencia  
Potencia alimentada en el bus de fondo 8,75 W 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 5,6 W 
Memoria  
Cantidad de slots para SIMATIC Memory Card 1 
Precisa SIMATIC Memory Card sí 
Memoria de trabajo  
Integrada (para programa) 200 Kbytes 
Integrada (para datos) 1 Mbyte 
Memoria de carga  
enchufable (SIMATIC Memory Card), máx. 32 Gbytes 
Respaldo  
Libre de mantenimiento sí 
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Tiempos de ejecución de CPU  
Para operaciones de bits, típ. 48 ns 
Para operaciones de palabras, típ. 58 ns 
Para aritmética en coma fija, típ. 77 ns 
Para aritmética en coma flotante, típ. 307 ns 
Bloques CPU  
Número de elementos (total) 2000; por elementos se entienden, además de 


los bloques tales como DB, FB y FC, también 
UDT, constantes globales etc. 


DB  
Banda numérica de 1 a 65535 
Tamaño máx. 1 Mbyte; en caso de DB direccionados de forma 


absoluta, el tamaño máximo es 64 kbytes 
FB  
Banda numérica de 1 a 65535 
Tamaño máx. 200 Kbytes 
FC  
Banda numérica de 1 a 65535 
Tamaño máx. 200 Kbytes 
OB  
Tamaño máx. 200 Kbytes 
Cantidad OB de ciclo libre 100 
Cantidad OB de alarma horaria 20 
Cantidad OB de alarma de retardo 20 
Cantidad OB de alarma cíclica 20 
Cantidad OB de alarma de proceso 50 
Cantidad OB de alarma DPV1 3 
Cantidad OB de modo isócrono 1 
Cantidad OB de alarma de sincronismo tecnológi-
ca 


2 


Cantidad OB de arranque 100 
Cantidad OB de error asíncrono 4 
Cantidad OB de error síncrono 2 
Cantidad OB de alarma de diagnóstico 1 
Profundidad de anidamiento  
Por clase de prioridad 24 
Contadores, temporizadores y su remanencia  
Contadores S7  
Cantidad 2048 
Remanencia  
• Configurable sí 
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Contadores IEC  
Cantidad cualquiera (solo limitada por la memoria de traba-


jo) 
Remanencia  
• Configurable sí 


Temporizadores S7  
Cantidad 2048 
Remanencia  
• Configurable sí 


Temporizadores IEC  
Cantidad cualquiera (solo limitada por la memoria de traba-


jo) 
Remanencia  
• Configurable sí 


Áreas de datos y su remanencia  
Área de datos remanente total (incluidos tempo-
rizadores, contadores, marcas), máx. 


128 Kbytes; memoria remanente utilizable para 
marcas, temporizadores, contadores, DB y datos 
tecnológicos (ejes): 88 Kbytes 


Marcas  
Cantidad máx. 16 Kbytes 
Cantidad de marcas de ciclo 8; son 8 bits de marcas de ciclo, reunidos en un 


byte de marcas de ciclo 
Bloques de datos  
Remanencia configurable sí 
Remanencia predeterminada no 
Datos locales  
Por clase de prioridad, máx. 64 Kbytes; máx. 16 Kbytes por bloque 
Espacio de direcciones  
Cantidad de módulos E/S 2048; cant. máx. de módulos/submódulos 
Espacio de direcciones de periferia  
Entradas 32 Kbytes; todas las entradas se encuentran en 


la memoria imagen de proceso 
Salidas 32 Kbytes; todas las salidas se encuentran en la 


memoria imagen de proceso 
De ellas, en cada subsistema integrado IO  
• Entradas (volumen) 8 Kbytes 


• Salidas (volumen) 8 Kbytes 


De ellas, en cada CM/CP  
• Entradas (volumen) 8 Kbytes 


• Salidas (volumen) 8 Kbytes 
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Memorias imagen parciales del proceso  
Cantidad de memorias imagen parciales del pro-
ceso, máx. 


32 


Configuración del hardware  
Número de sistemas IO jerárquicos 20 
Cantidad de maestros DP  
A través de CM 1 
Cantidad de controladores IO  
Integrados 1 
A través de CM 0 
Rack  
Módulos por cada rack, máx. 64; CPU + 64 módulos + módulo servidor (an-


chura de construcción máx. 1 m) 
Rack, cantidad de filas, máx. 1 
CM PtP  
Cantidad de CM PtP la cantidad de CM PtP conectables solo está 


limitada por los slots disponibles 
Hora  
Reloj  
Tipo Reloj hardware 
Desviación diaria, máx. 10 s; típ.: 2 s 
Duración del respaldo 6 semanas; a 40 °C de temperatura ambiente, 


típ. 
Contadores de horas de servicio  
Cantidad 16 
Sincronización horaria  
Soportada sí 
en DP, maestro sí; vía módulo CM DP 
en DP, esclavo sí; vía módulo CM DP 
en el AS, maestro sí 
en el AS, esclavo sí 
en Ethernet vía NTP sí 
Interfaces  
Cantidad de interfaces PROFINET 1 
Cantidad de interfaces PROFIBUS 1; vía módulo CM DP 
1. interfaz  
Interfaz física  
• Cantidad de puertos 3; 1. integr. + 2. vía BusAdapter 


• Switch integrado sí 


• RJ 45 (Ethernet) sí; X1 


Protocolos  
• Controlador PROFINET IO sí 


• Dispositivo PROFINET IO sí 
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• Comunicación SIMATIC sí 


• Comunicación IE abierta sí 


• Servidor web sí 


• Redundancia de medio sí 


2. interfaz  
Interfaz física  
• Cantidad de puertos 1 


• RS 485 sí; vía módulo CM DP 


Protocolos  
• Comunicación SIMATIC sí 


• Maestro PROFIBUS DP sí 


• Esclavo PROFIBUS DP sí 


Interfaz física  
RJ 45 (Ethernet)  
100 Mbits/s sí 
Autonegotiation sí 
Autocrossing sí 
LED de estado Industrial Ethernet sí 
RS 485  
Velocidad de transferencia, máx. 12 Mbits/s 
Protocolos  
Cantidad de conexiones  
Cantidad de conexiones, máx. 88 
Cantidad de conexiones reservadas para 
ES/HMI/Web 


10 


Cantidad de conexiones vía interfaces integradas 88 
Cantidad de conexiones de S7 Routing 16 
Controlador PROFINET IO  
Servicios  
• Comunicación PG/OP sí 


• Routing S7 sí 


• Modo isócrono sí 


• Comunicación IE abierta sí 


• IRT sí 


• MRP sí; como administrador de redundancia MRP y/o 
cliente MRP; cant. máx. de dispositivos en el 
anillo: 50 


• PROFIenergy sí 


• Arranque priorizado Sí; máx. 32 dispositivos PROFINET 
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• Cantidad de dispositivos IO conectables, máx. 128; en total se puede conectar un máximo de 
253 unidades de periferia descentralizada vía 
PROFIBUS o PROFINET. 


• de ellos, dispositivos IO con IRT y la opción 
"alto rendimiento", máx. 


64 


• Cantidad de dispositivos IO conectables, para 
RT, máx. 


128 


• De éstos en línea, máx. 128 


• Cantidad de dispositivos IO activa-
bles/desactivables simultáneamente, máx. 


8 


• Número de dispositivos IO por cambiador de 
herramientas, máx. 


8 


• Tiempos de actualización El valor mínimo del tiempo de actualización 
también depende de la parte de comunicación 
ajustada para PROFINET IO, de la cantidad de 
dispositivos IO y de la cantidad de datos de usu-
ario configurados. 


Para RT  
• Con un ciclo de emisión de 250 µs de 250 µs a 128 ms 


• Con un ciclo de emisión de 500 µs de 500 µs a 256 ms 


• Con un ciclo de emisión de 1 ms de 1 ms a 512 ms 


• Con un ciclo de emisión de 2 ms de 2 ms a 512 ms 


• Con un ciclo de emisión de 4 ms de 4 ms a 512 ms 


Para IRT con la opción "alto rendimiento"  
• Con un ciclo de emisión de 250 µs de 250 µs a 4 ms 


• Con un ciclo de emisión de 500 µs de 500 µs a 8 ms 


• Con un ciclo de emisión de 1 ms de 1 ms a 16 ms 


• Con un ciclo de emisión de 2 ms de 2 ms a 32 ms 


• Con un ciclo de emisión de 4 ms de 4 ms a 64 ms 


• Para IRT con la opción "alto rendimiento" y 
parametrización de los ciclos de emisión de-
nominados "impares" 


Tiempo de actualización = ciclo de emisión "im-
par" ajustado (cualquier múltiplo de 125 µs: 375 
µs, 625 µs ... 3,875 µs) 


Dispositivo PROFINET IO  
Servicios  
• Comunicación PG/OP sí 


• Routing S7 sí 


• Modo isócrono no 


• Comunicación IE abierta sí 


• IRT, función soportada sí 







 Datos técnicos 
 


CPU 1512SP-1 PN (6ES7512-1DK00-0AB0) 
Manual de producto, 12/2014, A5E33591419-AB 35 


 6ES7512-1DK00-0AB0 


• MRP, función soportada sí 


• PROFIenergy sí 


• Shared device sí 


• Cantidad de controladores IO con Shared 
Device, máx. 


4 


Comunicación SIMATIC  
Comunicación S7, como servidor sí 
Comunicación S7, como cliente sí 
Datos de usuario por petición, máx. ver la Ayuda en pantalla (S7 communication, 


User data size) 
Comunicación IE abierta  
TCP/IP sí 
• Longitud de los datos, máx. 64 Kbytes 


• Varias conexiones pasivas por puerto, función 
soportada 


sí 


ISO on TCP (RFC1006) sí 
• Longitud de los datos, máx. 64 Kbytes 


UDP sí 
• Longitud de los datos, máx. 1472 bytes 


DHCP no 
SNMP sí 
DCP sí 
LLDP sí 
Servidor web  
HTTP sí; páginas estándar y definidas por el usuario 
HTTPS sí; páginas estándar y definidas por el usuario 
Maestro PROFIBUS DP  
Cantidad de conexiones, máx. 48 
Servicios  
• Comunicación PG/OP sí 


• Routing S7 sí 


• Routing de juegos de datos sí 


• Modo isócrono No 


• Equidistancia No 


• Cantidad de esclavos DP 125 


• Activar/desactivar esclavos DP sí 


Otros protocolos  
MODBUS sí; MODBUS TCP 
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Redundancia de medio  
Tiempo de conmutación si se interrumpe la línea, 
típ. 


200 ms 


Cantidad de dispositivos en el anillo, máx. 50 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


Sí; sólo en PROFINET, con OB mínimos de 6 x 
ciclo de 625µs 


Funciones de aviso S7  
Cantidad de estaciones activables para funciones 
de aviso, máx. 


32 


Avisos de bloque sí 
Cantidad de alarmas configurables, máx. 5000 
Cantidad de alarmas activas simultáneamente en 
el grupo de alarmas 


 


• Cantidad de alarmas de usuario reservadas 300 


• Cantidad de alarmas reservadas para di-
agnóstico del sistema 


100 


• Cantidad de alarmas reservadas para objetos 
tecnológicos Motion 


80 


Funciones de test y puesta en marcha  
Puesta en marcha común (Team Engineering) sí; acceso online paralelo para hasta 3 sistemas 


de ingeniería 
Estado del bloque sí; máx. 8 a la vez 
Paso individual No 
Estado/forzar  
Estado/forzar variable sí 
Variables Entradas, salidas, marcas, DB, temporizadores, 


contadores 
De ellas, estado de variable, máx. 200; por petición 
De ellas, forzar variable, máx. 200; por petición 
Forzado permanente  
Forzado permanente sí 
Forzado permanente, variables Entradas, salidas 
Cantidad de variables, máx. 200 
Búfer de diagnóstico  
Disponible sí 
Cantidad de entradas, máx. 1000 
• De ellas, protegidas contra cortes de ali-


mentación 
500 


Traces  
Cantidad de Traces configurables 4; hasta 512 kbytes de datos por Trace 
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Alarmas/diagnósticos/información de estado  
LED de diagnóstico  
LED RUN/STOP sí 
LED ERROR sí 
LED MAINT sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


sí 


Indicador de conexión LINK TX/RX sí 
Objetos tecnológicos soportados  
Motion sí 
• Eje de velocidad de giro  


– Cantidad de ejes de velocidad, máx. 6; cantidad máxima de ejes de velocidad (requisi-
to: no se han creado otros objetos tecnológicos 
Motion) 


• Eje de posicionamiento  


– Cantidad de ejes de posicionamiento, máx. 6; cantidad máxima de ejes de posicionamiento 
(requisito: no se han creado otros objetos tecno-
lógicos Motion) 


• Ejes sincronizados (sincronismo de reductor 
relativo) 


 


– Cantidad máxima de ejes 3; número máximo de ejes sincronizados (req-
uisito: no se han creado otros objetos tecnológi-
cos Motion) 


• Encóders externos  


– Cantidad de encóders externos, máx. 6; cantidad máxima de encóders externos (req-
uisito: no se han creado otros objetos tecnológi-
cos Motion) 


Reguladores  
• PID_Compact sí; regulador PID universal con optimización 


integrada 
• PID_3Step sí; regulador PID con optimización integrada para 


válvulas 
• PID-Temp sí; regulador PID con optimización integrada para 


temperatura 
Contaje y medición  
• High Speed Counter sí 


Normas, homologaciones, certificados  
Apto para funciones de seguridad No 
Clase de seguridad máx. alcanzable en modo de 
seguridad 


 


Performance Level conforme a EN ISO 13849-
1:2008 


Ninguno 


SIL según IEC 61508:2010 No 
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Condiciones ambientales  
Temperatura ambiente en servicio  
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 
Temperatura de almacenamiento/transporte  
Mín. -40 °C 
Máx. 70 °C 
Configuración  
Programación  
Lenguajes de programación  
• KOP sí 


• FUP sí 


• AWL sí 


• SCL sí 


• GRAPH sí 


Protección de know-how  
Protección del programa de usuario sí 
Protección contra copia sí 
Protección de bloque sí 
Protección de acceso  
Nivel de protección: protección contra escritura sí 
Nivel de protección: protección contra escritu-
ra/lectura 


sí 


Nivel de protección: protección completa sí 
Vigilancia del tiempo de ciclo  
Límite inferior Tiempo de ciclo mínimo ajustable 
Límite superior Tiempo de ciclo máximo ajustable 
Dimensiones  
Anchura 100 mm 
Altura 117 mm 
Profundidad 75 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 310 g 


Datos técnicos generales 
Encontrará información sobre los datos técnicos generales, p. ej. normas y homologaciones, 
compatibilidad electromagnética, clase de protección, etc., en el manual de sistema Sistema 
de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Croquis acotado A 
 


 


Este capítulo incluye el croquis acotado del módulo montado en un perfil soporte. Deben 
observarse las dimensiones al montar en armarios, salas de equipos, etc. 


Croquis acotado de la CPU 1512SP-1 PN 
 


 
Figura A-1 Croquis acotado CPU 1512SP-1 PN 
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Legal information 
Warning notice system 


This manual contains notices you have to observe in order to ensure your personal safety, as well as to prevent 
damage to property. The notices referring to your personal safety are highlighted in the manual by a safety alert 
symbol, notices referring only to property damage have no safety alert symbol. These notices shown below are 
graded according to the degree of danger. 


 DANGER 
indicates that death or severe personal injury will result if proper precautions are not taken. 


 


 WARNING 
indicates that death or severe personal injury may result if proper precautions are not taken. 


 


 CAUTION 
indicates that minor personal injury can result if proper precautions are not taken. 


 


 NOTICE 
indicates that property damage can result if proper precautions are not taken. 


If more than one degree of danger is present, the warning notice representing the highest degree of danger will 
be used. A notice warning of injury to persons with a safety alert symbol may also include a warning relating to 
property damage. 


Qualified Personnel 
The product/system described in this documentation may be operated only by personnel qualified for the specific 
task in accordance with the relevant documentation, in particular its warning notices and safety instructions. 
Qualified personnel are those who, based on their training and experience, are capable of identifying risks and 
avoiding potential hazards when working with these products/systems. 


Proper use of Siemens products 
Note the following: 


 WARNING 
Siemens products may only be used for the applications described in the catalog and in the relevant technical 
documentation. If products and components from other manufacturers are used, these must be recommended 
or approved by Siemens. Proper transport, storage, installation, assembly, commissioning, operation and 
maintenance are required to ensure that the products operate safely and without any problems. The permissible 
ambient conditions must be complied with. The information in the relevant documentation must be observed. 


Trademarks 
All names identified by ® are registered trademarks of Siemens AG. The remaining trademarks in this publication 
may be trademarks whose use by third parties for their own purposes could violate the rights of the owner. 


Disclaimer of Liability 
We have reviewed the contents of this publication to ensure consistency with the hardware and software 
described. Since variance cannot be precluded entirely, we cannot guarantee full consistency. However, the 
information in this publication is reviewed regularly and any necessary corrections are included in subsequent 
editions. 
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Preface  
 


Purpose of the documentation 
This manual supplements the ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) system manual as well as 
the function manuals. All system-wide functions are described in the system manual and in 
the function manuals. 


The information provided in this manual and the system manual allows you to commission 
the CPU 1512SP F-1 PN. 


The creation of the safety program and activation of safety operation are described in the 
configuration and programming manual SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126). 


Conventions 
STEP 7: In this documentation, "STEP 7" is used as a synonym for all versions of the 
configuration and programming software "STEP 7 (TIA Portal)". 


When this device manual refers to the CPU 1512SP-1 PN, we are actually referring to the 
CPU 1512SP F-1 PN. 


Please also observe the notes marked as follows: 
 


 Note 


A note contains important information on the product described in the documentation, on 
handling the product or on the part of the documentation to which particular attention should 
be paid. 


 


Security information 
Siemens provides products and solutions with industrial security functions that support the 
secure operation of plants, solutions, machines, equipment and/or networks. They are 
important components in a holistic industrial security concept. With this in mind, Siemens’ 
products and solutions undergo continuous development. Siemens recommends strongly 
that you regularly check for product updates.  


For the secure operation of Siemens products and solutions, it is necessary to take suitable 
preventive action (e.g. cell protection concept) and integrate each component into a holistic, 
state-of-the-art industrial security concept. Third-party products that may be in use should 
also be considered. You can find more information about industrial security on the Internet 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


To stay informed about product updates as they occur, sign up for a product-specific 
newsletter. You can find more information on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Documentation guide 1 
 


 


The documentation for the SIMATIC ET 200SP distributed I/O system is arranged into three 
areas. 
This arrangement enables you to access the specific content you require. 


 


Basic information 


The system manual describes in detail the configuration, installation, wiring and 
commissioning of the SIMATIC ET 200SP. distributed I/O system. The STEP 7 online help 
supports you in the configuration and programming. 


Device information 


Product manuals contain a compact description of the module-specific information, such as 
properties, terminal diagrams, characteristics and technical specifications. 


General information 


The function manuals contain detailed descriptions on general topics regarding the SIMATIC 
ET 200SP distributed I/O system, e.g. diagnostics, communication, Web server, designing 
interference-free controllers. 


You can download the documentation free of charge from the Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 


Changes and supplements to the manuals are documented in a Product Information. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
The Manual Collection contains the complete documentation on the SIMATIC ET 200SP 
distributed I/O system gathered together in one file. 


You can find the Manual Collection on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/84133942). 


My Documentation Manager 
The My Documentation Manager is used to combine entire manuals or only parts of these to 
your own manual. 
You can export the manual as PDF file or in a format that can be edited later. 


You can find the My Documentation Manager on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/38715968). 


Applications & Tools 
Applications & Tools supports you with various tools and examples for solving your 
automation tasks. Solutions are shown in interplay with multiple components in the system - 
separated from the focus in individual products. 


You can find Applications & Tools on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/20208582). 


CAx Download Manager 
The CAx Download Manager is used to access the current product data for your CAx or CAe 
systems. 


You configure your own download package with a few clicks. 


In doing so you can select: 


● Product images, 2D dimension drawings, 3D models, internal circuit diagrams, EPLAN 
macro files 


● Manuals, characteristics, operating manuals, certificates 


● Product master data 


You can find the CAx Download Manager on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/42455541). 


TIA Selection Tool 
With the TIA Selection Tool, you can select, configure and order devices for Totally 
Integrated Automation (TIA). 
This tool is the successor of the SIMATIC Selection Tool and combines the known 
configurators for automation technology into one tool. 
With the TIA Selection Tool, you can generate a complete order list from your product 
selection or product configuration. 


You can find the TIA Selection Tool on the Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/42455541

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Product overview 2 
2.1 Operating principle 


The CPU includes the operating system and executes the user program. The user program 
is located on the SIMATIC memory card and is processed in the CPU work memory. 


The PROFINET interfaces available on the CPU enable simultaneous communication with 
PROFINET devices, PROFINET controllers, HMI devices, programming devices, other 
controllers and additional systems. The CPU 1512SP-1 PN supports operation as an IO 
controller, I-device or standalone CPU. 


With its optional PROFIBUS interface, CM DP, CPU 1512SP-1 PN supports the 
configuration of PROFIBUS networks in addition to PROFINET IO. When you use the 
interface as a PROFIBUS DP interface, you can configure the CPU 1512SP-1 PN as a DP 
master or as an intelligent DP slave (I-slave). 


IO controller 
CPU 1512SP-1 PN sends and receives data from the connected IO devices within a 
PROFINET IO system. You can operate the CPU with a maximum of 128 connected IO 
devices, a maximum of 64 of which use IRT (Isochronous Realtime).  


I-device 
The "I-device" (intelligent IO device) functionality allows you to exchange data with an IO 
controller. CPU 1512SP-1 PN thus fulfills the role of an intelligent distributed pre-processing 
unit for sub-processes. The I-device is connected as an IO device to a higher-level IO 
controller for this purpose.  


Advantages: 


● Interference-resistant configuration due to short signal and encoder wiring 


● Reduced wiring requirements for transmission of the data via PROFINET 


Standalone CPU 
You can also use the CPU 1512SP-1 PN in the ET 200SP distributed I/O system as a 
"central system" without a higher-level controller. 


DP master 
To use the ET 200SP as a DP master, you need the CPU and the optional communication 
module, CM DP. When used as a DP master, ET 200SP exchanges data with the connected 
DP slaves via PROFIBUS DP. 
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Intelligent DP slave (I-slave) 
To use the ET 200SP as an intelligent DP slave (I-slave), you need the CPU and the optional 
communication module, CM DP. As an I-slave, ET 200SP is connected via PROFIBUS DP 
to the higher-level DP master and exchanges data with it. 


2.2 Properties 


Article number 
6ES7512-1SK00-0AB0 


View of the module 
The following figure shows the CPU 1512SP F-1 PN. 


 
Figure 2-1 CPU 1512SP F-1 PN 







Product overview  
2.2 Properties 


 CPU 1512SP F-1 PN (6ES7512-1SK00-0AB0) 
10 Manual, 12/2014, A5E35265193-AA 


Properties 
The CPU 1512SP F-1 PN has the following technical properties: 


● Communication: 


– Interfaces 


The CPU 1512SP F-1 PN has a PROFINET interface (X1) with an integrated 3-port 
switch. Port 1 and port 2 are located on the pluggable BusAdapter. Port 3 is integrated 
in the housing of the CPU. The CPU supports the BusAdapters BA 2xRJ45 and 
BA 2xFC. You connect the PROFINET IO to the CPU via the BusAdapter. Port 1 and 
port 2 can also be used as ring ports for the configuration of redundant ring structures 
in Ethernet (media redundancy). 


 
  Note 


The CPU is delivered without a BusAdapter. You can find the article numbers of the 
supported BusAdapters in the "Accessories/spare parts" section of the ET 200SP 
Distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) system manual. 


 


The PROFINET interface supports PROFINET IO RT (Realtime) and IRT 
(Isochronous Realtime) in addition to PROFINET basic functionality. PROFINET IO 
communication or real-time settings can be configured on the interface. 


The CM DP is optionally available with a PROFIBUS interface (X2). You can find more 
information about this expansion module in the manual CM DP communication 
module (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/90156526).  


You can find information about connecting the PROFINET IO BusAdapter to the CPU 
as well as connecting the optional PROFIBUS interface to the interface module in the 
system manual ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293).  


● Integrated Web server: 


The CPU is accessible via an integrated Web server for diagnostic purposes. You can 
read the following information with the Web server: 


– Start page with general CPU information 


– Identification information 


– Contents of the diagnostics buffer 


– Querying module information 


– Alarms (without acknowledgment option) 


– Information about communication 


– PROFINET topology 


– Tag status 


– Watch tables 


– Memory usage 


– Data logs (if used) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/90156526

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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● Integrated technology: 


– Motion Control 
PLC-Open blocks for programming motion functionality via PROFINET IO IRT with 
PROFIdrive interface. 
The functionality supports speed-controlled axes, positioning axes, synchronous axes 
and external encoders. 


– Integrated closed-loop control functionality 


- Universal PID controller and 3-point controller with integrated tuning 


- Integrated temperature controller 


● Trace functionality: 


– Trace functionality supports you in troubleshooting and optimizing the user program, 
especially for motion control or closed-loop control applications. 


● Integrated system diagnostics: 


– The alarms for the system diagnostics are automatically created by the system and 
displayed on a PG/PC, HMI device or the Web server. System diagnostics information 
is also available when the CPU is in STOP mode. 


● Integrated security: 


– Know-how protection 


The assignment of passwords protects user blocks against unauthorized access and 
modifications. 


– Copy protection 


Copy protection links user blocks to the serial number of the SIMATIC memory card or 
to the serial number of the CPU. User programs cannot run without the corresponding 
SIMATIC memory card or CPU. 


– Access protection 


Extended access protection provides high-quality protection against unauthorized 
configuration changes. You can use authorization levels to assign separate rights to 
different user groups. 


– Integrity protection 


The system protects the data transferred to the CPU against manipulation. The CPU 
detects erroneous or manipulated engineering data. 


You can find additional information on the topic of "Protection" in the system manual 
ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 


● The CPU 1512SP F-1 PN supports the following functions: 
– Safety mode 
– Firmware update 
– PROFIenergy 
– Shared device 
– Configuration control 
– Isochronous mode 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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2.3 Differences between F-CPU 1512SP F-1 PN and standard 
CPU 1512SP F-1 PN 


Areas of application 
CPU 1512SP F-1 PN is mainly used for the protection of personnel and machinery and 
burner controls. In addition to the safety program, you can also program standard 
applications. 


Table 2- 1 Areas of application 


You intend to use CPU 1512SP F-1 PN for then you require 
Safety-related applications STEP 7 Professional V13 SP1 or higher 


Optional package STEP 7 Safety Advanced V13 SP1 or 
higher 


Standard applications STEP 7 Professional V13 SP1 or higher 


PFD, PFH values for S7-1500 F-CPUs  
Below you will find the probability of failure values (PFDavg, PFH values) for S7-1500 F-CPUs 
with a service life of 20 years and with a repair time of 100 hours: 


 
Operation in low demand mode 
low demand mode 
According to IEC 61508:2010: 
PFDavg = Average probability of a dangerous failure on 
demand 


Operation in high demand or continuous mode 
high demand/continuous mode 
According to IEC 61508:2010: 
PFH = Average frequency of a dangerous failure [h-1] 


< 2E-05 < 1E-09 


Restriction with "CREAT_DB" and "DELETE_DB" 
F-DBs can neither be created nor deleted.  


Restriction with "READ_DBL" and "WRIT_DBL" 
The destination address must not point to an F-DB. 


Restrictions when configuring the retentive behavior of data blocks 
The configuration of the retentive behavior of data blocks is not supported for F-DBs. 


This means that the actual values of the F-DBs will not be retentive in the event of Power 
OFF/ON and Restart (STOP-RUN) of the F-CPU. The F-DBs retain the initial values from the 
load memory. 


The "Retain" check box is grayed-out for all tags in F-DBs. 
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Web server 
CPU 1512SP F-1 PN shows you the following on the start page of the web server: 


● Safety mode activated/deactivated 


● Collective signature 


● Last fail-safe change 


● Version of STEP 7 Safety with which the safety program was compiled. 


The following is displayed for each F-I/O on the "Module information" web page in the "Fail-
safe" tab: 


● F-parameter signature (with address) 


● Safety mode 


● F-monitoring time 


● F-source address 


● F-destination address 


Write access to F-blocks is not permitted.  
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2.4 Operating and display elements 


2.4.1 Front view of the module with BusAdapter 
The figure on the left shows the CPU 1512SP-1 PN including a plugged BA 2xRJ45 
BusAdapter. The figure on the right shows a separate view of the BA 2xRJ45 BusAdapter. 


 
① Mounting rail release 
② Labeling strips 
③ LEDs for status and error displays 
④ LED for display of the supply voltage 
⑤ Mode switch 
⑥ Slot for the SIMATIC memory card 
⑦ Connection for supply voltage (included in product package) 
⑧ Cable support and attachment for port P3 of the PROFINET interface 
⑨ LEDs for status displays of the PROFINET interface: LK1 and LK2 on BusAdapter, LK3 on 


CPU 
⑩ Port P3 of the PROFINET interface: RJ45 socket 
⑪ Separate view of the BusAdapter 
⑫ Port P1 R of the PROFINET interface: RJ45 socket on BusAdapter BA 2×RJ45 


R: Ring port for configuring a ring topology with media redundancy 
⑬ Port P2 R of the PROFINET interface: RJ45 socket on BusAdapter BA 2×RJ45 


R: Ring port for configuring a ring topology with media redundancy 


Figure 2-2 Front view of the CPU 1512SP-1 PN with BusAdapter 


 







 Product overview 
 2.5 Mode switch 


CPU 1512SP F-1 PN (6ES7512-1SK00-0AB0) 
Manual, 12/2014, A5E35265193-AA 15 


2.5 Mode switch 
Use the mode switch to set the CPU operating mode. 


The following table shows the position of the switch and the corresponding meaning. 


Table 2- 2 Mode switch settings 


Position Meaning Explanation 
RUN RUN mode The CPU is executing the user program. 
STOP STOP mode The user program is not being executed. 
MRES Memory reset Position for CPU memory reset. 
  


2.6 Functions 


2.6.1 PROFINET IO 
PROFINET is a fieldbus standard of the PROFIBUS user organization that defines a cross-
vendor communications and engineering model. 


As part of PROFINET, PROFINET IO is a communication concept that is used to implement 
modular, distributed applications. PROFINET IO IRT allows defined response times and 
highly precise plant behavior. 


A PROFINET IO system consists of the following PROFINET devices: 


● IO controller 
Device used to address the connected IO devices. 


● IO device 
A distributed field device that is assigned to an IO controller. 


The PROFINET IO controller operating mode allows direct access to IO devices via 
Industrial Ethernet (for example from an S7-1500 CPU as IO controller to a 
CPU 1512SP-1 PN as IO device). 


With the PROFINET IO device operating mode, you can operate the CPU 1512SP-1 PN as 
an "intelligent" PROFINET IO device on Industrial Ethernet. 


 


 Note 


The BusAdapter BA 2xRJ45 (6ES7193-6AR00-0AA) or BusAdapter BA 2xFC 
(6ES7193-6AF00-0AA0) is required for standard-compliant operation of the CPU 
1512SP-1 PN (6ES7512-1DK00-0AB0) as PROFINET IO controller and PROFINET IO 
device. 
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General properties of PROFINET IO 
PROFINET IO provides the following properties and functions: 


● Real-time communication (RT) 


● Isochronous real-time communication (IRT) 


● Media redundancy 


● Prioritized startup 


● Device replacement without exchangeable medium 


● I-device 


● IO controller 


● Shared device 


● Isochronous mode 


Reference 
You can find additional information on the "PROFINET IO" topic in the STEP 7 online help 
and in the PROFINET System Description 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/19292127) manual. 


2.6.2 PROFIenergy 


PROFIenergy 
PROFIenergy is a PROFINET-based data interface for switching off consumers centrally and 
with full coordination during pause times regardless of the manufacturer or device type. 
Through this, the process should only be provided with the energy that is absolutely 
required. The majority of the energy is saved by the process; the PROFINET device itself 
only contributes a few watts of savings potential. 


Additional information 
● See the PROFINET (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/68039307) 


function manual 


● You will find more information on PROFIenergy in the PROFINET specification on the 
Internet (http://www.profibus.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/68039307

http://www.profibus.com/
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2.6.3 PROFIBUS DP 
With its optional PROFIBUS interface, CM DP, CPU 1512SP-1 PN supports the 
configuration of PROFIBUS networks in addition to PROFINET IO. 


PROFIBUS is the fieldbus network for the cell and field level. Physically, PROFIBUS is an 
electrical network based on a shielded two-wire cable or an optical network based on a fiber 
optic cable. 


Data transfer via PROFIBUS DP provides a standardized interface (EN 50170 Vol. 2) for the 
transfer of process input and process output data between a DP master and field devices 
(DP slaves). 


The transmission behavior via PROFIBUS DP is characterized by cyclical data exchange 
between the DP master and the DP slaves. 


A DP system based on the PROFIBUS DP standard (IEC 61158 Type 3) consists of the 
following devices: 


● DP master 


A device of this function class handles the actual control task. 


The device sends and receives process input and process output signals. 


● DP slave 


This is a device in the field area which reads or outputs the process signals. The devices 
can be modular or compact. 


Using the optional CM DP module, the CPU 1512SP-1 PN can be configured as a DP 
master or as an intelligent DP slave (I-slave). The DP interface enables a transmission rate 
of up to 12 Mbps. 


When in master mode, the CPU sends its configured bus parameters on the PROFIBUS DP 
interface. This means, for example, that a programming device can obtain the correct 
parameters so that you can go online with the PG without any further settings. Transmission 
of the bus parameters can be activated/deactivated in the configuration. As default, the CPU 
sends the bus parameters. 


Properties of the PROFIBUS DP interface of the CM DP module 
The PROFIBUS DP interface of the optional CM DP module has the following properties and 
functions: 


● PROFIBUS DP master 


● I-slave 


● Time-of-day synchronization 


● Line diagnostics 


● S7 services 
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Reference 
You will find additional information on "PROFIBUS DP" in the STEP 7 online help and in the 
PROFIBUS with STEP 7 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/59193579) 
function manual.  


2.6.4 Memory reset 
Apart from a few exceptions, a "memory reset" involves clearing all internal memories and 
then reading in the data on the SIMATIC memory card. 


Options 
You have the following options for resetting the memory of the CPU: 


● Using the mode selector 


● Using STEP 7 


Procedure using the mode selector 
To perform a memory reset of the CPU using the mode selector, follow these steps: 


1. Set the mode selector to STOP. 


Result: The RUN/STOP LED lights up yellow. 


2. Set the mode selector to the MRES position. Hold the switch in this position until the 
RUN/STOP LED lights up yellow for the 2nd time and remains lit (this takes three 
seconds). After this, release the switch. 


3. Within the next three seconds, return the mode selector to the MRES position, and then 
back to STOP. 


Result: The CPU performs a memory reset. During the memory reset, the RUN/STOP LED 
flashes yellow. The RUN/STOP LED lights yellow when the CPU has completed the memory 
reset. 


Procedure using STEP 7 
To perform a memory reset of the CPU via STEP 7, follow these steps: 


1. Open the "Online tools" task card of the CPU. 


2. Click the "MRES" button in the "CPU operator panel" pane. 


3. Click "OK" to confirm the security prompt. 


Result: The CPU is in STOP mode and performs a memory reset. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/59193579
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Response of the memory objects to the memory reset 
The following table provides an overview of which memory objects are retained and which 
are initialized in the case of a memory reset. 


Table 2- 3 Retentive characteristics of the memory objects 


Memory object Contents 
Actual values of the data blocks, instance data blocks Initialized 
Bit memories, timers and counters Initialized 
Retentive tags of technology objects (for example, calibration values of abso-
lute encoders)* 


Retained 


Diagnostics buffer entries (retentive area) Retained 
Diagnostics buffer entries (non-retentive area) Initialized 
IP address Retained 
Counter readings of the operating hours counters Retained 
Time Retained 
 * The retentive tags of technology objects are retained, but the contents of certain tags are partially re-initialized. 


Reference 
You can find additional information on the topic of "Memory reset" in the system manual ET 
200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 


2.6.5 Restoring the factory settings of the CPU 
The CPU can be reset to its factory state using "Reset to factory settings". The function 
deletes all information that was stored internally on the CPU. 


 


 Note 


If you want to remove a PROFINET CPU and use it elsewhere with a different program or 
put it into storage, we recommend that you reset the CPU to its factory settings. Remember 
that the Reset to factory settings function also deletes the IP address parameters. 


 


Options 
You have the following options for returning the CPU to the factory settings: 


● Using the mode selector 


● Using STEP 7 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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Procedure using the mode selector 
Make sure that there is no SIMATIC memory card in the CPU and that the CPU is in STOP 
mode (RUN/STOP LED lights up yellow). 


Reset to the factory settings as follows: 


1. Set the mode selector to STOP. 


Intermediate result: The RUN/STOP LED lights up yellow. 


2. Set the mode selector to the MRES position. Hold the mode selector in this position until 
the RUN/STOP LED lights up yellow for the 2nd time and remains lit (this takes three 
seconds). After this, release the switch. 


3. Within the next three seconds, return the mode selector to the MRES position, and then 
back to STOP. 


Result: The CPU executes a reset to factory settings, during which time the RUN/STOP LED 
flashes yellow. The RUN/STOP LED lit yellow indicates that the CPU has been reset to the 
factory settings and is in STOP mode. The "Reset to factory settings" event is entered in the 
diagnostics buffer. 


Procedure using STEP 7 
Make sure that there is an online connection to the CPU. 


1. Open the online and diagnostics view of the CPU. 


2. In the "Functions" folder, select the "Reset to factory settings" group. 


3. Select the option button "Retain IP address" if you want to keep the IP address. Select 
the option button "Delete IP address" if you want to delete the IP address. 


4. Click "Reset". 


5. Click "OK" to confirm the security prompt. 


Result: The CPU goes into STOP mode and is reset to factory settings. 
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Behavior of the memory objects with a reset to factory settings 
The properties of the CPU are set to the following values: 


Table 2- 4 Properties of CPU objects in the factory settings 


Memory object Contents 
Actual values of the data blocks, instance data blocks Initialized 
Bit memories, timers and counters Initialized 
Certain retentive tags of technology objects 
(for example, calibration values of absolute encoders) 


Initialized 


Diagnostics buffer entries (retentive area) Initialized 
Diagnostics buffer entries (non-retentive area) Initialized 
IP address Depending on the procedure: 


• Using the mode selector: it is deleted 
• Using STEP 7: depends on the setting for the 


option boxes "Retain IP address"/"Delete IP ad-
dress" 


Counter readings of the operating hours counters Initialized 
Time Initialized 


Reference 
You can find additional information on the topic of "Reset to factory settings" in the system 
manual ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) and in the online help for 
STEP 7. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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 Wiring 3 
 


 


This section provides information on the pin assignment of the individual interfaces and the 
block diagram of the CPU 1512SP-1 PN. 


24 V DC supply voltage (X80) 
The connector for the supply voltage is plugged in when the CPU ships from the factory.  


The following figure shows the pin assignment for a 24 V DC supply voltage. 


 
① Ground of the supply voltage 
② Ground of the supply voltage for loop-through (permitted value 10 A) 
③ + 24 V DC of the supply voltage for loop-through (permitted value 10 A) 
④ Spring NC contacts 
⑤ + 24 V DC of the supply voltage 
Internally jumpered: 
① and ② 
③ and ⑤ 


Figure 3-1 Supply voltage connection 
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PROFINET IO interface on the CPU (X1 P3) 
The table below shows the pin assignment of the PROFINET IO interface integrated in the 
CPU. The assignment corresponds to the Ethernet standard for an RJ45 plug. 


Table 3- 1 Pin assignment PROFINET IO interface on the CPU 


View Signal name Designation 


 


1 TD Transmit data + 
2 TD_N Transmit data - 
3 RD Receive data + 
4 GND Ground 
5 GND Ground 
6 RD_N Receive data - 
7 GND Ground 
8 GND Ground 


PROFINET IO interface on the BA 2xRJ45 BusAdapter (X1 P1 R and X1 P2 R) 
The table below shows the pin assignment of the PROFINET IO interface on the BA 2xRJ45 
BusAdapter. The assignment corresponds to the Ethernet standard for an RJ45 plug. 


Table 3- 2 Pin assignment PROFINET IO interface on the BA 2xRJ45 BusAdapter 


View Signal name Designation 


 


1 TD Transmit data + 
2 TD_N Transmit data - 
3 RD Receive data + 
4 GND Ground 
5 GND Ground 
6 RD_N Receive data - 
7 GND Ground 
8 GND Ground 
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PROFINET IO interface on the BA 2xFC BusAdapter (X1 P1 R and X1 P2 R) 
The table below shows the pin assignment of the PROFINET IO interface on the BA 2xFC 
BusAdapter. 


Table 3- 3 Pin assignment PROFINET IO interface on the BA 2xFC BusAdapter 


View Signal name Designation 


 


1 TD Transmit data + 
2 TD_N Transmit data - 
3 RD Receive data + 
4 RD_N Receive data - 


Reference 
You can find additional information on the topics of "Connecting the CPU" and 
"Accessories/spare parts" in the system manual ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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Assignment of the MAC addresses 
The MAC address is a globally unique device identifier that is assigned to each PROFINET 
device in the factory. Its 6 bytes are divided into 3 bytes for the manufacturer ID and 3 bytes 
for the device ID (serial number). The front of the CPU 1512SP-1 PN is lasered with the 
MAC address of the PROFINET interface.  


The PROFINET interface (X1) of the CPU 1512SP-1 PN has three ports. Port 3 is located on 
the CPU. Ports 1 and 2 are located on the optional BusAdapter. In addition to the 
PROFINET interface, each PROFINET port also has a separate MAC address. There is 
therefore a total of four MAC addresses for the CPU 1512SP-1 PN. 


The MAC addresses of the PROFINET ports are needed for the LLDP protocol, for example 
for the neighborhood discovery function. 


The table below shows how the MAC addresses are assigned. 


Table 3- 4 Assignment of the MAC addresses 


 Assignment 
MAC address 1 PROFINET interface X1 


• Visible in STEP 7 for accessible devices 
• Lasered on the front of the CPU 


(start of the number range) 


MAC address 2 Port X1 P1 R (required for LLDP, for example) 
MAC address 3 Port X1 P2 R (required for LLDP, for example) 
MAC address 4 Port X1 P3 (required for LLDP, for example) 
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Block diagram 
The following figure shows the block diagram of the CPU 1512SP-1 PN. 


 
① Switch P1 R PROFINET interface X1 Port 1 
② Electronics P2 R PROFINET interface X1 Port 2 
③ Backplane bus interface P3 PROFINET interface X1 Port 3 
④ Internal supply voltage L+ 24 V DC supply voltage 
⑤ RUN/STOP/MRES mode selector M Ground 
X5 BusAdapter LK1, 2, 3 LED Link TX/RX 
X50 SIMATIC memory card R/S RUN/STOP LED (yellow/green) 
X80 24 V DC Infeed of supply voltage ER ERROR LED (red) 
  MT MAINT LED (yellow) 
  PWR POWER LED (green) 


Figure 3-2 Block diagram of the CPU 1512SP-1 PN 
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 Interrupts, error messages, diagnostics and system 
alarms 4 
 


 


The status and error displays of the CPU 1512SP-1 PN are described below. 


You will find additional information on "Interrupts" in the STEP 7 online help. 


You can find additional information on the topics of "Diagnostics" and "System alarms" in the 
Diagnostics (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/59192926) function 
manual. 


4.1 Status and error display of the CPU 


LED displays 
The figure below shows the LED displays of the CPU 1512SP-1 PN and the BA 2xRJ45 
BusAdapter.  


 
① RUN/STOP LED (yellow/green LED) 
② ERROR LED (red LED) 
③ MAINT LED (yellow LED) 
④ LINK RX/TX LED for ports X1 P1 and X1 P2 (green LEDs on BusAdapter) 
⑤ POWER LED (green LED) 
⑥ LINK RX/TX LED for port X1 P3 (green LED on CPU) 


Figure 4-1 LED displays on the CPU and BusAdapter 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/59192926
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Meaning of the LED displays 
CPU 1512SP-1 PN features an LED for monitoring the supply voltage of the electronics 
(PWR) and three LEDs for displaying the current operating and diagnostics status. The 
following table shows the meaning of the various combinations of colors for the POWER, 
RUN/STOP, ERROR and MAINT LEDs. 


Table 4- 1 Meaning of the LEDs 


POWER  
LED 


RUN/STOP LED ERROR  
LED 


MAINT  
LED 


Meaning 


 
LED off 


 
LED off 


 
LED off 


 
LED off 


Missing or insufficient supply voltage on 
the CPU. 


 
LED lit green 


 
LED off 


 
LED flashes red 


 
LED off 


An error has occurred. 


 
LED lit green 


 
LED lit green 


 
LED off 


 
LED off 


CPU is in RUN mode. 


 
LED lit green 


 
LED lit green 


 
LED flashes red 


 
LED off 


A diagnostics event is pending. 


 
LED lit green 


 
LED lit green 


 
LED off 


 
LED lit yellow 


Maintenance demanded for the plant. 
The affected hardware must be 
checked/replaced within a short period of 
time. 
Active Force job 
PROFIenergy pause 


 
LED lit green 


 
LED lit green 


 
LED off 


 
LED flashes yel-


low 


Maintenance required for the plant. 
The affected hardware must be 
checked/replaced within a foreseeable 
period of time. 
Bad configuration 


 
LED lit green 


 
LED lit yellow 


 
LED off 


 
LED flashes yel-


low 


Firmware update successfully completed. 


 
LED lit green 


 
LED lit yellow 


 
LED off 


 
LED off 


CPU is in STOP mode. 


 
LED lit green 


 
LED lit yellow 


 
LED flashes red 


 
LED flashes yel-


low 


The program on the SIMATIC memory 
card is causing an error. 
CPU defective 


 
LED lit green 


 
LED flashes yel-


low 


 
LED off 


 
LED off 


CPU is performing internal activities 
during STOP, e.g. startup after STOP. 
Download of the user program from the 
SIMATIC memory card 


 
LED lit green 


 
LED flashes 
yellow/green 


 
LED off 


 
LED off 


Startup (transition from RUN → STOP) 


 
LED lit green 


 
LED flashes 
yellow/green 


 
LED flashes red 


 
LED flashes yel-


low 


Startup (CPU booting) 
Test of LEDs during startup, inserting a 
module. 
LED flashing test 
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Meaning of the LEDs of the interfaces: X1 P1 R, X1 P2 R and X1 P3 
Each port has a LINK LED (LK1, LK2, LK3). The table below shows the various "LED 
scenarios" of the ports of the CPU 1512SP-1 PN. 


Table 4- 2 Meaning of the LED 


LINK LED Meaning 


 
LED off 


There is no Ethernet connection between the PROFINET interface of the 
PROFINET device and the communication partner. 
No data is currently being sent/received via the PROFINET interface. 
There is no LINK connection. 


 
LED flashes green 


The "LED flashing test" is being performed. 


 
LED lit green 


There is an Ethernet connection between the PROFINET interface of your 
PROFINET device and a communication partner. 
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 Technical specifications 5 
5.1 Technical specifications 


 
 6ES7512-1SK00-0AB0 


Product type designation CPU 1512SP F-1 PN 
General information  
Hardware version FS01 
Firmware version V1.7 
Engineering with  
STEP 7 TIA Portal can be configured/integrated 
as of version 


V13 SP1 


Configuration control  
Via data record Yes 
Operator controls  
Mode selector 1 
Supply voltage  
Type of supply voltage 24 V DC 
Low limit of permissible range (DC) 19.2 V 
High limit of permissible range (DC) 28.8 V 
Reverse polarity protection Yes 
Power and voltage failure backup  
Power/voltage failure backup time 5 ms 
Input current  
Power consumption (rated value) 0.6 A 
Inrush current, max. 4.7 A; rated value 
I²t 0.14 A²s 
Power  
Incoming power to the backplane bus 8.75 W 
Power loss  
Power loss, typ. 5.6 W 
Memory  
Number of slots for SIMATIC memory card 1 
SIMATIC memory card required Yes 
Work memory  
Integrated (for program) 300 KB 
Integrated (for data) 1 MB 
Load memory  
Plug-in (SIMATIC memory card), max. 32 GB 
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 6ES7512-1SK00-0AB0 
Buffering  
Maintenance-free Yes 
CPU processing time  
For bit operations, typ. 48 ns 
For word operations, typ. 58 ns 
For fixed-point arithmetic, typ. 77 ns 
For floating-point arithmetic, typ. 307 ns 
CPU blocks  
Number of elements (total) 2000; elements can be taken to mean blocks 


such as DBs, FBs and FCs, as well as UDTs, 
global constants, etc. 


DB  
Number range 1 to 65535 
Size, max. 1 MB; the maximum size of the DB is 64 KB with 


non-tuned block access 
FB  
Number range 1 to 65535 
Size, max. 300 KB 
FC  
Number range 1 to 65535 
Size, max. 300 KB 
OB  
Size, max. 300 KB 
Number of free-cycle OBs 100 
Number of time-of-day interrupt OBs 20 
Number of time-delay interrupt OBs 20 
Number of cyclic interrupt OBs 20; two RTG each with a "cyclic interrupt OB" or a 


"free-cycle OB" (F-OB) are additionally possible 
for fail-safe 


Number of hardware interrupt OBs 50 
Number of DPV1 interrupt OBs 3 
Number of isochronous mode OBs 1 
Number of technology synchronous interrupt OBs 2 
Number of startup OBs 100 
Number of asynchronous error OBs 4 
Number of synchronous error OBs 2 
Number of diagnostic interrupt OBs 1 
Nesting depth  
Per priority class 24; up to 8 possible with F-blocks 
Counters, timers and their retentivity  
S7 counters  
Number 2048 
Retentivity  
• Configurable Yes 
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 6ES7512-1SK00-0AB0 
IEC counters  
Number Unlimited (only limited by work memory) 
Retentivity  
• Configurable Yes 


S7 timers  
Number 2048 
Retentivity  
• Configurable Yes 


IEC timers  
Number Unlimited (only limited by work memory) 
Retentivity  
• Configurable Yes 


Data areas and their retentivity  
Total retentive data area (including timers, coun-
ters, bit memories), max. 


128 KB; for bit memories, timers, counters, DBs 
and technological data (axes), usable retentive 
memory: 88 KB 


Bit memory  
Number, max. 16 KB 
Number of clock memory bits 8; 8 clock memory bits, grouped in one clock 


memory byte 
Data blocks  
Retentivity configurable Yes 
Retentivity preset No 
Local data  
Per priority class, max. 64 KB; max. 16 KB per block 
Address area  
Number of IO modules 2048; max. number of modules/submodules 
I/O address area  
Inputs 32 KB; all inputs located in the process image 
Outputs 32 KB; all outputs located in the process image 
Of which per integrated IO subsystem  
• Inputs (volume) 8 KB 


• Outputs (volume) 8 KB 


Of which per CM/CP  
• Inputs (volume) 8 KB 


• Outputs (volume) 8 KB 


Process image partitions  
Number of process image partitions, max. 32 
Hardware configuration  
Number of hierarchical IO systems 2 
Number of DP masters  
Via CM 1 
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Number of IO controllers  
Integrated 1 
Via CM 0 
Rack  
Modules per rack, max. 64; CPU + 64 modules + server module (configu-


ration width max. 1 m) 
Rack, number of rows, max. 1 
PtP CM  
Number of PtP CMs The number of PtP CMs that can be connected is 


only limited by number of the available slots. 
Time  
Clock  
Type Hardware clock 
Deviation per day, max. 10 s; typ.: 2 s 
Buffering time 6 wk; at 40 °C ambient temperature, typ. 
Operating hours counter  
Number 16 
Time synchronization  
Supported Yes 
On DP, master Yes; via CM DP module 
On DP, slave Yes; via CM DP module 
In AS, master Yes 
In AS, slave Yes 
On Ethernet via NTP Yes 
Interfaces  
Number of PROFINET interfaces 1 
Number of PROFIBUS interfaces 1; via CM DP module 
1. interface  
Interface hardware  
• Number of ports 3 


• Integrated switch Yes 


• RJ45 (Ethernet) Yes; 1st integr. + 2. via BusAdapter BA 2x RJ45 


Protocols  
• PROFINET IO controller Yes 


• PROFINET IO device Yes 


• SIMATIC communication Yes 


• Open IE communication Yes 


• Web server Yes 


• Media redundancy Yes 
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2. interface  
Interface hardware  
• Number of ports 1 


• RS 485 Yes; via CM DP module 


Protocols  
• SIMATIC communication Yes 


• PROFIBUS DP master Yes 


• PROFIBUS DP slave Yes 


Interface hardware  
RJ45 (Ethernet)  
100 Mbps Yes 
Autonegotiation Yes 
Autocrossing Yes 
Industrial Ethernet status LED Yes 
RS 485  
Transmission rate, max. 12 Mbps 
Protocols  
Number of connections  
Number of connections, max. 88 
Number of connections reserved for ES/HMI/Web 10 
Number of connections via integrated interfaces 88 
Number of S7 routing connections 16 
PROFINET IO controller  
Services  
• PG/OP communication Yes 


• S7 routing Yes 


• Isochronous mode Yes 


• Open IE communication Yes 


• IRT Yes 


• MRP Yes; as MRP redundancy manager and/or MRP 
client; max. number of devices in the ring: 50 


• PROFIenergy Yes 


• Prioritized startup Yes; max. 32 PROFINET devices 


• Number of connectable IO devices, max. 128; a total of up to 253 distributed I/O devices 
can be connected via PROFIBUS or PROFINET 


• Of which IO devices with IRT and the "high 
performance" option, max. 


64 


• Number of IO devices for RT that can be con-
nected, max. 


128 


• Of which are in line, max. 128 
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• Number of IO devices that can be activat-
ed/deactivated simultaneously, max. 


8 


• Number of IO devices per tool changer, max. 8 


• Update times Minimum value of update time also depends on 
the configured communication share for 
PROFINET IO, on the number of IO devices and 
the amount of configured user data. 


With RT  
• With send clock of 250 µs 250 µs to 128 ms 


• With send clock of 500 µs 500 µs to 256 ms 


• With send clock of 1 ms 1 ms to 512 ms 


• With send clock of 2 ms 2 ms to 512 ms 


• With send clock of 4 ms 4 ms to 512 ms 


With IRT and the "high performance" option  
• With send clock of 250 µs 250 µs to 4 ms 


• With send clock of 500 µs 500 µs to 8 ms 


• With send clock of 1 ms 1 ms to 16 ms 


• With send clock of 2 ms 2 ms to 32 ms 


• With send clock of 4 ms 4 ms to 64 ms 


• With IRT with the "high performance" option 
and parameter assignment for so-called "une-
ven" send clocks 


Update time = set "odd" send clock (any multiple 
of 125 µs: 375 µs, 625 µs to 3.875 µs) 


PROFINET IO device  
Services  
• PG/OP communication Yes 


• S7 routing Yes 


• Isochronous mode No 


• Open IE communication Yes 


• IRT Yes 


• MRP Yes 


• PROFIenergy Yes 


• Shared device Yes 


• Number of IO controllers with shared device, 
max. 


4 


SIMATIC communication  
S7 communication, as server Yes 
S7 communication, as client Yes 
User data per job, max. See online help (S7 communication, user data 


size) 
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Open IE communication  
TCP/IP Yes 
• Data length, max. 64 KB 


• Several passive connections per port, support-
ed 


Yes 


ISO-on-TCP (RFC1006) Yes 
• Data length, max. 64 KB 


UDP Yes 
• Data length, max. 1472 bytes 


DHCP No 
SNMP Yes 
DCP Yes 
LLDP Yes 
Web server  
HTTP Yes; standard and user-defined pages 
HTTPS Yes; standard and user-defined pages 
PROFIBUS DP master  
Number of connections, max. 48 
Services  
• PG/OP communication Yes 


• S7 routing Yes 


• Data record routing Yes 


• Isochronous mode No 


• Constant bus cycle time No 


• Number of DP slaves 125 


• Activation/deactivation of DP slaves Yes 


Additional protocols  
MODBUS Yes; MODBUS TCP 
Media redundancy  
Switchover time on line interruption, typ. 200 ms 
Number of devices in the ring, max. 50 
Isochronous mode  
Isochronous mode (application synchronized up to 
terminal) 


Yes; only with PROFINET; with a minimum OB 
6x cycle of 625 µs 


S7 signaling functions  
Number of stations that can be registered for sig-
naling functions, max. 


32 


Block-related alarms Yes 
Number of configurable interrupts, max. 5000 
Number of simultaneously active interrupts in 
interrupt pool 
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• Number of reserved user interrupts 300 


• Number of reserved interrupts for system di-
agnostics 


100 


• Number of reserved interrupts for motion tech-
nology objects 


80 


Test/commissioning functions  
Shared commissioning (Team Engineering) Yes; parallel online access possible for up to 3 


engineering systems 
Status block Yes; up to 8 simultaneously (in total from all ES 


clients) 
Single step No 
Status/force  
Status/force tag Yes 
Tags Inputs, outputs, bit memories, DBs, timers, coun-


ters 
Of which are status tags, max. 200; per job 
Of which are force tags, max. 200; per job 
Force  
Force Yes 
Force, tags Inputs, outputs 
Number of tags, max. 200 
Diagnostics buffer  
Available Yes 
Number of entries, max. 1000 
• Of which are protected against power failure 500 


Traces  
Number of configurable traces 4; up to 512 KB data per trace possible 
Interrupts/diagnostics/status information  
Diagnostic display LED  
RUN/STOP LED Yes 
ERROR LED Yes 
MAINT LED Yes 
Monitoring of the supply voltage (PWR LED) Yes 
Connection display LINK TX/RX Yes 
Supported technology objects  
Motion Yes 
• Speed-controlled axis  


– Number of speed-controlled axes, max. 6; max. number of speed-controlled axes (re-
quirement: no other motion technology objects 
have been created) 


• Positioning axis  
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– Number of positioning axes, max. 6; max. number of positioning axes (requirement: 


no other motion technology objects have been 
created) 


• Synchronous axes (relative gearing)  


– Number of axes, max. 3; max. number of synchronous axes (require-
ment: no other motion technology objects have 
been created) 


• External encoders  


– Number of external encoders, max. 6; max. number of external encoders (require-
ment: no other motion technology objects have 
been created) 


Controller  
• PID_Compact Yes; universal PID controller with integrated op-


timization 
• PID_3Step Yes; PID controller with integrated optimization 


for valves 
• PID temp Yes; PID controller with integrated optimization 


for temperature 
Counting and measuring  
• High-speed counter Yes 


Standards, approvals, certificates  
Suitable for safety functions Yes; e.g., emergency stop, acknowledgment 


button 
Maximum achievable safety class in safety mode  
Performance level according to EN ISO 13849-
1:2008 


PLe 


SIL according to IEC 61508:2010 SIL 3 
Low demand mode: PFDavg < 2.00E-05 
High demand/continuous mode: PFH < 1.00E-09 
Ambient conditions  
Ambient temperature in operation  
Horizontal installation, min. 0 °C 
Horizontal installation, max. 60 °C 
Vertical installation, min. 0 °C 
Vertical installation, max. 50 °C 
Storage/transport temperature  
Min. -40 °C 
Max. 70 °C 
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Configuration  
Programming  
Programming language  
• LAD Yes; with fail-safe 


• FBD Yes; with fail-safe 


• STL Yes 


• SCL Yes 


• GRAPH Yes 


Know-how protection  
User program protection Yes 
Copy protection Yes 
Block protection Yes 
Access protection  
Protection level: Write protection Yes; a specific write protection in each case for 


both standard and fail-safe 
Protection level: Read/write protection Yes 
Protection level: Complete protection Yes 
Cycle time monitoring  
Low limit Configurable minimum cycle time 
High limit Configurable maximum cycle time 
Dimensions  
Width 100 mm 
Height 117 mm 
Depth 75 mm 
Weights  
Weight, approx. 310 g 


General technical specifications 
You can find information on the general technical specifications, such as standards and 
approvals, electromagnetic compatibility, protection class, etc., in the system manual 
ET 200SP distributed I/O system. 
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 Dimension drawing A 
 


 


This section contains a dimension drawing of the module mounted on a mounting rail. 
Always observe the specified dimensions for installation in cabinets, control rooms, etc. 


Dimension drawing of the CPU 1512SP-1 PN 
 


 
Figure A-1 Dimension drawing CPU 1512SP-1 PN 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto viene a complementar el manual Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP. En dicho manual de sistema se describen las funciones que 
afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha la CPU 1515SP PC. 


Conocimientos básicos necesarios 
El sistema debe ser instalado y utilizado exclusivamente por personal cualificado. 
Se requieren los conocimientos siguientes: 


● Normas de instalación de SIMATIC ET 200SP 


● Programación con STEP 7 


● Automatización basada en PC con un S7-1500 Software Controller y con 
WinCC Runtime Advanced 


● Conocimientos básicos de tecnología de PC 


● Sistema operativo Windows Embedded Standard 7 


Ámbito de validez de la documentación 
La presente documentación es válida para los siguientes dispositivos: 
 
ET 200SP Open Controller Referencia 


Variante de hardware  
WES7 E 32 bits 2 GB RAM 


Variante de hardware  
WES7 P 64 bits 4 GB RAM 


CPU 1515SP PC 6ES7677-2AA31-0EB0 6ES7677-2AA41-0FB0 
CPU 1515SP PC + HMI 128PT 6ES7677-2AA31-0EK0 6ES7677-2AA41-0FK0 
CPU 1515SP PC + HMI 512PT 6ES7677-2AA31-0EL0 6ES7677-2AA41-0FL0 
CPU 1515SP PC + HMI 2048PT 6ES7677-2AA31-0EM0 6ES7677-2AA41-0FM0 
CPU 1515SP PC,  
repuesto, sin tarjeta CFast 


6ES7677-2AA30-0AA0 6ES7677-2AA40-0AA0 
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Convenciones 
Convenciones de STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la 
presente documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de todas las versiones de 
"STEP 7 (TIA Portal)". 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene información importante relativa al producto descrito en la documentación, 
el manejo de dicho producto o aquella parte de la documentación a la que debe prestarse 
especial atención. 


 


Indicaciones de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos. 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. Asimismo hay que tener en cuenta los productos utilizados de otros 
fabricantes. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 


Indicaciones sobre actualizaciones de software de terceros 
Este producto incluye software de terceros. En relación con las actualizaciones/parches del 
software de terceros, Siemens solo asume la garantía si estos han sido concedidos en el 
contexto de un contrato de servicio de Siemens para la actualización de software o 
habilitados oficialmente por Siemens. De lo contrario, las actualizaciones/parches se 
realizan bajo la responsabilidad del usuario. Encontrará más información sobre la oferta de 
nuestro servicio de actualización de software en 
(http://www.automation.siemens.com/mcms/automation-software/en/software-update-
service/Pages/Default.aspx). 



http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/

http://www.automation.siemens.com/mcms/automation-software/en/software-update-service/Pages/Default.aspx

http://www.automation.siemens.com/mcms/automation-software/en/software-update-service/Pages/Default.aspx
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Indicaciones sobre la protección de cuentas de administrador 
Un usuario con derechos de administrador dispone de amplias posibilidades de acceso y 
manipulación en el sistema. 


Por lo tanto, asegúrese de proteger correctamente las cuentas de administrador para 
impedir que se realicen cambios sin autorización. Utilice al efecto contraseñas seguras y 
haga uso de una cuenta de usuario estándar para el funcionamiento normal. De ser 
necesario también deberá adoptar otras medidas, por ejemplo la aplicación de directivas de 
seguridad. 
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 Guía de orientación de la documentación 1 
 


 
La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Applications & Tools 
Applications & Tools le apoya con distintas herramientas y ejemplos a la hora de resolver 
sus tareas de automatización. Las soluciones se presentan como interacción de varios 
componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará Applications & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 
● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 


de macros EPLAN 
● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 
● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor del SIMATIC Selection Tools y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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1.1 Documentación para CPU 1515SP PC 
Para la utilización de CPU 1515SP PC se requiere la siguiente documentación:  


● Manual de usuario S7-1500 Software Controller 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/10805639/133300) 


● Manual de sistema WinCC Advanced V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/68075405) 


● Manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


● Manual de producto Módulo de servidor 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531) 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/10805639/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/68075405

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531
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 Consignas de seguridad 2 
 


 
 


 ADVERTENCIA 


Peligro de muerte por alta tensión con el armario eléctrico abierto 


Si instala el dispositivo en un armario eléctrico, cuando el armario está abierto algunas 
zonas o componentes pueden estar sometidos a tensión y entrañar peligro de muerte. 


El contacto con estas zonas o componentes puede provocar la muerte por descarga 
eléctrica. 


Antes de abrir el armario eléctrico, desconecte la alimentación. 
 


Si acciona el dispositivo en una máquina conforme a la directiva de máquinas, serán 
aplicables las disposiciones de la directiva 2006/42/CE. 


Funcionamiento seguro de una instalación 
 


 ADVERTENCIA 


Peligro de incendios 


El dispositivo está clasificado como "Open Type" conforme a UL508 para el uso en el 
campo de Industrial Control Equipment. Un sobrecalentamiento puede inducir la salida de 
determinadas sustancias y provocar un incendio. 


Tenga en cuenta lo siguiente: 
• Para la homologación y el uso conforme a UL508, debe instalarse el dispositivo en una 


carcasa conforme a UL508. 
• Monte el dispositivo en una carcasa que cumpla los requisitos de los apartados 4.6 y 


4.7.3 de las normas EN 60950-1:2006 e IEC/UL/EN/DIN-EN 60950-1. 
 


Si cree que el entorno en el que se instalará el dispositivo no es lo suficientemente seguro, 
consulte a su persona de contacto de nuestro servicio técnico. 


 


 ATENCIÓN 


Medidas de protección 


Para garantizar el funcionamiento seguro de una instalación es necesario tomar medidas 
de protección adecuadas para IT-Security, p. ej. segmentación de red. 


Precinte la tapa para proteger la tarjeta CFast con el sistema operativo de la 
CPU 1515SP PC contra un acceso no autorizado.  


Encontrará más información sobre el tema Industrial Security en Internet 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


 



http://www.siemens.com/industrialsecurity





Consignas de seguridad  
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Reparaciones  
 


 ADVERTENCIA 


Daños por apertura del dispositivo 


Si el equipo fuera abierto o reparado por personas no autorizadas, podrían producirse 
daños materiales graves y, por consiguiente, conllevar un peligro para el usuario. 


Únicamente podrá realizar reparaciones en el equipo personal técnico autorizado. 
 


Para más información sobre reparaciones, consulte el capítulo Envío del dispositivo al 
servicio de atención al cliente (Página 82) 


Indicaciones ESD 
Las tarjetas que contienen componentes sensibles a las cargas electrostáticas (en inglés: 
ESD, Electrostatic Sensitive Device) pueden estar identificadas con el siguiente adhesivo: 


 
Al manipular tarjetas o módulos con componentes ESD, es preciso atenerse a las siguientes 
indicaciones: 


● Cuando se disponga a trabajar con tarjetas o módulos, el operario deberá descargar la 
propia carga electrostática (tocando, por ejemplo, un objeto que esté conectado a masa). 


● Los aparatos y las herramientas que se empleen han de estar exentos de cargas 
electrostáticas. 


● Desconectar el enchufe de la red eléctrica antes de insertar o extraer cualquier tarjeta. 


● Asir las tarjetas únicamente por los bordes. 


● No tocar las patillas de conexión ni las líneas conductoras de las tarjetas sensibles a 
descargas electrostáticas. 


 


Consulte también 
Compatibilidad electromagnética (Página 90) 
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2.1 Indicaciones para el empleo 
 


 ADVERTENCIA 


Peligros en máquinas o instalaciones no protegidas 


Los resultados de un análisis de riesgos indican que las máquinas no protegidas pueden 
entrañar peligros. Estos peligros pueden provocar lesiones.  


Según el análisis de riesgos, el peligro para las personas se puede evitar con las 
siguientes medidas: 
• Dispositivos de protección adicionales en la máquina o instalación. A este respecto se 


tiene que realizar una programación, parametrización y cableado especiales de la 
periferia empleada según el rendimiento de seguridad que se haya determinado 
mediante el análisis de riesgo requerido (SIL, PL o Cat). 


• El uso adecuado del dispositivo, que se acredita mediante una prueba de 
funcionamiento de la instalación. De este modo puede detectar fallos de programación, 
parametrización y cableado. 


• Documentación de los resultados del test que, dado el caso, deberá registrar en las 
certificaciones de seguridad relevantes. 


 


 
 


 ATENCIÓN 


Condiciones ambientales 


Si las condiciones ambientales no son adecuadas para el dispositivo, se pueden producir 
en él averías o daños. 


Considere lo siguiente: 
• Ponga en funcionamiento el dispositivo solamente en espacios cerrados. Cualquier 


infracción anulará automáticamente la garantía. 
• Utilice el dispositivo únicamente de acuerdo con las condiciones ambientales que se 


mencionan en las especificaciones técnicas. 
• Proteja el equipo del polvo, la humedad y el calor. 
• No exponga el equipo a la luz solar directa ni a otras fuentes luminosas potentes. 
• El aparato no se puede utilizar en lugares con condiciones de funcionamiento extremas 


debido a vapores o gases corrosivos sin las medidas de protección adicionales, por 
ejemplo, proporcionando aire limpio. 
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 Descripción del producto 3 
3.1 Características 


Referencia 
6ES7677-2AAxx-0xx0 


La referencia completa depende de la variante de hardware y de la opción de pedido.  


Vista del módulo 
La figura siguiente muestra la CPU 1515SP PC. 


 
Figura 3-1 CPU 1515SP PC con los accesorios suministrados  
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Características 
La CPU 1515SP PC es un autómata programable basado en PC con el diseño de 
ET 200SP. Se emplea para realizar tareas de control y visualización. El software 
IPC DiagBase suministrado proporciona funciones básicas de diagnóstico y le asiste a la 
hora de manejar la BIOS. 


  


La CPU 1515SP PC tiene las siguientes características técnicas: 


● Como soporte de memoria se utiliza una tarjeta CFast enchufable con las siguientes 
preinstalaciones: 


– Sistema operativo Windows Embedded Standard 7 


– S7-1500 Software Controller: CPU 1505S 


– Opcional con HMI: WinCC Runtime Advanced V13 SP1 


● Interfaces 


– Una interfaz para ET 200SP BusAdapter intercambiable para la conexión de 
PROFINET IO (2 puertos) 


– Una interfaz para la conexión de dispositivos mediante Industrial Ethernet 
(Gigabit Ethernet) 


– 3 interfaces para dispositivos USB 


– Una interfaz DVI-I para un monitor 


– Un slot precintable para la tarjeta CFast 


– Un slot para una tarjeta SD/MMC como unidad adicional opcional 


● Tensión de alimentación 1L+ 24 V DC (SELV/PELV). El conector está incluido en el 
volumen de suministro. 


● La CPU 1515SP PC es adecuada para el uso en el entorno industrial: 


– Diseño compacto 


– Funcionamiento sin ventilador 


– Gran robustez 


● La CPU 1515SP PC está homologada para el grado de protección IP20 y prevista para el 
montaje en un armario eléctrico. 


Variantes de hardware y opciones de pedido  
La CPU 1515SP PC tiene disponibles las siguientes variantes de hardware: 


● WES7 E 32 bits 2 GB RAM, tarjeta CFast 8 GB 


● WES7 P 64 bits 4 GB RAM, tarjeta CFast 16 GB, adecuada para paneles Multitouch 


Existen las siguientes opciones de pedido disponibles: 


● CPU 1515SP PC con controlador por software preinstalado 


● CPU 1515SP PC + HMI (128PT, 512PT, 2040PT) con controlador por software 
preinstalado y WinCC Runtime Advanced V13 SP1 
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3.2 Configuración de ejemplo 


Configuración  
La CPU 1515SP PC se monta sobre un perfil soporte conforme a EN 60715. Mediante 
módulos ET 200SP en el rack central se crea un sistema modular.  


La CPU 1515SP PC se puede utilizar como controlador PROFINET IO. La conexión de los 
dispositivos PROFINET IO se realiza con el SIMATIC BusAdapter BA 2xRJ45 a través de 
los puertos de la interfaz X1 PN (LAN).  


La interfaz integrada X2 PN/IE (LAN) posibilita la conexión de dispositivos mediante 
Industrial Ethernet. 


La conexión a PROFIBUS puede realizarse a través del módulo maestro DP. 







 Descripción del producto 
 3.2 Configuración de ejemplo 


CPU 1515SP PC 
Manual de producto, 12/2014, A5E32701810-AA 19 


Configuración de ejemplo  
La figura siguiente muestra una configuración de ejemplo con la CPU 1515SP PC. 


 
Figura 3-2 Configuración de ejemplo con la CPU 1515SP PC 


 


① CPU 1515SP PC, módulos de periferia, módulo servidor 


② Perfil soporte 


③ Flat Panel - Pantalla panorámica 


④ Dispositivos USB: teclado, ratón, impresora... 


⑤ Dispositivo PROFINET IO 


⑥ Cámara 


⑦ Industrial Thin Client ITC 


⑧ SCALANCE W786 


⑨ Field PG 


⑩ PC/PG 
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3.3 Componentes 


Componentes de la CPU 1515SP PC 
La siguiente tabla contiene un resumen de los componentes de la CPU 1515SP PC: 


Tabla 3- 1 Componentes de la CPU 1515SP PC 


Componente Función Figura 
Perfil soporte según 
EN 60715  


El perfil soporte es el portamódulos 
de la CPU 1515SP PC. 


 


CPU 1515SP PC CPU con alivio de tracción y etiquetas 
blancas de identificación por referen-
cia 


 


BusAdapter El BusAdapter permite escoger el tipo 
de conexión para PROFINET IO. 
Para la CPU 1515SP PC están dis-
ponibles las siguientes variantes: 
• Para conectores RJ45 estándar 


(BA 2×RJ45) ① 
• Para conexión directa del cable de 


bus (BA 2×FC) ② 


 


Módulo servidor El módulo servidor cierra la configu-
ración de una CPU 1515SP PC con 
módulos de periferia.  
El módulo de servidor se incluye en el 
volumen de suministro de la CPU. 
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3.4 Estructura de los dispositivos 


Vista delantera 


 
Figura 3-3 Vista delantera de la CPU 1515SP PC 


① Mecanismo de desbloqueo del perfil soporte 


② Tiras rotulables 


③ Módulo servidor 


④ Aletas de refrigeración 


⑤ Alivio de tracción 


⑥ Etiquetas rotulables de referencia 
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3.5 Elementos de mando y señalización 


Vista frontal del módulo  
La siguiente figura muestra los elementos de mando y de conexión de la CPU 1515SP PC. 


 
Figura 3-4 Vista de la CPU 1515SP PC 


① Indicadores LED para el estado operativo actual y el estado de diagnóstico de la CPU 


② Indicador LED Alimentación presente 


③ X50: Slot para la tarjeta CFast (memoria Flash), precintable 


④ Selector de modo 


⑤ X51: Slot para una tarjeta SD/MMC opcional 


⑥ X80: Conexión para la tensión de alimentación 24 V DC 


⑦ X1 PROFINET 
(LAN): 


Slot para BusAdapter para la conexión de PROFINET IO;  
indicación de estado para PROFINET 


⑧ X2 PN/IE (LAN): Conexión Ethernet GbE con indicación integrada  


⑨ X60, X61, X62: 3 conexiones USB  


⑩ X70 DVI-I: Conexión para monitor 
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Slot para tarjeta CFast 
En la tarjeta SIMATIC CFast suministrada están instalados el sistema operativo, el software 
runtime y el proyecto. La tarjeta CFast es la única memoria de masas de la 
CPU 1515SP PC. 


 


 Nota 
Acceso no autorizado 


Precinte la tapa del slot para proteger la tarjeta CFast con el sistema operativo de la 
CPU 1515SP PC contra accesos y manipulaciones no autorizados. 


 


Slot para tarjeta SD/MMC 
Puede utilizar una tarjeta SIMATIC SD o MMC como unidad de memoria adicional. En esta 
unidad pueden guardarse datos a través de Windows, p. ej., una copia de seguridad (pero 
no el sistema operativo, el software runtime ni el proyecto). 


Tarjetas SD permitidas: SDHC hasta 32 GB, SDXC hasta 2 TB. 


Conexiones USB 
Pueden funcionar simultáneamente 2 interfaces USB high-current (500 mA) y una interfaz 
low-current (100 mA).  


Direcciones MAC 
La dirección MAC se compone de un código del fabricante de 3 bytes y un código del 
dispositivo de 3 bytes (número correlativo). 


A cada dispositivo se le asignan de fábrica cuatro direcciones MAC. Las direcciones MAC 1 
y 4 están grabadas a láser en el frente de la CPU 1515SP PC. En las direcciones MAC 2 y 3 
se incrementa el número correlativo. Si p. ej. la primera dirección MAC es 
08-00-06-6B-80-C0, la segunda será 08-00-06-6B-80-C1. 


Tabla 3- 2 Asignación de direcciones MAC  


 Asignación 
Dirección MAC 1 X2 PN/IE (LAN) 


• visible en STEP 7 en los dispositivos accesibles 
• grabada a láser en el frente de la CPU (inicio del rango numérico) 


Dirección MAC 2 X1 PROFINET (LAN) 
• visible en STEP 7 en los dispositivos accesibles 


Dirección MAC 3 Puerto X1 P1 (necesario, p. ej., para LLDP) 
Dirección MAC 4 Puerto X1 P2 R (necesario, p. ej., para LLDP) 


• grabada a láser en el frente de la CPU (fin del rango numérico) 
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Conexión para alimentación eléctrica  
La CPU 1515SP PC dispone de un borne de conexión de 2 polos para la alimentación. 


El conector de alimentación viene de fábrica enchufado en la CPU.  


Selector de modo  
El selector de modo permite ajustar el modo de operación de la CPU. 


Tabla 3- 3 Posiciones del selector de modo  


Posición Significado Explicación 
RUN Modo RUN1 La CPU procesa el programa de usuario. 
STOP Modo STOP1 La CPU no procesa el programa de usuario.  


Las salidas tienen activado un estado "seguro". 
MRES Borrado total Solo con S7-1500 Software Controller activo2:  


Borrado total de la CPU 
 1 RUN y STOP muestran el estado operativo seleccionado. Los indicadores LED RUN y STOP 


muestran el estado operativo real de la CPU 1515SP PC. 
2 Ver el manual S7-1500 Software Controller  
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3.6 Volumen de suministro 


3.6.1 Desembalaje del dispositivo 


Desembalaje  
Durante el desembalaje tenga en cuenta los siguientes puntos: 


● Compruebe si el embalaje o su contenido presentan daños de transporte visibles. 


● Compruebe si el suministro está completo.  
Si detecta daños de transporte u otros problemas, informe a su persona de contacto en 
Siemens. 


● Conserve la documentación y las licencias suministradas. Forman parte del dispositivo y 
son el comprobante de compra del software preinstalado en la tarjeta CFast. La 
documentación y las licencias se necesitan para la primera puesta en marcha y ante 
cualquier consulta. 


● Conserve el embalaje original por si tiene que transportar de nuevo el dispositivo. 


 


 ATENCIÓN 


Daños en el dispositivo durante el transporte y el almacenamiento 


Si se almacena o transporta sin el embalaje, el dispositivo estará desprotegido frente a los 
golpes, las vibraciones y los efectos de la presión y la humedad. Un embalaje dañado 
indica que las condiciones ambientales han tenido un impacto masivo en el dispositivo. 


El dispositivo puede resultar dañado. 


No elimine el embalaje original. Mantenga el dispositivo embalado durante el transporte y 
el almacenamiento. 


 


 ATENCIÓN 


Daños del dispositivo por condensación 


Si el dispositivo está sometido a temperaturas bajas o a cambios de temperatura extremos 
durante el transporte, la humedad puede llegar a penetrar en él (condensación). 


La humedad provoca cortocircuitos en los circuitos eléctricos y daña el dispositivo.  


Para evitar daños, proceda del siguiente modo: 
• Almacene el dispositivo en un lugar seco. 
• Adáptelo a la temperatura ambiente antes de la puesta en marcha. 
• El dispositivo no debe estar sometido a la radiación de calor directa de un calefactor. 
• En caso de condensación, no conecte el dispositivo hasta que se haya secado por 


completo o hasta que haya transcurrido un tiempo de espera de unas 12 horas. 
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 ADVERTENCIA 


Peligro de descarga eléctrica e incendio por un dispositivo dañado  


Un dispositivo dañado puede estar sometido a una tensión peligrosa y provocar un 
incendio en la máquina o en la instalación. Un dispositivo dañado tiene propiedades y 
estados impredecibles. 


Puede llegar a provocar lesiones e incluso la muerte. 


Evite que accidentalmente se instale y se ponga en marcha un dispositivo dañado. 
Identifíquelo y guárdelo bajo llave. Encargue de inmediato la reparación del dispositivo. 


 


Datos identificativos  
Con los datos identificativos se puede reconocer el dispositivo con claridad en caso de 
reparación. 


Anote los siguientes datos acerca de su dispositivo: 


● La referencia de la CPU 1515SP PC puede consultarse en el formulario de pedido. 


● En función del volumen de suministro, para el certificado de licencia del S7-1500 
Software Controller y WinCC Runtime Advanced V13 SP1 se adjunta el "Certificate of 
License". 


● La "Microsoft Windows Product Key" se encuentra en la etiqueta del "Certificate of 
Authenticity". 


● La primera y la última dirección MAC se encuentran en el dispositivo. 
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3.6.2 Volumen de suministro - Variante de hardware WES7 E 32 bits 2 GB RAM 
 


 Nota 


Independientemente de las opciones de pedido, en el dispositivo se encuentra siempre la 
denominación CPU 1515SP PC con la referencia 6ES7677-2AA30-0AA0.  


 


En el volumen de suministro de la CPU 1515SP PC se incluyen los siguientes componentes:  


Tabla 3- 4 Volumen de suministro, variante de hardware WES7 E 32 bits 2 GB RAM  


Opción de pedido CPU 1515SP PC  CPU 1515SP PC + HMI CPU 1515SP PC 
(repuesto)  


Referencia 6ES7677-2AA31-0EB0 6ES7677-2AA31- 
• 0EK0 HMI 128PT 
• 0EL0 HMI 512PT 
• 0EM0 HMI 2048PT 


6ES7677-2AA30-0AA0 


CPU X X X 
Alivio de tracción con tornil-
los de fijación 


X X X 


Módulo servidor X X X 
Tarjeta CFast de 8 GB con 
las siguientes preinstala-
ciones: 


  


• Sistema operativo Win-
dows Embedded Stand-
ard 7 E 


X X – 


• S7-1500 Software Con-
troller CPU 1505S 


X X – 


• WinCC RT Advanced 
V13 SP1 


– X – 


DVD de restauración de la 
imagen 


X X – 


DVD "Documentation and 
Drivers" 


X X – 


Windows Certificate of Au-
thenticity (CoA) 


X X – 


Certificate of License (CoL) X X – 
Memoria USB con claves de 
licencia SIMATIC 


X X – 


Información de producto X X – 
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3.6.3 Volumen de suministro - Variante de hardware WES7 P 64 bits 4 GB RAM 
 


 Nota 


Independientemente de las opciones de pedido, en el dispositivo se encuentra siempre la 
denominación CPU 1515SP PC con la referencia 6ES7677-2AA40-0AA0.  


 


En el volumen de suministro de la CPU 1515SP PC se incluyen los siguientes componentes:  


Tabla 3- 5 Volumen de suministro, variante de hardware WES7 P 64 bits 4 GB RAM  


Opción de pedido CPU 1515SP PC CPU 1515SP PC + HMI CPU 1515SP PC 
(repuesto)  


Referencia 6ES7677-2AA41-0FB0 6ES7677-2AA41- 
• 0FK0 HMI 128PT 
• 0FL0 HMI 512PT 
• 0FM0 HMI 2048PT 


6ES7677-2AA40-0AA0 


CPU X X X 
Alivio de tracción con tornil-
los de fijación 


X X X 


Módulo servidor X X X 
Tarjeta CFast de 16 GB con 
las siguientes preinstala-
ciones: 


  


• Sistema operativo Win-
dows Embedded Stand-
ard 7 P 


X X – 


• S7-1500 Software Con-
troller CPU 1505S 


X X – 


• WinCC RT Advanced 
V13 SP1 


– X – 


DVD de restauración de la 
imagen 


X X – 


DVD "Documentation and 
Drivers" 


X X – 


Windows Certificate of Au-
thenticity (CoA) 


X X – 


Certificate of License (CoL) X X – 
Memoria USB con claves de 
licencia SIMATIC 


X X – 


Información de producto X X – 
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 Montaje 4 
4.1 Principios básicos 


Introducción 
La CPU 1515SP PC es un dispositivo abierto. Esto significa que solo puede instalar la CPU 
en cajas, armarios o cuartos eléctricos. Estas cajas, armarios o cuartos eléctricos solo 
deben ser accesibles mediante llave o usando una herramienta. Solo podrá acceder a ellos 
el personal autorizado o debidamente instruido. 


Lugar de montaje 
La CPU 1515SP PC debe montarse en una caja/armario adecuado que tenga al menos el 
grado de protección IP54 según EN 60529, y deben respetarse las condiciones ambientales 
para el funcionamiento de los equipos. 


Posición de montaje  
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP puede montarse en cualquier posición. Se 
recomienda un montaje en horizontal en una pared vertical. 


Para la CPU 1515SP PC, dependiendo de la posición de montaje, se aplican limitaciones en 
temperatura ambiente y configuración máxima.  


 


 ATENCIÓN 


Daños en los módulos 


Si los módulos son sometidos a temperaturas ambiente no permitidas, pueden resultar 
dañados. 


No se deben rebasar las siguientes temperaturas ambiente durante el funcionamiento: 
• Montaje horizontal 


– 60 °C en una configuración con 32 módulos de periferia como máx. 
– 55 ℃ en una configuración con 64 módulos de periferia como máx. 


• Montaje vertical 
– 50 °C en una configuración con 32 módulos de periferia como máx. 


 


Encontrará más información en el capítulo Condiciones ambientales climáticas y mecánicas 
(Página 92) 
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Perfil soporte  
La CPU 1515SP PC se instala en un perfil soporte según la norma EN 60715 (35 × 7,5 mm 
o 35 × 15 mm).  


El perfil soporte debe ponerse a tierra separadamente en el armario eléctrico. Excepción: En 
caso de instalar el perfil sobre una superficie metálica conductora y referenciada a tierra, no 
es necesario referenciar nuevamente el perfil a tierra. 


 


 Nota 


Si el sistema de periferia descentralizada ET 200SP está sometido a vibraciones y choques 
durante el funcionamiento, deberá montarse una fijación mecánica (p. ej., un borne de 
puesta a tierra 8WA1010-1PH01) en ambos extremos del perfil soporte de la configuración 
del ET 200SP. De este modo se impide que el ET 200SP se desplace lateralmente. 


 


 Nota 


En caso de instalar el sistema de periferia descentralizada ET 200SP en ambientes 
fuertemente sometidos a vibraciones y choques, se recomienda atornillar el perfil soporte en 
distancias de aprox. 200 mm a la superficie de montaje. 


 


Las superficies adecuadas son: 


● Fleje de acero según Anexo A de EN 60715 o 


● Fleje de acero estañado. Para ello se recomiendan los perfiles soporte descritos en el 
capítulo Accesorios/Repuestos (Página 105). 


 
  Nota 


Perfiles soporte de otros fabricantes  


En caso de utilizar perfiles soporte de otros fabricantes, hay que asegurarse de que 
tengan las características adecuadas a las condiciones climáticas y mecánicas 
ambientales en el lugar de uso. 


Asegúrese de que el perfil soporte cumple el requisito para un conductor de protección. 
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Distancias mínimas  
Durante el montaje o desmontaje de la CPU 1515SP PC deben respetarse las siguientes 
distancias mínimas. 


 
Figura 4-1 Distancias mínimas 


Reglas de montaje  
● Después de la CPU 1515SP PC viene una BaseUnit BU..D con entrada de la 


alimentación de tensión L+ (caja de bornes clara). 


● A continuación se instalan las BaseUnits BU..B (caja de bornes oscura). 


● En cada BaseUnit pueden enchufarse los módulos de periferia correspondientes.  
Encontrará las combinaciones compatibles de BaseUnits y módulos de periferia en el 
capítulo Selección de una BaseUnit apropiada, en el manual del ET 200SP. 


● El módulo servidor cierra la estructura. 


 


 Nota 


Monte la CPU 1515SP PC exclusivamente con la alimentación desconectada. 
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4.2 Configuración del hardware 


Configuración máxima mecánica  
Cuando se cumple una de las siguientes reglas, se ha alcanzado la configuración máxima: 


Tabla 4- 1 Configuración máxima mecánica 


Características Regla 
Cantidad de módulos • Montaje horizontal 


– De 0 a 60 ℃ de temperatura ambiente:  
Máximo 32 módulos de periferia y carga USB 


– De 0 a 55 ℃ de temperatura ambiente:  
Máximo 64 módulos de periferia y carga USB 


• Montaje vertical 
– De 0 a 50 ℃ de temperatura ambiente:  


Máximo 32 módulos de periferia y carga USB 


Longitud del bus de 
fondo 


Máximo 1 m de ancho de configuración (sin CPU 1515SP PC, incluido 
módulo servidor) 


Configuración máxima eléctrica  
El número de módulos de periferia operables de un grupo de potencial está limitado por el 


● consumo de intensidad de dichos módulos 


● consumo de intensidad de los componentes alimentados por dichos módulos de periferia 


La intensidad conducible máxima en los bornes de la BaseUnit L+/M es de 10 A. 


Carga del bus USB 


En la configuración máxima con la CPU 1515SP PC también debe tenerse en cuenta la 
carga del bus USB: 


● Montaje horizontal 


– De 0 a 60 °C de temperatura ambiente con un máx. de 32 módulos de periferia y 
3 cargas USB de 100 mA 


– De 0 a 55 °C de temperatura ambiente con un máx. de 64 módulos de periferia y 
2 cargas USB de 500 mA + 1 carga USB de 100 mA 


● Montaje vertical 


– De 0 a 50 °C de temperatura ambiente con un máx. de 32 módulos de periferia y 
3 cargas USB de 100 mA 


Área de direccionamiento  
El área de direccionamiento está predeterminada y puede adaptarse en el programa de 
usuario.  
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4.3 Montaje de la CPU 1515SP PC 


Requisitos 
El perfil soporte está montado. 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 a 3,5 mm (para fijar el alivio de tracción y desmontar el BusAdapter) 


Fijación del alivio de tracción  
Fije el alivio de tracción en el lado izquierdo de la CPU 1515SP PC, arriba y abajo, con los 
tornillos suministrados.  


Montaje de la CPU 1515SP PC  
1. Cuelgue la CPU en el perfil soporte. 


2. Abata hacia atrás la CPU hasta oír encajar el mecanismo de desbloqueo del perfil 
soporte. 


3. Asegúrese de que la CPU ha encajado correctamente tirando de la parte inferior de la 
caja. 


 
Figura 4-2 Montaje de la CPU 1515SP PC  
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Desmontaje de la CPU 1515SP PC  
En el lado derecho de la CPU 1515SP PC están las BaseUnits con los módulos de periferia:  


1. Desconecte la tensión de alimentación en la CPU. 


2. Accione el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte de la primera BaseUnit y 
desplace al mismo tiempo la CPU en paralelo hacia la izquierda hasta que se desprenda 
del resto del conjunto de módulos. 


Nota: el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte se encuentra por encima de la 
CPU. 


3. Mientras mantiene pulsado el mecanismo de desbloqueo del perfil soporte, abata la CPU 
hasta extraerla del perfil soporte. 


 
  Nota 


No es necesario desmontar el BusAdapter de la CPU 1515SP PC. 
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 Conexión 5 
5.1 Indicaciones para la conexión 
 


 Nota 
Reglas y normativas de uso  


Tenga en cuenta las indicaciones del capítulo Conexión del manual de sistema Sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) y del manual de funciones 
Instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566). 


 


 ATENCIÓN 


Fallo por sistemas de periferia  
La conexión de sistemas de periferia puede provocar fallos en el dispositivo. 


En consecuencia pueden producirse lesiones personales o daños en la máquina o en la 
instalación. 


Al conectar sistemas de periferia tenga en cuenta lo siguiente: 
• Lea la documentación de los sistemas de periferia. Cumpla todas las instrucciones de 


dicha documentación. 
• Conecte exclusivamente sistemas de periferia aptos para uso industrial según 


EN 61000-6-2 / EC 61000-6-2. 
• Los sistemas de periferia sin funcionalidad Hot Plug solo deben conectarse cuando la 


alimentación del dispositivo está desconectada. 
 


 Nota 
Realimentación mediante dispositivos USB  


En dispositivos USB que, a pesar de la especificación de USB 2.0, realimentan tensión a la 
interfaz host, no se garantiza el arranque de la CPU 1515SP PC al realizar POWER ON. 


Por lo general la realimentación no está permitida. 
 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566
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5.2 Esquema eléctrico y esquema de principio 


Esquema de principio  
La figura siguiente muestra el esquema de principio de la CPU 1515SP PC. 


 
① Switch X1 PN (LAN) Interfaz PROFINET X1  
② Electrónica P1 Interfaz PROFINET X1 puerto 1 
③ Interfaz con el bus de fondo P2 Interfaz PROFINET X1 puerto 2 
④ Tensión de alimentación interna L+ Tensión de alimentación 24 V DC 
⑤ Selector de modo M Masa 
X50 Tarjeta CFast LK1, LK2 LED Link TX/RX 
X51 Tarjeta SD/MMC LK3 LED Link 
X60 Interfaz USB 2.0, 0,5 A R/S LED RUN/STOP (amarillo/verde) 
X61, X62 Interfaces USB 2.0, 0,5 A ER LED ERROR (rojo) 
X70 Interfaz DVI-I MT LED MAINT (amarillo) 
X80 24 V DC Entrada de la tensión de alimentación PWR LED POWER (amarillo/verde) 
X2 PN/IE (LAN) Interfaz Ethernet X2   


Figura 5-1 Esquema de principio para la CPU 1515SP PC  
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5.3 Instalación eléctrica 


Instalación sin aislamiento galvánico  
 


 Nota 


A diferencia del sistema de periferia descentralizada ET 200SP, en la CPU 1515SP PC solo 
es posible una instalación sin aislamiento galvánico. 


 


La figura siguiente muestra una CPU 1515SP PC en configuración máxima con alimentación 
desde una red en esquema TN-S. El PowerSupply alimenta la CPU 1515SP PC y el circuito 
de carga para los módulos de 24 V DC. 


En la CPU 1515SP PC hay una conexión fija entre el borne de masa de la alimentación y los 
resortes de contacto con el perfil soporte. El perfil soporte debe ponerse a tierra 
separadamente en el armario eléctrico. 
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① Interruptor principal 
② Protección contra cortocircuito y sobrecarga 
③ Fuente de alimentación de carga (aislamiento galvánico) 
④ En la CPU 1515SP PC esta conexión se establece automáticamente. 
 La disposición de los bornes de alimentación que aparece representada en la figura no se cor-


responde con la disposición real. Se ha elegido para facilitar la comprensión.  


Figura 5-2 Conexión del potencial de referencia de la tensión de carga 
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5.4 Conectar dispositivos a redes 
Para la integración en entornos de sistema y redes disponibles o planificados, existen las 
siguientes posibilidades. 


Ethernet 
La interfaz Ethernet integrada X2 PN/IE (LAN) (10/100/1000 Mbits/s) se puede utilizar para 
la comunicación y el intercambio de datos con autómatas programables, p. ej. SIMATIC S7. 


Para ello necesita el software apropiado: STEP 7, WinCC, SIMATIC NET. 
 


 Nota 


Para el servicio con 1000 Mbits/s utilice un cable Ethernet de la categoría 5e (cable Cat 5e). 
 


PROFINET  
El servicio PROFINET es posible mediante la interfaz X1 PN (LAN) y los adaptadores de 
bus permitidos. 


PROFIBUS  
La conexión a PROFIBUS puede realizarse a través del módulo maestro DP. 


5.5 Asegurar los cables 
El alivio de tracción para cables de conexión impide que los cables USB y los conectores 
PROFINET se suelten de la CPU 1515SP PC. El alivio de tracción se incluye en el 
suministro. 


 
 


 


ADVERTENCIA 


Chispas generadas por cables sueltos  


Peligro de explosión en atmósferas potencialmente explosivas. 


En caso de producirse fuertes vibraciones y sacudidas, los cables USB y los conectores 
PROFINET pueden soltarse del dispositivo. 


Fije estos cables al alivio de tracción del dispositivo utilizando bridas. 
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Requisitos 
● El alivio de tracción está fijado a la CPU. 


● La CPU está montada. 


Procedimiento 
Asegure con bridas los cables USB y PROFINET al alivio de tracción. 


 
Figura 5-3 Cables asegurados 
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 Avisos de diagnóstico, mensajes de error y avisos de 
sistema 6 
6.1 Indicador de estado y error 


Indicadores LED 
La figura siguiente muestra los indicadores LED de la CPU 1515SP PC. 


 
① LED RUN/STOP (LED amarillo/verde) 
② LED ERROR (LED rojo) 
③ LED MAINT (LED amarillo) 
④ LED POWER (LED amarillo/verde) 


Figura 6-1 Indicadores LED de la CPU 1515SP PC  
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Significado de los indicadores LED con el controlador por software activo  
La CPU 1515SP PC posee tres LED para indicar el estado operativo actual y el estado de 
diagnóstico. 
La tabla siguiente muestra el significado de las combinaciones de colores de los indicadores 
LED en relación con el controlador por software. 


Tabla 6- 1 Significado de los indicadores LED  


LED RUN/STOP LED ERROR LED MAINT Significado 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


POWER OFF 
Tensión de alimentación nula o muy baja 
en la CPU 1515SP PC. 


 
LED apagado 


 
LED parpadea en 


rojo 


 
LED apagado 


Se ha producido un error. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


El controlador por software de la 
CPU 1515SP PC se encuentra en el 
estado operativo RUN. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED parpadea en 


rojo 


 
LED apagado 


Hay un evento de diagnóstico. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED apagado 


 
LED encendido 


en amarillo 


Se ha solicitado mantenimiento para la 
instalación. 
En un breve período de tiempo debe 
realizarse la sustitución del hardware 
afectado. 


 
LED encendido 


en verde 


 
LED apagado 


 
LED parpadea en 


amarillo 


Existe necesidad de mantenimiento de la 
instalación. 
En un período de tiempo previsible debe 
realizarse la sustitución del hardware 
afectado. 
La actualización del firmware ha finaliza-
do correctamente. 


 
LED encendido 


en amarillo 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


El controlador por software de la CPU se 
encuentra en estado operativo STOP. 


 
LED encendido 


en amarillo 


 
LED parpadea en 


rojo 


 
LED parpadea en 


amarillo 


El programa del usuario está provocan-
do un fallo.  
CPU defectuosa  


 
LED parpadea en 


amarillo 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


La CPU realiza actividades internas 
mientras está en STOP, p. ej. arranque 
después de STOP. 
Carga del programa de usuario 


 
LED parpadea 


en amarillo/verde 


 
LED apagado 


 
LED apagado 


Arranque (transición de RUN → STOP) 


 
LED parpadea 


en amarillo/verde 


 
LED parpadea en 


rojo 


 
LED parpadea en 


amarillo 


Arranque (boot de la CPU) 
Prueba de los LED al arrancar, enchufar 
un módulo. 
Test de intermitencia de LED 
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LED POWER 


Tabla 6- 2 LED POWER  


LED POWER Significado 


 
LED apagado 


Tensión de alimentación muy baja o nula 


 
LED encendido en amarillo 


Hay tensión de alimentación;  
Se está ejecutando la fase BIOS; 
El Sistema operativo está apagado 


 
LED encendido en verde 


Hay tensión de alimentación; 
Reinicio o funcionamiento del sistema operativo 
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 Puesta en marcha 7 
7.1 Indicaciones para la puesta en marcha 
 


 ADVERTENCIA 


Puesta en marcha incorrecta en atmósferas potencialmente explosivas 


Fallo de dispositivo o peligro de explosión en atmósferas potencialmente explosivas. 
• No ponga en marcha el dispositivo hasta que no esté completamente montado y 


conectado de acuerdo con las indicaciones del capítulo Enhanced Write Filter (EWF) 
(Página 69). 


• Antes de la en marcha tenga en cuenta cómo puede afectar a otros dispositivos de la 
instalación. 


 


 PRECAUCIÓN 


Superficies calientes 


Peligro de quemaduras debido a superficies calientes. 


Utilice guantes apropiados siempre que vaya a tocar el dispositivo durante el 
funcionamiento. 


 


 ATENCIÓN 


Formación de condensaciones en el dispositivo  


Pueden producirse daños en el dispositivo debido a la formación de condensaciones si la 
diferencia de temperatura entre el transporte o almacenamiento y el lugar de montaje es 
superior a 20 °C (36 °F). 


Antes de poner en marcha el dispositivo, déjelo durante varias horas en el nuevo entorno. 
 


 ATENCIÓN 


Pérdida de datos  


Si los filtros de escritura se utilizan incorrectamente, pueden perderse datos. 


Por lo tanto, respete las indicaciones relacionadas con los filtros de escritura. 


En Windows Embedded hay dos filtros de escritura configurables disponibles: 
• Enhanced Write Filter (Página 69) 
• File Based Write Filter (Página 73) 
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7.2 Primera puesta en marcha 
Durante el primer arranque de la CPU 1515SP PC se le pide al usuario que introduzca las 
contraseñas, las direcciones IP y algunos ajustes básicos. 


A continuación se configura automáticamente en el dispositivo el sistema operativo 
preinstalado en la tarjeta CFast. 


 


 Nota 


El panel Multitouch no es funcional en la primera puesta en marcha porque no se dispone 
del driver Multitouch hasta que se instala el sistema operativo. 


 


Requisitos 
● La CPU 1515SP PC está montada. 


● La tarjeta CFast está insertada. 


● No se han conectado soportes de datos mediante USB. 


● El siguiente hardware está listo: un monitor, un teclado USB, un ratón USB 


Procedimiento  
 


 ATENCIÓN 


Instalación errónea 


Si modifica los valores predeterminados en la configuración BIOS o desconecta el 
dispositivo durante la instalación, esta se verá afectada y el sistema operativo no se 
instalará correctamente. Esto perjudicará la seguridad de funcionamiento del dispositivo y 
del sistema. 


No desconecte el dispositivo durante todo el proceso de instalación. No modifique los 
valores predeterminados en la configuración BIOS. 


 


1. Conecte un monitor mediante un cable DVI-I. 


2. Conecte un teclado y un ratón vía USB a la CPU. 


3. Conecte la tensión de alimentación. 


→ El LED PWR se enciende primero en amarillo y, a continuación, en verde. 


→ El dispositivo ejecuta la inicialización de hardware. 


4. Espere hasta que desaparezca el logo de Siemens en la pantalla. 


5. Siga las instrucciones de la pantalla para configurar el dispositivo. 


 
  Nota 


Cuando se ha configurado el sistema operativo, el dispositivo se reinicia.  
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Resultado 
● Se ha instalado el sistema operativo WES7. 


● WES7 P: las funciones Multitouch están disponibles. 


● Tras cada arranque se muestra la pantalla de inicio del sistema operativo. 


● Si se introdujo una contraseña en la primera puesta en marcha, se abre una ventana de 
inicio de sesión. 


Resolución de la pantalla  
En Windows Embedded Standard 7 se ajustan los valores transferidos por el monitor para la 
resolución de la pantalla. 


7.3 Instalación de claves de licencia 


Licenciación del software  
S7-1500 Software Controller y WinCC RT Advanced necesitan claves de licencia 
específicas del producto. Estas se encuentran en la memoria USB suministrada.  


Antes de la puesta en marcha debe instalar las claves de licencia con el Automation License 
Manager  (ALM).  
La licenciación se ejecuta directamente a través de la CPU 1515SP PC. 


Requisitos 
● Primera puesta en marcha ejecutada con éxito. 


● Se ha iniciado Windows Embedded Standard 7. 


● En la CPU 1515SP PC, el filtro ampliado de escritura EWF debe estar desactivado. 


Instalación de claves de licencia en la configuración local  
En la CPU 1515SP PC, el Automation License Manager  está preinstalado.  


El software puede abrirse a través del icono del escritorio o mediante un comando de menú. 


1. En la barra de inicio de Windows, seleccione Inicio > Todos los programas > Siemens 
Automation > Automation License Manager. 


2. Siga las instrucciones del Automation License Manager . 
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Instalación de claves de licencia vía PG/PC  
El Automation License Manager  está preinstalado en un PG/PC con STEP 7 y la 
CPU 1515SP PC. 


1. Conecte la CPU 1515SP PC con un PG/PC. 


2. Conecte la memoria USB suministrada al PG/PC. 


3. Seleccione el comando de menú Inicio > SIMATIC > License Management > Automation 
License Manager. 


4. Seleccione el comando de menú Editar > Conectar equipo e introduzca la dirección IP de 
la CPU 1515SP PC (valor predeterminado 192.168.1.1). 


5. Arrastre las claves de licencia de la memoria USB y suéltelas en la partición de sistema 
C: de la CPU 1515SP PC. 


Recuperación y almacenamiento de las claves de licencia en la restauración y en caso de reparación  
 


 Nota 
Pérdida de las claves de licencia 


Una clave de licencia SIMATIC no puede ni copiarse ni reproducirse. Si arrastra las claves 
de licencia desde la memoria USB a la CPU 1515SP PC, ya no habrá ninguna copia de las 
claves en la memoria USB.  


Guarde las claves de licencia adquiridas antes de restablecer el estado de suministro 
(restauración) y en caso de reparación. Para ello, copie las claves de licencia en una 
memoria USB y consérvelas allí. 


 


Si se produce un error en sus claves de licencia en la CPU 1515SP PC, póngase en 
contacto con su representante de Siemens. Tenga preparado el "Certificate of License" 
(CoL). 


 


 Nota 


Con el filtro de escritura EWF (Página 69) protegerá sus claves de licencia y su 
configuración. 


 


Referencia 
Encontrará más información acerca de las licencias en el manual Automation License 
Manager . Lo encontrará en la CPU 1515SP PC, en Inicio > Todos los programas > 
Siemens Automation > Documentation, y también en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/56956174). 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/56956174
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7.4 Centro de seguridad de Windows 


Advertencia del centro de seguridad de Windows 
Durante la primera conexión de su dispositivo, recibirá una advertencia del centro de 
seguridad de Windows. El centro de seguridad comprueba el estado del dispositivo con 
respecto a tres aspectos de seguridad importantes que se indican a continuación. Si detecta 
un problema, el centro de seguridad proporciona recomendaciones para proteger mejor el 
dispositivo. 


● Cortafuegos: El cortafuegos de Windows contribuye a proteger el dispositivo impidiendo 
el acceso de usuarios no autorizados a través de Internet o de una red. Windows 
comprueba si el dispositivo está protegido por un cortafuegos de software. 
En el estado de suministro el cortafuegos está conectado. 


● Software antivirus: los programas antivirus contribuyen a proteger el dispositivo contra 
virus y otras amenazas de seguridad. Windows comprueba si en el dispositivo se está 
utilizando un programa antivirus exhaustivo y actual. 
En el estado de suministro no hay software antivirus instalado. 


● Actualizaciones automáticas: con las actualizaciones automáticas Windows puede 
buscar de forma rutinaria las últimas actualizaciones importantes para el dispositivo e 
instalarlas automáticamente. Esta opción está desactivada en el estado de suministro. 


Configure el centro de seguridad en función de sus necesidades. 
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7.5 Conexión/desconexión de la CPU 1515SP PC 


Requisitos 
Primera puesta en marcha ejecutada con éxito. 


Conexión de la CPU 1515SP PC  
1. Conecte la alimentación eléctrica de la CPU. 


→ Se inicia el administrador de arranque GRUB4DOS. 


2. Seleccione el modo de inicio de la CPU 1515SP PC: 


– Solo con el sistema operativo Windows. 


– Con el sistema operativo Windows y el S7-1500 Software Controller (ajuste 
predeterminado). 


 
Figura 7-1 Administrador de arranque GRUB4DOS 


Desconexión de la CPU 1515SP PC  
Para la desconexión utilice la función de Windows Inicio > Apagar. 


→ El LED PWR cambia de verde a amarillo.  


→ La función de Windows apaga el sistema operativo y el S7-1500 Software Controller. 


Si el dispositivo no se va a utilizar durante un tiempo prolongado tras apagarlo, desconecte 
la alimentación. 
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 Funciones 8 
8.1 Funciones de vigilancia 


Introducción  
La CPU 1515SP PC ofrece funciones de vigilancia que pueden utilizarse con el 
correspondiente software. Están disponibles las siguientes funciones de indicación, 
vigilancia y control. 


● Vigilancia de temperatura 


● Vigilancia de unidades con funcionalidad SMART 


● Contador de horas de funcionamiento (información sobre el tiempo de ejecución total) 


SIMATIC IPC DiagBase  
El software SIMATIC IPC DiagBase está incluido en el volumen de suministro de la 
CPU 1515SP PC.  


Con el software SIMATIC IPC DiagBase se utilizan las funciones para la vigilancia local. 
Para una visualización clara del control se utiliza la aplicación DiagBase Management 
Explorer. Con DiagBase Alarm Manager se reciben notificaciones sobre alarmas 
individuales. 


 


 Nota 


Encontrará más información en la Ayuda en pantalla del software SIMATIC IPC DiagBase. 
 


SIMATIC IPC DiagMonitor  
El software SIMATIC IPC DiagMonitor se adquiere en CD.  


Con este software de diagnóstico y señalización se detectan y notifican fallos potenciales 
del sistema con antelación. También permite un diagnóstico remoto. 


El software contiene: 


● El software para las estaciones que se van a vigilar 


● Una librería para crear aplicaciones propias 
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Vigilancia de temperatura  
Tres sensores de temperatura vigilan la temperatura de la CPU 1515SP PC en varios 
puntos: 


● Temperatura del procesador 


● Temperatura en las proximidades de los RAM IC/bloques 


● Temperatura del módulo base 


Si uno de los valores de temperatura rebasa el umbral de temperatura ajustado, se dispara 
un sensor de temperatura que activa el software IPC DiagBase o IPC DiagMonitor. 


El sensor de temperatura permanece activado hasta que las temperaturas vuelvan a estar 
por debajo del umbral y se restablezca el sensor con una de las medidas siguientes: 


● Confirmación del mensaje de error mediante el software de vigilancia 


● Reinicio del dispositivo 


8.2 Memoria remanente NVRAM 
La memoria remanente es una memoria no volátil para realizar una copia de seguridad de 
cantidades limitadas de datos si falla la alimentación. 


En la memoria remanente se guardan los datos definidos como remanentes. Dichos datos 
se conservan incluso después de una desconexión o un fallo de tensión. 


Para utilizar la NVRAM en el S7-1500 Software Controller, se ha implementado la función 
correspondiente. En caso de corte de alimentación, esta asegura hasta 183,5 kbytes de 
datos en la memoria de datos no volátil. La función se ajusta en el TIA Portal, en 
Engineering Station. 
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8.3 Descripción de BIOS 


8.3.1 Introducción 


BIOS-Setup  
BIOS-Setup se encuentra en la memoria ROM de BIOS. La información sobre la 
configuración del sistema se guarda en la memoria de la CPU 1515SP PC.  


A través de Setup se puede ajustar lo siguiente: 


● configuración del hardware, p. ej. el tipo de unidad 


● propiedades del sistema 


● hora y fecha 


 


 Nota 


En la BIOS se aplica la distribución de teclado de Estados Unidos. 
 


Modificación de la configuración del dispositivo 
La configuración del dispositivo está preajustada para funcionar con el software 
suministrado.  


No modifique los valores ajustados salvo que haya realizado modificaciones técnicas en su 
dispositivo. 
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8.3.2 Inicio de BIOS-Setup 
Inicie el programa SETUP del siguiente modo: 


1. Desconecte el dispositivo y vuelva a conectarlo (arranque en frío). 


Tras la conexión, en la configuración estándar de la CPU 1515SP PC aparece la imagen 
siguiente: 


 
Figura 8-1 BIOS-Setup 


Transcurrida la prueba de arranque tiene la posibilidad de iniciar el programa SETUP.  


Aparece el aviso de BIOS: 


Press F2 to go to Setup Utility 


Press F12 to go to Boot Manager 


2. Pulse la tecla <F2> mientras se muestre el aviso. 
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8.3.3 Menús de BIOS-Setup 


Resumen de BIOS-Setup 
En las páginas siguientes se representan los menús y submenús.  


 
① Barra de menú 
② Submenú disponible 
③ Ventana de ayuda 
④ Barra de manejo 


Figura 8-2 Estructura de los menús de BIOS-Setup 
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Estructura del menú 
En la barra de menú ① puede elegir entre las siguientes máscaras de menú:  
[Information] [Main] [Advanced] [Security] [Power] [Boot] [Exit]. 


En la ventana principal ② se muestran distintos ajustes o se seleccionan submenús.  


En la ventana de ayuda ③ del menú correspondiente encontrará información acerca de la 
entrada de configuración seleccionada.  


La barra de manejo ④ contiene indicaciones sobre el manejo. 


Puede desplazarse entre las máscaras de menú con las teclas de cursor [←] izquierda y [→] 
derecha. 
 
Menú Significado 
Information Información específica del dispositivo, p. ej. versión 
Main Ajustar funciones del sistema 
Advanced Configuración avanzada del sistema 
Security Funciones de seguridad, p. ej. ajuste de la contraseña 
Power Determinar el comportamiento del dispositivo al conectar 
Boot Determinar opciones de arranque, p. ej. la prioridad de arranque 
Exit Finalizar y guardar 
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8.3.3.1 Menú de información 
El menú muestra las versiones de las funciones específicas del dispositivo.  


En el caso de que se ponga en contacto con el Customer Support por cuestiones técnicas 
de su sistema, tenga preparada está información. 


Ejemplo 


 
Figura 8-3 Menú de información 
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8.3.3.2 Menú Main 


Configuración del menú Main  


 
Figura 8-4 Menú Main  


En el menú Main puede seleccionar entre los siguientes campos de ajuste del sistema 
moviéndose con las teclas de cursor [↑] hacia arriba y [↓] hacia abajo: 
 
Campo Significado 
System Time Indicación y ajuste de la hora actual 
System Date Indicación y ajuste de la fecha de calendario actual 


System Time y System Date (hora y fecha) 
System Time y System Date muestran los valores actuales. Tras seleccionar el campo 
correspondiente, con las teclas [+] y [-] puede modificar los ajustes siguientes: 


● En la hora: hora: minuto: segundo. 


● En la fecha: mes/día/año. 


Con la tecla <Return> puede cambiar entre las entradas dentro de los campos Date y Time 
(p. ej. de hora a minuto). 
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8.3.3.3 Menú Advanced 


Configuración del menú Advanced  


 
Figura 8-5 Menú Advanced 


 
Entrada Significado 
Boot Configuration Configuración de los ajustes de arranque 
IDE Configuration Configuración de los dispositivos  
Video Configuration Configuración de los parámetros gráficos 
CPU Related setting  Configuración de los parámetros de la CPU 
AMD PBS Option Configuración de interfaces 


Submenú "IDE Configuration" 
 
Entrada Significado 
SATA configure as Ajuste del tipo de configuración SATA:  


IDE, LEGACY IDE, AHCI 
Serial ATA Port 0 Configuración del dispositivo Serial ATA Port 0 
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Submenú "Video Configuration" 
 
Entrada Significado 
UMA Sharing Memory Size 
(256 MB) 


Ajuste del tamaño de la memoria de trabajo para el procesador 
gráfico. 
(Unified Memory Architecture; también Shared Memory) 


Submenú "CPU Related setting" 
 
Entrada Significado 
SVM support  Habilitación (Enabled) o bloqueo (Disabled) de la funcionalidad 


Secure Virtual Machine.  


Submenú "AMD PBS Option" 
 
Entrada Significado 
Internal LAN Controller Interfaz Ethernet integrada (10/100/1000 Mbits/s) 


X2 PN/IE (LAN)  
PXE Boot to INT_LAN Habilitación (Enabled) o bloqueo (Disabled) del Southbridge Net-


work Controller interno. 
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8.3.3.4 Menú Security 


Configuración del menú Security 


 
Figura 8-6 Menú Security  


Para proteger la CPU 1515SP PC contra usos no autorizados, puede asignar una 
contraseña.  
 
Supervisor Pass-
word 


Installed Determinados campos de configuración pueden ser modifi-
cados por el usuario, incluida la contraseña de Supervisor. 


Not installed La contraseña está desactivada. 
Set Supervisor 
Password 


Este campo abre el cuadro de diálogo para introducir la contraseña. Tras intro-
ducirla, puede modificarse con una nueva entrada o borrarse, y por tanto de-
sactivarse, con la tecla <Return>. 


 


 


 Nota 
Sobrescribir la contraseña Supervisor con la actualización de BIOS 


Con la actualización de BIOS se sobrescribe la contraseña.  


Después de una actualización de BIOS debe volver a configurar la contraseña. 
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8.3.3.5 Menú Power 


Configuración del menú Power  


 
Figura 8-7 Menú Power 


En el menú Power se define el comportamiento del dispositivo después de un corte eléctrico 
o de un Wake Event.  
 
Entrada Significado 
Wake on PME Si está activado (Enabled), el dispositivo se conecta cuando 


aparece un Power Management Event. De lo contrario permanece 
desconectado. 


Auto Wake on S5 Si está activado (Enabled), el dispositivo se conecta cuando 
aparece un Wake Event. De lo contrario permanece desconectado. 
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8.3.3.6 Menú Boot 


Entradas del menú Boot  


 
Figura 8-8 Menú Boot 


En este menú se define el comportamiento de arranque del dispositivo. 
 
Entrada Significado 
Quick Boot Habilitar (Enabled) o desactivar (Disabled). 


Si está habilitado, el dispositivo se inicia más rápido porque se saltan 
varias pruebas de funcionamiento de hardware. 


Quiet Boot Si está desactivado, el dispositivo arranca en el modo de texto.  
Si está activado, aparece una pantalla de inicio con el logo. 


USB Boot Permitir/no permitir el arranque de dispositivos USB enchufados. 


Menú Boot > Submenú "Boot Device Priority" 
En este menú se determina el orden de los soportes de arranque. 
 
Entrada Significado 
Normal Boot Menu Normal = orden de arranque según tipo de componentes 


Advance = orden de arranque individual de todos los componentes 
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Boot Device Priority > Submenú "Boot Type Order"  
 
Entrada Significado 
Hard Disk Drive Ajuste del orden de arranque de los grupos de unidades 
USB Ajuste del orden de arranque de los grupos de unidades USB 
Others Ajuste del orden de arranque de los grupos Others, p. ej. Remote 


Boot Device 


En este menú se muestran todos los componentes con capacidad de arranque conectados y 
su posición de arranque. La posición de arranque de los componentes se puede modificar 
libremente. 


En el arranque se utiliza el componente que esté en primer lugar (máxima prioridad de 
arranque). Si no está disponible, entonces se arranca desde el siguiente componente de la 
lista. 


El orden de arranque se modifica de la siguiente manera: 


● Seleccione el componente de arranque con las teclas <↑>, <↓> 


● Desplácese hasta la posición deseada con las teclas <+>, <–> 


 


 Nota 


Durante el proceso de arranque se puede iniciar el gestor de arranque con la tecla <F12>. 
El gestor de arranque muestra todos los componentes de arranque disponibles y arranca el 
dispositivo seleccionado por el usuario. 


 


Configuración "Normal Boot Menu > Advance" 


Los componentes con capacidad de arranque que desconecta y vuelve a conectar la 
CPU 1515SP PC entre los procesos de arranque, son colocados en primera posición por la 
BIOS en el ajuste "Advance". 


Boot Device Priority > Submenú "Hard Disk Drive" 
En este menú se muestra el tamaño de la tarjeta CFast. 
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8.3.3.7 Menú Exit 


Configuración del menú Exit  


 
Figura 8-9 Menú Exit 


El programa Setup siempre se finaliza con el menú Exit. 


Con el menú se guardan o rechazan los cambios realizados. 
 
Entrada Significado 
Exit Saving Changes Se guardan todos los cambios y se ejecuta un reinicio del sistema 


con los nuevos parámetros. 
Save Change Without Exit Se guardan todos los cambios. 
Exit Discarding Changes Se rechazan todos los cambios y se ejecuta un reinicio del sistema 


con los antiguos parámetros. 
Load Optimal Defaults Cargar valores estándar óptimos 
Load Custom Defaults Cargar valores estándar 
Safe Custom Defaults Guardar valores estándar 
Discard Changes Se rechazan todos los cambios. 
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8.3.4 Ajustes estándar de BIOS-Setup 


Documentación de la configuración del dispositivo 
Si realiza cambios en los ajustes estándar de BIOS-Setup, introduzca dichos cambios en la 
tabla siguiente. De este modo podrá consultar rápidamente los valores ajustados cuando 
desee realizar alguna modificación de hardware en el futuro. 


Se recomienda imprimir la tabla siguiente y, después de introducir los datos, guardarla 
cuidadosamente. 


 


 Nota 


Los ajustes estándar en BIOS-Setup dependen de la configuración del dispositivo solicitado. 
 


Ajustes estándar BIOS-Setup  
 
Menú Parámetros del sistema Ajustes estándar Ajustes propios 
Main System Time hh:mm:ss  


System Date MM/TT/JJJJ  
Advanced > IDE Configura-
tion 


SATA configure as LEGACY IDE  
Serial ATA Port 0 SIMATIC IPC CFast 8/16  


Advanced > Video Configu-
ration 


UMA Sharing Memory Size  256 MB  


Advanced > CPU Related 
setting 


SVM Support Enabled  


Advanced > AMD PBS Op-
tion 


Internal LAN Controller Auto  
PXE Boot to INT_LAN Disabled  


Security Supervisor Password Not installed  
Set Supervisor Password Inactivo (sin contraseña 


asignada) 
 


Power Wake on PME Enabled  
Auto Wake on S5 Disabled  


Boot Quick Boot Enabled  
Quiet Boot Disabled  
USB Boot  Disabled  


Boot > Boot Device Priority >  
Normal Boot Menu 


Normal 
Advance 


Normal  


Boot > Boot Device Priority Boot Type Order Hard Disk Drive  
USB   
Others  


Hard Disk Drive SIMATIC IPC CFast 8/16 
GByte 


 







Funciones  
8.3 Descripción de BIOS 


 CPU 1515SP PC 
66 Manual de producto, 12/2014, A5E32701810-AA 


Menú Parámetros del sistema Ajustes estándar Ajustes propios 
Exit Exit Saving Change Standard  


Save Change Without Exit   
Exit Discarding Changes   
Load Optimal Defaults   
Load Custom Defaults   
Safe Custom Defaults   
Discard Changes   


8.3.5 Actualización de BIOS 
Con el software SIMATIC IPC DiagBase (incluido en el volumen de suministro) puede 
realizar las acciones siguientes:  


● Efectuar una actualización de BIOS. 


● Guardar y actualizar la versión de BIOS actual. 


● Guardar los ajustes de BIOS o cargarlos desde otra copia de seguridad. 


Encontrará más información en la Ayuda en pantalla del software SIMATIC IPC DiagBase. 


Requisitos 
● S7-1500 Software Controller CPU 1505S debe estar en estado operativo STOP. 


● La CPU 1515SP PC debe arrancarse en modo Windows. 


 


 ATENCIÓN 


Fallos funcionales en el controlador por software debidos a acciones críticas 


Si durante la operación de la CPU 1505S se lleva a cabo una actualización de la BIOS, 
pueden producirse fallos funcionales en el controlador por software, p. ej. interrupciones de 
la comunicación o paradas. 


Durante el funcionamiento de la CPU 1505S no lleve a cabo actualizaciones de la BIOS ni 
otras acciones que sobrecarguen de manera excepcional el hardware. 


Conmute la CPU 1505S a STOP antes de realizar una actualización de la BIOS. 
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Realizar una actualización de BIOS 
1. Arranque la CPU 1515SP PC en el menú GRUB en el Modo Windows (ver imagen 


(Página 49)). 


→ El LED PWR se enciende primero en amarillo y, a continuación, en verde. 


→ El dispositivo ejecuta la inicialización de hardware. 


2. Siga los pasos indicados para actualizar la BIOS tal y como se describen en la ayuda de 
SIMATIC IPC DiagBase. 


→ Se ejecuta la actualización. 


→ Se le solicita que reinicie el dispositivo. 


3. Para la desconexión de la CPU 1515SP PC utilice la función de Windows Inicio > 
Apagar. 


→ El LED PWR se enciende primero en verde y, a continuación, en amarillo.  


→ La función de Windows apaga el sistema operativo y el controlador por software. 


4. Desconecte la tensión de alimentación en la CPU 1515SP PC. 


5. Conecte la tensión de alimentación. 


6. Espere hasta que se apague el logo de Siemens. 


→ La CPU 1515SP PC arranca de nuevo.  
 


 ATENCIÓN 


Sobrescribir la contraseña Supervisor con la actualización de BIOS 


Con la actualización de BIOS se sobrescribe la contraseña. 


Después de una actualización de BIOS, configure de nuevo la contraseña en el menú 
Security, en "Set Supervisor Password". 


 


8.4 Opción de energía 
En la CPU 1515SP PC se ha predeterminado un plan de energía con el nombre SIMATIC. 
Este garantiza que la CPU no se desvíe de su frecuencia máxima de reloj, de forma que no 
se comprometa la capacidad de tiempo real del controlador de software.  
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8.5 Funciones de protección para soportes de datos 
 


 ATENCIÓN 


Pérdida de datos  


Por razones técnicas, el número de ciclos de escritura de las tarjetas CFast está limitado.  


Por lo tanto, a fin de evitar pérdidas de datos es necesario proteger especialmente la 
tarjeta CFast. 


Utilice un filtro de escritura para prolongar la vida útil de la tarjeta CFast y evitar un posible 
fallo de la CPU 1515SP PC. 


 


Filtro de escritura  
Windows Embedded proporciona dos filtros de escritura: 


● Utilice el Enhanced Write Filter EWF (Página 69) para proteger una partición completa de 
la tarjeta CFast.  
A diferencia del FBWF, el EWF también puede emplearse en sistemas de archivos NTFS 
comprimidos. 


● Utilice el File-Based Write Filter FBWF (Página 73) para actualizar determinados archivos 
de forma dinámica. 
El FBWF debe configurarse con mayor flexibilidad y permite accesos de escritura 
directos sin rearranque. 


 


 ATENCIÓN 


Pérdida de datos 


Si están activados ambos filtros, el EWF bloquea los accesos directos de escritura del 
FBWF.  
Tras rearrancar la CPU 1515SP PC se pierden datos. 


Active solo uno de los dos filtros de escritura por cada partición. 
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8.5.1 Enhanced Write Filter (EWF) 


Tarea y función 
El Enhanced Write Filter (EWF) permite proteger particiones individuales contra escritura.  


El EWF está desactivado de forma estándar en la CPU 1515SP PC. 


El EWF se activa por medio del SIMATIC IPC EWF Manager preinstalado o la aplicación de 
consola de Windows ewfmgr.exe. 


SIMATIC IPC EWF Manager  
Inicie el software mediante Inicio > Todos los programas > Siemens Automation > SIMATIC 
> EWF Manager. 


Puede comprobar si el EWF está activo en la barra de estado, con los iconos del SIMATIC 
IPC EWF Manager.  


Tabla 8- 1 Significado de los iconos 


Iconos Significado 


 


La partición está protegida por el EWF. 
 
El EWF está desactivado para esta partición. 
 
El EWF está desactivado en estos momentos, pero se activará tras el rearranque. 
  
El EWF está activado en estos momentos, pero se desactivará tras el rearranque.  
El filtro está activo. Antes del siguiente rearranque se ejecutará un comando 
Commit. 
El filtro está activado en estos momentos, pero se desactivará tras el rearranque.  
Antes del siguiente rearranque también se ejecutará un comando Commit. 


Las instrucciones de uso SIMATIC Industrie PC: IPC EWF Manager 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/50867677) pueden consultarse en la 
CPU 1515SP PC, en Inicio > Todos los programas > Siemens Automation > Documents > 
Manuals. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/50867677





Funciones  
8.5 Funciones de protección para soportes de datos 


 CPU 1515SP PC 
70 Manual de producto, 12/2014, A5E32701810-AA 


Aplicación de consola ewfmgr.exe  
La aplicación se abre con la línea de comando de Windows (Command Prompt).  


Para ajustar, activar y desactivar el EWF dispone, entre otras, de las funciones siguientes: 


Tabla 8- 2 Funciones del Enhanced Write Filter 


Función Comando 
Protección contra escritura de la unidad C: Encender ewfmgr c: -enable 


Protección contra escritura de la unidad C: apagar  
(se guardan los datos modificados) 


ewfmgr c: -commitanddisable 


Datos modificados en la unidad C: Aplicar ewfmgr c: -commit 


Mostrar información desde la unidad EWF ewfmgr c: 


Visualizar la Ayuda ewfmgr /h 


 


 


 Nota 


Los comandos EWF referentes a la protección contra escritura no son efectivos hasta 
después de haber realizado un rearranque completo. 


 


 Nota 


El comando EWF ewfmgr c: -commitanddisable no puede utilizarse con la opción -Live. 
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Particularidades del uso del EWF 
 


 ATENCIÓN 


Pérdida de datos en caso de fallo de alimentación o en caso de apagado/reinicio 


Si el EWF está activado, las modificaciones realizadas en la unidad C se perderán en caso 
de fallo de alimentación o en caso de apagado/reinicio.  


Utilice una fuente de alimentación ininterrumpida para prevenir una pérdida de datos en 
caso de fallo de la alimentación. 


 


Antes de apagar la CPU 1515SP PC, guarde los datos del EWF-RAM-Overlay en la tarjeta 
CFast. Para ello introduzca los siguientes comandos en la línea de comando: 
 
ewfmgr c: -commit  
A continuación, reinicie el equipo 


O 
 
ewfmgr c: -commitanddisable  
A continuación, reinicie el equipo 
ewfmgr c: -enable 
A continuación, reinicie el equipo 


 


 


 Nota 
Pérdida de datos 


Si el EWF está activado y no se reinicia el equipo después de las opciones -
commitanddisable o -commit, en caso de fallo de alimentación se perderán los datos. 
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 Nota 
Desactivar el cambio automático de horario de verano/invierno 


Dependiendo del sistema, si se ha ajustado el cambio automático entre el horario de verano 
e invierno en sistemas sin gestión central de la hora y con el EWF activado, en cada 
proceso de arranque se adelanta o se retrasa el reloj una hora en el período del horario de 
verano o invierno, respectivamente. 


Causa de este comportamiento: Windows Embedded Standard 7 memoriza en una entrada 
del registro que se ha producido el cambio al horario de verano. Puesto que el EWF también 
protege este archivo contra modificaciones, la marca se pierde durante el proceso de 
arranque y el cambio de horario se efectúa de nuevo. 


Por tanto, se recomienda desactivar el cambio automático y, en su lugar, cambiar la hora 
manualmente. 


Para ello, proceda del siguiente modo: 
1. Desactive el filtro EWF (ewfmgr c: -commitanddisable) y reinicie el sistema. 
2. Desactive el cambio de horario automático en el Panel de control:  


Start > Control Panel > Date and Time > en la ficha "Time Zone" quite la marca de 
verificación de "Automatically adjust clock for daylight saving changes". 


3. Guarde los cambios (ewfmgr c: -commit). 
4. Active de nuevo el filtro EWF (ewfmgr c: -enable) y vuelva a reiniciar el sistema. 
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8.5.2 File Based Write Filter (FBWF) 


Tarea y función  
El FBWF permite proteger archivos y carpetas individuales de una partición contra escritura.  


El FBWF está desactivado de forma estándar en la CPU 1515SP PC. 


El FBWF se activa por medio de la aplicación de consola de Windows fbwfmgr.exe. 


 
 


 ATENCIÓN 


Pérdida de datos  


Si están activados ambos filtros, el EWF bloquea los accesos directos de escritura del 
FBWF.  
Tras rearrancar la CPU 1515SP PC se pierden datos. 


Active solo uno de los dos filtros de escritura. 
 


Aplicación de consola fbwfmgr.exe  
La aplicación se abre con la línea de comando de Windows (Command Prompt).  


Para ajustar, activar y desactivar el FBWF dispone, entre otras, de las funciones siguientes: 


Tabla 8- 3 Funciones del File Based Write Filter 


Función Comando 
Mostrar el estado del FBWF fbwfmgr /displayconfig 


Activar el FBWF después del siguiente rear-
ranque 


fbwfmgr /enable 


Escritura de archivos protegidos fbwfmgr /commit c: \<ruta>\<nombre de ar-
chivo> 


Visualizar la Ayuda fbwfmgr /? 
Definir excepciones: 


• Añadir archivo fbwfmgr /addexclusion c: \<ruta>\<nombre de 
archivo.ext> 


• Añadir carpeta fbwfmgr /addexclusion c: \<ruta> 


• Eliminar archivo fbwfmgr /removeexclusion c: \<ruta>\<nombre 
de archivo.ext> 


• Eliminar carpeta fbwfmgr /removeexclusion c: \<ruta> 
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 Nota 
Atención: 
• La notación correcta es: 


letra de la unidad: espacio en blanco "\" ruta relativa del archivo 
• Los comandos referentes a la protección contra escritura no son efectivos hasta después 


de haber realizado un rearranque completo. 
 


Reglas para la lista de excepciones 
Si define excepciones para archivos o carpetas que aún no existen, se aplica el siguiente 
orden: 


● Definir excepción 


● Reiniciar CPU 1515SP PC 


● Crear archivo / carpeta 


Indicación del tamaño de la partición con el FBWF activado 
Si el FBWF está activado, el explorador muestra un tamaño de partición distinto al 
disponible. El tamaño mostrado se obtiene de la memoria ocupada en la partición y la 
memoria habilitada por el FBWF. Cuando se alcanza el tamaño máximo del Overlay, un 
mensaje notifica que la partición está llena. 


Referencia 
Encontrará más información acerca del FBWF en Internet (http://msdn.microsoft.com/en-
us/library/ff794219(v=winembedded.60).aspx). 
 



http://msdn.microsoft.com/en-us/library/ff794219(v=winembedded.60).aspx

http://msdn.microsoft.com/en-us/library/ff794219(v=winembedded.60).aspx





 


CPU 1515SP PC 
Manual de producto, 12/2014, A5E32701810-AA 75 


 Puesta a punto 9 
9.1 Crear una copia de seguridad de los datos y restablecerlos 


Introducción 
El sistema operativo y el software runtime se encuentran en el DVD de restauración 
suministrado. Con él puede restablecer el software original de la CPU 1515SP PC.  


También puede crear una imagen de su tarjeta CFast. Esta contiene el sistema operativo, el 
software runtime y el proyecto completo cargado desde el TIA Portal. 


Guarde sus proyectos en la partición D: de la tarjeta CFast.  


SIMATIC IPC Image & Partition Creator  
Para hacer copias de seguridad con Windows Embedded Standard 7 recomendamos la 
herramienta de software SIMATIC IPC Image & Partition Creator (V3.3 o superior). Permite 
crear fácilmente una copia de seguridad y restaurar rápidamente los contenidos de la tarjeta 
CFast y de particiones individuales (imágenes). 


 


 Nota 


SIMATIC Image & Partition Creator soporta la interfaz X2 PN/IE (LAN). 
 


Puede obtener SIMATIC IPC Image & Partition Creator: 


● A través del sistema de pedidos online (http://www.siemens.com/automation/mall) de 
Siemens. 


● Preinstalado en las unidades Flash USB de SIMATIC IPC Service. 


Encontrará más información en la documentación de producto correspondiente. 


Unidad Flash USB de SIMATIC IPC Service  
Puede utilizar las unidades Flash USB de SIMATIC IPC Service para hacer copias de 
seguridad y restaurar datos. 


Estas se consiguen a través del sistema de pedidos online 
(http://www.siemens.com/automation/mall) de Siemens. 


 



http://www.siemens.com/automation/mall

http://www.siemens.com/automation/mall
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9.2 Partición de soportes de datos 


Partición de la tarjeta CFast 
En el estado de suministro, en la tarjeta CFast están configuradas las siguientes particiones: 
 
Partición Nombre Tarjeta CFast 8 Gbytes 


(WES7 E 32 bits) 
Tarjeta CFast 16 Gbytes 
(WES7 P 64 bits) 


Sistema de 
archivos 


C:  SYSTEM 6150 MB 10240 Mbytes NTFS 
D:  DATA Resto Resto NTFS 
- - 400 Mbytes 400 Mbytes RAW 


 


 


 Nota 
Particiones en Windows Embedded Standard 7 


En el caso de particiones erróneas o si se debe modificar la división de las particiones, es 
necesario volver a configurarlas. 


 


 ATENCIÓN 


Volumen de CPU para el controlador por software (400 Mbytes RAW) 


No modifique el volumen de CPU para el controlador por software.  


Solo así se sigue garantizando un correcto funcionamiento del controlador por software.  
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9.3 Restauración del estado de suministro 


Introducción 
La imagen completa de su sistema operativo y de su software runtime se encuentra en el 
DVD de restauración suministrado. A través del menú de restauración de SIMATIC puede 
restablecerse el software original de la CPU 1515SP PC.  


Con el menú de restauración también puede crearse una memoria USB con capacidad de 
arranque para restaurar el software original sin unidad de DVD-ROM. Consulte el capítulo 
Restauración del estado de suministro con memoria USB (Página 80). 


 


 Nota 
Restablecer la partición de sistema existente 


Si sus proyectos están guardados en la partición D:, con la opción "Restablecer partición de 
sistema existente" puede restaurar la partición C: con el sistema operativo y el software 
runtime sin que eso afecte a los datos del proyecto. 


 


 Nota 
Uso de paneles Multitouch 


El software original no puede restablecerse con un panel Multitouch porque no se dispone 
de driver Multitouch hasta que se instala el sistema operativo. 
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Requisitos 
Para restaurar el software original de la CPU 1515SP PC se necesita lo siguiente:  


● Una tarjeta CFast Tamaño mínimo de la tarjeta CFast para la CPU 1515SP PC: 


– WES7 E 32 bits 2 GB RAM: 8 GB 


– WES7 P 64 bits 4 GB RAM: 16 GB 


● Una unidad de DVD con fuente de alimentación externa 


● El DVD de restauración suministrado. O bien una memoria USB con capacidad de 
arranque. 


● Una copia de seguridad 


 


 ATENCIÓN 


Pérdida de datos 


Al restablecer el estado de suministro, la tarjeta CFast se borra por completo, se formatea 
y se sobrescribe con el software original. Se eliminan todos los datos, programas, claves 
de licencia y particiones de la tarjeta CFast modificados o agregados posteriormente.  


Haga una copia de seguridad de los datos de la CPU 1515SP PC después de parametrizar 
los módulos y cuando haga modificaciones en la configuración. 


 


 ATENCIÓN 


Pérdida de las claves de licencia 


Antes de la restauración, haga una copia de seguridad de las claves de licencia 
arrastrándolas a la memoria USB con el Automation License Manager . 


Después de rearrancar la CPU 1515SP PC, vuelva a instalar las claves de licencia en el 
dispositivo con el Automation License Manager . 
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Restablecimiento del estado de suministro de la CPU 1515SP PC con el DVD de restauración 


Antes de la restauración 


1. Desconecte la alimentación eléctrica de la CPU. 


2. Retire todos los dispositivos USB de la CPU. 


3. Conecte una unidad de DVD con el DVD de restauración a una interfaz USB de la CPU. 


4. Conecte la alimentación eléctrica de la CPU. 


→ Se inicia la CPU.  


5. Pulse <F12> para iniciar el administrador de arranque. 


6. Seleccione la entrada de lista para la unidad de DVD en el administrador de arranque. 


7. Cuando se le requiera, confirme el inicio con cualquier tecla. 


→ Se muestra la operación de carga (logo de Windows). 


→ Se abre el menú de restauración de SIMATIC. 


– Seleccione un idioma. 


– Seleccione "CPU1515SP PC" o "CPU1515SP PC + HMI". 


– Seleccione la opción "Restaurar por completo la unidad del sistema". 


→ El software original se restaura en la partición C:, la partición D: se borra. 


Después de la restauración 


1. Salga del menú de restauración. 


2. Extraiga todos los dispositivos USB. 


3. Proceda tal como se describe en Primera puesta en marcha (Página 45). 


Procedimientos adicionales 
● Vuelva a conectar los dispositivos USB. 


● Instale las claves de licencia. 







Puesta a punto  
9.4 Restauración del estado de suministro con memoria USB 


 CPU 1515SP PC 
80 Manual de producto, 12/2014, A5E32701810-AA 


9.4 Restauración del estado de suministro con memoria USB 


Introducción 
Con el menú de restauración puede crearse una memoria USB con capacidad de arranque 
para restaurar el software original de la CPU 1515SP PC sin unidad de DVD-ROM. 


Tamaño mínimo de la memoria USB para la CPU 1515SP PC: 


● WES7 E 32 bits 2 GB RAM: 8 GB 


● WES7 P 64 bits 4 GB RAM: 16 GB 


Preparación de la memoria USB con capacidad de arranque en un PC 
 


 ATENCIÓN 


Pérdida de datos 


Si transfiere los datos del DVD de restauración a la memoria USB, se borrarán todos los 
datos existentes en la memoria USB.  


Haga una copia de seguridad de los datos de la memoria USB antes de crear la memoria 
USB de restauración. 


 


Transferencia de los datos del DVD de restauración a la memoria USB 


1. Inserte el DVD de restauración en la unidad de DVD de un PC. 


2. En el directorio raíz del DVD, haga doble clic en el archivo CD_Menu.exe. 


– Seleccione un idioma. 


– Seleccione "CPU1515SP PC" o "CPU1515SP PC + HMI". 


– Seleccione la opción "Crear unidad Flash USB". 


3. Una vez que se han transferido todos los datos, extraiga la memoria USB de 
restauración del PC de forma segura. 
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Restauración del estado de suministro con memoria USB  


Antes de la restauración 


1. Desconecte la alimentación eléctrica de la CPU. 


2. Retire todos los dispositivos USB de la CPU. 


3. Conecte la memoria USB de restauración directamente con la CPU. 


4. Conecte la alimentación eléctrica de la CPU. 


→ Se inicia la CPU. 


→ Se inicia el proceso de restauración. 


5. Pulse <F12> para iniciar el administrador de arranque. 


6. En el administrador de arranque, seleccione la entrada de lista de la memoria USB como 
soporte de arranque. 


7. Cuando se le requiera, confirme el inicio con cualquier tecla. 


→ Se muestra la operación de carga (logo de Windows). 


→ Se abre el menú de restauración de SIMATIC. 


– Seleccione un idioma. 


– Seleccione "CPU1515SP PC" o "CPU1515SP PC + HMI". 


– Seleccione la opción "Restablecer el estado de suministro". 


→ El software original se restablece. 


Después de la restauración 


1. Salga del menú de restauración. 


2. Extraiga todos los dispositivos USB. 


3. Proceda tal como se describe en Primera puesta en marcha. 
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9.5 Actualización del software 
 


 Nota 


Cuando actualice software, inicie la CPU 1515SP PC siempre en el menú GRUB del modo 
Windows (ver imagen (Página 49)).  


 


Encontrará información acerca de la actualización del software en Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support). 


Dispositivos HMI 
En la instalación, asegúrese de que dispone de los últimos drivers para los dispositivos HMI 
(SIMATIC Flat Panels) utilizados.  
Para garantizar un funcionamiento correcto, debe desinstalar la versión antigua del driver 
antes de instalar una nueva. 


Puede descargar el software actual de los drivers en el Product Support de SIMATIC. 


9.6 Windows Embedded Standard 7 
La CPU 1515SP PC tiene preinstalado el sistema operativo Windows Embedded 
Standard 7. En función de la opción de pedido están disponibles WES7 E 32 bits y 
WES7 P 64 bits.  


La versión WES7 P soporta la funcionalidad Multi Touch (control por gestos). 


Posteriormente pueden instalarse actualizaciones adicionales. Encontrará información 
actual acerca del sistema operativo en www.windows.com. 


9.7 Envío del dispositivo al servicio de atención al cliente 


Antes del envío  
 


 Nota 
Guardar datos y extraer las tarjetas de memoria 


Antes de enviar la CPU 1515SP PC para su reparación: 
• Cree una copia de seguridad de sus datos. 
• Haga una copia de seguridad de las claves de licencia SIMATIC en una memoria USB. 
• Extraiga sus tarjetas SD/MMC. 
• Extraiga su tarjeta CFast. 


 


 



http://www.siemens.com/automation/service&support
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9.8 Inserción y extracción de la tarjeta CFast 


Introducción 
La CPU 1515SP PC tiene un slot para una tarjeta CFast. En esta tarjeta se encuentran el 
sistema operativo, el software runtime y, tras la configuración, el proyecto.  


Proteja el sistema frente a accesos no autorizados precintando la tapa de la tarjeta CFast. 


Debe extraer la tarjeta CFast antes de enviar la CPU, p. ej., para reparación.  


Requisitos  
● La CPU 1515SP PC se encuentra sin tensión. 


Procedimiento - Extracción de la tarjeta CFast  
1. Retire el precinto. 


2. Abra la tapa; si es necesario, utilice un destornillador. 


3. Presione la tarjeta CFast. 
La tarjeta es expulsada del slot. 


4. Tire de la tarjeta para extraerla del slot. 
Para hacerlo, sujete la tarjeta por la trabilla de la parte inferior. 


Procedimiento - Inserción de la tarjeta CFast  
1. Abra la tapa del slot; si es necesario, utilice un destornillador. 


2. Inserte la tarjeta CFast en el slot. 


3. Presione la tarjeta CFast hacia dentro del slot. 


La tarjeta CFast está correctamente colocada si se puede cerrar la tapa sin que oponga 
resistencia. 


4. Cierre la tapa. 


 


 
 ATENCIÓN 


Acceso no autorizado 


Precinte la tapa para proteger la tarjeta CFast con el sistema operativo de la 
CPU 1515SP PC contra un acceso no autorizado. 


 


 
 







 


 CPU 1515SP PC 
84 Manual de producto, 12/2014, A5E32701810-AA 


 Datos técnicos 10 
10.1 Normas y homologaciones 


Introducción  
Los datos técnicos generales contienen: 


● Las normas y valores de ensayo que la CPU 1515SP PC cumple y satisface. 


● Los criterios de ensayo aplicados al efectuar los tests de la CPU 1515SP PC. 


Marcas y homologaciones vigentes actualmente 
 


 Nota 


Las marcas y homologaciones válidas actualmente están impresas en la CPU 1515SP PC. 
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Consignas de seguridad 
 


 


 


ADVERTENCIA 


Pueden producirse daños personales y materiales. 


En atmósferas potencialmente explosivas pueden ocasionarse daños personales y 
materiales si se desconectan las conexiones del ET 200SP durante el funcionamiento. 


Por ello, en atmósferas potencialmente explosivas es obligatorio desconectar la 
alimentación antes de desenchufar cualquier conector del ET 200SP. 


 


 


ADVERTENCIA 


Chispas generadas por cables sueltos  


Peligro de explosión en atmósferas potencialmente explosivas. 


En caso de producirse fuertes vibraciones y sacudidas, los cables USB y los conectores 
PROFINET pueden soltarse del dispositivo. 


Fije estos cables al alivio de tracción del dispositivo utilizando bridas. 
 


 ADVERTENCIA 


Peligro de explosión 


En caso de sustituir componentes, se puede perder la homologación para Class I, DIV. 2. 
 


 ADVERTENCIA 


Campo de aplicación 


Este aparato solo es adecuado para su uso en zonas Class I, Div. 2, grupo A, B, C, D o en 
zonas sin peligro. 
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Marcado CE 
La CPU 1515SP PC cumple los requisitos y criterios de protección estipulados en las 
directivas comunitarias indicadas a continuación y cumple las normas europeas (EN) 
armonizadas para autómatas programables publicadas en los boletines oficiales de la 
Comunidad Europea: 


● 2006/95/CE "Material eléctrico destinado a utilizarse con determinados límites de 
tensión" (directiva de Baja Tensión) 


● 2004/108/CE "Compatibilidad electromagnética" (directiva CEM) 


● Directiva 94/9/CE sobre aparatos y sistemas de protección para uso en atmósferas 
potencialmente explosivas (directiva de productos ATEX) 


Los certificados de conformidad CE están disponibles para su consulta por parte de las 
autoridades competentes en: 


Siemens Aktiengesellschaft 
Sector Industry 
I IA AS FA DH AMB 
Postfach 1963 
D-92209 Amberg 


También se pueden descargar de las páginas de Internet del Customer Support bajo 
"Declaración de conformidad". 


Homologación cULus 
Underwriters Laboratories Inc. según  


● UL 508 (Industrial Control Equipment) 


● CSA C22.2 No. 142 (Process Control Equipment) 


O 
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Homologación cULus HAZ. LOC. 
Underwriters Laboratories Inc. según  


● UL 508 (Industrial Control Equipment) 


● CSA C22.2 No. 142 (Process Control Equipment) 


● ANSI/ISA 12.12.01 


● CSA C22.2 No. 213 (Hazardous Location) 


APPROVED for use in 
Class I, Division 2, Group A, B, C, D Tx; 
Class I, Zone 2, Group IIC Tx 


Installation Instructions for cULus haz.loc. 


● WARNING - Explosion Hazard - Do not disconnect while circuit is live unless area is 
known to be non-hazardous. 


● WARNING - Explosion Hazard - Substitution of components may impair suitability for 
Class I, Division 2 or Zone 2. 


● This equipment is suitable for use in Class I, Division 2, Groups A, B, C, D; Class I, 
Zone 2, Group IIC; or non-hazardous locations. 


WARNING: EXPOSURE TO SOME CHEMICALS MAY DEGRADE THE SEALING 
PROPERTIES OF MATERIALS USED IN THE RELAYS. 


Homologación FM 
Factory Mutual Research (FM) según 
Approval Standard Class Number 3611, 3600, 3810 (ANSI/ISA 82.02.01) 
CSA C22.2 No. 213 
CSA C22.2 No. 61010-1 
APPROVED for use in Class I, Division 2, Group A, B, C, D Tx; 
Class I, Zone 2, Group IIC Tx 


Homologación ATEX 
según EN 60079-15 (Electrical apparatus for potentially explosive atmospheres; Type of 
protection "n") y EN 60079-0 (Electrical apparatus for potentially explosive gas atmospheres 
- Part 0: General Requirements) 
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Homologación IECEx 
 


Según IEC 60079-15 (Explosive atmospheres - Part 15: Equipment protection by type of 
protection "n") e IEC 60079-0 (Explosive atmospheres - Part 0: Equipment - General 
requirements) 


 


Marcado para Australia y Nueva Zelanda 


 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP cumple las exigencias de la norma  
AS/NZS CISPR 16. 


Korea Certificate KCC-REM-S49-ET200SP 
 


Tenga en cuenta que este equipo cumple la clase límite A en lo que se refiere a la emisión 
de perturbaciones. Este equipo puede usarse en todas las zonas excepto las residenciales. 


이 기기는 업무용(A급) 전자파 적합기기로서 판매자 또는 사용자는 이 점을 주의하시기 
바라며 가정 외의 지역에서 사용하는 것을 목적으로 합니다. 


IEC 61131 
La CPU 1515SP PC con S7-1500 Software Controller CPU 1505S cumple las exigencias y 
criterios de la norma IEC 61131-2 (autómatas programables, parte 2: especificaciones y 
ensayos de los equipos). 


Estándar PROFINET 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP está basado en la norma IEC 61158  
Type 10. 


Estándar PROFIBUS 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP está basado en la norma IEC 61158  
Type 3. 


Estándar IO-Link 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP está basado en la norma IEC 61131-9. 
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Homologación para construcción naval (en preparación)  
Sociedades de clasificación: 


● ABS (American Bureau of Shipping) 


● BV (Bureau Veritas) 


● DNV (Det Norske Veritas) 


● GL (Germanischer Lloyd) 


● LRS (Lloyds Register of Shipping) 


● Class NK (Nippon Kaiji Kyokai) 


Uso en el ámbito industrial  
Los productos SIMATIC están diseñados para ser utilizados en el ámbito industrial.  


Tabla 10- 1 Uso en el ámbito industrial 


Campo de 
aplicación 


Requisitos relativos a la emisión de 
perturbaciones  


Requisitos relativos a la inmunidad a per-
turbaciones  


Industria EN 61000-6-4: 2011 EN 61000-6-2: 2005 


Uso en zonas residenciales 
 


 Nota 


El sistema de periferia descentralizada ET 200SP está diseñado para el uso en zonas 
industriales; si se utiliza en zonas residenciales, ello puede afectar a la recepción de radio y 
televisión. 


 


Si se emplea el ET 200SP en zonas residenciales, deberá asegurarse de que se cumpla la 
clase de límite B según EN 55011 en lo que se refiere a la emisión de perturbaciones. 


Las medidas apropiadas para alcanzar el grado de desparasitaje de la clase límite B son, 
por ejemplo: 


● Instalación de la CPU 1515SP PC en armarios o cuadros eléctricos puestos a tierra 


● Empleo de filtros en las líneas de alimentación 


Referencia 
Encontrará los certificados de las marcas y homologaciones en Internet, en el Service & 
Support (http://www.siemens.com/automation/service&support). 


 



http://www.siemens.com/automation/service&support
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10.2 Compatibilidad electromagnética 


Definición  
La compatibilidad electromagnética (CEM) es la capacidad de una instalación eléctrica de 
funcionar de manera satisfactoria en su entorno electromagnético sin ejercer ningún tipo de 
influencia sobre este. 


La CPU 1515SP PC satisface, entre otros, los requisitos de la ley de CEM del Mercado 
Único Europeo. Para ello es imprescindible que la CPU 1515SP PC satisfaga las 
prescripciones y directivas para la configuración eléctrica. 


CEM según NE 21 
La CPU 1515SP PC cumple las especificaciones de CEM de la directiva NAMUR NE 21. 


Perturbaciones en forma de impulso 
La tabla siguiente presenta la compatibilidad electromagnética de la CPU 1515SP PC con 
respecto a las perturbaciones en forma de impulso. 


Tabla 10- 2 Perturbaciones en forma de impulso 


Magnitud perturbadora en forma 
de impulso 


Ensayado con Corresponde al 
grado de seve-
ridad 


Descarga electroestática según 
IEC 61000-4-2.  


Descarga en el aire: ±8 kV 
Descarga al contacto: ±6 kV 


3 
3 


Impulsos de ráfaga (transitorios 
rápidos) según IEC 61000-4-4. 


2 kV (línea de alimentación) 
2 kV (línea de señales > 30 m) 
1 kV (línea de señales < 30 m) 


3 
3 


Gran impulso de energía (Surge) según IEC 61000-4-5 
Se requiere un circuito protector externo (ver manual de funciones  
Instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566))  


 
 
 
 


3 • Acoplamiento asimétrico 2 kV (línea de alimentación) 
tensión continua con elementos protectores 
2 kV (línea de señales/datos solo > 30 m), en 
caso necesario con elementos protectores 


• Acoplamiento simétrico 1 kV (línea de alimentación) tensión continua 
con elementos protectores 
1 kV (línea de señales/datos solo > 30 m), en 
caso necesario con elementos protectores 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566
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Perturbaciones senoidales 
La tabla siguiente presenta la compatibilidad electromagnética de la CPU 1515SP PC con 
respecto a las perturbaciones senoidales. 


● Radiación AF 


Tabla 10- 3 Radiación AF perturbaciones senoidales 


Radiación de alta frecuencia según IEC 61000-4-3/NAMUR 21 
Campo electromagnético de alta frecuencia, con modulación de am-
plitud 


Corresponde al grado de 
severidad 


80 a 1000 MHz; de 1,0 a 2,0 GHz 2,0 GHz a 2,7 GHz 3 
10 V/m 3 V/m 
80 % AM (1 kHz) 


● Acoplamiento AF 


Tabla 10- 4 Acoplamiento AF perturbaciones senoidales 


Acoplamiento HF según IEC 61000-4-6 Corresponde al grado de 
severidad 


(10 kHz) 150 kHz a 80 MHz 3 
10 Veff no modulado 
80 % AM (1 kHz) 
150 Ω impedancia de fuente 


Emisión de perturbaciones  
Emisión de perturbaciones en forma de campos electromagnéticos según EN 55016: clase 
de límite A, grupo 1 (medida a una distancia de 10 m). 


Tabla 10- 5 Emisión de perturbaciones en forma de campos electromagnéticos según EN 55016 


Frecuencia Emisión de perturbaciones 
30 a 230 MHz <40 dB (µV/m) Q 
230 a 1000 MHz <47 dB (µV/m) Q 


Emisión de perturbaciones a través de la red de alimentación de corriente alterna según 
EN 55016: clase de valor límite A, grupo 1. 


Tabla 10- 6 Emisión de perturbaciones a través de la red de alimentación de corriente alterna según 
EN 55016 


Frecuencia Emisión de perturbaciones 
0,15 a 0,5 MHz <79 dB (µV) Q 


<66 dB (µV) M 
0,5 a 30 MHz <73 dB (µV) Q 


<60 dB (µV) M 
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10.3 Condiciones de transporte y de almacenamiento 


Introducción 
Con respecto a las condiciones de transporte y almacenamiento, la CPU 1515SP PC 
cumple los requisitos según IEC 61131-2. Los siguientes datos son válidos para módulos 
que se transportan y almacenan en su embalaje original. 


Tabla 10- 7 Condiciones de transporte y almacenamiento de módulos 


Tipo de condición Rango admisible 
Caída libre (dentro del embalaje) ≤1 m 
Temperatura de -40 °C a +70 °C 
Presión atmosférica de 1080 a 660 hPa (corresponde a una altitud de 


-1000 a 3500 m) 
Humedad relativa del aire de 5 a 95%, sin condensación 
Vibraciones senoidales según  
IEC 60068-2-6 


5 - 8,4 Hz: 3,5 mm 
8,4 - 500 Hz: 9,8 m/s2 


Choque según IEC 60068-2-27 250 m/s2, 6 ms, 1000 choques 


10.4 Condiciones ambientales climáticas y mecánicas 
 


 Nota 
Restricciones 


A diferencia de las condiciones ambientales del sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP, para la CPU 1515SP PC rigen las siguientes limitaciones: 
• Condiciones mecánicas del entorno: 


– 2 g de aceleración constante al utilizar el BusAdapters BA 2×FC 
• Temperatura ambiente: 


– de 0 a 60 °C en posición de montaje horizontal con 32 módulos de periferia como 
máx. 


– de 0 a 55 °C en posición de montaje horizontal con 64 módulos de periferia como 
máx. 


– de 0 a 50 °C en posición de montaje vertical con 32 módulos de periferia como máx. 
 


Condiciones de uso 
La CPU 1515SP PC está prevista para uso estacionario y al abrigo de la intemperie. Las 
condiciones de uso cumplen sobradamente los requisitos según DIN IEC 60721-3-3: 


● Clase 3M3 (requisitos mecánicos) 


● Clase 3K3 (requisitos climáticos) 
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Condiciones ambientales mecánicas  
Las condiciones ambientales mecánicas se indican en la tabla siguiente en forma de 
vibraciones senoidales. 


Tabla 10- 8 Condiciones ambientales mecánicas 


Rango de frecuencia CPU 1515SP PC  
5 ≤ f ≤ 8,4 Hz 3,5 mm amplitud 
8,4 ≤ f ≤ 150 Hz 1 g aceleración constante 
10 ≤ f ≤ 60 Hz 0,35 mm amplitud 
60 ≤ f ≤ 1000 Hz • 1 g aceleración constante (con BusAdapter BA 2×RJ45) 


• 2 g aceleración constante (con BusAdapter BA 2×FC) 


Verificación de las condiciones ambientales mecánicas 
En la tabla siguiente se especifican la clase y la envergadura de los ensayos para las 
condiciones ambientales mecánicas. 


Tabla 10- 9 Verificación de las condiciones ambientales mecánicas 


Ensayo de ... Norma Observaciones 
Vibraciones Ensayo de os-


cilaciones según 
IEC 60068-2-6 (sinus-
oidales) 


Tipo de vibración: barridos de frecuencia con una velocidad de variación 
de 1 octava/minuto 
BA 2×RJ45 
• 5 Hz ≤ f ≤ 8,4 Hz, amplitud constante 3,5 mm 
• 8,4 Hz ≤ f ≤ 150 Hz, aceleración constante 1 g 
BA 2×FC 
• 10 Hz ≤ f ≤ 60 Hz, amplitud constante 0,35 mm 
• 60 Hz ≤ f ≤ 1000 Hz, aceleración constante 2 g 
Duración de vibraciones: 10 barridos de frecuencia por eje en cada uno 
de los 3 ejes perpendiculares 


Choque Choques, ensayado 
según 
IEC 60068-2-27 


Tipo de choque: semisenoidal 
Intensidad del choque: 150 m/s2 valor de cresta, 11 ms de duración 
Sentido de choque: 3 impactos en ambos sentidos por cada uno de los 3 
ejes perpendiculares 
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Condiciones ambientales climáticas  
La CPU 1515SP PC puede utilizarse con las siguientes condiciones ambientales climáticas: 


Tabla 10- 10 Condiciones ambientales climáticas 


Condiciones ambientales Rango admisible Observaciones 
Temperatura: 
Montaje horizontal: 


• de 0 a 60 °C En desmontaje con 32 módulos de periferia y 
3 cargas USB de 100 mA 


• de 0 a 55 °C En desmontaje con 64 módulos de periferia y 
2 cargas USB de 500 mA + 1 carga USB de 
100 mA 


Montaje vertical: • de 0 a 50 °C En desmontaje con 32 módulos de periferia y 
3 cargas USB de 100 mA 


Variación admisible de la temper-
atura 


10 K/h - 


Humedad relativa del aire de 10 a 95 % Corresponde sin condensación al nivel de 
severidad de humedad relativa RH 2 según 
IEC 61131, parte 2 


Presión atmosférica de 1.080 a 795 hPa Equivale a una altitud de -1000 m a 2000 m 
Grado de polución SO2: <0,5 ppm; 


RH <60%, sin condensación 
H2S: <0,1 ppm; 
RH <60%, sin condensación 


- 


ISA-S71.04 severity level G1; G2; G3 - 
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10.5 Datos sobre aislamiento, clase de protección, grado de protección y 
tensión nominal 


Aislamiento  
El aislamiento está dimensionado conforme a los requisitos de EN 61131-2: 2007. 


 


 Nota 


Para los módulos con tensión de alimentación de 24 V DC, el aislamiento galvánico está 
dimensionado para máx. 60 V AC/75 V DC y aislamiento básico según EN 61131-2: 2007. 


 


Grado de contaminación y categoría de sobretensión según IEC 61131 
● Grado de ensuciamiento 2 
● Categoría de sobretensión: II 


Clase de protección según IEC 61131-2:2007  
La CPU 1515SP PC cumple la clase de protección I y contiene piezas de las clases de 
protección II y III. 
La puesta a tierra del perfil soporte debe cumplir los requisitos de una tierra funcional FE.  
Para cumplir la clase de protección I, el lugar de instalación (p. ej. caja, armario) deberá 
disponer de una conexión para el conductor de protección conforme a las normas. 


Grado de protección IP20  
Grado de protección IP20 según IEC 60529, es decir: 
● Protección contra contacto con dedos de prueba 
● Protección contra cuerpos extraños de diámetro superior a 12,5 mm 
● Sin protección contra la penetración de agua 


Tensión nominal de servicio  
La CPU 1515SP PC funciona con la tensión nominal consignada en la siguiente tabla y las 
correspondientes tolerancias. 


Tabla 10- 11 Tensión nominal de servicio 


Tensión nominal Rango de tolerancia 
24 V de 19,2 a 28,8 V DC 1 


de 18,5 a 30,2 V DC 2 
 1 Valor estático: generación como pequeña tensión de funcionamiento con desconexión eléctrica 


segura según IEC 60364-4-41 
2 Valor dinámico: incluida ondulación, p. ej. con rectificador trifásico en puente 
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10.6 Uso del ET 200SP en atmósferas potencialmente explosivas zona 2 
Ver la información de producto Aplicación de los módulos/tarjetas en áreas con peligro de 
explosión, zona 2 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/19692172).  


10.7 Datos técnicos 


10.7.1 CPU 1515SP PC (6ES7677-2AA30-0AA0) 


CPU 1515SP PC (repuesto) 
 


 6ES7677-2AA30-0AA0 
Designación de tipo del producto CPU 1515SP PC 
Información general  
Versión de HW FS01 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 SP1 


Configuración del PC  
Plataforma de PC ET 200SP Open Controller 
Procesador Dual-Core 1 GHz, AMD G Series APU T40E 
Memoria principal 2 Gbytes RAM 
SW instalado  
Visualización No 
Controlador No 
Elementos de mando  
Selector de modo 1 
Diseño/montaje  
Posibilidad de montaje en rack No 
Posibilidad de montaje frontal No 
Posibilidad de montaje sobre perfil Sí 
Posibilidad de montaje mural/directo No 
Tensión de alimentación  
Tipo de tensión de alimentación 24 V DC 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad Sí 
Puenteo de fallos de red y corte de alimentación  
Tiempo de puenteo de fallos de red y corte de 
alimentación 


5 ms 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/19692172
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 6ES7677-2AA30-0AA0 
Intensidad de entrada  
Consumo (valor nominal) 1,5 A; carga completa de procesador, incl. módu-


los ET 200SP y uso de USB 
Consumo (en vacío), típ. 0,6 A 
Extracorriente de conexión, máx. 4,7 A; valor nominal 
Potencia  
Consumo eléctrico, máx. 36 W; incl. módulos ET 200SP y uso de USB 
Potencia alimentada en el bus de fondo 8,75 W 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 15 W; sin módulos ET 200SP y sin uso de USB 
Memoria  
Tipo de memoria Memoria de trabajo DDR3-SDRAM 
Tarjeta CFast No 
Memoria de trabajo  
Integrados 2 Gbytes 
Hardware  
Fuente de alimentación integrada Sí 
Número de maestros DP  
A través de CM 1 
Rack  
Módulos por cada rack, máx. 64; CPU + 64 módulos + módulo servidor (ancho 


de configuración máx. 1 m) 
Rack, número de filas, máx. 1 
Hora  
Reloj  
Tipo Reloj hardware 
Desviación diaria, máx. 10 s; típ.: 2 s 
Duración del respaldo 6 semanas; a 40 °C de temperatura ambiente, 


típ. 
Interfaces  
Número de interfaces Industrial Ethernet 2 
Número de interfaces PROFINET 1; X1 vía BusAdapter BA 2x RJ45 
Número de interfaces PROFIBUS 1; vía módulo CM DP 
Número de interfaces USB 3; 3 x USB 2.0 en el frente de 500 mA cada uno; 


de ellos, 2 de 500 mA y 1 de 100 mA si-
multáneamente 


Número de interfaces RS 485 1; vía módulo CM DP 
Interfaz gráfica 1 DVI-I 
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 6ES7677-2AA30-0AA0 
1. Interfaz  
Interfaz física  
• Número de puertos 2 


• Switch integrado Sí 


• RJ 45 (Ethernet) Sí; vía BusAdapter BA 2x RJ45 


• Velocidad de transferencia, máx. 100 Mbits/s 


• LED de estado Industrial Ethernet Sí 


2. Interfaz  
Interfaz física  
• Número de puertos 1 


• RJ 45 (Ethernet) Sí; integrada 


• Velocidad de transferencia, máx. 1000 Mbits/s 


• LED de estado Industrial Ethernet No 


3. Interfaz  
Interfaz física  
• RS 485 Sí; vía módulo CM DP 


Interfaz física  
RJ 45 (Ethernet)  
100 Mbits/s Sí; para 1.ª interfaz X1 
1000 Mbits/s Sí; para 2.ª interfaz X2 
Autonegotiation Sí 
Autocrossing Sí 
RS 485  
Velocidad de transferencia, máx. 12 Mbits/s 
Condiciones ambientales  
Temperatura ambiente en servicio  
mín. 0 °C 
máx. hasta 60 °C con 32 módulos ET 200SP como 


máximo y 3 cargas USB de 100 mA; hasta 55 °C 
con 64 módulos ET 200SP como máximo y 2 
cargas USB de 500 mA máx. y 1 carga USB de 
100 mA máx. 


Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 
Temperatura de almacenamiento/transporte  
mín. -40 °C 
máx. 70 °C 
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 6ES7677-2AA30-0AA0 
Periferia/opciones  
Periferia  
• Tarjeta SD Opcional para memoria de masa adicional 


Medidas  
Ancho 160 mm 
Altura 117 mm 
Profundidad 75 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 0,83 kg 


10.7.2 CPU 1515SP PC (6ES7677-2AA40-0AA0) 


CPU 1515SP PC (repuesto) 
 


 6ES7677-2AA40-0AA0 
Designación de tipo del producto CPU 1515SP PC 
Información general  
Versión de HW FS01 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 SP1 


Configuración del PC  
Plataforma de PC ET 200SP Open Controller 
Procesador Dual-Core 1 GHz, AMD G Series APU T40E 
Memoria principal 4 Gbytes RAM 
SW instalado  
Visualización No 
Controlador No 
Elementos de mando  
Selector de modo 1 
Diseño/montaje  
Posibilidad de montaje en rack No 
Posibilidad de montaje frontal No 
Posibilidad de montaje sobre perfil Sí 
Posibilidad de montaje mural/directo No 
Tensión de alimentación  
Tipo de tensión de alimentación 24 V DC 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad Sí 
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 6ES7677-2AA40-0AA0 
Puenteo de fallos de red y corte de alimentación  
Tiempo de puenteo de fallos de red y corte de 
alimentación 


5 ms 


Intensidad de entrada  
Consumo (valor nominal) 1,5 A; carga completa de procesador, incl. módu-


los ET 200SP y uso de USB 
Consumo (en vacío), típ. 0,6 A 
Extracorriente de conexión, máx. 4,7 A; valor nominal 
Potencia  
Consumo eléctrico, máx. 36 W; incl. módulos ET 200SP y uso de USB 
Potencia alimentada en el bus de fondo 8,75 W 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 15 W; sin módulos ET 200SP y sin uso de USB 
Memoria  
Tipo de memoria Memoria de trabajo DDR3-SDRAM 
Tarjeta CFast No 
Memoria de trabajo  
Integrados 4 Gbytes 
Hardware  
Fuente de alimentación integrada Sí 
Número de maestros DP  
A través de CM 1 
Rack  
Módulos por cada rack, máx. 64; CPU + 64 módulos + módulo servidor (ancho 


de configuración máx. 1 m) 
Rack, número de filas, máx. 1 
Hora  
Reloj  
Tipo Reloj hardware 
Desviación diaria, máx. 10 s; típ.: 2 s 
Duración del respaldo 6 semanas; a 40 °C de temperatura ambiente, 


típ. 
Interfaces  
Número de interfaces Industrial Ethernet 2 
Número de interfaces PROFINET 1; X1 vía BusAdapter BA 2x RJ45 
Número de interfaces PROFIBUS 1; vía módulo CM DP 
Número de interfaces USB 3; 3 x USB 2.0 en el frente de 500 mA cada uno; 


de ellos, 2 de 500 mA y 1 de 100 mA si-
multáneamente 


Número de interfaces RS 485 1; vía módulo CM DP 
Interfaz gráfica 1 DVI-I 
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 6ES7677-2AA40-0AA0 
1. Interfaz  
Interfaz física  
• Número de puertos 2 


• Switch integrado Sí 


• RJ 45 (Ethernet) Sí; vía BusAdapter BA 2x RJ45 


• Velocidad de transferencia, máx. 100 Mbits/s 


• LED de estado Industrial Ethernet Sí 


2. Interfaz  
Interfaz física  
• Número de puertos 1 


• RJ 45 (Ethernet) Sí; integrada 


• Velocidad de transferencia, máx. 1000 Mbits/s 


• LED de estado Industrial Ethernet No 


3. Interfaz  
Interfaz física  
• RS 485 Sí; vía módulo CM DP 


Interfaz física  
RJ 45 (Ethernet)  
100 Mbits/s Sí; para 1.ª interfaz X1 
1000 Mbits/s Sí; para 2.ª interfaz X2 
Autonegotiation Sí 
Autocrossing Sí 
RS 485  
Velocidad de transferencia, máx. 12 Mbits/s 
Condiciones ambientales  
Temperatura ambiente en servicio  
mín. 0 °C 
máx. hasta 60℃ con 32 módulos ET 200SP como 


máximo y 3 cargas USB de 100 mA; hasta 55℃ 
con 64 módulos ET 200SP como máximo y 2 
cargas USB de 500 mA máx. y 1 carga USB de 
100 mA máx. 


Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 
Temperatura de almacenamiento/transporte  
mín. -40 °C 
máx. 70 °C 
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 6ES7677-2AA40-0AA0 
Periferia/opciones  
Periferia  
• Tarjeta SD Opcional para memoria de masa adicional 


Medidas  
Ancho 160 mm 
Altura 117 mm 
Profundidad 75 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 0,83 kg 


10.7.3 CPU 1515SP PC, CPU 1515SP PC + HMI 
Los datos técnicos de los siguientes dispositivos se encuentran en la información de 
producto en (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/104117388).  
 
ET 200SP Open Controller Referencia 


Variante de hardware  
WES7 E 32 bits 2 GB RAM 


Variante de hardware  
WES7 P 64 bits 4 GB RAM 


CPU 1515SP PC 6ES7677-2AA31-0EB0 6ES7677-2AA41-0FB0 
CPU 1515SP PC + HMI 128PT 6ES7677-2AA31-0EK0 6ES7677-2AA41-0FK0 
CPU 1515SP PC + HMI 512PT 6ES7677-2AA31-0EL0 6ES7677-2AA41-0FL0 
CPU 1515SP PC + HMI 2048PT 6ES7677-2AA31-0EM0 6ES7677-2AA41-0FM0 


10.7.4 S7-1500 Software Controller CPU 1505S 
La CPU 1505S es un controlador basado en PC que forma parte de la familia de SIMATIC 
S7-1500 Software Controller. 


Datos técnicos  
Todos los datos técnicos de la CPU 1505S pueden consultarse con la referencia 6ES7672-
5AC00-0YA0 en (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/6ES7672-5AC00-
0YA0).  


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/104117388

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/6ES7672-5AC00-0YA0

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/6ES7672-5AC00-0YA0
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10.8 Croquis acotados 


10.8.1 CPU 1515SP PC 
Este capítulo incluye el croquis acotado del módulo montado en un perfil soporte. Las 
dimensiones deben tenerse en cuenta al montar el módulo en armarios. 


Croquis acotados de la CPU 1515SP PC  


 
Figura 10-1 Croquis acotado CPU 1515SP PC, vista frontal 
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Figura 10-2 Croquis acotado CPU 1515SP PC, vista lateral 
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 Accesorios/Repuestos A 
 


 


Opciones de pedido y accesorios para la CPU 1515SP PC  


Tabla A- 1 Opciones de pedido para la CPU 1515SP PC  


Denominación Referencia 
Variante de hardware  
WES7 E 32 bits 2GB RAM 1 
CPU 1515SP PC, repuesto (sin tarjeta CFast) 6ES7677-2AA30-0AA0 
CPU 1515SP PC, tarjeta CFast de 8 GB, con S7-1500 Soft-
ware Controller CPU 1505S preinstalado  


6ES7677-2AA31-0EB0 


CPU 1515SP PC, tarjeta CFast de 8 GB, con el S7-1500 Soft-
ware Controller CPU 1505S preinstalado y WinCC Runtime 
Advanced V13 SP1 


 


• CPU 1515SP PC + HMI 128PT 6ES7677-2AA31-0EK0 


• CPU 1515SP PC + HMI 512PT 6ES7677-2AA31-0EL0 


• CPU 1515SP PC + HMI 2048PT 6ES7677-2AA31-0EM0 


Variante de hardware  
WES7 P 64 bits 4GB RAM 1 
CPU 1515SP PC, repuesto (sin tarjeta CFast) 6ES7677-2AA40-0AA0 
CPU 1515SP PC, tarjeta CFast de 16 GB con S7-1500 Soft-
ware Controller CPU 1505S preinstalado 


6ES7677-2AA41-0FB0 


CPU 1515SP PC, tarjeta CFast de 16 GB, con el S7-1500 
Software Controller CPU 1505S preinstalado y WinCC Runtime 
Advanced V13 SP1  


 


• CPU 1515SP PC + HMI 128PT 6ES7677-2AA41-0FK0 


• CPU 1515SP PC + HMI 512PT 6ES7677-2AA41-0FL0 


• CPU 1515SP PC + HMI 2048PT 6ES7677-2AA41-0FM0 


 1  Windows Embedded Standard 7  
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Tabla A- 2 Accesorios para la CPU 1515SP PC  


Denominación Referencia 
BusAdapter; 1 unidad  


• BA 2×RJ45 (BusAdapter PROFINET con conexión hembra 
Ethernet estándar) 


6ES7193-6AR00-0AA0 


• BA 2×FC (BusAdapter PROFINET con conexión Ethernet 
Fast Connect) 


6ES7193-6AF00-0AA0 


Módulo servidor; 1 unidad 6ES7193-6PA00-0AA0 
Alivio de tracción para CPU 1515SP PC A5E32291462 
Unidad Flash USB de SIMATIC IPC Service 8 GB (SLC), BIOS 
MANAGER V3.3 preinstalado, Image/Partition Creator V3.3 y 
CD de instalación  


6AV7672-8JD01-0AA0 


Unidad Flash USB de SIMATIC IPC Service 16 GB, USB3.0, 
BIOS MANAGER V3.3 preinstalado, Image/Partition Creator 
V3.3 y CD de instalación  


6AV7672-8JD02-0AA0 


SIMATIC IPC DiagMonitor Software V4.4.1 6ES7648-6CA04-4YX0 
SIMATIC PC, cable adaptador, DVI-I según VGA, 250 mm de 
largo 


6ES7648-3AB00-0XA0 


Etiqueta de identificación por referencia; alfombrilla con 
16 etiquetas, 10 unidades 


6ES7193-6LF30-0AW0 


Perfiles soporte, fleje de acero estañado  


• Longitud: 483 mm 6ES5710-8MA11 


• Longitud: 430 mm 6ES5710-8MA21 


• Longitud: 830 mm 6ES5710-8MA31 


• Longitud: 2000 mm 6ES5710-8MA41 


Tarjetas CFast para SIMATIC IPC  


• CFast 2 GB Industrial Grade 6ES7648-2BF10-0XF10 


• CFast 4 GB Industrial Grade 6ES7648-2BF10-0XG10 


• CFast 8 GB Industrial Grade 6ES7648-2BF10-0XH10 


• CFast 16 GB Industrial Grade 6ES7648-2BF10-0XJ10 


• CFast 32 GB Industrial Grade 6ES7648-2BF10-0XK10 


Catálogo online 
Encontrará otras referencias en Internet, en el catálogo online y en el sistema de pedidos 
online (http://www.siemens.de/automation/mall). 



http://www.siemens.de/automation/mall
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 Abreviaturas B 
 


 
 
Abreviatura Término Significado 
AC Alternating Current Corriente alterna 
ALM Automation License Manager Herramienta para la administración de claves de licencia en 


STEP 7 
BIOS Basic Input Output System Sistema básico de entrada/salida. Un juego de rutinas de 


software importantes que, tras el arranque de la CPU, cargan 
el sistema operativo y proporcionan rutinas para la transfer-
encia de datos entre los componentes de hardware. 


CE Comunidad Europea Marcado CE 
CFast CompactFlash ATA Serial Transfer Tarjeta de memoria 
CoA Certificate of Authentificity  Certificado de autenticidad, etiqueta con "Product Key" de 


Microsoft Windows 
CoL Certificate of License Certificado de licencia para el software SIMATIC cargado 
DC Direct Current Corriente continua 
DVD Digital Versatile Disc Medio de almacenamiento digital con gran capacidad de me-


moria 
DVI-I Digital Visual Interface  Interfaz para la transmisión de datos de imagen y vídeo a 


monitores DVI-I 
ESD Componentes sensibles a descar-


gas electrostáticas 
 


EN Norma europea  
EWF Enhanced Write Filter Filtro ampliado de escritura 
FBWF File Based Write Filter Filtro de escritura basado en archivos 
GbE Gigabit Ethernet  
GRUB / GRUB4DOS GRand Unified Bootloader Administrador de arranque 
HMI Human Machine Interface Interfaz de usuario 
CEI Comisión Electrotécnica Internac-


ional 
 


IM Módulo de interfaz El módulo de interfaz conecta el sistema de periferia descen-
tralizada ET 200SP con el controlador IO e intercambia datos 
con los módulos de periferia a través del bus de fondo. 


LAN Local Area Network Red de ordenadores extendida en un área local limitada. 
LED Light Emitting Diode Diodo luminoso 
LLDP Link Layer Discovery Protocol Protocolo que permite el intercambio de información entre 


dispositivos vecinos. 
MMC Multi Media Card Tarjeta de memoria 
NTFS New Technology File System Sistema de archivos que ofrece una protección de acceso 


selectiva al nivel de archivos. 
NVRAM Non-Volatile Random-Access 


Memory 
Memoria de datos no volátil basada en memorias RAM cuyo 
contenido de datos permanece inalterado sin alimentación 
externa. 
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Abreviatura Término Significado 
PC Personal Computer  
PELV Protective Extra Low Voltage PELV, antes "pequeña tensión de funcionamiento con 


desconexión segura", es una medida de protección contra 
descargas eléctricas. Ver EN 50178. 


PN PROFINET  
PG Programadora  Programadora de diseño compacto especial para aplicaciones 


industriales. Una programadora (PG) está completamente 
equipada para la programación de los sistemas de automa-
tización SIMATIC. 


PS Power Supply Fuente de alimentación 
PT Power Tags Variables de proceso; las variables hacen posible el inter-


cambio de datos entre los componentes de un sistema de 
automatización, p. ej. entre el controlador y el panel de ope-
rador. 


RAM Random Access Memory Memoria principal o de trabajo de un ordenador con acceso 
directo; en ella se pueden leer y modificar los datos. 


RT Runtime  
SD Secure Digital Card Tarjeta de memoria 
SELV Safety Extra Low Voltage Muy baja tensión de seguridad; medida de protección por la 


que los circuitos con tensión asignada de hasta 50 V alterna o 
120 V continua operan sin puesta a tierra y por la que no se 
supera la alimentación de circuitos de mayor tensión, de los 
que están separados, p. ej., a través de un transformador de 
seguridad. 


UL Underwriters Laboratories Inc.  
USB Universal Serial Bus Sistema de bus serie para la conexión de un ordenador con 


dispositivos externos.  
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 Solución de fallos C 
 


 
 
Problema Causa posible Solución 
La CPU 1515SP PC no funciona.  La CPU 1515SP PC no recibe 


corriente. 
Compruebe la fuente de alimentación. 


La CPU 1515SP PC no arranca. Realimentación mediante disposi-
tivos USB. 


Utilice dispositivos USB que cumplan la 
especificación USB 2.0. 


Windows no arranca. Los ajustes de BIOS-Setup no son 
correctos. 


Compruebe los ajustes en el menú 
Boot de BIOS-Setup. 


La hora y/o la fecha de la CPU 1515SP PC 
no son correctas. 


La CPU 1515SP PC ha estado más 
de 6 semanas desconectada. 


Corrija los ajustes en el menú Main de 
BIOS-Setup o en Windows. 


El dispositivo USB no funciona. La alimentación USB está sobre-
cargada. 


Utilice una alimentación externa para el 
dispositivo USB (ver capítulo Pasos 
previos a la instalación (Página 32)).  
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Glosario  
 


Arranque en frío 
Proceso de arranque que comienza al encender la CPU. En un arranque en frío, el sistema 
realiza primero determinadas comprobaciones básicas del hardware y, a continuación, 
transfiere el sistema operativo desde el disco duro a la memoria de trabajo.  


Clave de licencia 
La clave de licencia es el sello electrónico de una licencia. Siemens AG asigna una clave de 
licencia a todo software que está protegido con una licencia. 


Configuración del dispositivo 
La configuración de un PC o una PG contiene los datos referentes a las características y 
opciones de dicho dispositivo, tales como el tamaño de la memoria, los tipos de unidades de 
disco, el monitor, la dirección de red, etc. Los datos están almacenados en un archivo de 
configuración y permiten al sistema operativo cargar los controladores correspondientes o 
parametrizar los dispositivos.  


Controlador 
Hardware y software integrado que controla el funcionamiento de un dispositivo 
determinado, interno o periférico (p. ej. el controlador del teclado). 


Drivers 
Programas del sistema operativo. Transforman los datos de los programas de usuario en los 
formatos específicos que necesitan los sistemas de periferia (p. ej., los discos duros, 
monitores, impresoras, etc.). 


DVD de restauración 
El DVD de restauración sirve para restablecer el estado original de fábrica de una partición 
del sistema o de todo el disco duro en caso de fallo. El DVD contiene los archivos de 
imagen necesarios y se puede utilizar como disco de arranque. 


Enhanced Write Filter (EWF - filtro de escritura avanzado) 
Filtro de escritura configurable que permite reiniciar Windows Embedded Standard desde 
soportes protegidos contra escritura (p. ej. un CD-ROM), proteger particiones individuales 
contra escritura y adaptar el rendimiento del sistema de archivos a las necesidades del 
usuario (p. ej. al usar tarjetas CFast). 







 Glosario 
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Ethernet 
Red local (estructura de bus) para la comunicación textual y de datos con una velocidad de 
transferencia de 10/100/1000 Mbits/s. 


File Based Write Filter (FBWF) 
Filtro de escritura configurable que permite proteger archivos individuales contra escritura. 


Imagen 
Una imagen es una copia de seguridad de, p. ej., una partición de disco duro, que se 
almacena en un archivo para restablecerla en caso necesario. 


Interfaz 
● Unión entre elementos de hardware individuales como PC, programadoras, impresoras o 


pantallas mediante conexiones físicas (cables). 


● Conexión entre distintos programas para permitir su aplicación conjunta. 


LAN 
Local Area Network: una LAN es una red local formada por un grupo de ordenadores y otros 
dispositivos repartidos en un área relativamente limitada y conectados por cables de 
comunicación. Los dispositivos conectados a una LAN se denominan nodos. Las redes 
sirven para compartir archivos, impresoras y otros recursos. 


Memoria ROM 
Read Only Memory. La memoria ROM es una memoria de solo lectura cuyas células de 
memoria pueden ser direccionadas individualmente. Los programas o datos almacenados 
están programados de modo fijo y no se pierden ni siquiera en caso de un corte de 
alimentación. 


Opciones de energía 
Con las opciones de energía puede reducir el consumo energético del ordenador sin dejar 
de tenerlo disponible para un uso inmediato. En Windows se puede parametrizar a través de 
Configuración > Panel de control > Opciones de energía. 


Reinicio 
Reinicio de un PC ya encendido que se efectúa sin desconectarlo de la alimentación 
eléctrica, p. ej., mediante la combinación de teclas <Ctrl+Alt+Supr>. 







Glosario  
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S.M.A.R.T. 
Self-Monitoring, Analysis and Reporting Technology (SMART o S.M.A.R.T.) es un estándar 
de la industria para medios de almacenamiento. Permite vigilar permanentemente 
parámetros importantes y, de este modo, detectar a tiempo cualquier fallo inminente. 


SATA 
Serial ATA. Interfaz para unidades de disco duro y unidades ópticas con transferencia de 
datos serie de hasta 300 Mbits/s. 


SETUP (configuración BIOS) 
Programa mediante el cual se definen los datos de configuración del dispositivo. La 
configuración de la CPU 1515SP PC está predefinida. Se deberá modificar en caso de 
ampliar la memoria o activar nuevos módulos o unidades de disco. 


Sistema operativo 
Término que agrupa todas aquellas funciones que controlan y vigilan junto con el hardware 
la ejecución de los programas de usuario, la distribución de los recursos entre los diferentes 
programas de usuario y el mantenimiento del modo de operación. 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto viene a complementar el manual de sistema Sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
al respecto en (http://support.automation.siemens.com). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


 


La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las interferencias. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://www.automation.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-
simatic/en/manual-overview/tech-doc-controllers/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://www.automation.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-controllers/Pages/Default.aspx

http://www.automation.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-controllers/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le asisten con distintas herramientas y ejemplos a la hora de 
resolver las tareas de automatización. Las soluciones se representan como interacción de 
varios componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor de SIMATIC Selection Tool y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054

http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7155-6AR00-0AN0 (módulo de interfaz IM 155-6 PN BA y módulo de servidor) 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo de interfaz IM 155-6 PN BA y del módulo de servidor 


Características 
El módulo tiene las siguientes características: 


● Características técnicas 


– Conecta el sistema de periferia descentralizada ET 200SP con PROFINET IO 


– Tensión de alimentación 1L+ 24 V DC (SELV/PELV). El conector de enchufe está 
incluido en el volumen de suministro del módulo de interfaz. 


● Funciones soportadas (Página 11) 


Configuración máxima 
● 12 módulos de periferia 
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Número máximo de datos E/S 
El número máximo de datos E/S son 32 bytes de datos de entrada/salida. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Etiquetas rotulables 


● Etiqueta de identificación por referencia 


Puede consultar la lista detallada de los accesorios disponibles en el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


Módulo de servidor 
El módulo de servidor (a partir de V1.1.1) está incluido en el volumen de suministro del 
módulo de interfaz, aunque también puede adquirirse como accesorio. El módulo de 
servidor tiene las siguientes características: 


● Termina el bus de fondo del sistema de periferia descentralizada ET 200SP 


● Contiene un soporte para 3 fusibles de reserva (5 × 20 mm) 


● Datos de identificación I&M 0 a 3 


● Almacenamiento remanente del nombre de dispositivo para sustitución del dispositivo sin 
configuración topológica 


 


 Nota 


El módulo de servidor se configura y parametriza en el software de configuración. 


Para ello, coloque el módulo de servidor en el último slot de la configuración y ajuste el 
parámetro Diagnóstico agrupado: Falta tensión de alimentación L+. Si hubiera 12 módulos 
de periferia, el módulo de servidor se insertaría en el slot 13. 


 


Para más información al respecto, consulte el manual de producto Módulo de servidor 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531
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2.2 Funciones 


Introducción 
El módulo de interfaz soporta las siguientes funciones de PROFINET IO: 


● Switch integrado con 2 puertos 


● Servicios de Ethernet soportados: ping, arp, diagnóstico de red (SNMP: MIB2, LLDP-MIP 
y MRP-MIB) 


● Diagnóstico de puerto 


● Desactivación de puertos 


● Tiempo mínimo de actualización 1 ms 


● Redundancia de medio MRP 


● Sustitución del dispositivo sin PG 


● Restablecimiento de la configuración de fábrica mediante PROFINET IO 


● Actualización de firmware mediante PROFINET IO 


El módulo de interfaz soporta otras funciones: 


● Datos de identificación I&M 0 a 3 


● Sustitución del dispositivo con y sin configuración topológica 


● Control de configuración (configuración futura) 


Requisitos 
La configuración se lleva a cabo con GSDML o STEP 7 V13/HSPxyz 


Cableado en caso de ajuste fijo de la conexión 
Si en STEP 7 se efectúa un ajuste fijo de la conexión del puerto, es necesario desactivar 
adicionalmente la opción "Autonegotiation/Autocrossover". 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/49948856/0/es) 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/49948856/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127
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Sustitución del dispositivo sin configuración topológica 
El nombre del dispositivo, además de en el módulo de interfaz, se guarda también en el 
módulo de servidor (a partir de V1.1.1). Para sustituir un dispositivo sin configuración 
topológica es necesario que haya un nombre de dispositivo guardado en el módulo de 
servidor. 


Al sustituir el módulo de interfaz, el nombre del dispositivo puede tener distintos usos 
dependiendo de si está guardado en el módulo de servidor o en el módulo de interfaz. 


Tabla 2- 1 Casos de uso del nombre del dispositivo 


 Módulo de interfaz vacío Módulo de interfaz con nombre de 
dispositivo 


Módulo de servidor vacío No contiene nombre de dispositivo. Se utiliza el nombre de dispositivo del 
módulo de interfaz y se copia en el 
módulo de servidor. 


Módulo de servidor con nombre de 
dispositivo 


Se utiliza el nombre de dispositivo que 
figura en el módulo de servidor y se 
copia en el módulo de interfaz. 


Se utiliza el nombre de dispositivo que 
figura en el módulo de servidor y se 
copia en el módulo de interfaz si este 
contiene otro nombre de dispositivo. 


Tenga en cuenta las siguientes condiciones: 


● Cuando se restablece la configuración de fábrica, el nombre de dispositivo se borra tanto 
del módulo de interfaz como del módulo de servidor. Para evitar que el nombre de 
dispositivo se borre del módulo de servidor, desenchufe el módulo de servidor del 
módulo de interfaz antes de restablecer la configuración de fábrica. 


● Cuando se sustituye un módulo de servidor, el nombre de dispositivo que esté guardado 
en el módulo de servidor se adoptará en el módulo de interfaz al conectar la alimentación 
de red. 


● No está permitido enchufar o desenchufar el módulo de servidor bajo tensión. Si, no 
obstante, enchufa o desenchufa el módulo de servidor bajo tensión, el módulo de interfaz 
vuelve a arrancar. 


● Si se utiliza un módulo de servidor con una versión de firmware inadmisible (< V1.1.1) se 
genera un diagnóstico de canal con el número de error 27 (error general). Para 
solucionar el error debe sustituirse el módulo de servidor o actualizarse el firmware del 
mismo. 


Los dispositivos IO que ya se hayan utilizado en otra configuración deben restablecerse a la 
configuración de fábrica antes de reutilizarlos (ver para ello el manual de sistema Sistema 
de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/49948856/0/es) 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/49948856/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127
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Caso de sustitución de un IM 155-6 PN BA 
En caso de sustitución, un dispositivo IO ya en servicio debe inicializarse al estado de 
suministro mediante "Restablecer configuración de fábrica" (ver para ello el manual de 
sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


Redundancia de medio (MRP) 
Función para garantizar la disponibilidad de la comunicación y la instalación. La topología en 
anillo se encarga de que haya disponible una vía de comunicación alternativa en el caso de 
que se interrumpa una línea de transmisión.  


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/49948856/0/es) 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 


2.2.1 Control de configuración (configuración futura) 


Características 
El control de configuración permite preparar la configuración del sistema de periferia 
descentralizada para futuras ampliaciones y modificaciones. Control de configuración 
significa configurar por anticipado la ampliación máxima prevista para el sistema de periferia 
descentralizada con el fin de poder modificarla en el futuro con toda flexibilidad mediante el 
programa de usuario. 


Referencia 
Para más información sobre el control de configuración, consulte 


● el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


● Internet, en el enlace Colección de aplicaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29430270) 


● la Ayuda en pantalla de STEP 7. 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/49948856/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29430270
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Tensión de alimentación de 24 V DC 
La siguiente tabla muestra los nombres de las señales y las denominaciones de las 
conexiones de la alimentación de 24 V DC. 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones de la alimentación de 24 V DC 


Vista Nombre de la 
señal1 


Denominación 
Conector Conexión IM 


 


 


1L+ 24 V DC 
2L+ 24 V DC (para redistribuir la alimentación)2 
1M Masa 
2M Masa (para redistribuir la alimentación)2) 


 1 1L+ y 2L+, así como 1M y 2M, están puenteados internamente. 
2 Se admiten 10 A como máximo. 
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PROFINET IO  
La tabla siguiente muestra los nombres de las señales y las denominaciones de las 
conexiones. 


Tabla 3- 2 Asignación de conexiones PROFINET IO 


Vista Nombre de la señal Denominación 


 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data - 
3 RD Receive Data + 
4 GND Ground 
5 GND Ground 
6 RD_N Receive Data - 
7 GND Ground 
8 GND Ground 


Referencia 
Encontrará más información sobre la conexión del módulo de interfaz y los accesorios en el 
manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293





Conexión  
3.2 Esquema de principio 


 Módulo de interfaz IM 155-6 PN BA (6ES7155-6AR00-0AN0) 
16 Manual de producto, 03/2015, A5E34934534-AA 


3.2 Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio del módulo de interfaz IM 155-6 PN BA. 


 


 
① Switch L+ Tensión de alimentación de 24 V DC 
② Interfaz a bus de fondo del ET 200SP y sistema 


electrónico 
M Masa 


③ Bus de fondo LK 1,2 LED Link TX/RX 
④ Alimentación de tensión interna RN LED RUN/STOP (verde/amarillo) 
X80 24 V DC Entrada de la tensión de alimentación ER LED ERROR (rojo) 
P1 R Interfaz PROFINET X1 puerto 1 MT LED MAINT (amarillo) 
P2 R Interfaz PROFINET X1 puerto 2 PWR LED POWER (rojo) 


Figura 3-1 Esquema de principio del módulo de interfaz IM 155-6 PN BA 
 







 


Módulo de interfaz IM 155-6 PN BA (6ES7155-6AR00-0AN0) 
Manual de producto, 03/2015, A5E34934534-AA 17 


 Parámetrización y direccionamiento 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros del módulo de interfaz IM 155-6 PN BA 
La tabla siguiente muestra los parámetros del módulo de interfaz IM 155-6 BA. 


Tabla 4- 1 Parámetros del módulo de interfaz IM 155-6 PN BA (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste predetermi-
nado 


Campo de actuación 


Control de configuración Bloquear/habilitar Bloquear ET 200SP 


4.2 Explicación de los parámetros 


4.2.1 Habilitación del control de configuración 
Con el parámetro "Habilitar control de configuración" se habilita la función de control de 
configuración en el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


 


 Nota 


Si configura la habilitación, el sistema de periferia descentralizada ET 200SP necesitará un 
juego de datos de control 196 del programa de usuario, para que el sistema ET 200SP 
pueda controlar los módulos de periferia. 


 


Referencia 
Para más información sobre el juego de datos de control, consulte el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) y la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Comportamiento de valor sustitutivo 
En el sistema de periferia descentralizada ET 200SP, el comportamiento de valor sustitutivo 
es controlado por el controlador IO para cada slot. 


La correspondiente salida se comportará en función de cómo se haya parametrizado su 
comportamiento de valor sustitutivo: 


● Sin intensidad/tensión 


● Aplicar valor sustitutivo 


● Mantener último valor 


El comportamiento de valor sustitutivo se activa en los siguientes casos: 


● STOP del controlador 


● Avería del controlador (interrupción de la conexión) 


● STOP de la estación, p. ej. debido a: 


– ausencia del módulo de servidor 


– desenchufe simultáneo de más de un módulo de periferia 


– al menos un módulo de periferia está enchufado en una BaseUnit errónea 


● Desactivación del dispositivo IO 


 
  Nota 


Reducción de una configuración 


Si reduce la configuración del sistema de periferia descentralizada ET 200SP y carga la 
configuración en la CPU, los módulos existentes que ya no estén configurados 
mantendrán su comportamiento original de valor sustitutivo. Este será válido hasta que 
se desconecte la tensión de alimentación en el módulo de interfaz. 


 


En los casos siguientes se hace efectivo el comportamiento "sin intensidad/tensión": 


● Actualización del firmware 


● Restablecimiento de la configuración de fábrica 


● Control de configuración: recepción de un nuevo juego de datos de control 


● Módulo mal configurado 


● Módulo mal parametrizado 
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4.4 Estado de la tensión de alimentación L+ de los módulos de periferia 


Configuraciones 
El "Estado de la tensión de alimentación L+ de los módulos de periferia" se configura en el 
módulo de servidor para el IM 155-6 PN BA. Por tanto, los datos de entrada pueden leerse 
en el módulo de servidor. La respectiva descripción se puede consultar en el manual de 
producto Módulo de servidor 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531
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 Alarmas, mensajes de error, avisos de diagnóstico y 
de sistema 5 
5.1 Señalización de estados y errores 


Introducción 
El diagnóstico mediante LED es la primera herramienta que se utiliza para localizar errores y 
averías. Para poder delimitar los errores aún más, normalmente se evalúa el estado del 
módulo que se indica en STEP 7 o en el búfer de diagnóstico de la CPU. Allí encontrará 
información en texto explícito sobre el error aparecido. Por ejemplo, en la información en 
texto explícito encontrará el número del OB de error correspondiente. 


Indicadores LED 
La figura siguiente muestra los indicadores LED del módulo de interfaz y del BusAdapter. 


 
① RN (verde) 
② ER (rojo) 
③ MT (amarillo) 
④ PWR (verde) 
⑤ LK1 (verde) 
⑥ LK2 (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED del módulo de interfaz 
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Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estados y errores. 


LED RN/ER/MT del módulo de interfaz 


Tabla 5- 1 Indicadores de estados y errores RN/ER/MT 


LED Significado 
 


Solución 
 RN 


(RUN) 
ER 


(ERROR) 
MT 


(MAINT) 


 
apagado 


 
apagado 


 
apagado 


Tensión de alimentación muy baja o 
nula en el módulo de interfaz. 


Compruebe la tensión de alimentación 
o conéctela al módulo de interfaz. * 


 
encendido 


 
encendido 


 
encendido 


Prueba de los LED durante el ar-
ranque. Los tres LED se encienden 
simultáneamente durante aprox. 
0,25 s. 


- 


 
parpadea 


 
apagado 


 
apagado 


El módulo de interfaz está desactivado. Active el módulo de interfaz con el 
software de configuración o a través 
del programa de usuario. 


El módulo de interfaz no está configu-
rado. 


Configure el módulo de interfaz con el 
software de configuración. 


ET 200SP arranca. - 
ET 200SP se parametriza. 
ET 200SP se restablece a la configura-
ción de fábrica. 


 
encendido 


Irrelevante Irrelevante ET 200SP está intercambiando datos 
con el controlador IO. 


Irrelevante  
parpadea 


Irrelevante Error agrupado y error agrupado de 
canales. 


Evalúe el diagnóstico y corrija el error. 


La configuración prevista no se corre-
sponde con la configuración real del 
ET 200SP . 


Compruebe si en la configuración real 
del ET 200SP falta un módulo, está 
defectuoso o si hay enchufado un 
módulo no configurado. 


Estados de configuración inadmisibles. Consulte el capítulo Estados de config-
uración inadmisibles del ET 200SP en 
PROFINET IO (Página 29). 


Error de parametrización en el módulo 
de periferia. 


Evalúe el estado del módulo que se 
indica en STEP 7 y elimine el error en 
el módulo de periferia correspondiente. 


 
parpadea 


 
parpadea 


 
parpadea 


Se realiza el "test de intermitencia de la 
estación" (los LED LK1 y LK2 de la 
interfaz PROFINET también parpade-
an). 


- 


Hardware o firmware defectuoso (los 
LED LK1 y LK2 de la interfaz 
PROFINET no parpadean). 


Actualice el firmware. Si el error per-
siste, póngase en contacto con el Sie-
mens Industry Online Support. 
Sustituya el módulo de interfaz. 


 * LED PWR encendido (en el módulo de interfaz): compruebe si hay cortocircuito en el bus de fondo. 
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LED PWR del módulo de interfaz 


Tabla 5- 2 Indicador de estado PWR del módulo de interfaz 


LED PWR Significado Solución 


 
apagado 


Tensión de alimentación muy baja o nula Compruebe la tensión de alimentación. 


 
encendido 


Tensión de alimentación existente - 


LED LK1/LK2 del módulo de interfaz 


Tabla 5- 3 Indicadores de estado LK1/LK2 del módulo de interfaz 


LED LK1/LK2 Significado Solución 


 
apagado 


No hay conexión Ethernet entre la interfaz 
PROFINET IO de su dispositivo PROFINET y un 
interlocutor (p. ej. un controlador IO). 


Compruebe si el cable de bus al switch/controlador 
IO está roto. 


 
encendido 


Hay una conexión Ethernet entre la interfaz 
PROFINET IO de su dispositivo PROFINET y un 
interlocutor (p. ej. un controlador IO). 


- 


 
parpadea 


Se realiza el "test de intermitencia del dispositivo" 
(los LED RN/ER/MT también parpadean). 


- 


Señalización de errores de configuración mediante LED 
En el módulo de interfaz, los errores de configuración del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP se señalizan mediante los LED ERROR (rojo) y MAINT 
(amarillo). 


Los siguientes errores de configuración se indican mediante los LED: 


● Se ha desenchufado más de un módulo de periferia 


● Ausencia del módulo de servidor 


● Interrupciones o cortocircuito en el bus de fondo 
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Funcionamiento 
La causa del error se determina mediante los indicadores de error LED. Tras un aviso 
mediante la señal intermitente, se muestran respectivamente el tipo de error y, a 
continuación, la ubicación/el código del error. 


La indicación de error LED 


● está activada tanto estando conectada la alimentación de red como durante el 
funcionamiento. 


● se muestra con preferencia respecto a todos los demás estados que se indican mediante 
los LED ERROR y MAINT. 


● permanece encendida hasta que se elimina la causa del error. 


Tabla 5- 4 Indicación del tipo y la ubicación del error 


Proceso Descripción 
1 Los LED ERROR y MAINT parpadean 3x a 


0,5 Hz 
Aviso del tipo de error 


2 LED MAINT parpadea a 1 Hz Indicación del tipo de error (decimal) 
3 Los LED ERROR y MAINT parpadean 3x a 


2 Hz 
Aviso de la ubicación/código de error 


4 LED ERROR parpadea a 1 Hz Indicación (decimal) de la posición de deci-
males de la ubicación/el código del error 


5 LED MAINT parpadea a 1 Hz Indicación (decimal) de la posición de unidades 
de la ubicación/el código del error 


6 Repetición de 1 a 5 hasta que se solucione la causa del error. 
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Señalización de errores 
La siguiente tabla muestra posibles causas de error. 


Tabla 5- 5 Señalización de errores 


Tipo de 
error 
(MAINT) 


Ubicación del error 
(ERROR/MAINT) 


Causa del error Medida 


1 02 a 12* Se indica la cantidad de módulos de 
periferia desenchufados. El diagnóstico 
se genera a partir de 2 módulos de 
periferia desenchufados. 


Compruebe la configu-
ración del ET 200SP. 


65* • Ausencia del módulo de servidor 
• Interrupciones en el bus de fondo 
• Cortocircuito de la comunicación en 


el bus de fondo 


 * Slot 
 


 


 Nota 


Un cortocircuito en la alimentación del bus de fondo o en la alimentación de la conexión del 
bus se indica mediante los siguientes LED: 
• LED PWR: encendido 
• LED RN, ER y MT: apagado 
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5.2 Alarmas 


Introducción 
El dispositivo IO dispara alarmas cuando se producen determinados errores. La evaluación 
de las alarmas depende del controlador IO utilizado. 


Evaluación de alarmas con controlador IO 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP soporta las siguientes alarmas 


● Alarmas de diagnóstico 


● Alarmas de proceso 


● Alarmas de cambio de módulo 


● Eventos de mantenimiento 


En caso de alarma, en la CPU del controlador IO se ejecutan automáticamente OB de 
alarma. 


Mediante el número de OB y la información de arranque se obtiene anticipadamente 
información sobre la causa y el tipo del error.  


Obtendrá información detallada sobre el evento de error en el OB de error con la instrucción 
"RALRM" (leer información adicional de alarma). 


Diagnóstico del sistema 
En STEP 7 (TIA Portal) se dispone del innovador diagnóstico de sistema para los 
dispositivos del sistema de automatización S7-1500 (controlador IO CPU S7-1500) y 
ET 200SP (dispositivo IO). Los avisos están disponibles en el display de la CPU S7-1500, 
en el servidor web de la CPU y en el dispositivo HMI independientemente del programa de 
usuario cíclico. 


Para más información sobre el diagnóstico del sistema, consulte el capítulo Manual de 
funciones Diagnóstico del sistema 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926). 


5.2.1 Disparo de una alarma de diagnóstico 


Disparo de una alarma de diagnóstico 
En el caso de un evento entrante o saliente (p. ej., rotura de hilo en un canal de un módulo 
de periferia), el módulo dispara una alarma de diagnóstico siempre que se haya 
parametrizado al efecto. 


La CPU interrumpe el procesamiento del programa de usuario y procesa el bloque de 
diagnóstico OB 82. El evento que ha dado lugar al disparo de la alarma se registra en la 
información de arranque del OB 82. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926
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5.2.2 Disparo de una alarma de proceso 


Disparo de una alarma de proceso 
En el caso de la alarma de proceso, la CPU interrumpe el procesamiento del programa de 
usuario y procesa el bloque de alarma de proceso, p. ej., OB 40. El evento que ha dado 
lugar al disparo de la alarma se registra en la información de arranque del bloque de la 
alarma de proceso. 


 


 Nota 
Diagnóstico "Alarma de proceso perdida" (del módulo de periferia) 


Evite la generación cíclica de alarmas de proceso. 


Si la carga de alarmas de proceso es demasiado elevada, pueden perderse alarmas de 
proceso dependiendo de la cantidad de módulos de periferia y de la carga de comunicación. 


 


5.2.3 Disparo de una alarma de cambio de módulo 


Disparo de una alarma de cambio de módulo 
En el caso de una alarma de cambio de módulo, la CPU interrumpe el procesamiento del 
programa de usuario y ejecuta el bloque de diagnóstico OB 83. El evento que ha dado lugar 
al disparo de la alarma se registra en la información de arranque del OB 83.  
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5.3 Avisos 
 


Acciones después de un aviso de diagnóstico 
Son posibles varios avisos de diagnóstico simultáneos. Cada aviso de diagnóstico provoca 
las acciones siguientes: 


● El LED ERROR del módulo de interfaz parpadea. 


● Los diagnósticos se notifican como alarmas de diagnóstico a la CPU del controlador IO y 
pueden leerse mediante juegos de datos. 


● Tras un aviso de diagnóstico, éste se almacena en el búfer de diagnóstico del 
controlador IO. 


● Se llama al OB 82. 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7. 


Lectura del diagnóstico 


Tabla 5- 6 Lectura del diagnóstico con STEP 7 


Sistema de automatización con  
controlador IO 


Aplicación Ver... 


SIMATIC S7 Diagnóstico en texto explícito en 
STEP 7 en la vista Online y 
diagnóstico 


Ayuda en pantalla de STEP 7 
• a partir de STEP 7 V13, 


manual de funciones 
PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.si
emens.com/WW/view/de/49
948856/0/es) 


• a partir de STEP 7 V5.5, 
manual de sistema Descrip-
ción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.si
emens.com/WW/view/es/19
292127) 


Instrucción "RDREC" (SFB 52) 
Leer registros del dispositivo IO 
Instrucción "RALRM" (SFB 54) 
Recibir alarmas del dispositivo 
IO 


Información adicional sobre los juegos de datos en PROFINET IO 
Encontrará la estructura de los juegos de datos de diagnóstico y ejemplos de programación 
en el manual de programación De PROFIBUS DP a PROFINET IO 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19289930) y en Ejemplo de aplicación 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/24000238). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/49948856/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/49948856/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/49948856/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19289930

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/24000238





Alarmas, mensajes de error, avisos de diagnóstico y de sistema  
5.3 Avisos 


 Módulo de interfaz IM 155-6 PN BA (6ES7155-6AR00-0AN0) 
28 Manual de producto, 03/2015, A5E34934534-AA 


Causas de error y su solución 
Las causas de error de los avisos de diagnóstico así como su solución se describen en los 
manuales de producto de los Módulos de periferia 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300), en el capítulo 
Alarmas y avisos de diagnóstico. 


Consulte también 
Diagnósticos de canal (Página 28) 


PROFINET con STEP 7 V11 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856) 


5.3.1 Diagnósticos de canal 


Función 
El diagnóstico de canal ofrece información sobre los errores de canal de los módulos. 


Los errores de canal se reflejan en diagnósticos de canal en juegos de datos de diagnóstico 
IO.  


El juego de datos se lee con la instrucción "RDREC". 


Estructura de los juegos de datos de diagnóstico 
Los juegos de datos que soporta el sistema de periferia descentralizada ET 200SP están 
basados en la norma PROFINET IO: Application Layer Service Definition V2.2 o superior. 


La norma se puede descargar gratuitamente de Organización de usuarios de PROFIBUS 
(http://www.profibus.com) en la página web de la Organización de Usuarios de PROFIBUS. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://www.profibus.com/
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5.3.2 Estados de configuración inadmisibles del ET 200SP en PROFINET IO 


Estados de configuración inadmisibles 
Los siguientes estados de configuración inadmisibles del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP originan un fallo del dispositivo IO o impiden el intercambio de 
datos de usuario con los módulos de periferia. 


● El número de módulos supera el de la configuración máxima 


● Bus de fondo defectuoso (p. ej., BaseUnit defectuosa). Si hay una interrupción en el bus 
de fondo del ET 200SP no se genera ninguna alarma. 


● Ausencia del módulo de servidor 


● Hay al menos un módulo de periferia enchufado en una BaseUnit diferente a la ajustada 
en los parámetros. 


 


 Nota 


Si se desenchufa más de un módulo de periferia, o el módulo de servidor, se producirá una 
parada de la estación. Fallarán todos los módulos de periferia del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (comportamiento de valor sustitutivo), pero el módulo de interfaz 
seguirá intercambiando datos. 


Al solucionarse la situación de parada de la estación (eliminando el estado de configuración 
inadmisible) se produce un fallo del sistema de periferia descentralizada ET 200SP de corta 
duración, seguido de un rearranque automático. 


 


 


Consulte también 
Señalización de estados y errores (Página 20) 


Diagnósticos de canal (Página 28) 


5.3.3 Fallo de la tensión de alimentación L+ en la BaseUnit BU...D 


Fallo de la tensión de alimentación L+ 
En caso de fallo de la tensión de alimentación L+ en la BaseUnit BU...D, los módulos de 
periferia se comportan como sigue: 


● Si durante el fallo de la tensión de alimentación se desenchufa un módulo de periferia, se 
genera una alarma de desenchufe. 


● Si durante el fallo de la tensión de alimentación se enchufa un módulo de periferia, se 
genera una alarma de enchufe. 
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5.3.4 STOP del controlador IO y recuperación del dispositivo IO 


STOP del controlador IO SIMATIC 
Si durante el estado de STOP del controlador IO llegan diagnósticos desde el dispositivo IO, 
estos diagnósticos no dan lugar a un arranque de los bloques de organización 
correspondientes tras el arranque del controlador IO. En el OB 100 debe leerse el juego de 
datos E00CH con la instrucción "RDREC". Allí figuran todos los diagnósticos relativos a los 
slots que se han asignado a un controlador IO en un dispositivo IO. 


Recuperación del dispositivo IO SIMATIC 
Si desea leer los diagnósticos de una estación después de su recuperación, en el OB 86 
deberá leerse el juego de datos E00CH con la instrucción "RDREC". Allí figuran todos los 
diagnósticos relativos a los slots que se han asignado a un controlador IO en un 
dispositivo IO. 
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 Compatibilidad 6 
 


 


Estado de la tensión de alimentación 
Los diagnósticos relativos a la tensión de alimentación de la carga solo son válidos si la 
estación ha arrancado con una configuración válida y completa. 


● Si los módulos de la siguiente tabla no están parametrizados, se notifica "1" 
independientemente del estado real de la tensión de alimentación en el estado de la 
tensión de alimentación. 


● Si un grupo de potencial está formado exclusivamente por módulos de la siguiente tabla 
sin parametrizar, para este grupo de potencial no se notificará el diagnóstico de grupo 
"Falta tensión de alimentación L+". 


 
Módulos  Referencia 
DI 8x24VDC ST 6ES7132-6BF00-0BA0 
DI 16x24VDC ST 6ES7131-6BH00-0BA0 
DI 8x24VDC HF 6ES7132-6BF00-0CA0 
DQ 4x24VC/2A ST 6ES7132-6BD20-0BA0 
DQ 8x24VDC/0,5A ST 6ES7132-6BF00-0BA0 
DQ 16x24VDC/0,5A ST 6ES7132-6BH00-0BA0 
DQ 8x24VDC/0,5A HF 6ES7131-6BF00-0CA0 
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Datos técnicos del IM 155-6 PN BA 


Tabla 7- 1 Datos técnicos del IM 155-6 PN BA 


 6ES7155-6AR00-0AN0 
Nombre del producto IM 155-6 PN BA con 2 puertos RJ45 y módulo de 


servidor 
Información general  
Versión funcional del HW FS01 
Versión de firmware V3.2 
Función del producto  
Datos I&M Sí 
Ingeniería  
configurable/integrada con STEP 7 TIA Portal 
desde versión 


STEP 7 V13 SP1 o superior 


configurable/integrada con STEP 7 desde versión V5.5 SP4 o superior 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Regulación por pérdida de red y tensión  
Tiempo de regulación por pérdida de red y ali-
mentación 


5 ms 


Intensidad de entrada  
Consumo (valor nominal) 0,1 A 
Consumo máx. 300 mA 
I²t 0,09 A²s 
Potencia  
Potencia alimentada en el bus de fondo 1,7 W 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1,7 W 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 32 bytes; por entrada o salida, respectivamente 
Espacio de direcciones por estación  
Espacio de direcciones por estación, máx. 32 bytes; por entrada o salida, respectivamente 
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 6ES7155-6AR00-0AN0 
Configuración hardware  
Rack  
Módulos por rack, máx. 12 
Interfaces  
Número de interfaces PROFINET 1 
1. Interfaz  
Interfaz física  
• Número de puertos 2 


• Switch integrado Sí 


• RJ 45 (Ethernet) Sí; 2 puertos RJ45 integrados 


• Adaptador de bus (PROFINET) No 


Protocolos  
• Dispositivo PROFINET IO Sí 


• Comunicación IE abierta Sí 


Interfaz física  
RJ 45 (Ethernet)  
100 Mbits/s Sí; PROFINET con 100 Mbits/s dúplex 


(100BASE-TX) 
Procedimiento de transmisión PROFINET con 100 Mbits/s dúplex (100BASE-


TX) 
Autonegotiation Sí 
Autocrossing Sí 
Protocolos  
PROFINET IO  
PROFINET IO Sí 
Dispositivo PROFINET IO  
Servicios  
• Modo isócrono No 


• Comunicación IE abierta Sí 


• IRT No 


• PROFIenergy No 


• Arranque preferente No 


• Shared Device No 
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 6ES7155-6AR00-0AN0 
Alarmas/diagnósticos/información de estado  
Señalización de estados Sí 
Alarmas  
Alarmas Sí 
LED de diagnóstico  
LED RUN Sí, LED verde 
LED ERROR Sí; LED rojo 
LED MAINT Sí; LED amarillo 
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


Sí; LED PWR verde 


Indicador de conexión LINK TX/RX Sí; 2 LED verdes 
Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y el sistema electrónico No 
entre PROFINET y las demás estaciones Sí 
entre la alimentación y los demás circuitos No 
Condiciones ambientales  
Temperatura ambiente en servicio  
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 55 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 60 °C 
Sistema de conexionado  
ET-Connection  
vía BU/BA-Send No 
Dimensiones  
Anchura 35 mm 
Altura 117 mm 
Profundidad 74 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 125 g; IM 155-6 PN BA con 2 puertos RJ45 y 


módulo de servidor 
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 Croquis acotado A 
 


 


Este anexo incluye el croquis acotado del módulo montado en un perfil soporte. Las 
dimensiones deben tenerse en cuenta al montar el aparato en armarios, cuartos eléctricos, 
etc. 


 
Figura A-1 Croquis acotado del módulo de interfaz IM 155-6 PN BA (vista frontal y lateral) 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto viene a complementar el manual de sistema Sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación del ET 200SP 1 
 


 
La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Applications & Tools 
Applications & Tools le apoya con distintas herramientas y ejemplos a la hora de resolver 
sus tareas de automatización. Las soluciones se presentan como interacción de varios 
componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará Applications & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor del SIMATIC Selection Tools y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7155-6AU00-0BN0 (módulo de interfaz IM 155-6 PN ST y módulo de servidor) 


6ES7155-6AA00-0BN0 (módulo de interfaz IM 155-6 PN ST con BusAdapter BA 2×RJ45 y 
módulo de servidor) 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo de interfaz IM 155-6 PN ST y del módulo de servidor 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Conecta el sistema de periferia descentralizada ET 200SP con PROFINET IO 


● Tensión de alimentación 1L+ 24 V DC (SELV/PELV). El conector de enchufe está 
incluido en el volumen de suministro del módulo de interfaz. 


● Conexión de PROFINET IO mediante BusAdapter seleccionables para conectores de 
bus RJ45 (BA 2×RJ45) o para la conexión directa del cable de bus (BA 2×FC) 


● Uso de módulos de seguridad 


● A partir de la versión de firmware V 3.0 es posible enchufar una BaseUnit clara u oscura 
en el slot 1. 


El módulo soporta las siguientes funciones (Página 11) 


Configuración máxima 
● 32 módulos de periferia 


● 512 bytes de datos de E/S 


● Bus de fondo 1 m (sin módulo de interfaz) 


Accesorios 
Los siguientes accesorios pueden pedirse por separado: 


● BusAdapter BA 2xRJ45 


● BusAdapter BA 2xFC 


● Tiras rotulables 


● Etiqueta de identificación por referencia 


 


 Nota 


El módulo de interfaz también puede suministrarse como paquete con el BusAdapter BA 
2xRJ45 (y el módulo de servidor). La referencia es 6ES7155-6AA00-0BN0. 


 


Encontrará una lista detallada de los accesorios disponibles en el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Módulo de servidor 
El módulo de servidor está incluido en el volumen de suministro del módulo de interfaz, 
aunque también puede adquirirse como accesorio. 


El módulo de servidor tiene las siguientes características: 


● Termina el bus de fondo del sistema de periferia descentralizada ET 200SP 


● Contiene un soporte para 3 fusibles de reserva (5 × 20 mm) 


● Datos de identificación I&M 0 a 3 


 


 Nota 


El módulo de servidor se configura y parametriza con el software de configuración. 


Para ello, coloque el módulo de servidor en el último slot de la configuración y ajuste el 
parámetro Diagnóstico agrupado: Falta tensión de alimentación L+. Si hubiera 32 módulos 
de periferia, el módulo de servidor se insertaría en el slot 33. 


 


Para más información al respecto, consulte el manual de producto Módulo de servidor 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531
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2.2 Funciones 


Introducción 
El módulo de interfaz soporta las siguientes funciones de PROFINET IO: 


● Switch integrado con 2 puertos 


● Servicios de Ethernet soportados: ping, arp, diagnóstico de red (SNMP)/MIB-2, LLDP-
MIB y MRP-MIB 


● Diagnóstico de puerto 


● Desactivación de puertos 


● Comunicación Isochronous Real-Time 


● Tiempo mínimo de actualización 1 ms 


● Arranque preferente 


● Redundancia de medio (MRP) 


● Shared Device 


● Shared Input/Shared Output interna del módulo (MSI/MSO) 


● Sustitución del dispositivo sin programadora ni configuración topológica 


● Restablecimiento de la configuración de fábrica mediante PROFINET IO 


● Actualización de firmware mediante PROFINET IO 


● Ampliación de la estación mediante ET-Connection 


● El sistema de conexionado para PROFINET IO es posible gracias al BusAdapter. Para el 
módulo de interfaz IM 155-6 PN ST están disponibles las siguientes variantes: 


– para conectores estándar RJ45: BA 2×RJ45 


– para conexión directa del cable de bus: BA 2×FC 


El módulo de interfaz soporta otras funciones: 


● Datos de identificación I&M 0 a 3 


● PROFIenergy 


● Control de configuración (configuración futura) 


● Información de calidad (QI) de los módulos de periferia 
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Requisitos 
La siguiente tabla muestra los requisitos de software para una configuración con el módulo 
de interfaz IM 155-6 PN ST: 


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión con otras funciones del módulo 


Función Versión del 
módulo a partir 


de 


Versión de firm-
ware del módulo 


a partir de 


Software de configuración 


Configuración 
con archivo 


GSD 
(http://support.a


utoma-
tion.siemens.co
m/WW/view/es/
19698639/1300
00)/software de 
otro fabricante 1 


STEP 7 a partir 
de V5.5 SP3 
con HSP241 


 


STEP 7 
(TIA Portal) a 


partir de 
V11 SP2 


Comunicación en tiempo real 1 V1.0.0 X X X 
Comunicación Isochronous 
Real-Time 


1 V1.0.0 --- --- --- 


Arranque preferente 1 V1.0.0 X X X 
Sustitución del dispositivo sin 
PG 


1 V1.0.0 X X X 


Redundancia de medio (MRP) 1 V1.0.0 X X X 
Shared Device 1 V1.0.0 X X X (V13 SP1 o 


superior) 
PROFIenergy 1 V1.0.0  X X 
Shared Input/Shared Output 
interna del módulo (MSI/MSO) 


1 V3.1.0 X X X (V13 SP1 o 
superior) 


Ampliación de la estación 
mediante ET-Connection 


5 V3.1.0 X X X (V13 SP1 o 
superior) 


Datos de usuario 512 bytes 1 V3.1.0 X X X (V13 SP1 o 
superior) 


 1 Sistemas de otros fabricantes: depende del alcance de funciones del sistema de terceros 


Cableado en caso de ajuste fijo de la conexión 
Si en STEP 7 efectúa un ajuste fijo de la conexión del puerto, es necesario desactivar 
adicionalmente la opción "Autonegotiation/Autocrossover". 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856) 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127
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Comunicación Isochronous Real-Time 
Procedimiento de transmisión sincronizado para el intercambio cíclico de datos IRT entre 
dispositivos PROFINET. Para los datos IRT se dispone de un ancho de banda reservado 
dentro del tiempo de ciclo de emisión. El ancho de banda reservado garantiza que los datos 
de IRT también se puedan transferir sin verse influenciados por una elevada carga de red 
(p. ej. comunicación TCP/IP o comunicación adicional en tiempo real) en intervalos 
reservados y sincronizados. 


En IRT se requiere una configuración topológica. 
 


 Nota 
Controlador IO como maestro Sync en la comunicación IRT 


Al configurar la comunicación IRT, se recomienda utilizar el controlador IO también como 
maestro Sync. 


De lo contrario, si falla el maestro Sync pueden fallar los dispositivos IO configurados para 
IRT y RT. 


 


Para más información sobre la configuración de dispositivos PROFINET sincronizados en 
dominios Sync, consulte la ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127) 


Arranque preferente 
El arranque preferente designa las funciones de PROFINET IO para acelerar el arranque de 
dispositivos IO en un sistema PROFINET IO con comunicación RT e IRT. 


La función reduce el tiempo que necesitan los dispositivos IO configurados para retornar al 
intercambio cíclico de datos de usuario en los siguientes casos: 


● después de recuperarse la alimentación 


● después de recuperarse la estación 


● tras activar dispositivos IO 


 
  Nota 


Dependencia del tiempo de arranque 


El tiempo de arranque depende del número y del tipo de módulos. 
 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856) 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127
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Sustitución del dispositivo 


Sustitución del dispositivo sin configuración topológica 


El nombre del dispositivo no solo se guarda en el módulo de interfaz, sino también en el 
BusAdapter (BA 2×RJ45, BA 2×FC o BA 2×SCRJ). Para sustituir un dispositivo sin 
configuración topológica es necesario que haya un nombre de dispositivo guardado en el 
BusAdapter. 


Al sustituir el módulo de interfaz, el nombre del dispositivo puede tener distintos usos 
dependiendo de si está guardado en el BusAdapter o en el módulo de interfaz. 


Tabla 2- 2 Casos de uso del nombre del dispositivo 


 Módulo de interfaz vacío Módulo de interfaz con nombre 
de dispositivo 


BusAdapter vacío Sin nombre de dispositivo Se utiliza el nombre de disposi-
tivo del módulo de interfaz y se 
copia en el BusAdapter. 


BusAdapter con nombre de 
dispositivo 


Se utiliza el nombre de disposi-
tivo del BusAdapter y se copia 
en el módulo de interfaz. 


Se utiliza el nombre de disposi-
tivo del BusAdapter y se copia 
en el módulo de interfaz si este 
contiene otro nombre de dispos-
itivo. 


Tenga en cuenta las siguientes condiciones: 


● Cuando se restablece la configuración de fábrica, el nombre de dispositivo se borra tanto 
del módulo de interfaz como del BusAdapter. Para evitar que el nombre de dispositivo se 
borre del BusAdapter, desenchufe el BusAdapter del módulo de interfaz antes de 
restablecer la configuración de fábrica. 


● Cuando se sustituye un BusAdapter, el nombre de dispositivo que esté guardado en el 
BusAdapter se adoptará en el módulo de interfaz al conectar la alimentación de red. 


● No está permitido cambiar el BusAdapter bajo tensión. Si, no obstante, cambia el 
BusAdapter bajo tensión, el módulo de interfaz vuelve a arrancar. 
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Sustitución del dispositivo con configuración topológica 


Los dispositivos IO con esta función se pueden sustituir fácilmente: 


● El nombre del dispositivo no tiene que asignarse con la programadora. 


El dispositivo IO sustituido ya no obtiene el nombre de la programadora, sino del controlador 
IO. El controlador IO emplea para ello la topología configurada y las relaciones de vecindad 
determinadas por los dispositivos IO. A tal efecto, todos los dispositivos que intervienen 
deben soportar el protocolo LLDP (Link Layer Discovery Protocol). La topología teórica 
configurada debe coincidir con la topología real. 


Los dispositivos IO que ya se hayan utilizado en otra configuración deben restablecerse a la 
configuración de fábrica antes de reutilizarlos (ver para ello el manual de sistema Sistema 
de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856) 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127) 


Caso de sustitución de un IM 155-6 PN ST 
En caso de sustitución, un dispositivo IO que se encuentre en en servicio debe inicializarse 
a su estado de suministro mediante "Restablecer configuración de fábrica" (ver para ello el 
manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


Redundancia de medio (MRP) 
Función para garantizar la disponibilidad de la comunicación y la instalación. La topología en 
anillo se encarga de que haya disponible una vía de comunicación alternativa en el caso de 
que se interrumpa una línea de transmisión.  


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856) 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127
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Shared Device 
Dispositivo IO que pone sus datos a disposición de varios controladores IO. 


El módulo de interfaz soporta la función Shared Device en el nivel de submódulo. 


Si no se realiza ninguna prueba de plausibilidad de los proyectos Shared Device en el 
sistema de ingeniería, tenga en cuenta lo siguiente: 


● Vele por la coherencia de las configuraciones. En particular, los módulos o submódulos 
solo pueden asignarse a 2 controladores, respectivamente. Una asignación múltiple 
provoca el error de que el módulo solo esté disponible en el primer controlador. 


● Si se cambian las configuraciones de Shared Device sin dicha prueba de coherencia, se 
deberá poner el ET 200SP nuevamente en marcha. Es decir, tras la reconfiguración 
deben cargarse de nuevo en la CPU correspondiente los proyectos de todos los 
controladores IO que intervengan y, dado el caso, desconectar (POWER OFF) y volver a 
conectar (POWER ON) el módulo de interfaz. 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema PROFINET Descripción del sistema 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127) 


 


 Nota 


En una aplicación Shared Device, procure que todos los controladores funcionen con el 
mismo tiempo de ciclo de emisión. Si los controladores no tienen el mismo tiempo de ciclo 
de emisión, las diferencias en el tiempo de ciclo de emisión pueden originar relaciones de 
comunicación no configuradas. 


Si configura todos los controladores en un proyecto, queda garantizado el mismo tiempo de 
ciclo de emisión. En caso de realizar la ingeniería en proyectos separados, ajuste el mismo 
tiempo de ciclo de emisión. 


 


Shared Input/Shared Output interna del módulo (MSI/MSO)  
La funcionalidad "Shared Input interna del módulo" permite que un módulo de entrada 
ponga sus datos de entrada a disposición de hasta dos controladores IO (ET 200 PN ST). 
Todo controlador puede tener acceso de lectura a los mismos canales. 


La funcionalidad "Shared Output interna del módulo" permite que un módulo de salida 
ponga sus datos de salida a disposición de hasta dos controladores IO. El controlador IO 
tiene acceso de escritura. El otro controlador IO puede tener acceso de lectura a los mismos 
canales. 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856
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Información de calidad 
El módulo de interfaz IM 155-6 PN ST soporta módulos de periferia con información de 
calidad. 


Encontrará más información sobre la información de calidad en los manuales de producto 
de los módulos de periferia. 


2.2.1 PROFIenergy 


Características 
PROFIenergy (para PROFINET) permite reducir el consumo energético durante los tiempos 
improductivos mediante comandos PROFIenergy. 


Referencia 
Para más información sobre PROFIenergy, consulte 


● Manual de producto Módulos de periferia 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300) 


● Manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856). 


● Manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127) 


● Información del producto PROFIenergy 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/66928686). 


● Internet (http://www.profibus.com) en Common Application Profile PROFIenergy; 
Technical Specification for PROFINET; Version 1.1; August 2012; Order No: 3.802. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/66928686

http://www.profibus.com/





Descripción del producto  
2.2 Funciones 


 Módulo de interfaz IM 155-6 PN ST (6ES7155-6AU00-0BN0) 
18 Manual de producto, 12/2014, A5E03576907-AC 


2.2.2 Control de configuración (configuración futura) 


Características 
El control de la configuración permite preparar la configuración del sistema de periferia 
descentralizada para futuras ampliaciones y modificaciones. Control de configuración 
significa configurar por anticipado la ampliación máxima prevista para el sistema de periferia 
descentralizada con el fin de poder modificarla en el futuro con toda flexibilidad mediante el 
programa de usuario. 


Referencia 
Para más información sobre el control de configuración, consulte 


● el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


● en Internet, el siguiente enlace: Colección de aplicaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29430270) 


● la Ayuda en pantalla de STEP 7. 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29430270
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Tensión de alimentación de 24 V DC 
La siguiente tabla muestra los nombres de las señales y las denominaciones de la 
asignación de conexiones de la alimentación de 24 V DC. 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones de la alimentación de 24 V DC 


Vista Nombre de la 
señal1 


Denominación 


Conector Conexión IM 


 


 


1L+ 24 V DC 
2L+ 24 V DC (para conexión en cadena)2 
1M Masa 
2M Masa (para conexión en cadena)2) 


 1 1L+ y 2L+, así como 1M y 2M, están puenteados internamente. 
2 Admisible máximo 10 A. 







Conexión  
3.1 Asignación de conexiones 


 Módulo de interfaz IM 155-6 PN ST (6ES7155-6AU00-0BN0) 
20 Manual de producto, 12/2014, A5E03576907-AC 


PROFINET IO con BusAdapter BA 2×RJ45 
La siguiente tabla muestra los nombres de las señales y las denominaciones de la 
asignación de conexiones del BusAdapter BA 2×RJ45. 


Tabla 3- 2 Asignación de conexiones PROFINET IO con BusAdapter BA 2×RJ45 


Vista Nombre de la señal Denominación 


 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data - 
3 RD Receive Data + 
4 GND Ground 
5 GND Ground 
6 RD_N Receive Data - 
7 GND Ground 
8 GND Ground 


PROFINET IO con BusAdapter BA 2×FC 
La siguiente tabla muestra los nombres de las señales y las denominaciones de la 
asignación de conexiones del BusAdapter BA 2×FC. 


Tabla 3- 3 Asignación de conexiones PROFINET IO con BusAdapter BA 2×FC 


Vista Nombre de la 
señal 


Denominación 


 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data - 
3 RD Receive Data + 
4 RD_N Receive Data - 


Referencia 
Encontrará más información sobre la conexión del módulo de interfaz y los accesorios en el 
manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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3.2 Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio del módulo de interfaz IM 155-6 PN ST. 


 
① Switch L+ Tensión de alimentación de 24 V DC 
② Interfaz a bus de fondo del ET 200SP y 


sistema electrónico 
M Masa 


③ Bus de fondo LK 1,2 LED Link TX/RX 
④ Alimentación de tensión interna RN LED RUN/STOP (verde/amarillo) 
X80 24 V 
DC 


Entrada de la tensión de alimentación ER LED ERROR (rojo) 


X5 BusAdapter MT LED MAINT (amarillo) 
P1 R Interfaz PROFINET X1 puerto 1 PWR LED POWER (rojo) 
P2 R Interfaz PROFINET X1 puerto 2   


Figura 3-1 Esquema de principio con el módulo de interfaz IM 155-6 PN ST 
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 Parámetrización/direccionamiento 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros del módulo de interfaz IM 155-6 PN ST 
La siguiente tabla muestra los parámetros del módulo de interfaz IM 155-6 PN ST. 


Tabla 4- 1 Parámetros del módulo de interfaz IM 155-6 PN ST (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste predetermi-
nado 


Campo de actuación 


Control de configuración Bloquear/habilitar Bloquear ET 200SP 


4.2 Explicación de los parámetros 


4.2.1 Control de configuración 
Este parámetro permite habilitar la función de control de configuración en el sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP. 


 


 Nota 


Si habilita esta función, el sistema de periferia descentralizada ET 200SP necesitará un 
juego de datos de control 196 del programa de usuario, para que este sistema ET 200SP 
pueda trabajar con los módulos de periferia. 


 


Referencia 
Para más información al respecto, consulte el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 
y la Ayuda en pantalla de STEP 7. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Comportamiento de valor sustitutivo 
En el sistema de periferia descentralizada ET 200SP, el comportamiento de valor sustitutivo 
es controlado por el controlador IO para cada slot. 


La correspondiente salida se comportará en función de cómo se haya parametrizado su 
comportamiento de valor sustitutivo: 


● Sin intensidad/tensión 


● Aplicar valor sustitutivo 


● Mantener último valor 


El comportamiento de valor sustitutivo se dispara en los siguientes casos: 


● Parada del controlador 


● Fallo del controlador (interrupción de la conexión) 


● Actualización del firmware 


● Restablecimiento de la configuración de fábrica 


● Parada de la estación, p. ej. debido a: 


– módulo de servidor ausente 


– desenchufe de más de un módulo de periferia simultáneamente 


– al menos un módulo de periferia está enchufado en una BaseUnit errónea 


● Desactivación del dispositivo IO 


 
  Nota 


Reducción de una configuración 


Si reduce la configuración del sistema de periferia descentralizada ET 200SP y carga la 
configuración en la CPU, los módulos existentes que ya no estén configurados 
mantendrán su comportamiento original de valor sustitutivo. Este será válido hasta que 
se desconecte la tensión de alimentación en el módulo de interfaz. 


 


En los casos siguientes se hace efectivo el comportamiento "sin intensidad/tensión": 


● Actualización del firmware 


● Restablecimiento de la configuración de fábrica 


● Control de configuración: recepción de un nuevo juego de datos de control 


● Módulo mal configurado 


● Módulo mal parametrizado 
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4.4 Estado de la tensión de alimentación L+ de los módulos de periferia 


Introducción 
El "estado de la tensión de alimentación L+ de los módulos de periferia" se configura en el 
módulo de servidor a partir del IM 155-6 PN ST V1.1.x y el archivo GSD 04/2013. Por tanto, 
los datos de entrada pueden leerse en el módulo de servidor. La respectiva descripción se 
puede consultar en el manual de producto Módulo de servidor 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531). 


Configuraciones 
En el software de configuración, pueden elegirse dos configuraciones para el 
IM 155-6 PN ST: 


● Configuración sin datos de entrada 


● Configuración con datos de entrada 


Datos de entrada 
En los datos de entrada (byte 0 a 3) se puede leer el estado de la tensión de alimentación 
L+ de cada módulo de periferia del ET 200SP. 


 
Figura 4-1 Estado de la tensión de alimentación L+ 


 


 Nota 


Un módulo de servidor enchufado o ausente siempre notifica bit = 0 para el slot. 
 


 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531
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 Alarmas, mensajes de error, avisos de diagnóstico y 
de sistema 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La figura siguiente muestra los indicadores LED del módulo de interfaz y del BusAdapter. 


 
① RN (verde) 
② ER (rojo) 
③ MT (amarillo) 
④ PWR (verde) 
⑤ LK1 (verde) 
⑥ LK2 (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED del módulo de interfaz y BusAdapter 


Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estados y errores. 
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LED RN/ER/MT del módulo de interfaz 


Tabla 5- 1 Indicadores de estados y errores RN/ER/MT 


LED Significado 
 


Solución 
 RN 


(RUN) 
ER 


(ERROR) 
MT 


(MAINT) 
 


apagado 
 


apagado 
 


apagado 
Tensión de alimentación muy baja o 
nula en el módulo de interfaz. 


Compruebe la tensión de alimentación 
o conéctela al módulo de interfaz. * 


 
encendido 


 
encendido 


 
encendido 


Prueba de los LED durante el ar-
ranque. Los tres LED se encienden 
simultáneamente durante aprox. 
0,25 s. 


- 


 
parpadea 


 
apagado 


 
apagado 


El módulo de interfaz está desactivado. Active el módulo de interfaz con el 
software de configuración o a través 
del programa de usuario. 


El módulo de interfaz no está configu-
rado. 


Configure el módulo de interfaz con el 
software de configuración. 


ET 200SP arranca. - 
ET 200SP se parametriza. 
ET 200SP se restablece a la configura-
ción de fábrica. 


 
encendido 


Irrelevante Irrelevante ET 200SP está intercambiando datos 
con el controlador IO. 


Irrelevante  
parpadea 


Irrelevante Error agrupado y error agrupado de 
canales. 


Evalúe el diagnóstico y corrija el error. 


La configuración prevista no se corre-
sponde con la configuración real del 
ET 200SP . 


Compruebe si en la configuración real 
del ET 200SP falta un módulo, está 
defectuoso o si hay enchufado un 
módulo no configurado. 


Estados de configuración no admitidos. Consulte el capítulo Estados de config-
uración inadmisibles del ET 200SP en 
PROFINET IO (Página 38). 


Error de parametrización en el módulo 
de periferia. 


Evalúe la indicación del estado del 
módulo en STEP 7 y elimine el error en 
el módulo de periferia correspondiente. 


Irrelevante Irrelevante  
encendido 


Mantenimiento Consulte el capítulo Eventos de man-
tenimiento (Página 33). 


 
parpadea 


 
parpadea 


 
parpadea 


Se realiza el "test de intermitencia de la 
estación" (los LED LK1 y LK2 de la 
interfaz PROFINET también parpade-
an). 


- 


Hardware o firmware defectuoso (los 
LED LK1 y LK2 de la interfaz 
PROFINET no parpadean). 


Realice una actualización de firmware. 
Si el error persiste, póngase en contac-
to con el Siemens Industry Online Sup-
port. 
Sustituya el módulo de interfaz. 


 * LED PWR encendido (en el módulo de interfaz): Compruebe si hay cortocircuito en el bus de fondo. 
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LED PWR del módulo de interfaz 


Tabla 5- 2 Indicador de estado PWR del módulo de interfaz 


LED PWR Significado Solución 
 


apagado 
Tensión de alimentación muy baja o nula Compruebe la tensión de alimentación. 


 
encendido 


Tensión de alimentación presente - 


LED LK1/LK2 del BusAdapter 


Tabla 5- 3 Indicadores de estado LK1/LK2del BusAdapter 


LED LK1/LK2 Significado Solución 
 


apagado 
No hay enlace Ethernet entre la interfaz 
PROFINET IO de su dispositivo PROFINET y un 
interlocutor (p. ej. un controlador IO). 


Compruebe si el cable de bus al switch/controlador 
IO está roto. 


 
encendido 


Hay una conexión Ethernet entre la interfaz 
PROFINET IO de su dispositivo PROFINET y un 
interlocutor (p. ej. un controlador IO). 


- 


 
parpadea 


Se realiza el "test de intermitencia del dispositivo" 
(los LED RN/ER/MTtambién parpadean). 


- 


Indicador LED de errores estructurales 
En el módulo de interfaz, los errores de configuración del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP se señalizan mediante los LED ERROR (rojo) y MAINT 
(amarillo). 


Los siguientes errores estructurales se indican mediante los LED: 


● Se ha desenchufado más de un módulo de periferia 


● Módulo de servidor ausente 


● Interrupciones o cortocircuito en el bus de fondo 
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Funcionamiento 
La causa del error se determina mediante los indicadores de error LED. Tras un aviso 
mediante la señal intermitente, se muestran respectivamente el tipo de error y a 
continuación la ubicación/el código del error. 


La indicación de error LED 


● está activada tanto estando conectada la alimentación de red como durante el 
funcionamiento. 


● se muestra con preferencia respecto a todos los demás estados que se indican mediante 
los LED ERROR y MAINT. 


● permanece encendida hasta que se elimina la causa del error. 


Tabla 5- 4 Indicación del tipo y la ubicación del error 


Proceso Descripción 
1 Los LED ERROR y MAINT parpadean 3x a 


0,5 Hz 
Aviso del tipo de error 


2 LED MAINT parpadea a 1 Hz Indicación del tipo de error (decimal) 
3 Los LED ERROR y MAINT parpadean 3x a 


2 Hz 
Aviso de la ubicación/código de error 


4 LED ERROR parpadea a 1 Hz Indicación (decimal) de la posición decimal de 
la ubicación/el código del error 


5 LED MAINT parpadea a 1 Hz Indicación (decimal) de la posición de unidades 
de la ubicación/el código del error 


6 Repetición de 1 a 5 hasta que se solucione la causa del error. 
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Señalización de errores 
La siguiente tabla muestra posibles causas de error que pueden darse. 


Tabla 5- 5 Señalización de errores 


Tipo de 
error 
(MAINT) 


Ubicación del error 
(ERROR/MAINT) 


Causa del error Medida 


1 02 a 32* Se muestra la cantidad de módulos de 
periferia desenchufados. El diagnóstico 
se genera a partir de 2 módulos de 
periferia desenchufados. 


Compruebe la configu-
ración del ET 200SP. 


65* • Módulo de servidor ausente 
• Interrupciones en el bus de fondo 
• Cortocircuito de la comunicación en 


el bus de fondo 


 * Slot 
 


 


 Nota 


Un cortocircuito en la alimentación del bus de fondo o en la alimentación de la conexión del 
bus se indica mediante los siguientes LED: 
• LED PWR: encendido 
• LED RN, ER y MT: apagado 
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5.2 Alarmas 


Introducción 
El dispositivo IO dispara alarmas cuando se producen determinados errores. La evaluación 
de alarmas depende del controlador IO utilizado. 


Evaluación de alarmas con controlador IO 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP soporta las siguientes alarmas 


● Alarmas de diagnóstico 


● Alarmas de proceso 


● Alarmas de enchufe/desenchufe de módulo 


● Eventos de mantenimiento 


En caso de alarma, en la CPU del controlador IO se ejecutan automáticamente OB de 
alarma. 


Mediante el número de OB y la información de arranque se obtiene ya información sobre la 
causa y el tipo del error. 


Obtendrá información detallada sobre el evento de error en el OB de error con la instrucción 
"RALRM" (leer información adicional de alarma). 


Diagnóstico del sistema 
En STEP 7 (TIA Portal) se dispone del innovador diagnóstico de sistema para los 
dispositivos del sistema de automatización S7-1500 (controlador IO CPU S7-1500) y 
ET 200SP (dispositivo IO). Los avisos están disponibles en el display de la CPU S7-1500, 
del servidor web de la CPU y del dispositivo HMI independientemente del programa de 
usuario cíclico. 


Para más información sobre el diagnóstico del sistema, consulte el manual de funciones 
Diagnóstico (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926). 


5.2.1 Activación de una alarma de diagnóstico 


Activación de una alarma de diagnóstico 
En caso de evento entrante o saliente (p. ej., rotura de hilo en un canal de un módulo de 
periferia), el módulo dispara una alarma de diagnóstico si se ha parametrizado al efecto. 


La CPU interrumpe el procesamiento del programa de usuario y procesa el bloque de 
diagnóstico OB 82. El evento que ha dado lugar al disparo de la alarma se registra en la 
información de arranque del OB 82. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926
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5.2.2 Disparo de una alarma de proceso 


Disparo de una alarma de proceso 
En caso de alarma de proceso, la CPU interrumpe el procesamiento del programa de 
usuario y procesa el bloque de alarma de proceso, p. ej., OB 40. El evento que ha dado 
lugar al disparo de la alarma se registra en la información de arranque del bloque de la 
alarma de proceso. 


 


 Nota 
Diagnóstico "Alarma de proceso perdida" (del módulo de periferia) 


Evite la generación cíclica de alarmas de proceso. 


Si la carga de alarmas de proceso es demasiado elevada, pueden perderse alarmas de 
proceso dependiendo de la cantidad de módulos de periferia y de la carga de comunicación. 


 


5.2.3 Disparo de una alarma de extracción/inserción 


Disparo de una alarma de extracción/inserción 
En caso de alarma de extracción/inserción, la CPU interrumpe el procesamiento del 
programa de usuario y procesa el bloque de diagnóstico OB 83. El evento que ha dado lugar 
al disparo de la alarma se registra en la información de arranque del OB 83.  
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5.3 Avisos 
 


Acciones después de un aviso de diagnóstico 
Son posibles varios avisos de diagnóstico simultáneos. Cada aviso de diagnóstico provoca 
las acciones siguientes: 


● El LED ERROR del módulo de interfaz parpadea. 


● Los diagnósticos se notifican a la CPU del controlador IO como alarmas de diagnóstico y 
pueden leerse mediante juegos de datos. 


● Tras un aviso de diagnóstico, éste se almacena en el búfer de diagnóstico del 
controlador IO. 


● Se llama al OB 82. Si el OB 82 no está presente, el controlador IO pasa al estado 
operativo STOP. 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7. 


Lectura del diagnóstico 


Tabla 5- 6 Lectura del diagnóstico con STEP 7 


Sistema de automa-
tización con controlador IO 


Aplicación Véase... 


SIMATIC S7 Diagnóstico en texto explícito en 
STEP 7 en la vista Online y di-
agnóstico 


Ayuda en pantalla de STEP 7 
• a partir de STEP 7 V12, manu-


al de funciones PROFINET con 
STEP 7 V13 
(http://support.automation.siem
ens.com/WW/view/es/4994885
6) 


• a partir de STEP 7 V5.5, man-
ual de sistema Descripción del 
sistema PROFINET 
(http://support.automation.siem
ens.com/WW/view/es/1929212
7) 


Instrucción "RDREC" (SFB 52) 
Leer registros del dispositivo IO 
Instrucción "RALRM" (SFB 54) 
Recibir alarmas del dispositivo IO 


Información adicional sobre los juegos de datos en PROFINET IO 
Encontrará la estructura de los juegos de datos de diagnóstico y ejemplos de programación 
en el manual de programación De PROFIBUS DP a PROFINET IO 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19289930) y en Ejemplo de aplicación 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/24000238). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19289930

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/24000238
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Causas de error y su solución 
Las causas de error y su solución para los avisos de diagnóstico se describen en los 
manuales de producto de los Módulos de periferia 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300), en el capítulo 
Alarmas/Avisos de diagnóstico. 


Consulte también 
Diagnósticos de canal (Página 34) 


5.3.1 Eventos de mantenimiento 


Disparo de un evento de mantenimiento 
Las interfaces PROFINET IO del módulo de interfaz soportan el sistema de diagnóstico y el 
sistema de mantenimiento en PROFINET IO según la norma IEC 61158-6-10. El objetivo es 
la detección prematura y eliminación de posibles fallos. 


En el módulo de interfaz, los eventos de mantenimiento indican al usuario la necesidad de 
comprobar o sustituir componentes de red. 


La CPU interrumpe el procesamiento del programa de usuario y procesa el bloque de 
diagnóstico OB 82. El hecho que ha provocado el disparo del evento de mantenimiento se 
registra en la información de arranque del OB 82. 


En los siguientes eventos, el módulo de interfaz notifica un evento de mantenimiento al 
sistema de diagnóstico de orden superior: 


Tabla 5- 7 Disparo de un evento de mantenimiento 


Aviso de mantenimien-
to 


Evento Significado 


Mantenimiento solicit-
ado (maintenance 
demanded) 
LED MAINT encendido 


Pérdida de sin-
cronización 


• No se ha recibido trama de sincronización 


Tras la parametrización o durante el funcionamiento 
no se ha recibido ninguna trama de sincronización 
del maestro Sync en el transcurso del timeout. 


• Hay tramas de sincronización consecutivas fuera de 
los límites admisibles (jitter) 


Avisos de sistema en STEP 7 (TIA Portal) 
Las informaciones de mantenimiento se generan en STEP 7 con los siguientes avisos de 
sistema: 


● Mantenimiento solicitado: representado en cada puerto mediante una llave inglesa sobre 
fondo amarillo  en la vista de dispositivos o en la configuración hardware. 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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5.3.2 Diagnósticos de canal 


Función 
El diagnóstico de canal ofrece información sobre los errores de canal de los módulos. 


Los errores de canal se indican en forma de diagnósticos de canal en juegos de datos de 
diagnóstico IO.  


El juego de datos (registro) se lee con la instrucción "RDREC". 


Estructura de los juegos de datos de diagnóstico 
Los juegos de datos que soporta el sistema de periferia descentralizada ET 200SP están 
basados en la norma PROFINET IO: Application Layer Service Definition V2.2. 


La norma se puede descargar en Organización de usuarios de PROFIBUS 
(http://www.profibus.com) desde la página web de la Organización de Usuarios de 
PROFIBUS. 


Estructura de los juegos de datos de diagnóstico específicos del fabricante 
La estructura de los juegos de datos de diagnóstico se distingue por la BlockVersion. Para 
los módulos de interfaz IM 155-6 PN ST es válida la siguiente BlockVersion: 


Tabla 5- 8 Estructura de los juegos de datos de diagnóstico específicos del fabricante 


Módulo de interfaz IM 155-6 PN ST  BlockVersion 
6ES7155-6AU00-0BN0 W#16#0101 


Diagnóstico específico del fabricante en el User Structure Identifier (USI) 
En el módulo de interfaz IM 155-6 PN ST se notifican los siguientes diagnósticos específicos 
del fabricante en el USI: 


Tabla 5- 9 Diagnósticos específicos del fabricante en el USI 


N.º de USI 
W#16#... 


Diagnóstico 


0003 Diagnóstico agrupado Falta tensión de alimentación L+ para los grupos de po-
tencial * 


0004 Diagnóstico si falta el módulo de servidor 
0005 Diagnóstico si se desenchufa más de un módulo de periferia 
0006 Diagnóstico en caso de BaseUnit errónea 
0007 Diagnóstico en caso de configuración de bus errónea 
 * a partir del IM 155-6 PN ST V1.1.x y el archivo GSD 04/2013, este diagnóstico solamente se notifi-


cará si en el módulo de servidor se ha activado el parámetro "Diagnóstico agrupado Falta tensión 
de alimentación L+". 



http://www.profibus.com/
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Estructura USI = W#16#0003 


Tabla 5- 10 Estructura del USI = W#16#0003 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI W#16#0003 Diagnóstico específico del fabricante en caso de fallo de la 


tensión de alimentación L+ a partir del slot x 
2 


Sigue el slot a partir del cual ha fallado la tensión de alimentación L+. 
 Slot W#16#0001 a 


W#16#0020 
Bits 8 a 15 1 
Bits 0 a 7 1 


Siguen 2 bytes reservados. 
 reservado 1 
 reservado 1 


Estructura USI = W#16#0004 


Tabla 5- 11 Estructura del USI = W#16#0004 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI W#16#0004 Diagnóstico específico del fabricante si falta el módulo de 


servidor 
Resultado: parada de la estación 
• Los módulos de periferia fallan → comportamiento de 


valor sustitutivo 
• El módulo de interfaz sigue intercambiando datos con 


el controlador IO. 


2 


Siguen 4 bytes reservados. 
 reservado 1 
 reservado 1 
 reservado 1 
 reservado 1 
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Estructura USI = W#16#0005 


Tabla 5- 12 Estructura del USI = W#16#0005 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI W#16#0005 Diagnóstico específico del fabricante si se desenchufa más 


de un módulo de periferia. Se muestra la cantidad de 
módulos de periferia desenchufados. 
Resultado: parada de la estación 
• Los módulos de periferia fallan → comportamiento de 


valor sustitutivo 
• El módulo de interfaz sigue intercambiando datos con 


el controlador IO. 


2 


Sigue la cantidad de módulos de periferia extraídos. 
 Número W#16#0002 a 


W#16#0020 
Bits 8 a 15 1 
Bits 0 a 7 1 


Siguen 2 bytes reservados. 
 reservado 1 
 reservado 1 


Estructura USI = W#16#0006 


Tabla 5- 13 Estructura del USI = W#16#0006 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI W#16#0006 Diagnóstico específico del fabricante si se enchufa un 


módulo de periferia en una BaseUnit incorrecta. 
Resultado: parada de la estación 
• Los módulos de periferia fallan → comportamiento de 


valor sustitutivo 
• El módulo de interfaz sigue intercambiando datos con 


el controlador IO. 


2 


Sigue el slot del módulo de periferia 
 Slot W#16#0001 a 


W#16#0020 
Bits 8 a 15 1 
Bits 0 a 7 1 


Siguen 2 bytes reservados. 
 reservado 1 
 reservado 1 
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Estructura USI = W#16#0007 


Tabla 5- 14 Estructura de USI = W#16#0007 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI W#16#0007 Diagnóstico específico del fabricante si no es posible el 


funcionamiento con la configuración de bus existente 
Resultado: parada de la estación 
• Los módulos de periferia fallan → comportamiento de 


valor sustitutivo 
• El módulo de interfaz sigue intercambiando datos con 


el controlador IO 


2 


Sigue el slot del módulo de periferia 
 Slot W#16#0001 a 


W#16#0040 
Bits 8 a 15 1 
Bits 0 a 7 1 


Si se indica el slot 0, compruebe el ancho máximo de la de la estación instalada (máximo 1 m). 
Siguen 2 bytes reservados. 
 Reservado 1 
 Reservado 1 
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5.3.3 Estados de configuración inadmisibles del ET 200SP en PROFINET IO 


Estados de configuración inadmisibles 
Los siguientes estados de configuración inadmisibles del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP originan un fallo del dispositivo IO o impiden el intercambio de 
datos de usuario con los módulos de periferia. 


● La cantidad de módulos supera la configuración máxima 


● Bus de fondo defectuoso (p. ej., BaseUnit defectuosa). Si hay una interrupción en el bus 
de fondo del ET 200SP, no se genera ninguna alarma. 


● Hay al menos un módulo de periferia enchufado en una BaseUnit diferente a la ajustada 
en los parámetros. 


● Módulo de servidor ausente 


● BusAdapter no válido o mal configurado 


 


 Nota 


Si desenchufa más de un módulo de periferia, o el módulo de servidor, se producirá una 
parada de la estación. Fallarán todos los módulos de periferia del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (comportamiento de valor sustitutivo), pero el módulo de interfaz 
seguirá intercambiando datos. 


Al solucionarse la situación de parada de la estación (por haber eliminado el error 
configuración) se produce un fallo del sistema de periferia descentralizada ET 200SP de 
corta duración, con un rearranque automático. 


 


Consulte también 
Indicadores de estado y error (Página 25) 


Diagnósticos de canal (Página 34) 


5.3.4 Fallo de la tensión de alimentación L+ en la BaseUnit BU...D 


Fallo de la tensión de alimentación L+ 
En caso de fallo de la tensión de alimentación L+ en la BaseUnit BU...D, los módulos de 
periferia se comportan como sigue: 


● Si durante el fallo de la tensión de alimentación se extrae un módulo de periferia, se 
genera una alarma de extracción. 


● Si durante el fallo de la tensión de alimentación se enchufa un módulo de periferia, se 
genera una alarma de inserción. 
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5.3.5 Parada del controlador IO y retorno del dispositivo IO 


Parada del controlador IO SIMATIC 
Si durante el estado de parada del controlador IO llegan diagnósticos desde el dispositivo 
IO, estos diagnósticos no dan lugar a un inicio de los bloques de organización 
correspondientes tras el arranque del controlador IO. En el OB 100, debe leer el registro 
E00CH con la instrucción "RDREC". Allí encontrará todos los diagnósticos para los slots 
asignados a un controlador IO en un dispositivo IO. 


Recuperación del dispositivo IO SIMATIC 
Si desea leer los diagnósticos de una estación después de su recuperación, en el OB 86 
deberá leer el registro E00CH con la instrucción "RDREC". Allí encontrará todos los 
diagnósticos para los slots asignados a un controlador IO en un dispositivo IO. 
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 Compatibilidad 6 
 


 


Archivo GSD 
La siguiente tabla describe el uso de los distintos archivos GSD én función del módulo de 
interfaz y los cambios. 


 
IM configu-


rado/enchufado 
IM 155-6  


 ST 
Cambios con respecto a la configuración anterior 


V1.0.x V1.1.x V3.1.x 
V1.0 Sí Sí Sí  
V1.1 --- Sí Sí • El parámetro "Diagnóstico agrupado Falta tensión de ali-


mentación L+" se puede ajustar en el módulo de servidor 
• El "Estado de la tensión de alimentación L+ de los módu-


los de periferia" se puede configurar en el módulo de 
servidor 


V3.1 --- --- Sí • Datos de usuario 512 bytes 
• Ampliación de la estación mediante ET-Connection 


Estado de la tensión de alimentación 
Los diagnósticos relativos a la tensión de alimentación de la carga solo son válidos si la 
estación ha arrancado con una configuración válida y completa. 


● Si los módulos de la siguiente tabla no están parametrizados, se notifica "1" 
independientemente del estado real de la tensión de alimentación en el estado de la 
tensión de alimentación. 


● Si un grupo de potencial está formado exclusivamente por módulos de la siguiente tabla 
sin parametrizar, para este grupo de potencial no se notificará el diagnóstico de grupo 
"Falta tensión de alimentación L+". 


 
Módulos Referencia 
DI 8x24VDC ST 6ES7132-6BF00-0BA0 
DI 16x24VDC ST 6ES7131-6BH00-0BA0 
DI 8x24VDC HF 6ES7132-6BF00-0CA0 
DQ 4x24VC/2A ST 6ES7132-6BD20-0BA0 
DQ 8x24VDC/0,5A ST 6ES7132-6BF00-0BA0 
DQ 16x24VDC/0,5A ST 6ES7132-6BH00-0BA0 
DQ 8x24VDC/0,5A HF 6ES7131-6BF00-0CA0 
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Primera BaseUnit de una ET 200SP en la configuración real (V3.1 o superior) 
 


 Nota 
Primera BaseUnit de una ET 200SP en la configuración real 


La primera BaseUnit de una estación ET 200SP puede ser de color oscuro si hay enchufado 
un módulo de periferia AC o un AI Energy Meter ST. Tenga en cuenta las indicaciones sobre 
la limitación de sobretensión y potencia en los manuales de producto de los módulos de 
periferia AC. 


En el slot del primer módulo de periferia de 24 V DC debe estar enchufada una BaseUnit de 
color claro para conducir la tensión de alimentación de 24 V DC por un fusible. 


Tenga en cuenta el tipo de BaseUnits en la configuración por software. 
 


Información de calidad (Quality Information, QI) 
 


 Nota 


Los módulos de periferia DI 8x24VDC HF (V1.1), DQ 8x24VDC/0,5A HF (V1.1), 
AI 2xU/I 2-/4-wire HS, AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF (V1.1) y AQ 2xU/I HS pueden evaluar la 
información de calidad (Quality Information, QI). 


 


Tiempos de reacción de los módulos de seguridad 
Para calcular los tiempos de reacción de los módulos de seguridad, deberán tenerse en 
cuenta los siguientes tiempos de reacción máximos del módulo de interfaz: 
tiempo de reacción máximo = tiempo de actualización configurado + 400 μs (al menos 1,4 
ms) 


Los módulos de seguridad no son compatibles como repuestos 
Los módulos de periferia DI 8x24VDC HF (V1.2) y DQ 8x24VDC/0,5A HF (V1.2) no son 
compatibles como repuestos de los módulos de periferia con firmware V1.1 o 1.0. 


Los módulos de periferia DI 8x24VDC HF (V1.2) y DQ 8x24VDC/0,5A HF (V1.2) deben 
volver a configurarse. 
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Datos técnicos del IM 155-6 PN ST 


Tabla 7- 1 Datos técnicos del IM 155-6 PN ST 


 6ES7155-6AU00-0BN0 
Nombre del producto IM 155-6 PN ST con BA 2xRJ45 y módulo de 


servidor 
Información general  
Versión de firmware V3.1 
Función del producto  
Datos I&M Sí 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 SP1 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP4 o superior 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Puenteo de fallos de red y cortes de alimentación  
Tiempo de puenteo de fallos de red y cortes de 
alimentación 


5 ms 


Intensidad de entrada  
Consumo máx. 450 mA 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1,9 W 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 288 bytes; por entrada o salida, respectivamente 
Espacio de direcciones por estación  
Espacio de direcciones por estación, máx. 386 bytes; por entrada o salida, respectivamente 
Configuración hardware  
Rack  
Módulos por rack, máx. 32 
Interfaces  
Número de interfaces PROFINET 1 
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 6ES7155-6AU00-0BN0 
1. Interfaz  
Interfaz física  
• Número de puertos 2 


• Switch integrado Sí 


• Adaptador de bus (PROFINET) Sí; BusAdapter compatibles: BA 2x RJ45, BA 2x 
FC 


Protocolos  
• Dispositivo PROFINET IO Sí 


• Comunicación IE abierta Sí 


• Redundancia de medio Sí 


Interfaz física  
RJ 45 (Ethernet)  
10 Mbits/s Sí, para servicios Ethernet 
100 Mbits/s Sí; PROFINET con 100 Mbits/s dúplex 


(100BASE-TX) 
Procedimiento de transmisión PROFINET con 100 Mbits/s dúplex (100BASE-


TX) 
Autonegotiation Sí 
Autocrossing Sí 
Protocolos  
PROFINET IO  
PROFINET IO Sí 
Dispositivo PROFINET IO  
Servicios  
• Comunicación IE abierta Sí 


• IRT Sí; con tiempos de ciclo de emisión de 250 µs a 4 
ms en incrementos de 125 µs 


• PROFIenergy Sí 


• Arranque preferente Sí 


• Shared Device Sí 


• N.º de controladores IO con Shared Device, 
máx. 


2 


Comunicación IE abierta  
TCP/IP Sí 
SNMP Sí 
LLDP Sí 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


No 


Alarmas/diagnósticos/información de estado  
Indicación de estados Sí 
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 6ES7155-6AU00-0BN0 
Alarmas  
Alarmas Sí 
Avisos de diagnóstico  
Funciones de diagnóstico Sí 
LED de diagnóstico  
LED RUN Sí, LED verde 
LED ERROR Sí, LED rojo 
LED MAINT Sí, LED amarillo 
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


Sí, LED verde 


Indicación de conexión LINK TX/RX Sí; 2 LED verdes 
Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y el sistema electrónico No 
entre PROFINET y las demás estaciones Sí 
entre la alimentación y los demás circuitos Sí 
Diferencia de potencial admisible  
entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC entre la tensión de alimentación y el 


sistema electrónic; 1500 V AC entre Ethernet y el 
sistema electrónico 


Normas, homologaciones, certificados  
Clase de carga de red 3 
Security level Según Security Level 1 Test Cases V1.1.1 
Dimensiones  
Anchura 50 mm 
Altura 117 mm 
Profundidad 74 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 147 g; sin BusAdapter 
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Datos técnicos del BusAdapter BA 2×RJ45 


Tabla 7- 2 Datos técnicos del BusAdapter BA 2×RJ45 


 6ES7193-6AR00-0AA0 
Interfaces  
PROFINET IO  
Número de interfaces PROFINET 2 
RJ 45 Sí 
Longitud de cable  
• Cables de Cu 100 m 


Dimensiones  
Anchura 20 mm 
Altura 69,5 mm 
Profundidad 59 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 46 g 


Datos técnicos del BusAdapter BA 2×FC 


Tabla 7- 3 Datos técnicos del BusAdapter BA 2×FC 


 6ES7193-6AF00-0AA0 
Interfaces  
PROFINET IO  
Número de interfaces PROFINET 2 
FC (FastConnect) Sí 
Longitud de cable  
• Cables de Cu 100 m 


Dimensiones  
Anchura 20 mm 
Altura 69,5 mm 
Profundidad 59 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 53 g 
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 Croquis acotado A 
 


 


Este anexo incluye el croquis acotado del módulo montado en un perfil soporte. Las 
dimensiones deben tenerse en cuenta al montar en armarios, cuartos eléctricos, etc. 


 
Figura A-1 Croquis acotado del módulo de interfaz IM 155-6 PN ST (vista frontal y lateral) 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene información importante acerca del producto descrito en la 
documentación, el manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe 
prestarse especial atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
al respecto en (http://support.automation.siemens.com). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación del ET 200SP 1 
 


 


La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las interferencias. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le asisten con distintas herramientas y ejemplos a la hora de 
resolver las tareas de automatización. Las soluciones se representan como interacción de 
varios componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor de SIMATIC Selection Tool y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054

http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7155-6AU00-0CN0 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo de interfaz 155-6 PN HF con los accesorios suministrados 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Conecta el sistema de periferia descentralizada ET 200SP a PROFINET IO. 


● Tensión de alimentación 1L+ 24 V DC (SELV/PELV). El conector de enchufe está 
incluido en el volumen de suministro del módulo de interfaz. 


● Conexión PROFINET IO mediante BusAdapter seleccionables 


– para conector de bus RJ45 (BA 2×RJ45) 


– para conexión directa del cable de bus (BA 2×FC) 


– para cable de fibra óptica POF/PCF (BA 2xSCRJ) 


– para el paso de cable de fibra óptica POF/PCF a conexión de bus RJ45 (BA 
SCRJ/RJ45) 


– para el paso de cable de fibra óptica POF/PCF a conexión directa del cable de bus 
(BA SCRJ/FC) 


● A partir de la versión de firmware V 3.0 es posible enchufar una BaseUnit clara u oscura 
en el slot 1. 


El módulo soporta las siguientes funciones (ver (Página 14)) 


Configuración máxima 
● 64 módulos de periferia ET 200SP 


● Bus de fondo 1 m (sin módulo de interfaz) 


 


 Nota 
Módulos de periferia incompatibles 


Encontrará una relación de los módulos de periferia que no permiten una configuración con 
más de 32 módulos de periferia en el capítulo Compatibilidad de módulos (Página 49). 
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Número máximo de datos de E/S 
El número máximo de datos de E/S, excluyendo los datos de acompañamiento de los datos 
de usuario (datos netos), depende del número y del tipo de los módulos de periferia 
utilizados. Del número máximo de datos de E/S  


● 1440 bytes o 


● 1000 bytes con redundancia del sistema S2 


hay que restar los bytes de los datos de acompañamiento de los datos de usuario para 
calcular la longitud de los datos netos. Aquí debe tenerse en cuenta que también los 
módulos/submódulos sin datos de usuario tienen datos de acompañamiento. 


La longitud neta se compone de: 


● el número máximo de datos de E/S incluidos los datos de acompañamiento 
(1440 bytes/1000 bytes) 


menos 


● el número de módulos de periferia con datos de entrada o salida (en bytes) 


menos 


● 2 x el número de módulos de periferia con datos de entrada y salida (en bytes) 


menos 


● 5 o 6 con ET-Connection 


 


 Nota 
• En los módulos de periferia también deben incluirse los componentes de la ET-


Connection. 
• El resultado del cálculo de la longitud neta vale tanto para los datos de entrada como 


para los datos de salida. 
• En una configuración de Shared Device se aplican los cálculos mencionados para sumar 


datos de E/S de todos los controladores que comparten el dispositivo. 
• Si comparten el dispositivo más de dos controladores (cuatro como máximo), el número 


máximo de los datos de E/S, incluidos los datos de acompañamiento, está limitado a 360 
bytes por controlador. 
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Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● BusAdapter BA 2×RJ45 


● BusAdapter BA 2×FC 


● BusAdapter LWL BA 2xSCRJ 


● BusAdapter BA SCRJ/RJ45 


● BusAdapter BA SCRJ/FC 


● Etiquetas rotulables 


● Etiqueta de identificación por referencia 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 


Módulo de servidor  
El módulo de servidor está incluido en el volumen de suministro del módulo de interfaz, 
aunque también puede adquirirse como accesorio.  


El módulo de servidor tiene las siguientes características: 


● Termina el bus de fondo del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


● Contiene un soporte para 3 fusibles de reserva (5 × 20 mm). 


● Ofrece funciones de estación, p. ej. diagnóstico de cargas agrupado, bytes de estado. 


● Datos de identificación I&M 0 a 3 


 


 Nota 


El módulo de servidor se configura y parametriza con el software de configuración. 


Coloque el módulo de servidor en el último slot de la configuración. Si hubiera 64 módulos 
de periferia, el módulo de servidor se insertaría en el slot 65. 


 


Para más información al respecto, consulte el manual de producto Módulo de servidor 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531). 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531
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2.2 Funciones 


Introducción 
El módulo de interfaz soporta las siguientes funciones de PROFINET IO: 


● Switch integrado con 2 puertos 


● Servicios de Ethernet soportados: ping, arp, diagnóstico de red (SNMP)/MIB-2, LLDP-
MIB y MRP-MIB 


● Diagnóstico de puerto 


● Desactivación de puertos 


● Tiempo de actualización mínimo de 250 µs 


● Sustitución del dispositivo sin PG 


● Restablecimiento de la configuración de fábrica mediante PROFINET IO 


● Actualización de firmware mediante PROFINET IO 


● Comunicación Isochronous Real-Time 


● Arranque preferente 


● Redundancia de medio (MRP) 


● Shared Device 


● Shared Input/Shared Output interna del módulo (MSI/MSO) 


● Media Redundancy with Planned Duplication (MRPD) 


● Modo isócrono 


● Redundancia de sistema S2 
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● Ampliación de la estación mediante ET-Connection 


● El sistema de conexionado para PROFINET IO es posible gracias al BusAdapter. Para el 
módulo de interfaz IM 155-6 PN HF existen las siguientes variantes: 


 


BusAdapter hasta firmware 
2.1 


a partir de firm-
ware 2.2 


a partir de firm-
ware 3.1 


para conectores estándar RJ45: 
BA 2×RJ45  


X X X 


para conexión directa del cable de bus: 
BA 2×FC 


X X X 


para cables de fibra óptica FO: BA 
2xSCRJ 


-- X* X 


para el paso de cable de fibra óptica 
POF/PCF a conexión de bus RJ45: BA 
SCRJ/RJ45 


-- -- X 


para el paso de cable de fibra óptica 
POF/PCF a conexión directa del cable 
de bus: BA SCRJ/FC 


-- -- X 


 * A partir de la versión de producto 3 del módulo de interfaz 


El módulo de interfaz soporta funciones adicionales: 


● Datos de identificación I&M 0 a I&M 4 


● Sustitución del dispositivo sin configuración topológica 


● Información de calidad (de los módulos de periferia) 


● Oversampling 


● PROFIenergy 


● Uso de módulos de seguridad 


● Multi Hot Swap (enchufe y desenchufe de varios módulos de periferia durante el 
funcionamiento) 


● Restablecimiento de la configuración de fábrica mediante la tecla RESET 


● Control de configuración (configuración futura) 


 


 Nota 


No se permite el uso del módulo de interfaz IM155-6 PN HF como docking unit (función: 
dispositivo IO cambiante durante el funcionamiento) en un sistema Docking. 
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Requisitos 
La siguiente tabla muestra los requisitos de software para una configuración con el módulo 
de interfaz IM 155-6 PN HF: 


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión con las funciones del módulo 


Función Versión del 
módulo a 
partir de 


Versión de 
firmware 


del módulo 
a partir de 


Software de configuración 
Configuración con 


archivo GSD 
(http://support.auto
mation.siemens.co
m/WW/view/es/19
698639/130000)/s


oftware de otro 
fabricante 1 


STEP 7 a 
partir de V5.5 
SP3 con 
HSP 233 


STEP 7 a 
partir de V5.5 


SP3 con 
HSP 250/255 


STEP 7 (TIA 
Portal) a 
partir de 


V12.0.1 con 
HSP 0058 


Comunicación en tiempo 
real  


1 V2.0.0 X X X X 


Comunicación Isochro-
nous Real-Time 


1 V2.0.0 X X X X 


Arranque preferente 1 V2.0.0 X X X X 
Sustitución del dispositivo 
sin PG 


1 V2.0.0 X X X X 


Redundancia de medio 
(MRP) 


1 V2.0.0 X X X X 


Shared Device 1 V2.0.0 X X X X 
Información de calidad 1 V2.0.0 X X X X 
PROFIenergy 1 V2.0.0 X X X X 
Multi Hot Swap 1 V2.0.0 X X X X 
Uso de módulos de se-
guridad 


1 V2.1.0 - X X X 


Oversampling 1 V2.1.0 X X X X 
Media Redundancy with 
Planned Duplication 
(MRPD) 


1 V2.1.0 X --- --- --- 


Modo isócrono 1 V2.1.0 - X X X 
Shared Input/Shared 
Output interna del módulo 
(MSI/MSO) 


1 V2.2.0 X X X X 


BusAdapter para cables 
de fibra óptica FO: BA 
2xSCRJ 


3 V2.2.0 X --- X (con HSP 
250) 


--- 


Redundancia de sistema 
S2 


1 V3.0.0 X --- X --- 


Ampliación de la estación 
mediante ET-Connection 


1 V3.0.0 X X (V5.4 SP4 
o superior) 


X (V5.5 SP4 
o superior) 


X (V13 SP1 o 
superior) 


Longitud máxima de datos 
de usuario por módulo: 
288 bytes 


1 V3.1.0 X X (V5.5 SP4 
o superior) 


X (V5.5 SP4 
o superior) 


X (V13 SP1 o 
superior) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000
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Función Versión del 
módulo a 
partir de 


Versión de 
firmware 


del módulo 
a partir de 


Software de configuración 
Configuración con 


archivo GSD 
(http://support.auto
mation.siemens.co
m/WW/view/es/19
698639/130000)/s


oftware de otro 
fabricante 1 


STEP 7 a 
partir de V5.5 
SP3 con 
HSP 233 


STEP 7 a 
partir de V5.5 


SP3 con 
HSP 250/255 


STEP 7 (TIA 
Portal) a 
partir de 


V12.0.1 con 
HSP 0058 


BusAdapter 
BA SCRJ/RJ45 


3 V3.1.0 X --- X (V5.5 SP5 
o superior, 


HSP0250 V3) 


X (V13 SP1 o 
superior, 
HSP0129 


V1.0) 
BusAdapter BA SCRJ/FC 3 V3.1.0 X --- X (V5.5 SP5 


o superior, 
HSP0250 V3) 


X (V13 SP1 o 
superior, 
HSP0129 


V1.0) 
 1 Sistemas de otros fabricantes: depende del alcance de funciones del sistema de terceros 


Cableado en caso de ajuste fijo de la conexión 
Si en STEP 7 efectúa un ajuste fijo de la conexión del puerto, es necesario desactivar 
adicionalmente la opción "Autonegotiation/Autocrossover". 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856). 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 


Comunicación en tiempo real 
Es un procedimiento de transmisión para PROFINET IO basado en un intercambio de datos 
cíclico con un modelo provider-consumer. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127
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Comunicación Isochronous Real-Time 
Procedimiento de transmisión sincronizado para el intercambio cíclico de datos IRT entre 
dispositivos PROFINET. Para los datos IRT se dispone de un ancho de banda reservado 
dentro del tiempo de ciclo de emisión. El ancho de banda reservado garantiza que los datos 
de IRT también se puedan transferir sin verse influenciados por una elevada carga de red 
(p. ej. comunicación TCP/IP o comunicación adicional en tiempo real) en intervalos 
reservados y sincronizados. 


En IRT se requiere una configuración topológica. 
 


 Nota 
Controlador IO como maestro Sync en la comunicación IRT 


Al configurar la comunicación IRT, se recomienda utilizar el controlador IO también como 
maestro Sync. 


De lo contrario, si falla el maestro Sync pueden fallar los dispositivos IO configurados para 
IRT y RT. 


 


Para más información sobre la configuración de dispositivos PROFINET sincronizados en 
dominios Sync, consulte la ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856). 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127
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Modo isócrono de datos de E/S 
Los datos de E/S, el ciclo de transferencia vía PROFINET IO y el programa de usuario están 
sincronizados entre sí para alcanzar el mayor grado determinístico posible. Los datos de 
entrada y salida de la periferia distribuida de la instalación se capturan y se aplican con 
simultaneidad. Para ello, el ciclo PROFINET IO equidistante constituye el reloj. El módulo de 
interfaz soporta la transmisión isócrona de los datos de E/S a los módulos a partir de 
250 µs. El dispositivo IO puede intercambiar datos de proceso isócronos con un controlador 
IO, como máximo. 


 


 Nota 


Si el controlador IO no puede acceder a un módulo (p. ej. módulo desenchufado, control de 
configuración activado sin que se haya escrito el juego de datos de control), pueden 
vulnerarse los tiempos de ciclo con el modo isócrono activado en el OB de alarma de 
sincronismo (OB61). En caso de vulneración del tiempo de ciclo, se llama el OB de error de 
tiempo (OB80). 


El comportamiento está relacionado con la actualización de la memoria imagen de proceso 
mediante las instrucciones "SYNC_PI" (SFC126) o "SYNC_PO" (SFC127) y, entre otros, 
depende del tiempo de ciclo ajustado y de la capacidad máxima. 


 


 Nota 
Limitaciones del modo isócrono con IM 155-6 PN HF 


En el módulo de interfaz IM 155-6 PN HF, el modo isócrono de datos de E/S no es posible 
en combinación con las siguientes funciones: 
• Shared Device 
• PROFIenergy 


 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856). 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127
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Arranque preferente 
El arranque preferente designa las funciones de PROFINET IO para acelerar el arranque de 
dispositivos IO en un sistema PROFINET IO con comunicación RT e IRT. 


La función reduce el tiempo que necesitan los dispositivos IO configurados para retornar al 
intercambio cíclico de datos de usuario en los siguientes casos: 


● Después de recuperarse la alimentación 


● Después de recuperarse la estación 


● Tras activar dispositivos IO 


 
  Nota 


Dependencia del tiempo de arranque 


El módulo de interfaz permite tiempos de arranque a partir de 0,5 s. 


El tiempo de arranque depende del número y del tipo de módulos. 
 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856). 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 


Sustitución del dispositivo 


Sustitución del dispositivo sin configuración topológica 


El nombre del dispositivo no solo se guarda en el módulo de interfaz, sino también en el 
BusAdapter (BA 2×RJ45, BA 2×FC o BA 2×SCRJ). Para sustituir un dispositivo sin 
configuración topológica es necesario que haya un nombre de dispositivo guardado en el 
BusAdapter. 


Al sustituir el módulo de interfaz, el nombre del dispositivo puede tener distintos usos 
dependiendo de si está guardado en el BusAdapter o en el módulo de interfaz. 


Tabla 2- 2 Casos de uso del nombre del dispositivo 


 Módulo de interfaz vacío Módulo de interfaz con nombre de 
dispositivo 


BusAdapter vacío Sin nombre de dispositivo Se utiliza el nombre de dispositivo del 
módulo de interfaz y se copia en el 
BusAdapter. 


BusAdapter con nombre de dispositivo Se utiliza el nombre de dispositivo del 
BusAdapter y se copia en el módulo de 
interfaz. 


Se utiliza el nombre de dispositivo del 
BusAdapter y se copia en el módulo de 
interfaz si este contiene otro nombre de 
dispositivo. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127
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Tenga en cuenta las siguientes condiciones: 


● Cuando se restablece la configuración de fábrica, el nombre de dispositivo se borra tanto 
del módulo de interfaz como del BusAdapter. Para evitar que el nombre de dispositivo se 
borre del BusAdapter, desenchufe el BusAdapter del módulo de interfaz antes de 
restablecer la configuración de fábrica. 


● Cuando se sustituye un BusAdapter, el nombre de dispositivo que esté guardado en el 
BusAdapter se adoptará en el módulo de interfaz al conectar la alimentación de red. 


● No está permitido cambiar el BusAdapter bajo tensión. Si, no obstante, cambia el 
BusAdapter bajo tensión, el módulo de interfaz vuelve a arrancar. 


Sustitución del dispositivo con configuración topológica 


Los dispositivos IO con esta función se pueden sustituir fácilmente: 


● El nombre del dispositivo no tiene que asignarse con la programadora. 


El dispositivo IO sustituido ya no obtiene el nombre de la programadora, sino del controlador 
IO. El controlador IO emplea para ello la topología configurada y las relaciones de vecindad 
determinadas por los dispositivos IO. A tal efecto, todos los dispositivos que intervienen 
deben soportar el protocolo LLDP (Link Layer Discovery Protocol). La topología teórica 
configurada debe coincidir con la topología real. 


Los dispositivos IO que ya se hayan utilizado en otra configuración deben restablecerse a la 
configuración de fábrica antes de reutilizarlos (ver para ello el manual de sistema Sistema 
de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856). 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 


Caso de sustitución de un IM 155-6 PN HF 
En caso de sustitución, un dispositivo IO que se encuentre en servicio debe inicializarse a 
su estado de suministro mediante "Restablecer configuración de fábrica" (ver para ello el 
manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


Redundancia de medio (MRP) 
Función para garantizar la disponibilidad de la comunicación y la instalación. La topología en 
anillo se encarga de que haya disponible una vía de comunicación alternativa en el caso de 
que se interrumpa una línea de transmisión.  


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856). 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127
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Media Redundancy with Planned Duplication (MRPD) 
Si debe alcanzarse la redundancia de medio con tiempos de actualización breves (junto con 
IRT), es necesario utilizar la ampliación de MRP "Media Redundancy with Planned 
Duplication (MRPD)". 


En el módulo de interfaz IM 155-6 PN HF (V2.1), la función de redundancia de medio MRPD 
está habilitada: 


● con el archivo GSD a partir de V5.5 SP3 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856). 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 


Shared Device 
Dispositivo IO que pone sus datos a disposición de hasta cuatro controladores IO. 


El módulo de interfaz soporta la función Shared Device en el nivel de submódulo.  


Si no se realiza ninguna prueba de plausibilidad de los proyectos Shared Device en el 
sistema de ingeniería, tenga en cuenta lo siguiente: 


● Vele por la coherencia de las configuraciones. En particular, los módulos o submódulos 
deben asignarse respectivamente a un único controlador. Una asignación múltiple 
provoca el error de que el módulo solo esté disponible en el primer controlador. 


● Si se cambian las configuraciones de Shared Device sin dicha prueba de coherencia, se 
deberá poner el ET 200SP nuevamente en marcha. Es decir, tras la reconfiguración 
deben cargarse de nuevo en la CPU correspondiente los proyectos de todos los 
controladores IO que intervengan y, dado el caso, desconectar (POWER OFF) y volver a 
conectar (POWER ON) el módulo de interfaz. 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V5.5, el manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 


 


 Nota 


En una aplicación Shared Device, procure que todos los controladores funcionen con el 
mismo tiempo de ciclo de emisión. Si los controladores no tienen el mismo tiempo de ciclo 
de emisión, las diferencias en el tiempo de ciclo de emisión pueden originar relaciones de 
comunicación no configuradas. 


Si configura todos los controladores en un proyecto, queda garantizado el mismo tiempo de 
ciclo de emisión. En caso de realizar la ingeniería en proyectos separados, ajuste el mismo 
tiempo de ciclo de emisión. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127
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Shared Input/Shared Output interna del módulo (MSI/MSO) 
La funcionalidad "Shared Input interna del módulo" permite que un módulo de entrada 
ponga sus datos de entrada a disposición de hasta cuatro controladores IO. Todo 
controlador puede tener acceso de lectura a los mismos canales. 


La función "Shared Output interna del módulo" permite que un módulo de salida pueda ser 
controlado por hasta cuatro controladores IO. Un controlador IO tiene acceso de escritura. 
Hasta tres controladores IO adicionales pueden tener acceso de lectura a los mismos 
canales. 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7 y 


● a partir de STEP 7 V12, el manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856)  


Información de calidad 
El módulo de interfaz IM 155-6 PN HF soporta módulos de periferia con información de 
calidad. 


Encontrará más información sobre la información de calidad en los manuales de producto 
de los módulos de periferia. 


Oversampling 
El módulo de interfaz IM 155-6 PN HF soporta el modo de operación Oversampling 
(sobremuestreo) de módulos HS. En el modo Oversampling, los módulos reducen en el 
modo isócrono los correspondientes ciclos de emisión PROFINET. 


Encontrará más información sobre el oversampling en los manuales de producto de los 
módulos de periferia. 


Compatibilidad con el módulo de interfaz IM 155-6 PN 
En una instalación existente, el módulo IM 155-6 PN HF sustituye el módulo IM 155-
6 PN ST sin que sea necesario hacer cambios en la configuración. Si el módulo IM 155-
6 PN HF sustituye al IM 155-6 PN ST, es posible cambiar varios módulos de periferia 
durante el funcionamiento. 


Encontrará más información sobre las compatibilidades en el capítulo: Compatibilidades 
(Página 49) 


Consulte también 
PROFINET con STEP 7 V12 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856
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2.2.1 PROFIenergy 


Características 
PROFIenergy (para PROFINET) permite reducir el consumo energético durante los tiempos 
improductivos mediante comandos PROFIenergy. 


Referencia 
Para más información sobre PROFIenergy, consulte 


● Manual de producto Módulos de periferia 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 


● Manual de funciones PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856). 


● Manual de sistema Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127). 


● Información del producto PROFIenergy 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/66928686). 


● Internet (http://www.profibus.com) en Common Application Profile PROFIenergy; 
Technical Specification for PROFINET; Version 1.0; January 2010; Order No: 3.802. 


Consulte también 
PROFINET con STEP 7 V11 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/66928686

http://www.profibus.com/

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856
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2.2.2 Control de configuración (configuración futura) 


Características 
El control de la configuración permite preparar la configuración del sistema de 
automatización para futuras ampliaciones y modificaciones. Control de configuración 
significa programar por anticipado la ampliación máxima prevista para el sistema de 
automatización con el fin de poder modificarla en el futuro con toda flexibilidad mediante el 
programa de usuario. 


Referencia 
Para más información sobre el control de configuración, consulte 


● el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


● en Internet, el siguiente enlace: Colección de aplicaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29430270). 


● la Ayuda en pantalla de STEP 7. 


2.2.3 Uso de módulos de seguridad (fail-safe) 


Características 
El módulo de interfaz IM 155-6 PN HF a partir del firmware V2.1 soporta el empleo de 
módulos de seguridad. 


Referencia 
Para más información al respecto, consulte el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29430270

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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2.2.4 Multi Hot Swap 


Características 
Durante el funcionamiento se puede desenchufar y enchufar cualquier número de módulos 
de periferia. El módulo de interfaz y los módulos de periferia enchufados continúan en 
funcionamiento. 


 


 Nota 


El módulo de interfaz IM 155-6 PN HF no soporta la sustitución del módulo de servidor, el 
módulo de interfaz ni el BusAdapter durante el funcionamiento. 


 


Referencia 
Para más información sobre la extracción/inserción de módulos, consulte el manual de 
sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Tensión de alimentación de 24 V DC  
La siguiente tabla muestra los nombres de las señales y las denominaciones de las 
conexiones de la alimentación de 24 V DC. 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones de la alimentación de 24 V DC 


Vista Nombre de la 
señal1 


Denominación 
Conector Conexión IM 


 


 


1L+ 24 V DC 
2L+ 24 V DC (para redistribuir la alimentación)2 
1M Masa 
2M Masa (para redistribuir la alimentación)2) 


 1 1L+ y 2L+, así como 1M y 2M, están puenteados internamente. 
2 Admite 10 A como máximo. 
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PROFINET IO con BusAdapter BA 2×RJ45 
La siguiente tabla muestra el nombre de la señal y la denominación de las conexiones del 
BusAdapter BA 2×RJ45. 


Tabla 3- 2 Asignación de conexiones PROFINET IO con BusAdapter BA 2×RJ45 


Vista Nombre de la señal Denominación 


 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data – 
3 RD Receive Data + 
4 GND Ground 
5 GND Ground 
6 RD_N Receive Data – 
7 GND Ground 
8 GND Ground 


PROFINET IO con BusAdapter BA 2×FC 
La siguiente tabla muestra el nombre de la señal y la denominación de las conexiones del 
BusAdapter BA 2×FC. 


Tabla 3- 3 Asignación de conexiones PROFINET IO con BusAdapter BA 2×FC 


Vista Nombre de la 
señal 


Denominación 


 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data – 
3 RD Receive Data + 
4 RD_N Receive Data - 
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PROFINET IO con BusAdapter BA 2×SCRJ 
La siguiente tabla muestra el nombre de la señal y la denominación de las conexiones del 
BusAdapter BA 2×SCRJ. 


Tabla 3- 4 Asignación de conexiones PROFINET IO con BusAdapter BA 2×SCRJ 


Vista Nombre de 
la señal 


Denominación 


 


① Receiver/Receive Data  


② Sender/Transmit Data 


PROFINET IO con BusAdapter BA SCRJ/RJ45 
La siguiente tabla muestra el nombre de la señal y la denominación de las conexiones del 
BusAdapter BA SCRJ/RJ45. 


Tabla 3- 5 Asignación de conexiones PROFINET IO con BusAdapter BA SCRJ/RJ45 


Vista Nombre de la 
señal 


Denominación 


 


① Receiver/Receive Data 


② Sender/Transmit Data 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data – 
3 RD Receive Data + 
4 GND Ground 
5 GND Ground 
6 RD_N Receive Data – 
7 GND Ground 
8 GND Ground 
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PROFINET IO con BusAdapter BA SCRJ/FC 
La siguiente tabla muestra el nombre de la señal y la denominación de las conexiones del 
BusAdapter BA SCRJ/FC. 


Las conexiones del BusAdapter BA SCRJ/FC están representadas de forma individual para 
que se distingan mejor. 


Tabla 3- 6 Asignación de conexiones PROFINET IO con BusAdapter BA SCRJ/FC 


Vista Nombre de la 
señal 


Denominación 


 


① Receiver/Receive Data 


② Sender/Transmit Data 


 


1 TD Transmit Data + 
2 TD_N Transmit Data – 
3 RD Receive Data + 
4 RD_N Receive Data - 


Referencia 
Encontrará más información sobre la conexión del módulo de interfaz y los accesorios en el 
manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio del módulo de interfaz IM 155-6 PN HF. 


 
① Switch L+ Tensión de alimentación de 24 V DC 
② Interfaz a bus de fondo del ET 200SP y sistema 


electrónico 
M Masa 


③ Bus de fondo LK 1,2 LED Link TX/RX 
④ Alimentación de tensión interna MT 1,2 LED FiberOptic (solo disponible para 


BusAdapter BA 2xSCRJ) 
X80 24 V DC Entrada de la tensión de alimentación RN LED RUN/STOP (verde/amarillo) 
X5 BusAdapter ER LED ERROR (rojo) 
P1 R Interfaz PROFINET X1 puerto 1 MT LED MAINT (amarillo) 
P2 R Interfaz PROFINET X1 puerto 2 PWR LED POWER (rojo) 


Figura 3-1 Esquema de principio del módulo de interfaz IM 155-6 PN HF 
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 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros del módulo de interfaz IM 155-6 PN HF 
La siguiente tabla muestra el parámetro del módulo de interfaz IM 155-6 PN HF. 


Tabla 4- 1 Parámetros del módulo de interfaz IM 155-6 PN HF (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste predetermi-
nado  


Campo de actu-
ación 


Habilitar control de la configuración Sí/no No ET 200SP 


4.2 Explicación de los parámetros 


4.2.1 Habilitar control de la configuración 


Habilitar control de configuración 
Este parámetro permite habilitar la función de control de configuración en el sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP. 


 


 Nota 


Si habilita esta función, el sistema de periferia descentralizada ET 200SP necesitará un 
juego de datos de control 196 del programa de usuario, para que este sistema ET 200SP 
pueda trabajar con los módulos de periferia. 


 


Referencia 
Para más información sobre el juego de datos de control, consulte el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) y la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Comportamiento de valor sustitutivo 


Comportamiento de valor sustitutivo 
La correspondiente salida se comportará en función de cómo se haya parametrizado su 
comportamiento de valor sustitutivo: 


● Sin intensidad/tensión 


● Aplicar valor sustitutivo 


● Mantener último valor 


El comportamiento de valor sustitutivo se dispara en los siguientes casos: 


● Parada del controlador 


● Fallo del controlador (interrupción de la conexión) 


● Fase de parametrización durante el arranque 


● Desactivación del dispositivo IO 


● Parada de la estación 


– Módulo de servidor ausente 


– Inserción de módulos de periferia no admitidos 


– Al menos un módulo de periferia está enchufado en una BaseUnit errónea 


 
  Nota 


Reducción de una configuración 


Si reduce la configuración del sistema de periferia descentralizada ET 200SP y carga la 
configuración en la CPU, los módulos existentes que ya no estén configurados 
mantendrán su comportamiento original de valor sustitutivo. Este será válido hasta que 
se desconecte la tensión de alimentación en el módulo de interfaz. 


 


En los casos siguientes es efectivo el comportamiento "sin intensidad/tensión": 


● Actualización del firmware 


● Restablecimiento de la configuración de fábrica 


● Control de la configuración: recepción de un nuevo juego de datos de control 


● Módulo mal configurado 


● Módulo mal parametrizado 


Comportamiento de valor sustitutivo con Shared Output interna del módulo (MSO) y Shared Input 
interna del módulo (MSI) 


El comportamiento de valor sustitutivo con Shared Output interna del módulo (MSO) y 
Shared Input interna del módulo (MSI) corresponde al comportamiento antes descrito. 
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4.4 Estado de la tensión de alimentación L+ de los módulos de periferia 
En el caso del módulo de interfaz IM 155-6 PN HF, el estado de la tensión de alimentación 
L+ de los módulos de periferia ET 200SP puede representarse en el módulo de servidor.  


Para más información sobre el estado de la tensión de alimentación L+ de los módulos de 
periferia, consulte el manual de producto Módulo de servidor 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/63257531
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 Alarmas, mensajes de error, avisos de diagnóstico y 
de sistema 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La figura siguiente muestra los indicadores LED del módulo de interfaz y del BusAdapter 


 
① RN (verde) 
② ER (rojo) 
③ MT (amarillo) 
④ PWR (verde) 
⑤ Presente solo en el BusAdapter BA 2xSCRJ: MT2 (amarillo) 
⑥ LK2 (verde) 
⑦ Presente solo en el BusAdapter BA 2xSCRJ: MT1 (amarillo) 
⑧ LK1 (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED en el módulo de interfaz y BusAdapter 


Significado de los indicadores LED 
Las siguientes tablas contienen los significados de los indicadores de estado y de error. 
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LED RN/ER/MT del módulo de interfaz 


Tabla 5- 1 Indicadores de estado y error de los LED RN/ER/MT 


LED Significado 
 


Solución 
 RN (RUN) ER 


(ERROR) 
MT (MAINT) 


 
apagado 


 
apagado 


 
apagado 


Tensión de alimentación muy baja o 
nula en el módulo de interfaz. 


Compruebe la tensión de ali-
mentación o conéctela en el módu-
lo de interfaz.* 


 
encendido 


 
encendido 


 
encendido 


Prueba de los LED durante el ar-
ranque. Los tres LED se encienden 
simultáneamente durante aprox. 0,25 s. 


--- 


 
parpadea 


irrelevante irrelevante El módulo de interfaz está desactivado. Active el módulo de interfaz con el 
software de configuración o a 
través del programa de usuario. 


El módulo de interfaz no está configu-
rado. 


Configure el módulo de interfaz 
con el software de configuración. 


ET 200SP arranca. --- 
ET 200SP se parametriza. 


 
encendido 


irrelevante irrelevante ET 200SP está intercambiando datos 
con el controlador IO. 


--- 


irrelevante  
parpadea 


irrelevante Error agrupado y error agrupado de 
canales. 


Evalúe el diagnóstico y corrija el 
error. 


La configuración prevista no se corre-
sponde con la configuración real del 
ET°200SP. 


Compruebe si en la configuración 
real del ET 200SP falta un módulo, 
está defectuoso o si hay enchu-
fado un módulo no configurado. 


Estados de configuración no admitidos. Consulte el capítulo Estados de 
configuración inadmisibles del ET 
200SP en PROFINET IO 
(Página 47).  


Error de parametrización en el módulo 
de periferia. 


Evalúe la indicación del estado del 
módulo en STEP 7 y elimine el 
error en el módulo de periferia 
correspondiente. 


irrelevante irrelevante  
encendido 


Mantenimiento Consulte el capítulo Eventos de 
mantenimiento (Página 43).  


 
parpadea 


 
parpadea 


 
parpadea 


Se realiza el "test de intermitencia de la 
estación" (los LED LK1 y LK2 de la 
interfaz PROFINET también parpade-
an). 


--- 


Hardware o firmware defectuoso (los 
LED LK1 y LK2 de la interfaz 
PROFINET no parpadean). 


Realice una actualización de firm-
ware. Si el error persiste, póngase 
en contacto con el Siemens Indus-
try Online Support.  
Sustituya el módulo de interfaz. 


 * LED PWR encendido (en el módulo de interfaz): Compruebe si hay cortocircuito en el bus de fondo. 
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LED PWR del módulo de interfaz 


Tabla 5- 2 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado Solución 


 
apagado 


Tensión de alimentación muy baja o nula Compruebe la tensión de alimentación. 


 
encendido 


Tensión de alimentación presente --- 


LED LK1/LK2 y MT1/MT2 del BusAdapter 


Tabla 5- 3 Indicadores de estado y error de los LED LK1/LK2 y MT1/MT2 


LED Significado Solución 
LK1/LK2 MT1/MT2* 


 
apagado 


irrelevante No hay enlace Ethernet entre la 
interfaz PROFINET IO de su disposi-
tivo PROFINET y un interlocutor 
(p. ej. un controlador IO). 


Compruebe si el cable de bus al 
switch/controlador IO está roto. 


 
encendido 


irrelevante Hay una conexión Ethernet entre la 
interfaz PROFINET IO de su disposi-
tivo PROFINET y un interlocutor 
(p. ej. un controlador IO). 


--- 


 
parpadea 


irrelevante Se realiza el "test de intermitencia de 
la estación" (los LED RN/ER/MT 
también parpadean). 


--- 


irrelevante  
apagado 


No hay error --- 


irrelevante  
encendido 


• Error fibra óptica 
• Mantenimiento solicitado: la 


atenuación realizada por el cable 
FO es tan fuerte, que, en breve, 
va a ser imposible el funciona-
miento. 


Causas y medidas para la línea de transmis-
ión: 
• Sustitución del cable FO si está dañado o 


deteriorado. 
• Montaje correcto del conector 


PROFINET/las conexiones PROFINET. 
• Cumplimiento de la longitud máx. de 


50 m en el cable POF y de 100 m en el 
cable PCF. 


• El conector FO debe estar bien 
conectado. 


 * Presente solo en el BusAdapter BA 2xSCRJ 
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Indicador LED de errores de configuración 
En el módulo de interfaz se señalizan los errores de configuración del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP mediante los LED ERROR (rojo) y MAINT (amarillo). 


Los siguientes errores de configuración se señalizan con los LED: 


● Módulo de servidor ausente 


● Interrupciones o cortocircuito en el bus de fondo 


Funcionamiento 
La causa del error se determina en base al estado de los indicadores de error LED. Tras un 
aviso mediante la señal intermitente, se muestran respectivamente el tipo de error y a 
continuación la ubicación/el código del error. 


El indicador de error LED 


● está activado tanto estando conectada la alimentación de red como durante el 
funcionamiento. 


● se muestra con preferencia respecto a todos los demás estados que se indican mediante 
los LED ERROR y MAINT. 


● permanece encendido hasta que se elimine la causa del error. 


Tabla 5- 4 Indicación del tipo y la ubicación del error 


Secuencia Descripción 
1 Los LED ERROR y MAINT parpadean 


3x a 0,5 Hz  
Aviso del tipo de error 


2 LED MAINT parpadea a 1 Hz Indicación del tipo de error (decimal) 
3 Los LED ERROR y MAINT parpadean 


3x a 2 Hz 
Aviso de la ubicación/código de error 


4 LED ERROR parpadea a 1 Hz Indicación (decimal) de la posición decimal de la ubi-
cación/el código del error 


5 LED MAINT parpadea a 1 Hz Indicación (decimal) de la posición de unidades de la 
ubicación/el código del error 


6 Repetición de 1 a 5 hasta que se solucione la causa del error. 
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Señalización de errores 


Tabla 5- 5 Señalización de errores 


Tipo de 
error 
(MAINT) 


Ubicación del error 
(ERROR/MAINT) 


Causa del error Medida 


1 65 • Módulo de servidor ausente 
• Interrupciones en el bus de fondo 
• Cortocircuito de la comunicación en 


el bus de fondo 


Compruebe la configu-
ración del ET 200SP. 


 


 


 Nota 


Un cortocircuito en la alimentación del bus de fondo o en la alimentación de la conexión del 
bus se indica mediante los siguientes LED: 
• LED PWR: encendido 
• LED RN, ER y MT: apagado 


 


5.2 Alarmas 


Introducción 
El dispositivo IO dispara alarmas cuando se producen determinados errores. La evaluación 
de alarmas depende del controlador IO utilizado. 


Evaluación de alarmas con controlador IO 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP soporta las siguientes alarmas: 


● Alarmas de diagnóstico 


● Alarmas de proceso 


● Alarmas de extracción/inserción 


En caso de alarma, en la CPU del controlador IO se ejecutan automáticamente OB de 
alarma. 


Mediante el número de OB y la información de arranque se obtiene ya información sobre la 
causa y el tipo del error.  


Obtendrá información detallada sobre el evento de error en el OB de error con la instrucción 
"RALRM" (leer información adicional de alarma). 
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5.2.1 Activación de una alarma de diagnóstico 


Activación de una alarma de diagnóstico 
En caso de evento entrante o saliente (p. ej., rotura de hilo en un canal de un módulo de 
periferia), el módulo dispara una alarma de diagnóstico si se ha parametrizado al efecto. 


La CPU interrumpe el procesamiento del programa de usuario y procesa el OB de alarma de 
diagnóstico (OB 82). El evento que ha provocado el disparo de la alarma se registra en la 
información de arranque del OB de alarma de diagnóstico. 


5.2.2 Disparo de una alarma de proceso 


Disparo de una alarma de proceso 
En caso de alarma de proceso, la CPU interrumpe el procesamiento del programa de 
usuario y procesa el OB de alarma de proceso, p. ej., OB 40. El evento que ha provocado el 
disparo de la alarma se registra en la información de arranque del OB de alarma de 
proceso. 


 


 Nota 
Diagnóstico "Alarma de proceso perdida" (del módulo de periferia) 


No utilice las alarmas de proceso para fines funcionales (p. ej., generación cíclica de 
alarmas de proceso). 


Si la carga de alarmas de proceso es demasiado elevada, pueden perderse alarmas de 
proceso dependiendo de la cantidad de módulos de periferia y de la carga de comunicación. 
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5.2.3 Disparo de una alarma de cambio de módulo 


Disparo de una alarma de cambio de módulo 
En caso de alarma de cambio de módulo, la CPU interrumpe el procesamiento del programa 
de usuario y procesa el OB de cambio de módulo (OB83). El evento que ha provocado el 
disparo de la alarma se registra en la información de arranque del OB de cambio de módulo.  


 


 Nota 
Error de parametrización tras el cambio de módulo 


Cuando escriba en juegos de datos desde el programa de usuario en los módulos de la 
periferia descentralizada, atienda a que dichos módulos estén presentes y disponibles. 
Puede comprobarlo con la evaluación del OB83. Tras insertar un módulo, no se llama el 
OB83 hasta que el módulo ha arrancado y está totalmente parametrizado. De este modo se 
garantiza que las operaciones con juegos de datos puedan ejecutarse sin errores. 


 


5.3 Avisos 


5.3.1 Avisos de diagnóstico 


Acciones después de un aviso de diagnóstico 
Son posibles varios avisos de diagnóstico simultáneos. Cada aviso de diagnóstico provoca 
las acciones siguientes: 


● El LED ERROR del módulo de interfaz parpadea. 


● Los diagnósticos se notifican a la CPU del controlador IO como alarmas de diagnóstico y 
pueden leerse mediante juegos de datos. 


● Tras un aviso de diagnóstico, éste se almacena en el búfer de diagnóstico del 
controlador IO. 


● Se llama al OB de alarma de diagnóstico. Si el OB de alarma de diagnóstico no está 
presente, el controlador IO pasa al estado operativo STOP. 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7. 
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Lectura del diagnóstico 


Tabla 5- 6 Lectura del diagnóstico con STEP 7 


Sistema de automatización con 
controlador IO 


Aplicación Véase... 


SIMATIC S7 Diagnóstico en texto explícito en 
STEP 7 en la vista Online y 
diagnóstico 


Ayuda en pantalla de STEP 7 
• a partir de STEP 7 V12, 


manual de funciones 
PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.si
emens.com/WW/view/es/49
948856) 


• a partir de STEP 7 V5.5 
Manual de sistema Descrip-
ción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.si
emens.com/WW/view/es/19
292127) 


Instrucción "RDREC" (SFB 52) 
Leer registros del dispositivo IO 
Instrucción "RALRM" (SFB 54) 
Recibir alarmas del dispositivo 
IO 


Información adicional sobre los juegos de datos en PROFINET IO 
Encontrará la estructura de los juegos de datos de diagnóstico y ejemplos de programación 
en el manual de programación De PROFIBUS DP a PROFINET IO 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19289930) y en Ejemplo de aplicación 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/24000238). 


Causas de error y su solución 
Las causas de error y su solución para los avisos de diagnóstico se describen en los 
manuales de producto de los Módulos de periferia 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300), en el capítulo 
Alarmas, mensajes de error y avisos de sistema. 


Consulte también 
Diagnósticos de canal (Página 44) 


PROFINET con STEP 7 V11 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19289930

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/24000238

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856
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5.3.2 Eventos de mantenimiento 


Disparo de un evento de mantenimiento 
Las interfaces PROFINET IO del módulo de interfaz soportan el sistema de diagnóstico y el 
sistema de mantenimiento en PROFINET IO según la norma IEC 61158 Type 10. El objetivo 
es la detección prematura y eliminación de posibles fallos.  


En el módulo de interfaz, los eventos de mantenimiento indican al usuario la necesidad de 
comprobar o sustituir componentes de red. 


La CPU interrumpe la ejecución del programa de usuario y procesa el OB de alarma 
diagnóstico. El evento que ha provocado el disparo del evento de mantenimiento se registra 
en la información de arranque del OB de alarma de diagnóstico. 


En los siguientes eventos, el módulo de interfaz notifica un evento de mantenimiento al 
sistema de diagnóstico de orden superior: 


Tabla 5- 7 Disparo de un evento de mantenimiento 


Aviso de mantenimiento Evento Aviso/significado 
Mantenimiento solicitado 
(maintenance demanded) 
LED MAINT encendido 


Pérdida de sin-
cronización 


• No se ha recibido telegrama de sincronización. 


Tras la parametrización o durante el funcionamiento no se ha recibido 
ningún telegrama de sincronización del maestro Sync en el transcurso 
del timeout. 


• Hay telegramas de sincronización consecutivos fuera de los límites 
admisibles (jitter) 


Avisos de sistema en STEP 7 (TIA Portal) 
La información de mantenimiento se genera en STEP 7 (TIA Portal) con los siguientes 
avisos de sistema: 


● Mantenimiento solicitado: simboliza cada puerto mediante una llave inglesa sobre fondo 
amarillo  en la vista de dispositivos o en la configuración hardware. 


Para más información al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7. 
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5.3.3 Diagnósticos de canal 


Función 
El diagnóstico por canal ofrece información sobre los errores de canal de los módulos. 


Los errores de canal se representan como diagnósticos de canal en juegos de datos de 
diagnóstico IO.  


El juego de datos se lee con la instrucción "RDREC". 


Estructura de los juegos de datos de diagnóstico 
Los juegos de datos que soporta el sistema de periferia descentralizada ET 200SP están 
basados en la norma PROFINET IO: Application Layer Service Definition V2.2. 


En caso necesario, la norma se puede descargar de Internet (http://www.profibus.com) de la 
página web de la Organización de Usuarios de PROFIBUS. 


Estructura de los juegos de datos de diagnóstico específicos del fabricante 
La estructura de los juegos de datos de diagnóstico se distingue por la BlockVersion. Para 
los módulos de interfaz IM 155-6 PN HF es válida la siguiente BlockVersion: 


Tabla 5- 8 Estructura de los juegos de datos de diagnóstico específicos del fabricante 


Módulo de interfaz IM 155-6 PN HF  BlockVersion 
6ES7155-6AU00-0CN0 W#16#0101 


Diagnóstico específico del fabricante en el User Structure Identifier (USI) 
En el módulo de interfaz IM 155-6 PN HF se notifican los siguientes diagnósticos específicos 
del fabricante en el USI: 


Tabla 5- 9 Diagnósticos específicos del fabricante en el USI 


N.º de USI W#16#... Diagnóstico 
0003 Diagnóstico agrupado Falta tensión de alimentación L+ para los grupos de potencial 
0004 Diagnóstico si falta el módulo de servidor 
0006 Diagnóstico en caso de BaseUnit errónea 
0007 Diagnóstico en caso de configuración de bus errónea 



http://www.profibus.com/
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Estructura USI = W#16#0003 


Tabla 5- 10 Estructura del USI = W#16#0003 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI W#16#0003 Diagnóstico específico del fabricante en caso de fallo de la 


tensión de alimentación L+ a partir del slot x de los módu-
los ET 200SP 


2 


Sigue el slot a partir del cual ha fallado la tensión de alimentación L+. 
 Slot W#16#0001 a 


W#16#0040 
Bits 8 a 15 1 
Bits 0 a 7 1 


Siguen 2 bytes reservados. 
 Reservado 1 
 Reservado 1 


Estructura USI = W#16#0004 


Tabla 5- 11 Estructura del USI = W#16#0004 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI W#16#0004 Diagnóstico específico del fabricante si falta el módulo de 


servidor 
Resultado: Parada de la estación 
• Los módulos de periferia fallan → comportamiento de 


valor sustitutivo 
• El módulo de interfaz sigue intercambiando datos con 


el controlador IO 


2 


Siguen 4 bytes reservados. 
 Reservado 1 
 Reservado 1 
 Reservado 1 
 Reservado 1 
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Estructura USI = W#16#0006 


Tabla 5- 12 Estructura del USI = W#16#0006 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI W#16#0006 Diagnóstico específico del fabricante si se enchufa un 


módulo de periferia ET 200SP en una BaseUnit incorrecta. 
Resultado: parada de la estación 
• Los módulos de periferia fallan → comportamiento de 


valor sustitutivo 
• El módulo de interfaz sigue intercambiando datos con 


el controlador IO 


2 


Sigue el slot del módulo de periferia. 
 Slot W#16#0001 a 


W#16#0040 
Bits 8 a 15 1 
Bits 0 a 7 1 


Siguen 2 bytes reservados. 
 Reservado 1 
 Reservado 1 


Estructura USI = W#16#0007 


Tabla 5- 13 Estructura del USI = W#16#0007 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI W#16#0007 Diagnóstico específico del fabricante si no es posible el 


funcionamiento con la configuración de bus existente 
Resultado: parada de la estación 
• Los módulos de periferia fallan → comportamiento de 


valor sustitutivo 
• El módulo de interfaz sigue intercambiando datos con 


el controlador IO 


2 


Sigue el slot del módulo de periferia 
 Slot W#16#0001 a 


W#16#0040 
Bits 8 a 15 1 
Bits 0 a 7 1 


Si se indica el slot 0, compruebe el ancho máximo de la estructura de la estación (máximo 1 m). 
Siguen 2 bytes reservados. 
 Reservado 1 
 Reservado 1 
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5.3.4 Estados de configuración inadmisibles del ET 200SP en PROFINET IO 


Estados de configuración inadmisibles 
Los siguientes estados de configuración inadmisibles del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP originan un fallo del dispositivo IO o impiden la participación en el 
intercambio de datos.  


● La cantidad de módulos excede la configuración máxima. 


● Bus de fondo defectuoso (p. ej., BaseUnit defectuosa). Si hay una interrupción en el bus 
de fondo del ET 200SP, no se genera ninguna alarma. 


● Hay al menos un módulo de periferia enchufado en una BaseUnit diferente a la ajustada 
en los parámetros. 


● Módulo de servidor ausente 


● BusAdapter no válido o mal configurado 


 


 Nota 


Si desenchufa el módulo de servidor, se producirá una parada de la estación. Fallarán todos 
los módulos de periferia del sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(comportamiento de valor sustitutivo), pero el IM seguirá intercambiando datos.  


Al solucionarse la situación de parada de la estación (eliminando el estado de configuración 
inadmisible) se produce un fallo del sistema de periferia descentralizada ET 200SP de corta 
duración, con un rearranque automático. 


 


5.3.5 Fallo de la tensión de alimentación L+ en la BaseUnit BU...D 


Fallo de la tensión de alimentación L+ 
En caso de fallo de la tensión de alimentación L+ en la BaseUnit BU...D, los módulos de 
periferia se comportan como sigue: 


● Si durante el fallo de la tensión de alimentación se extrae un módulo de periferia, se 
genera una alarma de extracción. 


● Si durante el fallo de la tensión de alimentación se enchufa un módulo de periferia, se 
genera una alarma de inserción. 
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5.3.6 Parada del controlador IO y retorno del dispositivo IO 


Parada del controlador IO SIMATIC 
Si durante el estado de parada del controlador IO llegan diagnósticos desde el dispositivo 
IO, estos diagnósticos no dan lugar a un inicio de los bloques de organización 
correspondientes tras el arranque del controlador IO. En el OB de arranque, debe leer el 
registro E00CH con la instrucción "RDREC". Allí encontrará todos los diagnósticos para los 
slots asignados a un controlador IO en un dispositivo IO.  


Retorno del dispositivo IO SIMATIC  
Si desea leer los diagnósticos emitidos durante el estado de parada del controlador IO, 
deberá leer el registro E00CH con la instrucción "RDREC". Allí encontrará todos los 
diagnósticos para los slots asignados a un controlador IO en un dispositivo IO.  
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 Compatibilidad 6 
6.1 Compatibilidad de módulos 


 


Compatibilidades con el módulo de interfaz IM 155-6 PN HF  
Si cambia o sustituye un módulo de interfaz, la siguiente tabla muestra la compatibilidad 


● entre los módulos de interfaz IM 155-6 PN HF y IM 155-6 PN ST 


● entre las distintas versiones de firmware 


 
Módulos de interfaz IM 155-6 PN 


ST V1.0 
IM 155-6 PN 


ST V1.1 
IM 155-6 PN 


HF V2.0 
IM 155-6 PN 


HF V2.1 
IM 155-6 PN 


HF V2.2 
IM 155-6 PN 


HF V3.0 
IM 155-6 PN HF V2.0 Sí --- Sí --- --- --- 
IM 155-6 PN HF V2.1 Sí Sí Sí Sí --- --- 
IM 155-6 PN HF V2.2 Sí Sí Sí Sí Sí --- 
IM 155-6 PN HF V3.0 Sí Sí Sí Sí Sí Sí 
IM 155-6 PN HF V3.1 Sí Sí Sí Sí Sí Sí 


Configuración de estación con más de 32 módulos de periferia 
Determinados módulos con las versiones de producto 001 y 002 no soportan una 
configuración de estación con más de 32 módulos de periferia. 


La siguiente tabla muestra todos los módulos que no soportan una configuración de 
estación con más de 32 módulos de periferia. 


Tabla 6- 1 Módulos incompatibles con versiones de producto 


Módulos Referencia hasta la versión de producto 
Módulos analógicos 
AI 4xI 2-/4-wire ST 6ES7134-6GD00-0BA1 002 
AI 4xU/I 2-wire ST 6ES7134-6HD00-0BA1 002 
AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF 6ES7134-6JD00-0CA1 002 
AI 4xU/I ST 6ES7135-6HD00-0BA1 002 
Módulos digitales 
DI 16x24VDC ST 6ES7131-6BH00-0BA0 002 
DI 8x24VDC ST 6ES7131-6BF00-0BA0 002 
DQ 16x24VDC/0.5A ST 6ES7132-6BH00-0BA0 002 
DQ 4x24VDC/2A ST 6ES7132-6BD20-0BA0 002 
DQ 8x24VDC/0.5A ST 6ES7132-6BF00-0BA0 002 
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Estado de la tensión de alimentación  
Los diagnósticos relativos a la tensión de alimentación de la carga solo son válidos si la 
estación ha arrancado con una configuración válida y completa. 


● Para los módulos no parametrizados de la siguiente tabla, en el estado de la tensión de 
alimentación (byte de estado del módulo de servidor) se notifica "1" independientemente 
del estado real de la tensión de alimentación. 


● Si un grupo de potencial está formado exclusivamente por módulos de la siguiente tabla 
sin parametrizar, para este grupo de potencial no se notificará el diagnóstico de grupo 
"Falta tensión de alimentación L+". 


 
Módulos  Referencia 
DI 8x24VDC ST 6ES7132-6BF00-0BA0 
DI 16x24VDC ST 6ES7131-6BH00-0BA0 
DI 8x24VDC HF 6ES7132-6BF00-0CA0 
DQ 4x24VDC/2A ST 6ES7132-6BD20-0BA0 
DQ 8x24VDC/0.5A ST 6ES7132-6BF00-0BA0 
DQ 16x24VDC/0.5A ST 6ES7132-6BH00-0BA0 
DQ 8x24VDC/0.5A HF 6ES7131-6BF00-0CA0 


Restablecer los ajustes de fábrica del módulo de interfaz mediante la tecla RESET 
En el módulo de interfaz IM 155-6 PN HF V2.0 hay un manejo especial para el 
restablecimiento a los ajustes de fábrica mediante el pulsador de reset. 


Requisitos 


La tensión de alimentación del módulo de interfaz debe estar activada. 


Herramientas necesarias 


Destornillador de 3 a 3,5 mm (para el restablecimiento mediante tecla RESET) 


Procedimiento 


1. Desmonte el módulo de interfaz del perfil soporte y abátalo hacia abajo. 


2. La tecla Reset se encuentra en el lado trasero del módulo de interfaz, detrás de una 
pequeña ranura: Presionando con el destornillador en la pequeña ranura, se acciona la 
tecla RESET. 


3. Suelte la tecla RESET. 


4. Vuelva a accionar la tecla Reset durante 3 segundos. 


5. El indicador LED del módulo de interfaz indica si el restablecimiento se ha llevado a 
cabo: el LED RUN parpadea 3 segundos y los LED ERROR y MAINT están apagados. 


6. Vuelva a montar el módulo de interfaz en el perfil soporte. 


7. Vuelva a parametrizar el módulo de interfaz. 
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Módulo de salidas analógicas AQ 4xU/I ST 
 


 Nota 


Si se utiliza el módulo de salidas analógicas AQ 4xU/I ST, versión de firmware V1.0 
(6ES7135-6HD00-0BA1) con el módulo de interfaz IM 155-6 PN HF (6ES7155-6AU00-
0CN0), con un tiempo de ciclo de emisión PROFINET < 1 ms, se debe ajustar el parámetro 
"Reacción a STOP de la CPU" a "Desconectar". 


 


Primera BaseUnit de una ET 200SP en la configuración (V3.0 o superior) 
 


 Nota 
Primera BaseUnit de una ET 200SP en la configuración real 


La primera BaseUnit de una estación ET 200SP puede ser de color oscuro si hay 
enchufados un módulo de periferia AC o AI Energy Meter ST. Tenga en cuenta las 
indicaciones sobre la limitación de sobretensión y potencia que figuran en los manuales de 
producto de los módulos de periferia AC. 


En el slot del primer módulo de periferia de 24 V DC debe estar enchufada una BaseUnit de 
color claro para conducir la tensión de alimentación de 24 V DC por un fusible.  


Tenga en cuenta el tipo de BaseUnits en la configuración por software. 
 


A partir del firmware V3.x los módulos de interfaz permiten enchufar BaseUnits oscuras en 
el slot 1. De este modo ahora también es posible configurar a partir del slot 1 módulos que 
no tengan conexión a los embarrados de potencial integrados P1 y P2. Actualmente se trata 
de los siguientes módulos: 


● AI EnergyMeter ST (6ES7134-6PA00-0BD0) 


● DI 4x120..230VAC ST (6ES7131-6FD00-0BB1) 


● DQ 4x24..230VAC/2A ST (6ES7132-6FD00-0BB1) 


Requisitos para configurar estos módulos en el slot 1: 


● Configuración mediante GSD o GSDML 


● Configuración con STEP7 V5.5 SP4 y superior a partir de 


– HSP0241 V2.0 para IM155-6 PN ST 


– HSP0242 V2.0 para IM155-6 DP HF 


– HSP0255 V3.0 para IM155-6 PN HF 


● Configuración con STEP7 V13 SP1 y superior 
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Tiempos de reacción de los módulos de seguridad 
Para calcular los tiempos de reacción de los módulos de seguridad, deberán tenerse en 
cuenta los siguientes tiempos de respuesta máximos de los módulos de interfaz: tiempo de 
reacción máximo = tiempo de actualización configurado + 400 μs (al menos 1,4 ms) 


Funcionamiento con redundancia de sistema S2 activada 
 


 Nota 
Restricciones para el funcionamiento con redundancia de sistema S2 activada 


En caso de utilizar el IM155-6 PN HF con versión de firmware V3.0.0 o superior y 
redundancia de sistema S2 activada, no se pueden emplear las siguientes funciones: 
• Ampliación de la estación con ET 200AL mediante ET-Connection 
• Control de configuración (configuración futura) 
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 Datos técnicos 7 
 


 


Datos técnicos del IM 155-6 PN HF 


Tabla 7- 1 Datos técnicos del IM 155-6 PN HF 


 6ES7155-6AU00-0CN0 
Nombre del producto IM 155-6 PN HF con módulo de servidor 
Información general  
Versión de firmware V3.0 
Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M4 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 SP1 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP4 o superior 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD - / V2.3 
Control de configuración  
vía juego de datos Sí 
Tensión de alimentación  
Tipo de tensión de alimentación DC 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Regulación por pérdida de red y tensión  
Tiempo de regulación por pérdida de red y tensión 5 ms 
Intensidad de entrada  
Consumo máx. 700 mA 
Corriente de conexión, máx. 4,5 A 
I²t 0,09 A²s 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 2,4 W 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 288 bytes, para datos de entrada y salida, re-


spectivamente 
Espacio de direcciones por estación  
Espacio de direcciones por estación, máx. 1440 bytes; en función de la configuración 
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 6ES7155-6AU00-0CN0 
Configuración hardware  
Rack  
Módulos por rack, máx. 64; + 16 módulos ET 200AL 
Interfaces  
1. Interfaz  
Interfaz física  
• Número de puertos 2 


• Switch integrado Sí 


• Adaptador de bus (PROFINET) Sí; BusAdapter compatibles: BA 2xRJ45, BA 
2xFC, BA 2xSCRJ (a partir de FS03), BA 
SCRJ/RJ45 (a partir de FS03), BA SCRJ/FC (a 
partir de FS03) 


Protocolos  
• Dispositivo PROFINET IO Sí 


• Comunicación IE abierta Sí 


• Redundancia de medio Sí; como cliente MRP o MRPD, máx. 50 o 30 
estaciones en el anillo 


Interfaz física  
RJ 45 (Ethernet)  
100 Mbits/s Sí; PROFINET con 100 Mbits/s dúplex 


(100BASE-TX) 
Procedimiento de transmisión PROFINET con 100 Mbits/s dúplex (100BASE-


TX) 
Autonegotiation Sí 
Autocrossing Sí 
Protocolos  
PROFINET IO  
PROFINET IO Sí 
Dispositivo PROFINET IO  
Servicios  
• Modo isócrono Sí; tiempo de ciclo de bus mín. 250 µs 


• Comunicación IE abierta Sí 


• IRT Sí; 250 µs, 500 µs, 1 ms, 2 ms, 4 ms adicional-
mente en caso de IRT con alto rendimiento: 250 
µs a 4 ms a intervalos de 125 µs 


• MRP Sí 


• MRPD Sí 


• Redundancia de sistema PROFINET Sí, NAP S2 


• PROFIenergy Sí 


• Arranque preferente Sí 


• Shared Device Sí 


• N.º de controladores IO con Shared Device, 
máx. 


4 


Comunicación IE abierta  
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 6ES7155-6AU00-0CN0 
TCP/IP Sí 
SNMP Sí 
LLDP Sí 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


Sí 


Equidistancia Sí 
Ciclo mínimo 250 µs 
Ciclo máximo 4 ms 
Tiempo de ciclo de bus (TDP), mín. 250 µs 
Jitter, máx. 1 µs 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Señalización de estados Sí 
Alarmas  
Alarmas Sí 
Avisos de diagnóstico  
Funciones de diagnóstico Sí 
LED de diagnóstico  
LED RUN Sí 
LED ERROR Sí 
LED MAINT Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


Sí 


Indicación de conexión LINK TX/RX Sí 
Aislamiento galvánico  
entre PROFINET y las demás estaciones Sí 
entre la alimentación y los demás circuitos Sí 
Diferencia de potencial admisible  
entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC entre la tensión de alimentación y la 


electrónica (ensayo de tipo), 1500 V AC entre 
Ethernet y la electrónica (ensayo de tipo) 


Normas, homologaciones, certificados  
Clase de carga de red 3 
Security level Según Security Level 1 Test Cases V1.1.1 
Sistema de conexionado  
ET-Connection  
vía BU/BA-Send Sí; + 16 módulos ET 200AL 
Dimensiones  
Anchura 50 mm 
Altura 117 mm 
Profundidad 74 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 147 g; sin BusAdapter 
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Datos técnicos del BusAdapter BA 2×RJ45 


Tabla 7- 2 Datos técnicos del BusAdapter BA 2×RJ45 


 6ES7193-6AR00-0AA0 
Interfaces  
PROFINET IO  
Número de interfaces PROFINET 2 
RJ45 Sí 
Dimensiones  
Anchura 20 mm 
Altura 69,5 mm 
Profundidad 59 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 46 g 


Datos técnicos del BusAdapter BA 2×FC 


Tabla 7- 3 Datos técnicos del BusAdapter BA 2×FC 


 6ES7193-6AF00-0AA0 
Interfaces  
PROFINET IO  
Número de interfaces PROFINET 2 
FC (FastConnect) Sí 
Dimensiones  
Anchura 20 mm 
Altura 69,5 mm 
Profundidad 59 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 53 g 
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Datos técnicos del BusAdapter BA 2×SCRJ  


Tabla 7- 4 Datos técnicos del BusAdapter BA 2×SCRJ 


 6ES7193-6AP00-0AA0 
Interfaces  
PROFINET IO  
Número de interfaces PROFINET 1; 2 puertos (Switch) SCRJ FO 
SCRJ 2 
Longitud de cable  
• PCF 100 m 


• FO de plástico (POF) 50 m 


• PCF-GI 300 m 


Dimensiones  
Anchura 20 mm 
Altura 69,5 mm 
Profundidad 59 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 50 g 


Datos técnicos del BusAdapter BA SCRJ/RJ45 


Tabla 7- 5 Datos técnicos del BusAdapter BA SCRJ/RJ45 


 6ES7193-6AP20-0AA0 
Interfaces  
PROFINET IO  
Número de interfaces PROFINET 1; 2 puertos (SCRJ + RJ45) 
RJ 45 Sí; 1 x 
SCRJ 1 
Longitud de cable  
• PCF 100 m 


• FO de plástico (POF) 50 m 


• PCF-GI 300 m 


• Cables de Cu 100 m 


Dimensiones  
Anchura 20 mm 
Altura 69,5 mm 
Profundidad 59 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 50 g 
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Datos técnicos del BusAdapter BA SCRJ/FC 


Tabla 7- 6 Datos técnicos del BusAdapter BA SCRJ/FC 


 6ES7193-6AP40-0AA0 
Interfaces  
PROFINET IO  
Número de interfaces PROFINET 1; 2 puertos (SCRJ + FC) 
FC (FastConnect) Sí; 1 x 
SCRJ 1 
Longitud de cable  
• PCF 100 m 


• FO de plástico (POF) 50 m 


• PCF-GI 300 m 


• Cables de Cu 100 m 


Dimensiones  
Anchura 20 mm 
Altura 69,5 mm 
Profundidad 59 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 50 g 
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 Croquis acotado A 
 


 


Este anexo incluye el croquis acotado del módulo montado en un perfil soporte. Las 
dimensiones deben tenerse en cuenta al montar el módulo en armarios, salas de 
distribución, etc. 


 
Figura A-1 Croquis acotado del módulo de interfaz IM 155-6 PN HF, vista frontal y lateral 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto viene a complementar el manual de sistema Sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene información importante relativa al producto descrito en la documentación, 
el manejo de dicho producto o aquella parte de la documentación a la que debe prestarse 
especial atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


 


La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las interferencias. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le asisten con distintas herramientas y ejemplos a la hora de 
resolver las tareas de automatización. Las soluciones se representan como interacción de 
varios componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/ps/ae). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor de SIMATIC Selection Tool y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

http://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/ps/ae

http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7155-6BA00-0CN0 


La referencia 6ES7155-6BA00-0CN0 incluye los siguientes componentes: 


● Módulo de interfaz IM 155-6 DP HF (6ES7155-6BU00-0CN0) 


● Módulo de servidor (6ES7193-6PA00-0AA0) 


● Conector de bus PROFIBUS FastConnect (6ES7972-0BB70-0XA0) 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo de interfaz 155-6 DP HF con los accesorios suministrados 


Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Conecta el sistema de periferia descentralizada ET 200SP con PROFIBUS DP 


● Tensión de alimentación 1L+ 24 V DC (SELV/PELV) 


● Conexión de bus mediante interfaz RS485 


El módulo soporta las siguientes funciones (ver (Página 13)) 
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Configuración máxima 
● 244 bytes de datos de E/S 


● 32 módulos de periferia 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Etiquetas rotulables 


● Etiqueta de identificación por referencia 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 


Módulo de servidor 
El módulo de servidor está incluido en el paquete de suministro del módulo de interfaz, 
aunque también puede adquirirse como accesorio.  


El módulo de servidor tiene las siguientes características: 


● Termina el bus de fondo del sistema de periferia descentralizada ET 200SP 


● Contiene un soporte para 3 fusibles de reserva (5 × 20 mm) 


● Ofrece funciones de estación, p. ej. bytes de estado 


● Datos de identificación I&M 0 a 3 


 


 Nota 


El módulo de servidor se configura en el software de configuración. 


A tal efecto, el módulo de servidor debe colocarse con la longitud de bytes de estado 
deseada en el último slot de la configuración. Si hubiera 32 módulos de periferia, el módulo 
de servidor se insertaría en el slot 33. 


 


Conector de bus PROFIBUS FastConnect 
El conector de bus PROFIBUS FastConnect está incluido en el paquete de suministro del 
módulo de interfaz, aunque también puede adquirirse como accesorio. 


Encontrará más información sobre el conector de bus PROFIBUS FastConnect en la 
correspondiente información del producto en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58648998). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58648998
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Configuración con datos de parámetros de más de 244 bytes 
Con la configuración a partir de STEP 7 V5.5 SP 3 con HSP 242 es posible utilizar el 
módulo de interfaz IM 155-6 DP HF a partir de 6ES7155-6BA00-0CN0 en modo DPV1 con 
datos de parámetros de más de 244 bytes. La configuración con el archivo GSD no permite 
esta opción. 


 


 Nota 


En una configuración a partir de STEP 7 V5.5 SP 3 con HSP 242 sin archivos GSD debe 
preverse un tiempo de arranque mayor de la estación. 


 


Referencia 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los datos de identificación. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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2.2 Funciones 


2.2.1 Funciones 


Introducción 
El módulo de interfaz soporta las siguientes funciones: 


● Datos de identificación I&M 0 a 3 


● PROFIBUS DP 


● Actualización del firmware a través de PROFIBUS DP 


● Control de configuración mediante el programa de usuario 


● Funcionamiento como esclavo DPV1 


● Uso aguas abajo del Y-Link (no en módulos de seguridad) 


● Ampliación de la estación mediante ET-Connection 


● Comunicación directa de seguridad 


Requisitos 
La tabla siguiente muestra los requisitos de software para una configuración con el módulo 
de interfaz IM 155-6 DP HF: 


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión con otras funciones del módulo 


Función Versión del 
módulo a partir 


de 


Versión de firm-
ware del módulo 


a partir de 


Software de configuración 
Configuración 
con archivo 


GSD 
(http://support.a


utoma-
tion.siemens.co
m/WW/view/es/
19698639/1300
00)/software de 
otro fabricante 1 


STEP 7 a partir 
de V5.5 SP3 
con HSP 242 


STEP 7 (TIA 
Portal) a partir 


de V13 


Uso aguas abajo del Y-Link 
(no en módulos de seguridad) 


1 V1.1.0 X --- --- 


Hot Swapping 1 V1.0.0 X X X 
Ampliación de la estación 
mediante ET-Connection 


1 V3.0.0 X X (HSP 0242 V2 
o superior) 


--- 


Comunicación directa de 
seguridad 


1 V3.1.0 --- X (HSP0242 V3 
o superior) 


--- 


 1 Sistemas de terceros: Depende del alcance de funciones del sistema de terceros 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19698639/130000
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2.2.2 Control de configuración 


Características 
El control de configuración permite preparar la configuración del sistema de periferia 
descentralizada para futuras ampliaciones y modificaciones. Por control de configuración se 
entiende configurar por anticipado la ampliación máxima prevista para el sistema de 
periferia descentralizada con el fin de poder modificarla en el futuro con toda flexibilidad 
mediante el programa de usuario. 


Referencia 
Para más información sobre el control de configuración, consulte 


● el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


● en Internet, el siguiente enlace: Descargas de ejemplos 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29430270) 


● la Ayuda en pantalla de STEP 7. 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29430270
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Tensión de alimentación de 24 V DC 
La siguiente tabla muestra los nombres de las señales y las denominaciones de las 
conexiones de la alimentación de 24 V DC. 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones, alimentación de 24 V DC 


Vista Nombre de la señal1 Denominación 
Conector Conexión IM 


 


 


1L+ 24 V DC 
2L+ 24 V DC (para redistribución)2 
1M Masa 
2M Masa (para redistribución)2 


 1 1L+ y 2L+, así como 1M y 2M, están puenteados internamente. 
2 Admisible máximo 10 A. 
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PROFIBUS DP con interfaz RS485 
La siguiente tabla muestra el nombre de la señal y la denominación de la asignación de 
conexiones de la interfaz PROFIBUS DP. 


Tabla 3- 2 Asignación de conexiones, PROFIBUS DP con interfaz RS485 


Vista Nombre de la señal Denominación 


 


1 - - 
2 - - 
3 RxD/TxD-P Línea de datos B 
4 RTS Request To Send 
5 M5V2 Potencial de referencia de los datos DP 


(de estación) 
6 P5V2 Positivo alimentación (de estación) 
7 - - 
8 RxD/TxD-N Línea de datos A 
9 - - 


Referencia 
Encontrará más información sobre la conexión del módulo de interfaz y los accesorios en el 
manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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3.2 Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio del módulo de interfaz IM 155-6 DP HF. 


 
① Interfaz a bus de fondo del ET 200SP y sistema electrónico L+ Tensión de alimentación de 24 V DC 
② Bus de fondo M Masa 
③ Alimentación de tensión interna RN LED RUN/STOP (verde/amarillo) 
X80 24 V DC Entrada de la tensión de alimentación ER LED ERROR (rojo) 
PB Interfaz PROFIBUS MT LED MAINT (amarillo) 
  PWR LED POWER (verde) 
  DP LED PROFIBUS DP (verde) 


Figura 3-1 Esquema de principio con el módulo de interfaz IM 155-6 DP HF 
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3.3 Ajuste de la dirección PROFIBUS DP 


Introducción 
En el módulo de interfaz (PROFIBUS) ajuste la dirección PROFIBUS DP para 
PROFIBUS DP con un interruptor DIL. Con la dirección PROFIBUS DP es establece con 
qué dirección se accede al ET 200SP en PROFIBUS DP. 


Requisitos 
● Una dirección PROFIBUS DP no debe asignarse más de una vez en PROFIBUS DP. 


● Las direcciones PROFIBUS DP permitidas van de 1 a 125. 


● La dirección PROFIBUS DP ajustada debe coincidir la dirección PROFIBUS DP 
establecida en el software de configuración para el ET 200SP. 


Herramientas necesarias 
Destornillador de 3 a 3,5 mm 


Ajuste de la dirección PROFIBUS DP 
1. Desplace hacia arriba la ventana del módulo de interfaz. 


2. Ajuste la dirección PROFIBUS deseada con los interruptores DIP sirviéndose del 
destornillador. 


3. Cierre la ventana. 


 
Figura 3-2 Ajuste de la dirección PROFIBUS DP 
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Cambio de la dirección PROFIBUS DP  
La dirección PROFIBUS DP se modifica tal como se ha ajustado. La modificación de la 
dirección PROFIBUS DP tiene efecto tras un POWER ON en el módulo de interfaz para el 
ET 200SP. 
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 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros del módulo de interfaz IM 155-6 DP HF  
La siguiente tabla muestra los parámetros del módulo de interfaz IM 155-6 DP HF. 


Tabla 4- 1 Parámetros del módulo de interfaz IM 155-6 DP HF (archivo GSD) 


Parámetro Rango de valores Ajuste predeter-
minado3 


Ámbito de actu-
ación 


Control de configuración 1 Bloquear/habilitar Bloquear ET 200SP 
Arranque si configuración teórica difiere 
de la real 


Sí/no No ET 200SP 


Alarma de diagnóstico Sí/no Sí ET 200SP 
Alarma de proceso Sí/no Sí ET 200SP 
Alarma de cambio de módulo2 Sí/no No ET 200SP 
 1 Vigile que el parámetro "Arranque si la configuración teórica difiere de la real" esté siempre acti-


vado en caso de emplear el control de configuración. 
2 El parámetro "Cambio de módulo" siempre está activado en el archivo GSD. 
3 Los ajustes predeterminados son válidos para el arranque predeterminado; a menos que el maes-


tro DP especifique otros parámetros, IM 155-6 DP HF arrancará con esos parámetros. 
 


 


 Nota 
Solo para configuración mediante archivo PROFIBUS GSD; no afecta a la configuración con 
STEP 7 mediante HSP: 


En la configuración mediante GSD no todos los parámetros de un módulo de periferia están 
disponibles en el archivo GSD, puesto que la norma PROFIBUS limita la cantidad de 
parámetros a 244 bytes por cada ET 200SP. En caso necesario, estos parámetros pueden 
parametrizarse posteriormente mediante el juego de datos 128. Encontrará una descripción 
más detallada en el manual de producto correspondiente al módulo de periferia empleado. 


 


 Nota 
Configuración mediante GSD PROFIBUS a partir de STEP 7 V5.5 SP3 


No está permitido configurar el módulo universal. 
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4.2 Explicación de los parámetros 


4.2.1 Control de configuración 
Este parámetro permite habilitar la función de control de configuración en el sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP. 


 


 Nota 
Control de configuración 


La función de control de configuración solamente puede utilizarse si, al mismo tiempo, se ha 
ajustado a "Sí" el parámetro "Arranque si la configuración real difiere de la teórica". 


 


 Nota 
Configuración de la habilitación 


Cuando se configura la habilitación, el sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
requiere un juego de datos de control 196 del programa de usuario para que el ET 200SP 
pueda controlar los módulos de periferia. 


 


Referencia 
Encontrará más información en el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) y en la Ayuda en 
pantalla de STEP 7. 


4.2.2 Arranque si configuración teórica es distinta a la real 
Si se ha habilitado el parámetro y 


● los módulos se desenchufan y enchufan durante el funcionamiento, no se producirá un 
fallo de estación del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


● la configuración teórica difiere de la real, el sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP continuará intercambiando datos con el maestro DP. 


Si se ha bloqueado el parámetro y 


● los módulos se desenchufan y enchufan durante el funcionamiento, se producirá un fallo 
de estación del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


● la configuración teórica difiere de la real, el sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP no intercambiará datos con el maestro DP. 


4.2.3 Alarma de diagnóstico 
Este parámetro permite habilitar o bloquear alarmas de diagnóstico. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.2.4 Alarma de proceso 
Este parámetro permite habilitar o bloquear alarmas de proceso. 


4.2.5 Alarma de cambio de módulo 
Este parámetro permite habilitar o bloquear alarmas de cambio de módulo. 


4.3 Comportamiento de valor sustitutivo 
En el sistema de periferia descentralizada ET 200SP, el comportamiento de valor sustitutivo 
es controlado por el maestro DP para cada slot. 


La correspondiente salida se comportará en función de cómo se haya parametrizado su 
comportamiento de valor sustitutivo: 


● Sin intensidad/tensión 


● Mantener último valor 


● Aplicar valor sustitutivo 


El comportamiento de valor sustitutivo se dispara en los siguientes casos: 


● Maestro DP en STOP 


● Fallo del maestro DP (interrupción de la conexión) 


● Actualización del firmware 


● Parada de la estación, p. ej. debido a: 


– Módulo de servidor ausente 


– Al menos un módulo de periferia está enchufado en una BaseUnit errónea 


● Desactivación del esclavo DP 


 
  Nota 


Reducción de una configuración 


Si reduce la configuración del sistema de periferia descentralizada ET 200SP y carga la 
nueva configuración en la CPU, los módulos existentes que ya no estén configurados 
conservarán su comportamiento original de valor sustitutivo. Este será válido hasta que 
se desconecte la tensión de alimentación en la BaseUnit BU...D o en el módulo de 
interfaz. 


 


En los casos siguientes es efectivo el comportamiento "sin intensidad/tensión": 


● Actualización del firmware 


● Control de la configuración: recepción de un nuevo juego de datos de control 


● Módulo mal configurado 


● Módulo mal parametrizado 
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 Alarmas, mensajes de error, avisos de diagnóstico y 
de sistema 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La figura siguiente muestra los indicadores LED del módulo de interfaz: 


 
① RN (verde) 
② ER (rojo) 
③ MT (amarillo) 
④ DP (verde) 
⑤ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED del módulo de interfaz 
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Significado de los indicadores LED 
Las siguientes tablas contienen el significado de los indicadores de estado y de error. 


LED RN/ER/MT del módulo de interfaz 


Tabla 5- 1 Señalización de estados y errores de los LED RN/ER/MT 


LED Significado Solución 
RN 


(RUN) 
ER 


(ERROR) 
MT 


(MAINT) 


 
Apagado 


 
Apagado 


 
Apagado 


Tensión de alimentación muy baja o 
nula en el módulo de interfaz. 


Compruebe la tensión de alimentación 
o conéctela al módulo de interfaz.1 


 
Encendido 


 
Encendido 


 
Encendido 


Prueba de los LED durante el ar-
ranque. Los tres LED se encienden 
simultáneamente durante aprox. 
0,25 s. 


- 


 
Parpadea 


 
Apagado 


 
Apagado 


El módulo de interfaz está desactiva-
do. 


Active el módulo de interfaz con el 
software de configuración o mediante 
el programa de usuario. 


El módulo de interfaz no está configu-
rado. 


Configure el módulo de interfaz con el 
software de configuración. 


ET 200SP arranca. - 
ET 200SP se parametriza. 


 
Encendido 


Irrelevante Irrelevante ET 200SP está intercambiando datos 
con el maestro DP. 


- 


Irrelevante  
Parpadea 


Irrelevante Error agrupado y error agrupado de 
canales. 


Evalúe el diagnóstico y corrija el error. 


La configuración prevista no se corre-
sponde con la configuración real del 
ET 200SP. 


Compruebe si en la configuración del 
ET 200SP falta un módulo, está defec-
tuoso o si hay enchufado un módulo 
no configurado. 


Estados de configuración inadmisibles Ver capítulo Estados de configuración 
inadmisibles del ET 200SP en 
PROFINET DP (Página 46). 


Error de parametrización en el módulo 
de periferia 


Evalúe la señalización del estado del 
módulo en STEP 7 y elimine el fallo en 
el módulo de periferia corre-
spondiente. 


Irrelevante Irrelevante  
Encendido 


Hay una solicitud de mantenimiento. Realice el mantenimiento 


 
Parpadea 


 
Parpadea 


 
Parpadea 


Hardware o firmware defectuoso.2 Actualice el firmware. Si el error per-
siste, póngase en contacto con el 
Siemens Industry Online Support. 
Sustituya el módulo de interfaz. 


 1 LED PWR encendido (en el módulo de interfaz): compruebe si hay cortocircuito en el bus de fondo. 
2 LED DP apagado 
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LED PWR del módulo de interfaz 


Tabla 5- 2 Señalización de estado del LED PWR 


LED PWR Significado Solución 


 
Apagado 


Tensión de alimentación muy baja o nula Compruebe la tensión de alimentación. 


 
Encendido 


Tensión de alimentación presente - 


LED DP en la interfaz RS485 


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED DP 


LED DP Significado Solución 


 
Apagado 


No hay conexión entre la interfaz PROFIBUS de su 
dispositivo PROFIBUS y un interlocutor (p. ej. un 
maestro DP). 


Compruebe si el cable de bus al maestro DP está 
roto. 


 
Encendido 


Hay conexión entre la interfaz PROFIBUS de su 
dispositivo PROFIBUS y un interlocutor (p. ej. un 
maestro DP). 


- 


Señalización de errores de configuración mediante LED 
En el módulo de interfaz se señalizan los errores de configuración del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP mediante los LED ERROR (rojo) y MAINT (amarillo). 


Los siguientes errores de configuración se señalizan mediante LED: 


● Módulo de servidor ausente 


● Interrupciones o cortocircuito en el bus de fondo 
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Funcionamiento 
La causa del error se determina en base al estado de los indicadores de error LED. Tras un 
aviso mediante la señal intermitente, se muestran respectivamente el tipo de error y a 
continuación la ubicación/el código del error. 


La señalización de error mediante LED 


● está activada tanto al conectar la alimentación de red como durante el funcionamiento. 


● tiene prevalencia sobre todos los demás estados que se indiquen mediante los LED 
ERROR y MAINT. 


● permanece encendido hasta que se elimine la causa del error. 


Tabla 5- 4 Señalización del tipo y la ubicación del error 


Secuencia Descripción 
1 ERROR- y MAINT-LED parpadean 3 veces a 


0,5 Hz 
Aviso del tipo de error 


2 MAINT-LED parpadea a 1 Hz Indicación del tipo de error (decimal) 
3 ERROR- y MAINT-LED parpadean 3 veces a 


2 Hz 
Aviso de la ubicación/código de error 


4 ERROR-LED parpadea a 1 Hz Indicación (decimal) de la posición decimal de 
la ubicación/el código del error 


5 MAINT-LED parpadea a 1 Hz Indicación (decimal) de la posición de uni-
dades de la ubicación/el código del error 


6 Repetición de 1 a 5, hasta que se solucione la causa del error. 


Señalización de errores 
La siguiente tabla muestra posibles causas de error que pueden darse. 


Tabla 5- 5 Señalización de errores 


Tipo de 
error 
(MAINT) 


Ubicación del error 
(ERROR/MAINT) 


Causa del error Medida 


1 33* • Módulo de servidor ausente 
• Interrupciones en el bus de fondo 
• Cortocircuito en el bus de fondo 


Compruebe la 
configuración del 
ET 200SP. 


 * Slot 
 


 


 Nota 


Un cortocircuito en la alimentación del bus de fondo o en la alimentación de la conexión del 
bus se señaliza mediante los siguientes LED: 
• PWR-LED: encendido 
• LED RN, ER y MT: apagado 
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5.2 Alarmas 


5.2.1 Introducción 


Definición 
La sección de alarmas del diagnóstico de esclavo informa sobre el tipo de alarma y la causa 
que ha disparado la alarma. La sección de alarmas abarca 62 bytes, encabezado incluido. 


Posición en el telegrama de diagnóstico 
La sección de alarmas sigue al diagnóstico de canal. 
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Juegos de datos 
Los datos de diagnóstico de un módulo se encuentran en los juegos de datos 0 y 1: 
● El juego de datos 0 contiene 4 bytes de datos de diagnóstico que describen el estado 


actual del sistema de periferia descentralizada. El juego de datos DS0 forma parte de la 
información de encabezado del OB 82 (bytes de datos locales 8 a 11). 


● El juego de datos 1 contiene los 4 bytes de datos de diagnóstico que también se 
encuentran en el juego de datos 0. 


La figura siguiente muestra la estructura del juego de datos 1: 


 
Figura 5-2 Estructura del juego de datos 1 
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Lectura de juegos de datos 
Los juegos de datos DS0 y DS1 se pueden leer con el SFC 59 (RD_REC) o el SFB 52 
(RDREC). El DS1 tiene una longitud de datos de hasta 240 bytes. En este caso, el DS1 
contiene hasta 38 entradas de errores de canal. 


Observe las siguientes figuras de este capítulo. 


Contenido 
El contenido de la información de alarma depende del tipo de alarma: 


● En las alarmas de diagnóstico se envía el juego de datos de diagnóstico 1 (hasta 
58 bytes) como información sobre el estado de la alarma (a partir del byte x+4). 


● En el caso de las alarmas de proceso, la información sobre el estado de la alarma tiene 
una longitud de 4 bytes. 
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Estructura de las alarmas 
La figura siguiente muestra la estructura de la sección de alarmas del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP: 


 
Figura 5-3 Estructura del estado de alarma de la sección de alarmas 
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Alarma de diagnóstico, byte x+4 a x+7 
La figura siguiente muestra la estructura del byte x+4 a x+7 para la alarma de diagnóstico: 


 
Figura 5-4 Estructura byte x+4 a x+7 para alarma de diagnóstico 
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Alarma de diagnóstico de los módulos, a partir del byte x+8 
La figura siguiente muestra la estructura a partir del byte x+8:  


 
Figura 5-5 Estructura a partir del byte x+8 


Alarma de diagnóstico de los módulos, a partir del byte x+14 
A partir del byte x+14 comienzan las entradas de errores de canal. Una entrada de error de 
canal tiene una longitud de 6 bytes, y puede sucederse 8 veces a partir del byte x+14. 


Si las entradas de errores de canal se leen mediante un SFB o SFC podrán realizarse 38 
diagnósticos de canal. 


La figura siguiente muestra la estructura a partir del byte x+14: 


 
Figura 5-6 Estructura a partir del byte x+14 







 Alarmas, mensajes de error, avisos de diagnóstico y de sistema 
 5.2 Alarmas 


Módulo de interfaz IM 155-6 DP HF (6ES7155-6BA00-0CN0) 
Manual de producto, 05/2015, A5E03916553-AC 33 


La siguiente tabla explica las entradas de errores de canal: 
 
 Descripción 
Número de canal 0 … 63: número de canal del error de canal 


0x8000: submódulo completo 
Propiedades de canal Bits 0 a 7 00H: tipo de datos libre 


01H: bit 
02H: 2 bits 
03H: 4 bits 
04H: byte 
05H: palabra 
06H: palabra doble 
de 07H a FFH: reservado 


Bit 8 0: canal 
1: grupo de canales 


Bit 9, 10 00H: diagnóstico 
01H: mantenimiento solicitado 
02H: mantenimiento necesario 
03H: reservado 


Bit 11, 12 00H: canal sin errores 
01H: diagnóstico entrante 
02H: diagnóstico saliente 
03H: diagnóstico saliente, pero todavía hay otros diagnósticos 
pendientes en este canal 


Bits 13 a 15 00H: reservado 
01H: canal de entrada 
02H: canal de salida 
03H: canal de entrada/salida 


Tipo de error de canal Consulte la explicación pertinente en el manual de producto correspondiente. 







Alarmas, mensajes de error, avisos de diagnóstico y de sistema  
5.2 Alarmas 


 Módulo de interfaz IM 155-6 DP HF (6ES7155-6BA00-0CN0) 
34 Manual de producto, 05/2015, A5E03916553-AC 


Ejemplo de una alarma de diagnóstico 
La figura siguiente muestra un ejemplo de una alarma de diagnóstico (parte 1): 


 
Figura 5-7 Ejemplo de una alarma de diagnóstico (parte 1) 
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La figura siguiente muestra un ejemplo de una alarma de diagnóstico (parte 2): 


 
Figura 5-8 Ejemplo de una alarma de diagnóstico (parte 2) 


Alarma de proceso de módulos de entradas digitales y analógicas 
La figura siguiente muestra la estructura a partir del byte x+4 para alarmas de proceso: 


 
Figura 5-9 Estructura a partir del byte x+4 para la alarma de proceso 
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5.2.2 Evaluación de alarmas de ET 200SP 


Introducción 
Para determinados estados del proceso/errores, el esclavo DP crea un bloque de alarma 
con la correspondiente información en el telegrama de diagnóstico (mecanismo de alarma 
DPV1). Independientemente de ello, el estado de diagnóstico del esclavo DP se introduce 
en el diagnóstico de identificador, el estado de módulo y el diagnóstico de canal. 


Alarmas en modo DPV1 
El sistema de periferia descentralizada ET 200SP soporta las siguientes alarmas: 


● Alarmas de diagnóstico 


● Alarmas de proceso 


● Alarmas de cambio de módulo 


5.2.3 Disparo de una alarma de diagnóstico 
En caso de evento entrante o saliente (p. ej., rotura de hilo en un canal de un módulo de 
periferia), el módulo emite una alarma de diagnóstico en caso de haberse ajustado 
"Habilitar: alarma de diagnóstico". 


La CPU interrumpe la ejecución del programa de usuario y procesa el OB de alarma 
diagnóstico (OB 82). El evento que ha provocado el disparo de la alarma se registra en la 
información de arranque del OB de alarma de diagnóstico. 


5.2.4 Disparo de una alarma de proceso 
Al producirse una alarma de proceso, la CPU interrumpe la ejecución del programa de 
usuario y procesa el OB de alarma de proceso, p. ej. el OB 40. El evento que ha provocado 
el disparo de la alarma se registra en la información de inicio del OB de alarma de proceso. 


 


 Nota 
Diagnóstico "Alarma de proceso perdida" (del módulo de periferia) 


No utilice las alarmas de proceso para fines tecnológicos (p. ej., generación cíclica de 
alarmas de proceso). 


Si la carga de alarmas de proceso es demasiado elevada, pueden perderse alarmas de 
proceso dependiendo de la cantidad de módulos de periferia y de la carga de comunicación. 
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5.2.5 Disparo de una alarma de cambio de módulo 
En caso de alarma de cambio de módulo, la CPU interrumpe el procesamiento del programa 
de usuario y procesa el OB de cambio de módulo (OB 83). El evento que ha provocado el 
disparo de la alarma se registra en la información de arranque del OB de cambio de módulo.  


5.3 Avisos 


Acciones tras un aviso de diagnóstico en modo DPV1 
El error se registra en el diagnóstico de canal del telegrama de diagnóstico: 


● En modo DPV1, los diagnósticos pueden notificarse como alarmas de diagnóstico. 


● Tras un aviso de diagnóstico, estos 


– se registran en el telegrama de diagnóstico como bloque de alarma de diagnóstico 
(una alarma solo en cada caso). 


– se guardan en el búfer de diagnóstico de la CPU. 


● El LED ERROR del módulo de interfaz parpadea. 


● Se llama al OB 82. Si el OB 82 no existe, la CPU pasa al estado operativo STOP. 


● Acuse de la alarma de diagnóstico (después, puede producirse una nueva alarma). 


Longitud del telegrama de diagnóstico 
● En el caso del sistema de periferia descentralizada ET 200SP con el módulo de interfaz 


IM155-6 DP HF (modo DPV1), el telegrama puede tener una longitud máxima de 
244 bytes. 


● La longitud mínima del telegrama es 6 bytes. 
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Lectura del diagnóstico 


Tabla 5- 6 Lectura del diagnóstico con STEP 7 


Sistema de automa-
tización con maes-


tro DP 


Aplicación Ver... 


SIMATIC S7/M7 Diagnóstico de esclavo en la pestaña 
"Diagnóstico de esclavo DP" de la 
interfaz de STEP 7 


"Diagnóstico de hardware" en la 
Ayuda en pantalla de STEP 7 


Instrucción "DP NRM_DG" (SFC 13) 
Lectura del diagnóstico de esclavo 
(almacenar en el área de datos del 
programa de usuario) 


SFC, ver Ayuda en pantalla de 
STEP 7 


Instrucción "RD_REC" (SFC 59) 
Lectura de los registros del diagnósti-
co de S7 (almacenar en el área de 
datos del programa de usuario) 


Ver manual de referencia "Funciones 
estándar y del sistema". 


Instrucción "RDREC" (SFB 52) 
Lectura de los registros del esclavo 
DP 


SFB, ver Ayuda en pantalla de 
STEP 7 (funciones de siste-
ma/bloques de función de sistema) 


Instrucción "RALRM" (SFB 54) 
Recepción de alarmas de OB de 
alarma 


SFB, ver Ayuda en pantalla de 
STEP 7 (funciones de siste-
ma/bloques de función de sistema) 
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5.3.1 Diagnóstico de esclavo 
La figura siguiente muestra la estructura del diagnóstico de esclavo. 


 
Figura 5-10 Estructura del diagnóstico de esclavo 


 


 Nota 


La longitud del telegrama de diagnóstico varía en IM 155-6 DP HF (en función de la 
parametrización) entre 6 y 244 bytes en modo DPV1. 


La longitud del último telegrama de diagnostico recibido se determina en STEP 7 a partir del 
parámetro RET_VAL de la SFC 13. 
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5.3.2 Estado de estación 1 a 3 
Los estados de estación 1 a 3 ofrecen una visión general del estado de un esclavo DP. 


Estructura del estado de estación 1 (byte 0) 


Tabla 5- 7 Estructura del estado de estación 1 (byte 0) 


Bit Significado Causa/Solución 
0 1: El esclavo DP no puede ser direccionado 


por el maestro DP. 
• ¿Es correcta la dirección PROFIBUS del 


esclavo DP? 
• ¿Está enchufado el conector de bus? 
• ¿Hay tensión en el esclavo DP? 
• ¿Está ajustado correctamente el repeti-


dor RS485? 


1 1: El esclavo DP todavía no está listo para 
el intercambio de datos. 


• Esperar, ya que el esclavo DP está 
arrancando. 


2 1: Los datos de configuración enviados 
desde el maestro DP al esclavo DP no 
coinciden con la estructura real del esclavo 
DP. 


• ¿Se ha introducido el tipo de estación 
correcto o la configuración correcta del 
esclavo DP en el software de configura-
ción del esclavo DP? 


3 1: Existe un diagnóstico externo. (Indicador 
de diagnóstico de grupo) 


• Evalúe el diagnóstico de identificador, el 
estado de módulo y/o el diagnóstico de 
canal. En cuanto se hayan eliminado to-
dos los errores, se desactiva el bit 3. El 
bit se vuelve a activar cuando aparece 
otro aviso de diagnóstico en los bytes 
de los diagnósticos mencionados arriba. 


4 1: La función solicitada no es soportada por 
el esclavo DP (p. ej., modificar la dirección 
PROFIBUS mediante software). 


• Compruebe la configuración. 


5 1: El maestro DP no puede interpretar la 
respuesta del esclavo DP. 


• Compruebe la configuración del bus. 


6 1: El tipo de esclavo DP no coincide con la 
configuración por software. 


• ¿Es correcto el tipo de estación intro-
ducido en el software de configuración? 


7 1: El esclavo DP ha sido parametrizado por 
otro maestro DP (no por el maestro DP que 
en estos momentos tiene acceso al esclavo 
DP). 


• El bit siempre será "1", si p. ej. en ese 
momento accede al esclavo DP con la 
PG o con otro maestro DP. 


• La dirección PROFIBUS del maestro DP 
que ha parametrizado al esclavo DP se 
encuentra en el byte de diagnóstico "Di-
rección maestro PROFIBUS". 
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Estructura del estado de estación 2 (byte 1) 


Tabla 5- 8 Estructura del estado de estación 2 (byte 1) 


Bit Significado 
0 1: Es necesario reparametrizar el esclavo DP. 
1 1: Hay un aviso de diagnóstico. El esclavo DP no funcionará hasta que no se elimine el 


error (aviso de diagnóstico estático). 
2 1: El bit siempre está a "1" en el esclavo DP. 
3 1: La vigilancia de respuesta está activada en este esclavo DP. 
4 1: El esclavo DP ha recibido el comando de control "FREEZE".1 
5 1: El esclavo DP ha recibido el comando de control "SYNC".1 
6 0: El bit siempre está a "0". 
7 1: El esclavo DP está desactivado, es decir, está excluido del procesamiento actual. 


1El bit se actualiza solamente si además se modifica otro aviso de diagnóstico. 


Estructura del estado de estación 3 (byte 2) 


Tabla 5- 9 Estructura del estado de estación 3 (byte 2) 


Bit Significado 
0 a 6 0: Los bits siempre están a "0". 


7 1: • Hay más avisos de diagnóstico de los que puede almacenar el esclavo DP. 
• El maestro DP no puede almacenar en el búfer de diagnóstico (diagnóstico de 


canal) todos los avisos de diagnóstico enviados por el esclavo DP. 


5.3.3 Dirección PROFIBUS del maestro 
El byte de diagnóstico "Dirección PROFIBUS del maestro" contiene la dirección PROFIBUS 
del maestro DP: 


● que ha parametrizado el esclavo DP y 


● que tiene acceso en lectura y escritura al esclavo DP. 


La dirección del maestro PROFIBUS se encuentra en el byte 3 del diagnóstico de esclavo. 
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5.3.4 Diagnóstico por identificador 
El diagnóstico por identificador permite saber si los módulos del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP presentan errores o no. El diagnóstico por identificador comienza 
a partir del byte 6 y comprende 8 bytes. 


La figura siguiente muestra la estructura del diagnóstico por identificador (módulo) para el 
sistema de periferia descentralizada ET 200SP con el módulo de interfaz IM 155-6 DP HF: 


 
Figura 5-11 Estructura del diagnóstico por identificador 
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5.3.5 Estado de módulo 
El estado de módulo refleja el estado de los módulos configurados y constituye una vista 
detallada del diagnóstico por identificador respecto a la configuración. El estado de módulo 
comienza después del diagnóstico por identificador y abarca 17 bytes. 


La figura siguiente muestra la estructura del estado del módulo para el sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP con el módulo de interfaz IM 155-6 DP HF: 


 
Figura 5-12 Estructura del estado de módulo 
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5.3.6 Diagnóstico por canal 
El diagnóstico por canal informa sobre los errores de canal de los módulos y constituye una 
vista detallada del diagnóstico por identificador. El diagnóstico por canal comienza después 
del estado de módulo. El diagnóstico por canal no influye en el estado de módulo. 


La figura siguiente muestra la estructura del diagnóstico por canal para el sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP con el módulo de interfaz IM 155-6 DP HF: 


 
Figura 5-13 Estructura del diagnóstico por canal 


Si una BaseUnit está mal configurada, esto se reproduce en el diagnóstico por canal. Así, el 
slot afectado se deduce del primer byte. El tipo de error en este caso está codificado con el 
error de parametrización 0x10. Los demás campos están a "0". 
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5.3.7 Estado H 


Requisitos 
El módulo de interfaz IM 155-6 DP HF devuelve el estado H en el telegrama de diagnóstico 
únicamente si se utiliza detrás de un Y-Link (p. ej. el IM 157) en modo DPV1. Al evaluar el 
telegrama de diagnóstico se puede omitir este bloque. La estructura se describe a 
continuación. 


Estructura del estado H 
La figura siguiente muestra la estructura del estado H del módulo de interfaz 
IM 155-6 DP HF. 


 
Figura 5-14 Estructura del estado H 
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5.3.8 Estados de configuración inadmisibles del ET 200SP en PROFIBUS DP 


Estados de configuración erróneos 
Los siguientes estados de configuración erróneos del sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP originan un fallo del esclavo DP o impiden su participación en el intercambio de 
datos. 


● La cantidad de módulos supera la configuración máxima 


● Bus de fondo defectuoso (p. ej., BaseUnit defectuosa). Si hay una interrupción en el bus 
de fondo del ET 200SP, no se genera ninguna alarma 


● Módulo de servidor ausente 


● La configuración supera la longitud máxima de 1 m 


● Configuración de una BaseUnit incorrecta 


 


 Nota 


En el caso de una parada de estación fallan todos los módulos de periferia del sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP (comportamiento de valor sustitutivo). No obstante, el 
módulo de interfaz sigue intercambiando datos.  


Al solucionarse la situación de parada de la estación (eliminando el estado de configuración 
inadmisible) se origina brevemente un fallo del sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP seguido de un rearranque automático. 


 


Diagnóstico 
La tabla siguiente muestra todos los estados de configuración erróneos con el 
correspondiente diagnóstico: 


Tabla 5- 10 Diagnóstico 


Diagnóstico por identifi-
cador 


Estado de módulo Causa Reacción 


Slot 33 activado, resto 
de slots no relevantes 


Slot 33 con 11B: 
"Ningún módulo; datos 
de usuario no válidos" 
activado 


• Módulo de servidor 
ausente 


• Más de 32 módulos 
de periferia 


• Bus de fondo defec-
tuoso 


Fallan todos los módu-
los de periferia y de 
interfaz 


Los 33 bits activados 01B: "Error de módulo; 
datos de usuario no 
válidos" para todos los 
módulos 


• Configuración > 1 m Fallan todos los módu-
los de periferia y de 
interfaz 


Si la BaseUnit se ha configurado de forma incorrecta, se notificará el diagnóstico de canal 
"Error de parametrización" para el correspondiente slot. Compruebe el parámetro "Grupo de 
potencial" en los parámetros del módulo de periferia. 
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5.3.9 Fallo de la tensión de carga en la BaseUnit BU...D 


Fallo de la tensión de carga 
En caso de fallo de la tensión de alimentación en la BaseUnit BU...D, los módulos de 
periferia se comportan como sigue: 


● Si durante el fallo de la tensión de alimentación se desenchufa un módulo de periferia, se 
genera una alarma de extracción. 


● Si durante el fallo de la tensión de alimentación se enchufa un módulo de periferia, se 
genera una alarma de inserción. 
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 Compatibilidad 6 
6.1 Compatibilidad de módulos 


Versiones de firmware válidas  
La siguiente tabla muestra las versiones de firmware válidas para los módulos de periferia y 
sus campos de aplicación. 
 
Módulos de periferia Versión de firmware Observación 
DI 8x24VDC ST V1.0.1 A partir de esta versión es posible utilizar 


módulos de periferia aguas abajo de un módulo 
de interfaz IM 155-6 DP HF (6ES7155-6BA00-
0CN0). 


DI 16x24VDC ST 
DQ 4x24VDC/2A ST 
DQ 8x24VDC/0.5A ST 
DQ 16x24VDC/0.5A ST 
AI 4xI 2-,4-wire ST 
AI 4xU/I 2-wire ST 
AI 4xRTD/TC 2-,3-,4-wire HF 
AQ 4xU/I ST 


Estado de la tensión de alimentación  
Los diagnósticos relativos a la tensión de alimentación solo son válidos si la estación ha 
arrancado con una configuración válida y completa. 


● Para los módulos no parametrizados de la siguiente tabla, en el estado de la tensión de 
alimentación (byte de estado del módulo de servidor) se notifica "1" independientemente 
del estado real de la tensión de alimentación. 


● Si un grupo de potencial se forma exclusivamente con módulos sin parametrizar de la 
siguiente tabla, no se notificará el diagnóstico agrupado "Falta tensión de alimentación 
L+" para ese grupo de potencial. 


 
Módulos  Referencia 
DI 8x24VDC ST 6ES7132-6BF00-0BA0 
DI 16x24VDC ST 6ES7131-6BH00-0BA0 
DI 8x24VDC HF 6ES7132-6BF00-0CA0 
DQ 4x24VC/2A ST 6ES7132-6BD20-0BA0 
DQ 8x24VDC/0.5A ST 6ES7132-6BF00-0BA0 
DQ 16x24VDC/0.5A ST 6ES7132-6BH00-0BA0 
DQ 8x24VDC/0.5A HF 6ES7131-6BF00-0CA0 
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Actualización del firmware 
Para actualizar el firmware de V01.00.00 a V01.01.00 es necesario actualizar antes el 
código de arranque del IM 155-6 DP HF con la versión intermedia S01.00.01. Si no se 
actualiza el código de arranque, el IM 155-6 DP HF no aceptará el firmware V01.01.00. 


Procedimiento para actualizar el firmware: 


Se dispone del IM 155-6 DP HF con FW V01.00.00  


1. Actualización del código de arranque a S01.00.01 tal como se describe a continuación 


2. Actualización del firmware a V01.01.00 


Procedimiento para actualizar el código de arranque: 


S01.00.01 está previsto exclusivamente para la actualización del código de arranque. Por 
ello no es posible intercambiar datos con el módulo de interfaz. 


1. Con la V01.00.00 se actualiza a S01.00.01. No marque la casilla "Activar firmware tras 
cargar". 


2. Desconectar y volver a conectar el IM 155-6 DP HF.  
Los LED Run, Error y Maintenance se iluminan 2 veces brevemente.  
La actualización del código de arranque ha finalizado cuando el LED Run parpadea 
rápido (2 Hz) y el LED Maintenance parpadea lento (0,5 Hz). Si aparece este 
comportamiento de LED inmediatamente después de la conexión, significa que el código 
de arranque ya está actualizado. 
ATENCIÓN: no desconecte el IM 155-6 DP HF de la red eléctrica mientras los LED Run 
y Maintenance no parpadeen como se ha indicado. 


3. Actualización del firmware a V01.01.00. 


Desenchufar y enchufar (hot swapping) módulos de periferia ET 200SP 
 


 ATENCIÓN 


Enchufar y desenchufar (Hot-Swapping) módulos de periferia ET 200SP conectados al S7-
300 a través de PROFIBUS DP 


Es posible desenchufar y enchufar los módulos de periferia ET 200SP 
• a partir de STEP 7 V5.5 SP3 HSP 242 y 
• con el parámetro habilitado "Funcionamiento si configuración teórica <> configuración 


real". 


Si utiliza el ET 200SP con S7-300 a través de PROFIBUS DP, tenga en cuenta lo 
siguiente: Al enchufar los módulos de periferia ET 200SP se produce un fallo de estación 
del ET 200SP de corta duración. 


 


 Nota 


Con otros sistemas maestros DP es posible desenchufar y enchufar los módulos de periferia 
ET 200SP sin restricciones si se habilita el parámetro "Alarma de cambio de módulo 
(OB83)". 
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Módulo de comunicación maestro IO-Link CM 4xIO-Link 
 


 Nota 
Módulo de comunicación maestro IO-Link CM 4xIO-Link 


El módulo de comunicación maestro IO-Link CM 4xIO-Link puede utilizarse con el módulo 
de interfaz IM 155-6 DP HF a partir de S7-PCT V3.1 y con una versión de firmware del 
módulo o un archivo GSD actualizados. 


 


Tiempos de respuesta de los módulos de seguridad 
Para calcular los tiempos de respuesta de los módulos de seguridad, deberán tenerse en 
cuenta los siguientes tiempos de respuesta máximos de los módulos de interfaz: tiempo de 
respuesta máximo = 2,3 ms 
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Primera BaseUnit de una ET 200SP en la configuración (V3.0 o superior) 
 


 Nota 
Primera BaseUnit de una ET 200SP en la configuración 


La primera BaseUnit de una estación ET 200SP puede ser de color oscuro si están 
enchufados un módulo de periferia AC o AI Energy Meter ST. Tenga en cuenta las 
indicaciones sobre la limitación de sobretensión y potencia en los manuales de producto de 
los módulos de periferia AC. 


En el slot del primer módulo de periferia de 24 V DC debe estar enchufada una BaseUnit de 
color claro para conducir la tensión de alimentación de 24 V DC a través de un fusible.  


Tenga en cuenta el tipo de BaseUnits para la configuración. 
 


A partir del firmware V3.x los módulos de interfaz permiten enchufar BaseUnits oscuras en 
el slot 1. De este modo ahora también es posible configurar a partir del slot 1 módulos que 
no tengan conexión a los embarrados de potencial integrados P1 y P2. Actualmente se trata 
de los siguientes módulos: 


● AI EnergyMeter ST (6ES7134-6PA00-0BD0) 


● DI 4x120..230VAC ST (6ES7131-6FD00-0BB1) 


● DQ 4x24..230VAC/2A ST (6ES7132-6FD00-0BB1) 


● RQ 4x120..230VAC/5A NO ST (6ES7132-6HD00-0BB1), FW 1.1.0 


Requisitos para configurar estos módulos en el slot 1: 


● Configuración mediante GSD o GSDML 


● Configuración con STEP7 V5.5 SP4 y superior a partir de 


– HSP0241 V2.0 para IM155-6 PN ST 


– HSP0242 V2.0 para IM155-6 DP HF 


– HSP0255 V3.0 para IM155-6 PN HF 


● Configuración con STEP7 V13 SP1 y superior 


Ampliación de la estación mediante ET-Connection 
 


 Nota 


Si un módulo en el que se ha activado el control de configuración con un juego de datos de 
control válido se ha actualizado a la versión de FW V3.0.0, la remanencia del juego de datos 
de control se pierde con la actualización del firmware. En este caso, el juego de datos de 
control debe volver a escribirse en el módulo.  
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 Datos técnicos 7 
7.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del IM 155-6 DP HF 
 


Tabla 7- 1 Datos técnicos del IM 155-6 DP HF 


 6ES7155-6BA00-0CN0 
Nombre del producto IM155-6DP HF con conector PROFIBUS y módu-


lo de servidor 
Información general  
Versión de firmware V3.1 
Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Ingeniería  
configurable/integrada con STEP 7 TIA Portal 
desde versión 


V13 SP1 


Configurable/integrada con STEP 7 desde versión V5.5 SP4 o superior 
PROFIBUS, desde versión GSD/revisión GSD GSD a partir de la revisión 5 
Control de configuración  
Mediante juego de datos Sí 
Tensión de alimentación  
Tipo de tensión de alimentación DC 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Regulación por pérdida de alimentación  
Tiempo de regulación por pérdida alimentación 5 ms 
Intensidad de entrada  
Consumo máx. 250 mA 
Corriente de conexión, máx. 4,5 A 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1,5 W 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 244 bytes; por entrada o salida, respectivamente 
Espacio de direcciones por estación  
Área de direcciones por estación, máx. 244 bytes; por entrada o salida, respectivamente 
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 6ES7155-6BA00-0CN0 
Configuración hardware  
Rack  
Módulos por rack, máx. 32; + 16 módulos ET 200AL 
Interfaces  
Número de interfaces PROFIBUS 1 
1ª Interfaz  
Interfaz física  
• RS 485 Sí 


• Intensidad de salida de la interfaz, máx. 90 mA 


Protocolos  
• Esclavo PROFIBUS DP Sí 


Interfaz física  
RS 485  
Velocidad de transferencia, máx. 12 Mbits/s 
Protocolos  
PROFIBUS  
Servicios  
• Modo SYNC Sí 


• Modo FREEZE Sí 


• DPV0 Sí 


• DPV1 Sí 


Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


No 


Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Señalización de estados Sí 
Alarmas  
Alarmas Sí 
Avisos de diagnóstico  
Funciones de diagnóstico Sí 
LED de diagnóstico  
LED RUN Sí, LED verde 
LED ERROR Sí; LED rojo 
LED MAINT Sí, LED amarillo 
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


Sí, LED PWR verde 


Indicador de conexión DP Sí, LED DP verde 
Aislamiento galvánico  
Entre el bus de fondo y el sistema electrónico No 
Entre PROFIBUS DP y los demás circuitos Sí 
Entre la alimentación y los demás circuitos Sí 
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 6ES7155-6BA00-0CN0 
Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Condiciones ambientales  
Temperatura ambiente en servicio  
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 
Sistema de conexionado  
ET-Connection  
mediante BU-/BA-Send Sí; + 16 módulos ET 200AL 
Dimensiones  
Anchura 50 mm 
Altura 117 mm 
Profundidad 74 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 150 g 
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 Croquis acotado A 
 


 


Este anexo incluye el croquis acotado del módulo montado en un perfil soporte. Las 
dimensiones deben tenerse en cuenta al montar en armarios, cuartos eléctricos, etc. 


 
Figura A-1 Croquis acotado del módulo de interfaz IM 155-6 DP HF (vista frontal y lateral) 
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Copyright © Siemens AG 2013 - 2015. 
Reservados todos los derechos 


Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene información importante acerca del producto descrito en la 
documentación, el manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe 
prestarse especial atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
al respecto en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


 
La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las interferencias. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le asisten con distintas herramientas y ejemplos a la hora de 
resolver las tareas de automatización. Las soluciones se representan como interacción de 
varios componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor de SIMATIC Selection Tool y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054

http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7193-6PA00-0AA0 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo de servidor 


Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Termina el bus de fondo del ET 200SP . 


● Contiene un soporte para 3 fusibles de reserva (5 x 20 mm). 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware 


● Datos identificativos I&M 


● Reparametrización en RUN 


● Indicación de los estados de la tensión de alimentación L+ y de la tensión de 
realimentación (Página 16) de cada slot. 


● Almacenamiento remanente del nombre de dispositivo para el cambio de dispositivo sin 
configuración topológica del IM 155-6 PN BA. 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 
 


Función y características Versión del módulo 
a partir de 


Versión de firmware 
del módulo a partir de 


Compatibilidad con el IM 155-6 PN BA 1 V1.1.1 







 


Módulo de servidor (6ES7193-6PA00-0AA0) 
Manual de producto, 03/2015, A5E03575341-AB 9 


 Parámetros/espacio de direcciones 3 
3.1 Parámetros 


Parámetros del módulo de servidor 
El rango efectivo del parámetro ajustable depende del tipo de configuración. La 
configuración posible es la siguiente: configuración descentralizada con PROFINET IO en 
un sistema ET 200SP. 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, el parámetro se transfiere al 
módulo mediante los registros con la instrucción "WRREC"; ver capítulo Parametrización y 
estructura del registro de parámetros (Página 20). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 3- 1 Parámetro ajustable y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste predeterminado Repara-
metrización en 
RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7  


(TIA Portal) 
Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Diagnóstico de grupo: Falta 
tensión de alimentación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


no sí ET 200SP --- 
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3.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico de grupo: Falta tensión de alimentación L+ 
Al habilitarse este parámetro, en caso de fallar la tensión de alimentación L+ el ET 200SP 
genera un diagnóstico por grupo de potencial (como información agrupada). 


Esta función no depende de la habilitación del parámetro "Diagnóstico: Falta tensión 
alimentación L+" de los módulos de periferia. 


El diagnóstico se genera a partir de los estados de la tensión de alimentación de los 
módulos de periferia enchufados dentro del grupo de potencial.  


Requisitos 


● Todos los módulos de periferia tienen que estar enchufados, es decir, la configuración 
real no puede contener slots vacíos. 


● Si en las BaseUnits BU..D claras no se enchufan módulos de periferia, no se detectará el 
comienzo de este grupo de potencial. Los módulos de periferia de este grupo de 
potencial pertenecen así al grupo de potencial anterior.  
Si el módulo de periferia se enchufa en la BaseUnit clara, se detectará el grupo de 
potencial y se evaluará nuevamente el diagnóstico como corresponda a la disposición 
del grupo y, en caso necesario, se notificará un nuevo diagnóstico. La posición de la 
BaseUnit clara en la configuración permanecerá almacenada hasta que se desconecte la 
tensión de alimentación 1L+ de la CPU o del módulo de interfaz. 


3.3 Espacio de direcciones 


Introducción 
El estado de la tensión de alimentación L + y de la tensión de realimentación de los módulos 
de periferia se puede leer a través del espacio de direcciones del módulo de servidor. 


● Todos los módulos de periferia:  
Falta tensión de alimentación L+ o el módulo de periferia no está disponible 


● Módulos de salidas digitales HF, adicionalmente: 
Tensión de realimentación existente 


Requisitos 
● El módulo de periferia utilizado tiene que asistir la vigilancia de la tensión de 


alimentación. 


● El módulo de periferia utilizado tiene que asistir la vigilancia de la tensión de 
realimentación. 
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Longitud de los datos de entrada 
La longitud de los datos de entrada depende de la CPU o del módulo de interfaz: 


● Módulo de interfaz con una configuración máxima de 12 módulos de periferia: 2/4 bytes 


● Módulo de interfaz con una configuración máxima de 32 módulos de periferia: 4/8 bytes 


● CPU/módulo de interfaz con una configuración máxima de 64 módulos de periferia:  
8/16 bytes 


Configuraciones 
En el software de configuración se pueden seleccionar 3 configuraciones para el módulo de 
servidor en caso de uso con CPU/módulo de interfaz: 


● Configuración con "Estado de la tensión de alimentación L+" y "Estado de la tensión de 
realimentación" ambos desactivados: 


– El módulo de servidor posee tan solo una dirección de diagnóstico. 


● Configuración con "Estado de la tensión de alimentación L+" activado y "Estado de la 
tensión de realimentación" desactivado: 


– El módulo de servidor tiene 2/4/8 bytes de datos de entrada para indicar el estado de 
la tensión de alimentación L+ de los módulos de periferia enchufados. 


– Indicación en los datos de entrada del módulo de servidor: 


Tensión de alimentación L+ existente/falta o módulo de periferia disponible/no 
disponible 


● Configuración con "Estado de la tensión de alimentación L+" y "Estado de la tensión de 
realimentación" ambos activados: 


– El módulo de servidor tiene 4/8/16 bytes de datos de entrada para indicar el estado de 
la tensión de alimentación L+ y el de la tensión de realimentación de los módulos de 
periferia enchufados. 


– Indicación en los datos de entrada del módulo de servidor: 


Tensión de alimentación L+ existente/falta o módulo de periferia disponible/no 
disponible 


Tensión de realimentación existente/no existente  


Tabla 3- 2 Longitud de datos en función de la configuración y la configuración máxima 


Configuración máxima "Estado de la tensión de alimentación" desactivado activado activado 
"Estado de la tensión de realimentación" desactivado desactivado activado 


12 slots 0 2 4 
32 slots 0 4 8 
64 slots 0 8 16 
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3.3.1 Datos de entrada en módulos de interfaz con 12 módulos de periferia como 
máximo 


Configuración con detección activada del estado de la tensión de alimentación L+ (2 bytes de datos 
de entrada) 


En los datos de entrada (bytes 0 y 1) se puede leer el siguiente estado de cada módulo de 
periferia del ET 200SP: 
● Tensión de alimentación L+ existente/falta o módulo de periferia disponible/no disponible 


(2 bytes) 


 
Figura 3-1 Configuración con detección activada del estado de la tensión de alimentación L+ (2 


bytes) 


Configuración con detección activada del estado de la tensión de alimentación L+ y detección 
activada del estado de la tensión de realimentación (4 bytes de datos de entrada) 


En los datos de entrada (bytes 0 a 3) se puede leer el siguiente estado de cada módulo de 
periferia del ET 200SP. 
● Tensión de alimentación L+ existente/falta o módulo de periferia disponible/no disponible 


(2 bytes) 
● Tensión de realimentación existente/no existente (2 bytes) 


 
Figura 3-2 Configuración con detección activada del estado de la tensión de alimentación L+ y 


detección activada del estado de la tensión de realimentación (4 bytes de datos de 
entrada) 


 
 Nota 


• Un módulo de servidor enchufado o ausente notifica siempre bit=0 para el slot. 
• Si falta el módulo de servidor, los datos de entrada no son válidos. 
• En los módulos de periferia sin vigilancia de la tensión de realimentación el bit para la 


tensión de realimentación es idéntico al bit para la falta de tensión de alimentación L+. 
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3.3.2 Datos de entrada en módulos de interfaz con 32 módulos de periferia como 
máximo 


Configuración con detección activada del estado de la tensión de alimentación L+ (4 bytes de datos 
de entrada) 


En los datos de entrada (bytes 0 a 3) se puede leer el siguiente estado de cada módulo de 
periferia del ET 200SP: 


● Tensión de alimentación L+ existente/falta o módulo de periferia disponible/no disponible 
(4 bytes) 


 
Figura 3-3 Falta tensión de alimentación L+ o el módulo de periferia no está disponible (4 bytes); la 


tensión de realimentación no existe 


Configuración con detección activada del estado de la tensión de alimentación L+ y detección 
activada del estado de la tensión de realimentación (8 bytes de datos de entrada) 


En los datos de entrada (bytes 0 a 7) se puede leer el siguiente estado de cada módulo de 
periferia del ET 200SP. 


● Tensión de alimentación L+ existente/falta o módulo de periferia disponible/no disponible 
(4 bytes) 


● Tensión de realimentación existente/no existente (4 bytes) 


 
Figura 3-4 Configuración con detección activada del estado de la tensión de alimentación L+ y 


detección activada del estado de la tensión de realimentación (8 bytes de datos de 
entrada) 


 


 Nota 
• Un módulo de servidor enchufado o ausente notifica siempre bit=0 para el slot. 
• Si falta el módulo de servidor, los datos de entrada no son válidos. 
• En los módulos de periferia sin vigilancia de la tensión de realimentación el bit para la 


tensión de realimentación es idéntico al bit para la falta de tensión de alimentación L+. 







Parámetros/espacio de direcciones  
3.3 Espacio de direcciones 


 Módulo de servidor (6ES7193-6PA00-0AA0) 
14 Manual de producto, 03/2015, A5E03575341-AB 


3.3.3 Datos de entrada en CPU/módulos de interfaz con 64 módulos de periferia 
como máximo 


Configuración con detección activada del estado de la tensión de alimentación L+ (8 bytes de datos 
de entrada) 


En los datos de entrada (bytes 0 a 7) se puede leer el siguiente estado de cada módulo de 
periferia del ET 200SP : 


● Tensión de alimentación L+ existente/falta o módulo de periferia disponible/no disponible 
(8 bytes) 


 
Figura 3-5 Configuración con detección activada del estado de la tensión de alimentación L+ (8 


bytes) 
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Configuración con detección activada del estado de la tensión de alimentación L+ y detección 
activada del estado de la tensión de realimentación (16 bytes de datos de entrada) 


En los datos de entrada (bytes 0 a 15) se puede leer el siguiente estado de cada módulo de 
periferia del ET 200SP : 


● Tensión de alimentación L+ existente/falta o módulo de periferia disponible/no disponible 
(8 bytes) 


● Tensión de realimentación existente/no existente (8 bytes) 


 
Figura 3-6 Configuración con detección activada del estado de la tensión de alimentación L+ y 


detección activada del estado de la tensión de realimentación (16 bytes de datos de 
entrada) 


 


 Nota 
• Un módulo de servidor enchufado o ausente notifica siempre bit=0 para el slot. 
• Si falta el módulo de servidor, los datos de entrada no son válidos. 
• En los módulos de periferia sin vigilancia de la tensión de realimentación el bit para la 


tensión de realimentación es idéntico al bit para la falta de tensión de alimentación L+. 
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3.3.4 Evaluación de la tensión de realimentación 


Rangos de error 


 
Figura 3-7 Rangos de error de la tensión de alimentación L+ y la tensión de realimentación 
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Tensión de realimentación 
Una realimentación puede producirse p. ej. por un cruce en un cable de un módulo de salida 
digitales y depende del estado esperado de la tensión de alimentación L+:  


Si la tensión de alimentación L+ del módulo de periferia es superior a los 6 V, ello se registra 
en el respectivo bit de los datos de entrada. 


● Bytes 2 y 3 (con 12 módulos de periferia y 4 bytes de datos de entrada) 


● Bytes 4 a 7 (con 32 módulos de periferia y 8 bytes de datos de entrada) 


● Bytes 8 a 15 (con 64 módulos de periferia y 16 bytes de datos de entrada) 


En los siguientes casos la tensión de realimentación puede evaluarse a través del programa 
de usuario: 


Tabla 3- 3 ¿En qué casos puede evaluarse la tensión de realimentación a través del programa de usuario? 


Tensión de alimentación 
L+ desconectada de 
forma segura1 


Detección del estado de la 
tensión de alimentación 
L+ (datos de entrada) 


Detección del estado de 
la tensión de realimenta-
ción (datos de entrada) 


Explicación 


sí no disponible: bit = 0 disponible: bit = 1 La tensión de realimentación detectada 
se encuentra en el rango de 6 a 12 V 
(p. ej. en caso de un fallo de la instala-
ción) 


sí disponible: bit = 1 disponible: bit = 1 La tensión de realimentación detectada 
es > 12 V (p. ej. en caso de un fallo de 
la instalación) 


 1 Aquí no se hace referencia a la tensión de alimentación aplicada a la BaseUnit, sino p. ej. a la información de estado de 
un relé de seguridad. 
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 Avisos de diagnóstico 4 
 


 


Para cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico. Los avisos de 
diagnóstico pueden leerse, por ejemplo, en el búfer de diagnóstico de la CPU. Los códigos 
de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 4- 1 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de error Significado Solución 
Módulo de servidor con versión de 
firmware inadmisible (< V1.1.1) 


1BH Error general • Sustituir el módulo de servidor. 
• Actualizar el firmware del módulo de servidor. 
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 Datos técnicos 5 
5.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del módulo de servidor 
 
 


 6ES7193-6PA00-0AA0 
Dimensiones  
Anchura 7 mm 
Altura 117 mm 
Profundidad 36 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 19 g 
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 Registro de parámetros 6 
6.1 Parametrización y estructura del registro de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Existe la posibilidad de reparametrizar el módulo en el modo RUN. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo mediante el registro 128 con la instrucción 
WRREC. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción WRREC, el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene no obstante el código de error correspondiente.  


La instrucción WRREC y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 


Estructura del registro 128 


 
Figura 6-1 Estructura del registro 128 
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Información del encabezado 
En la siguiente figura se muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura 6-2 Información del encabezado 


Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura del parámetro del byte 2. 


El parámetro se activa poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura 6-3 Estructura del byte 2 
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 Croquis acotado A 
A.1 Módulo de servidor 


Croquis acotado del módulo de servidor 
 


 
① Aplicación perfil soporte 


Figura A-1 Croquis acotado del módulo de servidor 
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Reservados todos los derechos 


Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
CPU: el término "CPU" se refiere en lo sucesivo tanto a módulos centrales del sistema de 
automatización S7-1500 como a CPU/módulos de interfaz del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP. 


STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de todas las versiones de "STEP 7 (TIA 
Portal)". 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las interferencias. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le asisten con distintas herramientas y ejemplos a la hora de 
resolver las tareas de automatización. Las soluciones se representan como interacción de 
varios componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/ps/ae). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor de SIMATIC Selection Tool y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

http://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/ps/ae

http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7131-6BF00-0AA0 


Vista del módulo 


 
① Tipo y nombre del módulo ⑦ Clase de función 
② LED para diagnóstico ⑧ Identificación por color del tipo de módulo 
③ Código matriz bidimensional ⑨ Versión de función y firmware 
④ Esquema de conexión ⑩ Código de color para selección de las etiquetas de identifi-


cación por color 
⑤ LED de estado de canal ⑪ Referencia 
⑥ LED de tensión de ali-


mentación 
  


Figura 2-1 Vista del módulo DI 8×24VDC BA 







 Descripción del producto 
 2.1 Características 


Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC BA (6ES7131-6BF00-0AA0) 
Manual de producto, 03/2015, A5E34941744-AA 11 


Características  
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de entradas digitales con 8 entradas 


● Tensión de alimentación L+ 


● Entrada Sink (PNP, sumidero) 


● Retardo a la entrada parametrizable de 0,05 ms a 20 ms (por canal) 


● Apto para conectar contactos y sensores a 2 hilos según IEC 61131, tipos 1, 2 y 3 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrización en RUN 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Etiquetas rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiquetas de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Esquema eléctrico y esquema de principio 


En el presente capítulo encontrará el esquema de principio del módulo DI 8x24VDC BA con 
las asignaciones de conexiones para una conexión a 1, 2 y 3 hilos. 


Encontrará más información sobre el cableado de la BaseUnit en el manual del sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


 


 Nota 


Las diferentes posibilidades de conexión pueden utilizarse opcionalmente para todos los 
canales y combinarse libremente. 


 


 Nota 


El grupo de carga del módulo debe comenzar con una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta 
durante la configuración. 


 


 Nota 


Los canales de entrada suministran valores incluso cuando la tensión de alimentación L+ no 
está conectada. La característica del tipo 2 se cumple solo cuando está conectada la 
tensión de alimentación L+. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión: conexión a 1 y 2 hilos 
La figura siguiente muestra el esquema de principio y un ejemplo de asignación de 
conexiones del módulo de entradas digitales DI 8x24VDC BA en la BaseUnit de tipo BU A0 
sin bornes AUX (conexión a 1 y 2 hilos). 


 
① Conexión a 1 hilo DIn Señal de entrada, canal n 
② Conexión a 2 hilos 24 V DC Alimentación de sensor, canal n 
③ Interfaz con el bus de fondo L+ 24 V DC (solo en BaseUnit clara) 
④ Electrónica de entrada M Masa 
⑤ Etiqueta de identificación por color CCxx (op-


cional) 
DIAG LED de error o diagnóstico (verde, rojo) 


⑥ Circuito de filtro de tensión de alimentación 
(solo disponible en BaseUnit clara) 


de .0 
hasta .7 


LED de estado de canal (verde) 


P1, P2, AUX Barras de potencial internas autoinstalables  
Conexión hacia la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión hacia la izquierda interrumpida (Ba-
seUnit clara) 


PWR LED Power (verde) 


Figura 3-1 Esquema eléctrico y esquema de principio para conexión de sensores a 1 y 2 hilos 
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Conexión: conexión a 3 hilos 
La figura siguiente muestra el esquema de principio y un ejemplo de asignación de 
conexiones del módulo de entradas digitales DI 8x24VDC BA en la BaseUnit de tipo BU A0 
con bornes AUX (conexión a 3 hilos). 


 
① Conexión a 3 hilos 
② Etiquetas de identificación por color CCxx (opcional) 
③ Circuito de filtro de tensión de alimentación (solo disponible en BaseUnit clara) 
DIn Señal de entrada, canal n 
24 V DC Alimentación de sensor, canal n 
L+ 24 V DC (solo en BaseUnit clara) 
M Masa 
1 A ... 10 A Bornes AUX 
P1, P2, AUX Barras de potencial internas autoinstalables  


Conexión hacia la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión hacia la izquierda interrumpida (BaseUnit clara) 


Figura 3-2 Esquema eléctrico y esquema de principio para conexión a 3 hilos de sensores 
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 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros del DI 8x24VDC BA 
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración.  


Son posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación centralizada con una CPU ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante juegos de parámetros; ver capítulo 
Parametrización y estructura del juego de parámetros (Página 24). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 
Archivo GSD  
PROFINET IO 


Archivo GSD  
PROFIBUS D
P 


Diagnóstico  
Falta tensión de ali-
mentación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear Sí Módulo Módulo 


Modo de operación • Canal desactivado 
• Canal activado 


Canal activado Sí Canal Canal 


Retardo a la entrada • Ninguno 
• 0,05 ms 
• 0,1 ms 
• 0,4 ms 
• 0,8 ms 
• 1,6 ms 
• 3,2 ms 
• 12,8 ms 
• 20 ms 


3,2 ms Sí Canal Módulo 1 
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Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 
Archivo GSD  
PROFINET IO 


Archivo GSD  
PROFIBUS D
P 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de poten-
cial del módulo izquierdo 
(BaseUnit oscura) 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial (BaseUnit clara) 


Utilizar el 
grupo de po-
tencial del 
módulo 
izquierdo 


No Módulo Módulo 


 1 Solo para configuración mediante archivo GSD PROFIBUS; no afecta a la configuración con STEP 7 mediante HSP: 
Como en la configuración con GSD de PROFIBUS el número de parámetros está limitado a un máximo de 244 bytes 
por estación ET 200SP, las posibilidades de parametrización están limitadas. No obstante, en caso necesario puede 
ajustar estos parámetros mediante el juego de datos 128, tal como se describe en la columna "Archivo GSD 
PROFINET IO" (ver tabla anterior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 3 bytes. 


4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del diagnóstico cuando falta la tensión de alimentación L+ o es insuficiente. 


Modo de operación 
Determina si un canal está activado o desactivado. 


Retardo a la entrada 
Este parámetro permite suprimir interferencias de señal. Las variaciones de la señal solo se 
capturan cuando permanecen estables durante más tiempo que el retardo a la entrada 
ajustado. 


Grupo de potencial 
Con el parámetro "Grupo de potencial" se especifica si el módulo está enchufado en una 
BaseUnit clara u oscura. 


Un grupo de potencial comienza siempre con un módulo de periferia enchufado en una 
BaseUnit clara. Todos los módulos que le siguen a la derecha y que están enchufados en 
BaseUnits oscuras pertenecen al mismo grupo de potencial, ya que las BaseUnits oscuras 
se alimentan de las BaseUnits claras. 


El grupo de potencial finaliza antes de una nueva BaseUnit clara o al final de la estación. 
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Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


4.3 Área de direcciones 


Espacio de direcciones  
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en el DI 8x24VDC BA. 


 
Figura 4-1 Espacio de direcciones del DI 8x24VDC BA 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Alarmas y avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La figura siguiente muestra los indicadores LED del DI 8x24VDC BA. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado del canal (verde) 
③ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 







 Alarmas y avisos de diagnóstico 
 5.2 Alarmas 


Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC BA (6ES7131-6BF00-0AA0) 
Manual de producto, 03/2015, A5E34941744-AA 19 


Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estados y errores. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 20). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Señalización de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado y no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico del módulo 


LED de estado de canal 


Tabla 5- 2 Señalización de estados del LED de estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Señal de proceso = 0 


 
encendido 


Señal de proceso = 1 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Señalización de estados del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de entradas digitales DI 8×24VDC BA soporta alarmas de diagnóstico. 


Alarmas de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 


5.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Error de para-
metrización 


10H • El módulo no puede utilizar determina-
dos parámetros para el canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización 


Falta tensión de carga 11H Falta tensión de alimentación L+ o es insufi-
ciente. 


• Comprobar tensión de ali-
mentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar tipo de BaseUnit 


Canal/componente no 
disponible temporal-
mente 


1FH Actualización del firmware en curso o can-
celada. El módulo no lee valores de proceso 
en este estado. 


• Esperar a que finalice la actual-
ización del firmware 


• Reiniciar la actualización del 
firmware 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DI 8×24VDC BA 
 


 6ES7131-6BF00-0AA0 
Nombre del producto DI 8x24VDC BA 
Información general  
Versión de firmware V1.0 
• Posibilidad de actualizar el firmware Sí 


BaseUnits utilizables Tipo de BU A0 
Código de color para etiqueta de identificación por 
color del módulo 


CC01 


Función del producto  
Datos I&M Sí 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 SP1 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/- 
PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD GSD Revision 5 o superior 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD GSDML V2.3 
Modo de operación  
DI Sí 
Contaje No 
Oversampling No 
MSI No 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo (valor nominal) 8 mA; sin alimentación de sensor 
Consumo máx. 70 mA; todos los canales alimentados por ali-


mentación de sensor 
Alimentación de sensor  
Número de salidas 8 
Tensión de salida alimentación de sensor, mín. 19,2 V 
Protección contra cortocircuitos Sí 
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 6ES7131-6BF00-0AA0 
Alimentación de sensor 24 V  
24 V Sí 
Protección contra cortocircuitos Sí 
Intensidad de salida, máx. 700 mA 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1,6 W; 24 V, 8 entradas alimentadas por ali-


mentación de sensor 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 1 byte 
Entrada 1 byte 
Entradas digitales  
Número de entradas 8 
Fuente/sumidero Sumidero (tipo p) 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 2 Sí 
Prolongación del impulso No 
Tensión de entrada  
Tipo de tensión de entrada DC 
Valor nominal (DC) 24 V 
para señal "0" -30 ... +5 V 
para señal "1" +11 ... +30 V 
Intensidad de entrada  
para señal "1", típ. 6,8 mA 
Retardo a la entrada (con tensión nominal de 
entrada) 


 


para entradas estándar  
• parametrizable Sí; ninguno / 0,05 / 0,1 / 0,4 / 0,8 / 1,6 / 3,2 / 12,8 


/ 20 ms (cada uno + retardo de 30 a 500 µs en 
función de la longitud del cable) 


para entradas de alarmas  
• parametrizable No 


para contadores/funciones tecnológicas  
• parametrizable No 


Longitud de cable  
apantallado, máx. 1000 m 
no apantallado, máx. 600 m 
Sensores  
Sensores compatibles  
Sensor a 2 hilos Sí 
• Corriente de reposo permitida (sensor a 2 


hilos), máx. 
2 mA 
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 6ES7131-6BF00-0AA0 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


No 


Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Avisos de diagnóstico  
Lectura de información de diagnóstico Sí 
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Rotura de hilo No 
Cortocircuito No 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


Sí, LED PWR verde 


Señalización de estados de canal Sí, LED verde 
para diagnóstico de canal No 
para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales No 
entre los canales y el bus de fondo Sí 
Diferencia de potencial admisible  
entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Anchura 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 28 g 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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 Parámetros y estructuras de datos A 
A.1 Parametrización y estructura de registros de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Existe la posibilidad de reparametrizar el módulo en RUN. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el juego de 
datos 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contendrá el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del juego de datos 128 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 


Información del encabezado 
La figura siguiente muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La figura siguiente muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 7. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-3 Estructura de los bytes x hasta x+1 para los canales 0 a 7 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293).  


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de orientación de la documentación 1 
 


La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. Esta división le permite acceder específicamente al contenido que desee. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le presta asistencia a la hora de configurar y 
programar. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará exhaustivas descripciones sobre temas generales 
relacionados con el sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. 
diagnóstico, comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 


La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
En la información del producto se documentan los cambios y ampliaciones de los manuales. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx





 Guía de orientación de la documentación 
  


Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC ST (6ES7131-6BF00-0BA0) 
Manual de producto, 07/2014, A5E03574160-AC 7 


Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP agrupada en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
Con My Documentation Manager se combinan manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual propio. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Aplicaciones & Tools 
Aplicaciones & Tools le proporciona herramientas y ejemplos para resolver tareas de 
automatización. Las soluciones se representan como combinación de varios componentes 
del sistema; se evita centrarse en productos concretos. 


Encontrará Aplicaciones & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


Cesta de Compra CAx 
La Cesta de Compra CAx permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con solo unos clics configurará su propio paquete para descargar. 


Puede elegir lo siguiente: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas de conexiones, 
archivos de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de uso, certificados 


● Datos característicos de productos 


Encontrará la Cesta de Compra CAx en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541
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Descripción del producto 2
2.1 Características 


Referencia 
6ES7131-6BF00-0BA0 


Vista del módulo 


Figura 2-1 Vista del módulo DI 8×24VDC ST 
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Características  
El módulo tiene las siguientes características técnicas:  


● Módulo de entradas digitales con 8 entradas 


● Tensión de alimentación L+ 


● Entrada tipo sumidero (sinking) (PNP, entrada tipo P) 


● Retardo a la entrada parametrizable de 0,05 ms a 20 ms 


● Diagnóstico parametrizable por módulos 


● Apto para conectar interruptores y sensores a 2 hilos según IEC 61131, tipos 1 y 3 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización de firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrización en RUN 


● PROFIenergy 


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión con otras funciones del módulo 


Función Versión del módulo a partir de Versión de firmware del 
módulo a partir de 


Información de calidad 1 V1.1.0 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado:  


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también  
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión 3
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación de conexiones general 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones 


Asignación de conexiones del DI 8×24VDC ST (6ES7131-6BF00-0BA0) 
Borne Asigna-


ción 
Borne Asigna-


ción 
Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por color 
(bornes 1 a 16) 


1 DI0 2 DI1 • DIn: Señal de entrada,
canal n


• L+: Alimentación de sensor


A0 


CC01 
6ES7193-6CP01-2MA0 


3 DI2 4 DI3 
5 DI4 6 DI5 
7 DI6 8 DI7 
9 L+ 10 L+ 
11 L+ 12 L+ 
13 L+ 14 L+ 
15 L+ 16 L+ 
L+ 24 V DC M M 


2 hilos 3 hilos 


Solo con BaseUnits con conexiones AUX 
(6ES7193-BU15-P16-A10-2D) 


1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit apropiados.  


Nota 


La primera BaseUnit de una estación ET 200SP debe ser una BaseUnit clara. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los tipos de BaseUnit. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio DI 8×24VDC ST 
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Parámetros/espacio de direcciones 4
4.1 Parámetros 


Parámetros del DI 8x24VDC ST 
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Configuración centralizada con una CPU S7-1500


● Configuración descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP


● Configuración descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante juegos de datos (ver capítulo Parametrización 
y estructura del juego de parámetros (Página 23)). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetros Rango Ajuste 
predeterminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 2 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 1 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear sí Módulo Módulo 


Modo de operación • Canal desactivado
• Canal activado


Canal activado sí Canal Canal 







 Parámetros/espacio de direcciones 
 4.1 Parámetros 


Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC ST (6ES7131-6BF00-0BA0) 
Manual de producto, 07/2014, A5E03574160-AC 13 


Parámetros Rango Ajuste 
predeterminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 2 


Retardo a la entrada • Ninguno 
• 0,05 ms 
• 0,1 ms 
• 0,4 ms 
• 0,8 ms 
• 1,6 ms 
• 3,2 ms 
• 12,8 ms 
• 20 ms 


3,2 ms sí Canal Módulo 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de 
potencial del módulo 
izquierdo 


• Permitir nuevo grupo 
de potencial 


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo izquierdo 


no Módulo Módulo 


 1 Si utiliza un interruptor sencillo, deberá conectar una resistencia en paralelo para que el diagnóstico Rotura de hilo sea 
válido en estado abierto (resistencia de sensor para el diagnóstico Rotura de hilo: 25 kΩ a 45 kΩ). 


2 Las posibilidades de parametrización están restringidas por el número de parámetros limitado en la configuración de 
GSD en PROFIBUS (máximo 244 bytes por estación ET 200SP). En caso necesario, pueden ajustarse estos 
parámetros mediante el juego de datos 128, como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO" (ver tabla 
superior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 16 bytes. 







Parámetros/espacio de direcciones  
4.2 Explicación de los parámetros 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del diagnóstico para cuando falta tensión de alimentación L+ o es insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitación del diagnóstico para cuando aparece un cortocircuito a masa de la alimentación 
del sensor. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitación del diagnóstico para cuando en la correspondiente entrada parametrizada del 
módulo no circula corriente o la corriente es insuficiente para la medición. 


Modo de operación 
Determina si un canal está activado o desactivado. 


Retardo a la entrada 
Este parámetro permite suprimir fluctuaciones anómalas en una señal. Los cambios en la 
señal solo se consideran si permanecen estables durante más tiempo que el retardo a la 
entrada ajustado. 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentre una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación (ver manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Espacio de direcciones 


Opciones de configuración 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo digital, se asignará adicionalmente un 
byte en el espacio de direcciones de entrada. Los bits 0 a 7 de este byte están asignados a 
un canal. Informan acerca de la validez del valor digital. 


Bit = 1: no hay fallos en el canal. 


Bit = 0: el canal está desactivado o hay un fallo en el módulo. 


Cuando se produce un fallo en un canal de este módulo, la información de calidad es 0 para 
todos los canales. 


Espacio de direcciones 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en el módulo 
DI 8×24VDC ST con información de calidad (Quality Information (QI)). Las direcciones para 
la información de calidad solo están disponibles si se ha habilitado ésta. 


 
Figura 4-1 Espacio de direcciones del DI 8×24VDC ST con información de calidad 
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Alarmas/avisos de diagnóstico 5
5.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del DI 8x24VDC ST. 


① DIAG (verde/rojo)
② Estado de canal (verde)
③ PWR (verde)


Figura 5-1 Indicadores LED 


Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estados y errores. Para 
ver las medidas de solución de los avisos de diagnóstico, consulte el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 19).  
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LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estados del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Señal de proceso = 0 


 
encendido 


Señal de proceso = 1 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estados del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 







Alarmas/avisos de diagnóstico  
5.2 Alarmas 
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5.2 Alarmas 
El módulo de entradas digitales DI 8×24VDC ST asiste alarmas de diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Cortocircuito 


● Rotura de hilo 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 
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5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso o 
cancelada. 
En este estado, el módulo no lee valores 
de proceso. 


• Esperar a que finalice la 
actualización del firmware. 


• Reiniciar la actualización del 
firmware. 


Cortocircuito 1H Cortocircuito a M de la alimentación del 
sensor  


Corregir el cableado del proceso 


Rotura de hilo 6H Sensor conectado con resistencia 
excesiva. 


Utilizar otro tipo de sensor o cablear de 
otro modo (emplear cables con una 
sección mayor, p. ej.) 


Interrupción del cable entre módulo y 
sensor 


Restablecer la conexión 


Canal sin resistencia interna y no 
conectado (abierto) 


• Desactivar el diagnóstico 
• Conectar contactos del sensor a una 


resistencia de 25 kOhm a 45 kOhm 


Error de 
parametrización 


10H • El módulo no puede utilizar 
determinados parámetros para el 
canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización 


Falta tensión de 
carga 


11H Tensión de alimentación L+ falta o es 
insuficiente 


• Comprobar la tensión de 
alimentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 
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Datos técnicos 6
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DI 8×24VDC ST 


6ES7131-6BF00-0BA0 
Designación de tipo del producto DI 8x24VDC ST 
Información general 
Versión de firmware V1.1 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0 
Código de color para etiqueta de identificación por color del 
módulo 


CC01 


Función del producto 
Datos I&M sí 
Ingeniería 
configurable/integrada con STEP 7 TIA Portal desde versión V11 SP2/V13 
configurable/integrada con STEP 7 desde versión V5.5 SP3/- 
PROFIBUS, a partir de versión GSD/revisión GSD. GSD revisión 5 o superior 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Montaje 
Posibilidad de montaje en rack sí 
Posibilidad de montaje frontal sí 
Posibilidad de montaje sobre perfil sí 
Posibilidad de montaje mural/directo no 
Tensión de alimentación 
Tipo de tensión de alimentación DC 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad sí 
Intensidad de entrada 
Consumo máx. 50 mA 
Alimentación de sensor 
Alimentación de sensor 24 V 
24 V sí 
Protección contra cortocircuitos sí 
Intensidad de salida, máx. 700 mA 
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 6ES7131-6BF00-0BA0 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1 W 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 1 byte; + 1 byte para información QI 
Hardware  
Conexión a bus de campo vía acoplador separado sí 
Entradas digitales  
Cantidad de entradas 8 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 1 sí 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 3 sí 
Tensión de entrada  
Tipo de tensión de entrada DC 
Valor nominal, DC 24 V 
para señal "0" -30 a 5 V 
para señal "1" 11 a 30 V 
Tensión admisible a la entrada, mín. -30 V 
Tensión admisible a la entrada, máx. 30 V 
Intensidad de entrada  
para señal "1", típ. 2,5 mA 
Retardo a la entrada (con tensión nominal de entrada)  
para entradas estándar  
• parametrizable Sí; 0,05 / 0,1 / 0,4 / 0,8 / 1,6 / 3,2 / 12,8 / 20 ms (cada uno + 


retardo de 30 a 500 µs en función de la longitud del cable) 
Longitud de cable  
Longitud de cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud de cable no apantallado, máx. 600 m 
Sensores  
Sensores conectables  
Sensor a 2 hilos sí 
• Intensidad permitida en reposo (sensor a 2 hilos), máx. 1,5 mA 


Interfaces  
Número de interfaces RS 485 0 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico sí 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación sí 
Rotura de hilo sí 
Cortocircuito sí 
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 6ES7131-6BF00-0BA0 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED PWR) Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado de canal sí, LED verde 
para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales no 
entre los canales y el bus de fondo sí 
Diferencia de potencial admisible  
entre diferentes circuitos 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Grado y clase de protección  
IP (lado posterior) IP20 
Normas, homologaciones, certificados  
Uso en atmósferas potencialmente explosivas  
Categoría de protección en atmósferas explosivas de gas ATEX II 3 G Ex nA IIC T4 Gc 
Material eléctrico asociado (Ex ia) no 
Material eléctrico asociado (Ex ib) no 
Condiciones ambientales  
Temperatura de empleo  
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 28 g 
Información para portales de ventas  
Entradas/salidas digitales, configurables sí 


Croquis acotado 
Ver Manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300





Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC ST (6ES7131-6BF00-0BA0) 
Manual de producto, 07/2014, A5E03574160-AC 23 


Juego de parámetros A
A.1 Parametrización y estructura del juego de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Existe la posibilidad de reparametrizar el módulo en modo RUN. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el juego de 
datos 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 







Juego de parámetros  
A.1 Parametrización y estructura del juego de parámetros 


 Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC ST (6ES7131-6BF00-0BA0) 
24 Manual de producto, 07/2014, A5E03574160-AC 


Estructura del juego de datos 128 
 


 Nota 


El canal 0 contiene el diagnóstico de todo el módulo. 
 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 7. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-3 Estructura bytes x hasta x+1 para los canales 0 a 7 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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Guía de la documentación 1
Introducción 


La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema ET 200SP. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Vista general de la documentación del módulo de entradas digitales DI 8×24VDC HF 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de entradas digitales DI 8×24VDC HF. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de entradas digitales DI 8×24VDC HF 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación
• Montaje
• Conexión
• Puesta en marcha


BaseUnits Manual de producto ET 200SP 
BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/58532597/133300)  


Datos técnicos 


Información 
complementaria y 
particularidades del 
sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


Información del producto 
Información complementaria a la 
documentación de ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/78060316) 


Información de última hora que 
todavía no se ha incluido en los 
manuales de sistema, manuales 
de funciones o manuales de 
producto. 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) están disponibles los 
manuales actuales de los productos SIMATIC para su descarga gratuita. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/78060316

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/78060316

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal
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Descripción del producto 2
2.1 Características 


Referencia 
6ES7131-6BF00-0CA0 


Vista del módulo 


Figura 2-1 Vista del módulo DI 8×24VDC HF 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de entradas digitales con 8 entradas


● Entrada Sink (PNP, sumidero)


● Tensión de alimentación L+


● Retardo a la entrada parametrizable de 0,5 ms a 20 ms (por canal)


● Diagnóstico parametrizable para rotura de hilo y cortocircuito a masa (por canal)


● Alarmas de proceso parametrizables; flanco ascendente, flanco descendente (por canal)


● Apto para conectar contactos y sensores a 2 hilos según IEC 61131, tipos 1 y 3


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Prolongación del impulso


● Actualización del firmware


● Datos de identificación I&M


● Reparametrización en RUN


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión de otras funciones del módulo 


Función 
Versión del módulo a partir de Versión de firmware del 


módulo a partir de 


Información de calidad 1 V1.1.0 
Modo isócrono 1 V1.1.0 
Shared Input (MSI) interna del módulo 1 V1.2.0 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios se suministran con el módulo y también pueden pedirse como 
repuesto: 


● Tiras rotulables


● Etiquetas de identificación por color


● Etiquetas de identificación por referencia


● Conexión de pantalla


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión 3
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación general de conexiones 
La tabla siguiente muestra la asignación de conexiones para DI 8x24VDC HF. 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones del DI 8×24VDC HF 


Asignación de conexiones del DI 8×24VDC HF (6ES7131-6BF00-0CA0) 
Borne Asigna-


ción 
Borne Asigna-


ción 
Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por color 
(bornes 1 a 16) 


1 DI0 2 DI1 • DIn: Señal de entrada,
canal n


• L+n: Alimentación de
sensores


A0 


CC01 
6ES7193-6CP01-2MA0 


3 DI2 4 DI3 
5 DI4 6 DI5 
7 DI6 8 DI7 
9 L+0 10 L+1 
11 L+2 12 L+3 
13 L+4 14 L+5 
15 L+6 16 L+7 
L+ 24 V DC M M 


1 hilo 2 hilos 3 hilos 


Sólo con BaseUnits con conexiones AUX 
(BU15-P16+A10+2D o BU15-P16-A10-2B) 


1  Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Nota 


La primera BaseUnit de una estación ET 200SP debe ser una BaseUnit clara. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 
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3.2 Esquema de principio 
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Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio del DI 8x24VDC HF. 


Figura 3-1 Esquema de principio del DI 8×24VDC HF 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Parametrización y direccionamiento 4
4.1 Parámetros 


Parámetros archivo GSD 
Al efectuar la parametrización del módulo con STEP 7, se especifican las características del 
módulo mediante diferentes parámetros. Los parámetros ajustables figuran en la siguiente 
tabla. El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante registros (ver capítulo Parametrización y 
estructura de registros de parámetros (Página 25)). 


Tabla 4- 1 Parámetros para DI 8x24VDC HF (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste 
predetermi-


nado 


Reparame-
trización en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7  


(TIA Portal) 


Archivo GSD de 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
de PROFIBUS 
DP2 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear Sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear Sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 1 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear Sí Canal Canal 


Retardo a la entrada • Ninguno
• 0,05 ms
• 0,1 ms
• 0,4 ms
• 0,8 ms
• 1,6 ms
• 3,2 ms
• 12,8 ms
• 20 ms


3,2 ms Sí Canal Módulo 
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Parámetro Rango Ajuste 
predetermi-


nado 


Reparame-
trización en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7  


(TIA Portal) 


Archivo GSD de 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
de PROFIBUS 
DP2 


Alarmas de proceso • Alarma de proceso:
desactivada


• Alarma de proceso:
activada, flanco
ascendente


• Alarma de proceso:
activada, flanco
descendente


• Alarma de proceso:
activada, flanco
ascendente y
descendente


Alarma de 
proceso: 
desactivada 


Sí Canal - 


Prolongación del 
impulso  


• Prolongación del impulso
OFF


• Prolongación de impulso
50 ms


• Prolongación de impulso
100 ms


• Prolongación de impulso
200 ms


• Prolongación del impulso
0,5 s


• Prolongación del impulso
1 s


• Prolongación del impulso
2 s


Prolongación 
del impulso 
OFF 


Sí Canal - 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de
potencial del módulo
izquierdo


• Permitir nuevo grupo de
potencial


Utilizar el 
grupo de 
potencial del 
módulo 
izquierdo 


No Módulo Módulo 


1 Si utiliza un contacto flotante, debe conectar en paralelo una resistencia para que el Diagnóstico Rotura de hilo sea 
posible con el contacto abierto (resistencia del sensor para el Diagnóstico Rotura de hilo: 25 kΩ a 45 kΩ). 


2 Solo para configuración mediante archivo GSD PROFIBUS; no afecta a la configuración con STEP 7 mediante HSP: 
Como en la configuración con GSD de PROFIBUS el número de parámetros está limitado a un máximo de 244 bytes 
por estación ET 200SP, las posibilidades de parametrización están limitadas. No obstante, en caso necesario  
puede ajustar estos parámetros mediante los registros 0 a 7, tal como se describe en la columna "Archivo GSD 
PROFINET IO" (ver tabla anterior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 6 bytes. 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitado, permite diagnosticar tensión de alimentación L+ faltante o insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitado, permite diagnosticar un cortocircuito a masa en la alimentación de sensores. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitado, permite diagosticar una interrupción en el cable al sensor. 


Retardo a la entrada 
Este parámetro permite suprimir fluctuaciones anómalas en una señal. Los cambios en la 
señal solo se consideran si permanecen estables durante más tiempo que el retardo a la 
entrada ajustado. 


En el modo isócrono la señal del borne se lee en el tiempo Ti (tiempo de lectura de los datos 
de entrada). El tiempo de lectura Ti se refiere al canal para el que no se ha parametrizado 
un tiempo de retardo a la entrada.  


En los canales de entrada con mayores retardos a la entrada, el tiempo de lectura aumenta 
correspondientemente. De ese modo, en caso necesario, pueden aplicarse retardos de 
entrada de canales individuales sin que esto tenga influencia negativa en el posible tiempo 
de ciclo. 


Solo es posible una configuración isócrona si no hay ningún retardo a la entrada en al 
menos un canal. 


Alarmas de proceso 
Permite desactivar o activar (y con qué flanco) la generción de una alarma de proceso. 


Prolongación del impulso 
La prolongación del impulso es una función que modifica una señal de entrada digital. Un 
impulso en una entrada digital se prolonga como mínimo hasta la longitud parametrizada. Si 
el impulso de entrada ya es más largo que la longitud parametrizada, no se modifica. 


En el modo isócrono, la señal del borne se lee en el tiempo Ti (tiempo de lectura de los 
datos de entrada), es decir, en determinados casos los impulsos inferiores a T_DC (ciclo de 
datos) no se detectan. 
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Principio de la prolongación de impulsos 
La siguiente imagen muestra con ejemplos si se modifican impulsos de entrada y cómo. 


T1 Parámetro Prolongación de impulso 


Figura 4-1 Principio de la prolongación de impulsos 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentra una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación.  


Ver también 
Ver Manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Área de direcciones 
En STEP 7, el módulo puede configurarse de diferentes maneras (ver la tabla siguiente). En 
función de la configuración se asignan direcciones adicionales/diferentes en la memoria 
imagen de proceso de las entradas.  


Opciones de configuración de DI 8x24VDC HF 
El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) o con un archivo GSD. Si el módulo 
se configura mediante un archivo GSD, encontrará las configuraciones bajo distintos 
nombres abreviados/nombres de módulo (ver tabla siguiente). Son posibles las 
configuraciones siguientes: 


Tabla 4- 2 Opciones de configuración con archivo GSD 


Configuración Nombre abreviado/nombre 
del módulo en el archivo 
GSD 


Software de configuración, p. ej. con STEP 7 (TIA Portal) 


Integrado en el 
catálogo de 


hardware STEP 7, 
a partir de V13 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD  
PROFIBUS DP 


1 x 8 canales sin información de 
calidad 


DI 8x24VDC HF X X X 


1 x 8 canales con información de 
calidad 


DI 8x24VDC HF QI X X X 


1 x 8 canales con información de 
calidad para Shared Input  
interna del módulo con hasta  
4 submódulos 


DI 8x24VDC HF MSI --- X --- 


Información de calidad (Quality Information, QI) 
Los módulos siguientes siempre tienen activada la información de calidad: 


● DI 8x24VDC HF QI,


● DI 8x24VDC HF MSI


Cada canal tiene asignado un bit adicional de información de calidad. El bit de información 
de calidad indica si el valor digital leído es válido. (0 = el valor es erróneo).  
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Área de direcciones en caso de configuración como DI 8x24VDC HF de 8 canales 
La siguiente figura muestra la asignación del área de direcciones en la configuración como 
módulo de 8 canales con información de calidad. La dirección inicial del módulo puede 
asignarse libremente. Las direcciones de los canales se derivan de dicha dirección inicial. 


Las letras "a" a "d" están serigrafiadas en el módulo. P. ej., "IB a" significa el byte de entrada 
"a" de la dirección inicial del módulo. 


Figura 4-2 Área de direcciones en la configuración como DI 8x24VDC HF de 8 canales con 
información de calidad 
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Área de direcciones en caso de configuración como DI 8x24VDC HF MSI de 1 x 8 canales 
En la configuración del módulo de 1 x 8 canales (Shared Input interna del módulo, MSI), los 
canales 0 a 7 del módulo se copian en hasta 4 submódulos. Por lo tanto, los canales 0 a 7 
tienen valores de entrada idénticos en los distintos submódulos. Estos submódulos pueden 
asignarse a hasta cuatro controladores IO si el módulo se utiliza en un Shared Device. Cada 
controlador IO puede tener acceso de lectura a los mismos canales. 


El número de submódulos disponibles depende del módulo de interfaz utilizado. Lea las 
indicaciones del manual de producto que corresponda al módulo de interfaz. 


Información de calidad (Quality Information, QI) 


El significado de la información de calidad depende del submódulo en cuestión. 


En el submódulo 1 (= submódulo base), la información de calidad 0 indica que el valor es 
erróneo. 


En los submódulos 2 a 4 (= submódulos MSI), la información de calidad 0 indica que el valor 
es erróneo o que el submódulo base todavía no está parametrizado (no listo para funcionar). 


La siguiente figura muestra la asignación del área de direcciones con los submódulos 1 y 2 
y la información de calidad. 


Figura 4-3 Área de direcciones en caso de configuración como DI 8x24VDC HF MSI de 1 x 8 
canales 
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La siguiente figura muestra la asignación del área de direcciones con los submódulos 3 y 4 
y la información de calidad. 


 
Figura 4-4 Área de direcciones en la configuración como DI 8x24VDC HF MSI de 1 x 8 canales con 


información de calidad 







Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC HF (6ES7131-6BF00-0CA0) 
18 Manual de producto, 02/2014, A5E03576307-03 


Alarmas y avisos de diagnóstico 5
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED (indicadores de estado y error) de 
DI 8x24VDC HF. 


① DIAG (verde/rojo)
② Estado del canal (verde)
③ Error del canal (rojo)
④ PWR (verde)


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estado y error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 21). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


apagado 
Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


parpadea 
Módulo no listo para el servicio (no parametrizado) 


encendido 
Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


parpadea 
Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo 


LED de estado de canal/error de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estado y error del LED de estado de canal/error de canal 


LED Estado de 
canal 


LED Error de 
canal 


Significado 


apagado apagado 
Canal desactivado o señal de proceso = 0. 


encendido apagado 
Canal activado o tensión (mínima) (>11 V) en el borne y no hay 
diagnóstico de canal 


apagado encendido 
Canal activado y diagnóstico de canal 


encendido encendido 
Canal activado y diagnóstico de canal cortocircuito 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


apagado 
Falta tensión de alimentación L+ 


encendido 
Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de entradas digitales DI 8×24VDC HF soporta alarmas de proceso y de 
diagnóstico. 


Alarmas de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con estos eventos: 


● Falta tensión de alimentación


● Cortocircuito


● Rotura de hilo


Evaluación de alarmas de proceso con controlador IO 
El módulo genera una alarma de proceso con los siguientes eventos: 


● En caso de flanco ascendente (cambio de señal de 0 a 1).


● En caso de flanco descendente (cambio de señal de 1 a 0).


En caso de alarma, en la CPU del controlador IO se ejecutan automáticamente OB de 
alarma. 


Encontrará información detallada sobre el evento en el bloque de organización de la alarma 
de proceso, con la instrucción "RALRM" (leer información adicional de alarma) y en la ayuda 
en pantalla de STEP 7. 


El canal del módulo que originó la alarma de proceso se registra en la información de 
arranque del OB40, en la variable OB40_POINT_ADDR. En la figura siguiente se muestra la 
asignación a los bits de la palabra doble de datos locales 8. 


Figura 5-2 Variable OB40_POINT_ADDR 
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Estructura de la información adicional de alarma 


Tabla 5- 4 Estructura del USI = W#16#0001 


Nombre del bloque de datos Contenido Observación Bytes 
USI W#16#0001 User Structure Identifier: Información adicional 


de las alarmas de proceso del módulo de 
periferia 


2 


Le sigue el canal que ha disparado la alarma de proceso. 
Canal B#16#00 a B#16#07 Canal 0 a 7 del módulo de periferia 1 


Le sigue el evento de error que ha disparado la alarma de proceso. 
Evento de error B#16#01 Flanco ascendente 1 


B#16#02 flanco descendente 


5.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 5 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Cortocircuito 1H Cortocircuito a masa en la alimentación de 
sensores 


Corregir el cableado del proceso 


Rotura de hilo 6H Cableado del sensor sujeto a impedancia 
demasiado alta 


Utilizar otro tipo de sensor o cablear 
de forma diferente (emplear cables 
con una sección mayor, p. ej.) 


Interrupción del cable entre módulo y sensor Restablecer la conexión 
Canal no cableado (abierto) • Desactivar el diagnóstico


• Cablear contactos del sensor
con una resistencia de
25 kOhmios ... 45 kOhmios.


Falta tensión de 
alimentación 


11H Tensión de alimentación L+ falta o es 
insuficiente 


• Comprobar tensión de
alimentación L+ en la BaseUnit


• Comprobar tipo de BaseUnit


Canal/componente no 
disponible 
temporalmente 


1FH El firmware se está actualizando o se ha 
cancelado durante la actualización 


Conectar la tensión de alimentación 
Reiniciar la actualización del 
firmware 
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Datos técnicos 6
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DI 8×24VDC HF 


6ES7131-6BF00-0CA0 
Nombre del producto DI 8x24VDC HF 
Información general 
Versión de firmware V1.2 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0 
Función del producto 
Datos I&M Sí 
Ingeniería con 
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V12 SP1/V13 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/V5.5 SP4 
PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Modo de operación 
MSI Sí 
Tensión de alimentación 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Intensidad de entrada 
Consumo máx. 60 mA 
Alimentación de sensores 
Número de salidas 8 
Alimentación de sensores 24 V 
24 V Sí 
Protección contra cortocircuitos Sí 
Intensidad de salida, máx. 700 mA 
Potencia disipada 
Potencia disipada, típ. 1,5 W 
Área de direcciones 
Área de direcciones por módulo 
Área de direcciones por módulo, máx. 1 byte; + 1 byte para información QI 
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6ES7131-6BF00-0CA0 
Entradas digitales 
Número de entradas 8 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 1 Sí 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 3 Sí 
Prolongación del impulso Sí 
• Longitud 50 ms, 100 ms, 200 ms, 500 ms, 1 s, 2 s 


Tensión de entrada 
Tipo de tensión de entrada DC 
Valor nominal, DC 24 V 
Para señal "0" -30 a +5 V 
Para señal "1" 11 a 30 V 
Intensidad de entrada 
Para señal "1", típ. 2,5 mA 
Retardo a la entrada (con tensión nominal de 
entrada) 
Para entradas estándar 
• Parametrizable Sí; 0,05 / 0,1 / 0,4 / 0,8 / 1,6 / 3,2 / 12,8 / 20 ms 


(cada uno + retardo de 30 a 500 µs en función de 
la longitud del cable) 


para entradas de alarmas 
• Parametrizable Sí 


Longitud de cable 
Longitud del cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud de cable no apantallado, máx. 200 m 
Sensores 
Sensores compatibles 
Sensor a 2 hilos Sí 
• Intensidad permitida en reposo


(sensor a 2 hilos), máx. 
1,5 mA 


Modo isócrono 
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


Sí 


Tiempo de filtro y procesamiento (TWE), mín. 420 µs 
Tiempo de ciclo de bus (TDP), mín. 500 µs 
Jitter, máx. 8 µs 
Alarmas/diagnósticos/información de estados 
Alarmas 
Alarma de diagnóstico Sí 
Alarma de proceso Sí 
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6ES7131-6BF00-0CA0 
Avisos de diagnóstico 
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Rotura de hilo Sí 
Cortocircuito Sí 
LED de diagnóstico 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado del canal Sí, LED verde 
Para diagnóstico de canal Sí, LED rojo 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico 
Aislamiento galvánico de canales 
entre los canales No 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Diferencia de potencial admisible 
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento 
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones 
Ancho 15 mm 
Pesos 
Peso, aprox. 28 g 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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Parámetros y estructuras de datos A
A.1 Parametrización y estructura de registros de parámetros 


Los registros del módulo tienen una estructura idéntica, independientemente de que se 
configure el módulo con PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN (p. ej., modificar los valores de 
tensión o intensidad de canales concretos en RUN sin que ello repercuta en los demás 
canales). 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo mediante los registros 0 a 7 con la instrucción 
"WRREC". Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


En caso de reconfigurar un módulo (de manera que cambie el tamaño de los datos de 
usuario) y si antes de reconfigurarlo hay diagnósticos pendientes, estos diagnósticos serán 
notificados como "salientes". 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contendrá el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura de los registros 0 a 7 


Figura A-1 Estructura de los registros 0 a 7 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 7. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


Figura A-3 Estructura de los bytes x a x+2 para los canales 0 a 7 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293).  


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de orientación de la documentación 1 
1.1 Guía de la documentación del ET 200SP 


La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 


En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 


Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 
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Información general 


En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las interferencias. 


La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 


Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 


Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le asisten con distintas herramientas y ejemplos a la hora de 
resolver las tareas de automatización. Las soluciones se representan como interacción de 
varios componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054). 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054
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CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor de SIMATIC Selection Tool y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 
 



http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7131-6BF00-0DA0 


Vista del módulo 


 
① Tipo y denominación del 


módulo 
⑦ LED de la tensión de alimentación 


② LED de diagnóstico ⑧ Clase de función 
③ Código matricial bidi-


mensional 
⑨ Identificación cromática del tipo de módulo 


④ Esquema de conexiones ⑩ Estado funcional y versión de firmware 
⑤ LEDs de estado de canal ⑪ Código cromático para seleccionar las plaquitas de identificación 


por color 
⑥ LEDs de modo de opera-


ción 
⑫ Referencia 


Figura 2-1 Vista del módulo DI 8×24VDC HS 
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Características  
El módulo tiene las siguientes características técnicas:  


● Módulo de entradas digitales con 8 entradas High Speed 


● Tensión de alimentación L+ 


● Entrada tipo sumidero (sinking) (PNP, entrada tipo P) 


● Diagnóstico parametrizable por módulos para la tensión de alimentación y cortocircuito a 
masa 


● Apto para conectar interruptores y sensores a 2 hilos según IEC 61131, tipos 1 y 3 


● Tres modos de operación: 


Tabla 2- 1 Modos de operación del DI 8×24VDC HS 


Característica Modo de operación 
DI (Página 13) Contaje (CNT) 


(Página 29) 
Oversampling (OVS) 


(Página 52) Sin información de 
calidad (QI) 


Con información de 
calidad (QI) 


Número de canales 8 8 4 8 
Modo isócrono opcional, a partir de 


250 μs 
opcional, a partir de 


250 μs 
opcional, a partir de 


250 μs 
necesario, a partir 


de 250 μs 
Valores por ciclo 1 1 1 parametrizable, 


2 ... 32 
Resolución mín. 250 μs 250 μs 250 μs 7,8125 μs 
Rango de contaje, máxima 
frecuencia de contaje 


— — 32 bits, 10 kHz * — 


Retardo a la entrada para-
metrizable 


 0 ms ... 20 ms  0 ms ... 20 ms 0,05 ms ... 20 ms  0 ms ... 20 ms 


Alarmas de proceso para-
metrizables; flanco ascen-
dente y/o flanco descendente 
(por canal) 


× × — — 


Longitud de 
datos 


Entradas 1 byte 2 bytes 25 bytes 32 bytes 
Salidas 0 bytes 0 bytes 20 bytes 0 bytes 


 *  Cuando se produce un evento de diagnóstico, la frecuencia de contaje máxima baja a 9 kHz. 


 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Modo isócrono 


● Actualización de firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrización en RUN 


● PROFIenergy 
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El módulo puede configurarse con HSP o el archivo GSD. Encontrará las configuraciones de 
los modos de operación bajo diferentes nombres abreviados/nombres de módulo: 


Tabla 2- 2 Nombres abreviados/nombres de módulo de las posibilidades de configuración 


Modo de 
operación 


Software de configuración 
HSP0127 para STEP 7 


(TIA Portal) 
HSP0229 para STEP 7 Archivo GSD 


PROFINET IO 
Archivo GSD 


PROFIBUS DP 
DI sin QI DI 8×24VDC HS DI 8×24VDC HS 


DI/OVS 
DI 8×24VDC HS DI 8×24VDC HS 


con QI DI 8×24VDC HS QI — 
Contaje (CNT) DI 8×24VDC HS CNT DI 8×24VDC HS CNT DI 8×24VDC HS CNT 
Oversampling 
(OVS) * 


DI 8×24VDC HS 
DI/OVS 


— — 


 * El módulo de interfaz y/o la CPU con el que se usa el módulo debe ser compatible con el modo isócrono. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado:  


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también  
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Modo de operación DI 3 
3.1 Conexión 


3.1.1 Esquema eléctrico y diagrama de principio 
En este capítulo encontrará representado el diagrama de principio del módulo 
DI 8x24VDC HS con las asignaciones de conexiones para una conexión a 1, 2 y 3 hilos en 
el modo de operación DI. Las diferentes posibilidades de conexión pueden utilizarse 
opcionalmente para todos los canales y combinarse libremente. 


Encontrará más información sobre el cableado de la BaseUnit en el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


 


 Nota 


El grupo de carga del módulo debe comenzar con una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta 
durante la configuración. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión: conexión a 1 y 2 hilos 
La siguiente figura muestra el diagrama de principio y, a modo de ejemplo, la asignación de 
conexiones del módulo de entradas digitales DI 8×24VDC HS en la BaseUnit tipo BU A0 sin 
bornes AUX (conexión a 1 y 2 hilos). 


 
① Conexión a 1 hilo L+n Alimentación de sensor, canal n 
② Conexión a 2 hilos L+ 24 V DC (alimentación solo con BaseUnit clara) 
③ Interfaz con el bus de fondo DIAG LED de error o de diagnóstico (verde, rojo) 
④ Electrónica de entrada .0 hasta .7 LED de estado de canal (verde) 
⑤ Etiqueta de identificación por color CCxx (opcional) PWR LED Power (verde) 
⑥ Conmutación de filtro de tensión de alimentación  


(solo disponible con BaseUnit clara) 
CNT LED de modo de operación Contaje (verde) 


M Masa OVS LED de modo de operación Oversampling 
(verde) 


DIn Señal de entrada, canal n P1, P2, AUX Barras de potencial autoinstalantes internas 
Conexión a la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión a la izquierda interrumpida  
(BaseUnit clara) 


Figura 3-1 Esquema eléctrico y diagrama de principio para conexión a 1 y 2 hilos de los encóders 
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Conexión: conexión a 3 hilos 
La siguiente figura muestra a modo de ejemplo la asignación de conexiones del módulo de 
entradas digitales DI 8×24VDC HS en la BaseUnit tipo BU A0 con bornes AUX (conexión a 
3 hilos). 


 
① Conexión a 3 hilos 
② Etiquetas de identificación por color CCxx (opcionales) 
③ Conmutación de filtro de tensión de alimentación (solo disponible con BaseUnit clara) 
DIn Señal de entrada, canal n 
L+n Alimentación de sensor, canal n 
DC 24 V Tensión de alimentación L+ (alimentación solo con BaseUnit clara) 
M Masa 
1A ... 10A Bornes AUX 
P1, P2, AUX Barras de potencial autoinstalantes internas 


Conexión a la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión a la izquierda interrumpida (BaseUnit clara) 


Figura 3-2 Esquema eléctrico y diagrama de principio para conexión a 3 hilos de los encóders 
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3.2 Parámetros/espacio de direcciones 


3.2.1 Entradas High Speed 


Función 
En el modo de operación DI se emplean los ocho canales como entradas digitales High-
Speed. Las entradas digitales High-Speed son útiles cuando se requieren reacciones 
rápidas a las señales de entrada (tiempo de reacción < 2 ms).  


Requisitos 
Tiempos de reacción bajos requieren un tiempo de ciclo de menos de 750 µs. 


3.2.2 Parámetros 
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Configuración centralizada con una CPU S7-1500 


● Configuración descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Configuración descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Además de la parametrización mediante el software de configuración los parámetros 
también pueden ajustarse en RUN (dinámico) mediante el programa de usuario. Al efectuar 
la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al módulo con 
la instrucción "WRREC" mediante registros (ver capítulo Parametrización y estructura del 
registro de parámetros para el modo de operación DI (Página 70)). 
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Existen los siguientes ajustes de parámetros para el modo de operación correspondiente: 


Tabla 3- 1 Parámetros ajustables en el modo de operación DI 


Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repar-
ametriza
ción en 
RUN 


Rango de acción con software de 
configuración 


HSP0127 para 
STEP 7 (TIA Portal); 


HSP0229 para 
STEP 7; 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo 
GSD 


PROFIBUS 
DP 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de poten-
cial del módulo izquierdo 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial 


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo 
izquierdo 


no Módulo Módulo 


Modo de operación 1 • DI / Oversampling 
• Contaje 


— no Módulo Módulo 


Diagnóstico 
Falta tensión de alimen-
tación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Canal activado • Bloquear 
• Habilitar 


Habilitar sí Canal Canal 


Retardo a la entrada • Ninguno 
• 0,05 ms 
• 0,1 ms 
• 0,4 ms 
• 0,8 ms 
• 1,6 ms 
• 3,2 ms 
• 12,8 ms 
• 20 ms 


3,2 ms sí Canal Módulo 2 


Prolongación del impul-
so  


• Ninguno 
• 0,05 s 
• 0,1 s 
• 0,2 s 
• 0,5 s 
• 1 s 
• 2 s 


Ninguno sí Canal — 3 
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Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repar-
ametriza
ción en 
RUN 


Rango de acción con software de 
configuración 


HSP0127 para 
STEP 7 (TIA Portal); 


HSP0229 para 
STEP 7; 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo 
GSD 


PROFIBUS 
DP 


Alarma de proceso: 
flanco ascendente 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal — 3 


Alarma de proceso: 
flanco descendente 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal — 3 


 1 Durante la configuración con HSP0229 para STEP 7 o con el archivo GSD, el modo de operación se determina selec-
cionando el nombre del módulo. 


2 Las posibilidades de parametrización están restringidas por el número de parámetros limitado en la configuración de 
GSD en PROFIBUS (máximo 244 bytes por estación ET 200SP). Si su PROFIBUS Master soporta la función "Escribir / 
leer registro", es posible ajustar estos parámetros mediante el registro 128. 


3 Si su PROFIBUS Master soporta la función "Escribir / leer registro", es posible ajustar este parámetro canal a canal 
mediante el registro 128. 
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3.2.3 Explicación de los parámetros 


Grupo de potencial 
Especifica si en este slot se encuentra una BaseUnit clara con entrada de la tensión de 
alimentación (consulte el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


Modo de operación 
Especifica para todo el módulo el modo de operación en el que funcionan los canales del 
módulo: 


● DI / Oversampling (Página 52) 


● Contaje (Página 29) 


Durante la configuración con HSP0229 para STEP 7 o con el archivo GSD, el modo de 
operación se determina seleccionando el nombre del módulo. 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitado, permite diagnosticar tensión de alimentación L+ faltante o insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitado, permite diagnosticar un cortocircuito a masa en la alimentación de sensores. 


Canal activado 
Determina si un canal está activado o desactivado. Si una entrada digital está desactivada 
estas señales son ignoradas por el módulo. 


Prolongación del impulso 
La prolongación del impulso es una función que modifica una señal de entrada digital. Un 
impulso en una entrada digital se prolonga como mínimo hasta la longitud parametrizada. Si 
el impulso de entrada ya es más largo que la longitud parametrizada, no se modifica. Con la 
Prolongación del impulso es posible registrar con seguridad señales de entrada muy cortas 
sin tener que emplear un tiempo de ciclo igualmente corto. 


En el modo isócrono la señal del borne se lee en el tiempo Ti (tiempo de lectura de los datos 
de entrada). En determinados casos no se reconocen los impulsos que son más cortos que 
el tiempo de ciclo (tiempo de ciclo de emisión). 


Si desea registrar señales cortas en modo isócrono se recomienda el modo de operación 
Oversampling. Oversampling también ofrece una información más exacta del instante de 
una señal. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Principio de la prolongación de impulsos 
La siguiente imagen muestra con ejemplos si se modifican impulsos de entrada y cómo.  


 
Figura 3-3 Principio de la prolongación de impulsos 







 Modo de operación DI 
 3.2 Parámetros/espacio de direcciones 


Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC HS (6ES7131‑6BF00‑0DA0) 
Manual de producto, 03/2015, A5E35243812-AA 21 


Retardo a la entrada 
Este parámetro permite suprimir fluctuaciones anómalas en una señal. Los cambios en la 
señal solo se consideran si permanecen estables durante más tiempo que el retardo a la 
entrada ajustado. 


Solo es posible una configuración isócrona si no hay ningún retardo a la entrada en al 
menos un canal. En el modo isócrono la señal del borne se lee en el tiempo Ti (tiempo de 
lectura de los datos de entrada). El tiempo de lectura Ti se refiere al canal para el que no se 
ha parametrizado un tiempo de retardo a la entrada.  


En los canales de entrada con mayores retardos a la entrada, el tiempo de lectura aumenta 
correspondientemente. De ese modo, en caso necesario, pueden aplicarse retardos de 
entrada de canales individuales sin que esto tenga influencia negativa en el posible tiempo 
de ciclo. 


 


 Nota 


Si para el Retardo a la entrada se selecciona la opción "Ninguno" o "0,05 ms", deben 
utilizarse cables apantallados para la conexión de las entradas digitales. 


 


Alarma de proceso: flanco ascendente 
Define si con un flanco ascendente se genera una alarma de proceso. 


Alarma de proceso: flanco descendente 
Define si con un flanco descendente se genera una alarma de proceso. 
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3.2.4 Espacio de direcciones 


Campo de direcciones con información de calidad (Quality Information, QI) 
La figura siguiente muestra la asignación del campo de direcciones con información de 
calidad (Quality Information (QI)). "EB x" indica la dirección inicial del byte de entrada x. 


Las direcciones para la información de calidad solo están disponibles si se ha habilitado 
esta. 


 
Figura 3-4 Campo de direcciones con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 


Si se habilita la información de calidad en el módulo digital, se asignará adicionalmente un 
byte en el campo de direcciones de entrada. Los bits 0 a 7 de este byte están asignados a 
un canal cada uno. Informan acerca de la validez del valor digital. 


Bit = 1: no hay fallos en el canal. 


Bit = 0: el canal está desactivado o hay un fallo en el módulo. 


Cuando se produce un fallo en un canal de este módulo, la información de calidad es 0 para 
todos los canales. 
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3.3 Alarmas/avisos de diagnóstico 


3.3.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La figura siguiente muestra los indicadores LED del DI 8×24VDC HS. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado de canal (verde) 
③ CNT (verde) 
④ PWR (verde) 
⑤ OVS (verde) 


Figura 3-5 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estado y error. Para ver 
las medidas de solución de los avisos de diagnóstico, consulte el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 28).  


LED DIAG 


Tabla 3- 2 Indicador de error del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 3- 3 Indicador de estado del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Señal de proceso = 0 


 
encendido 


Señal de proceso = 1 


LED CNT 


Tabla 3- 4 Indicador de estado del LED CNT 


LED CNT Significado 


 
apagado 


Modo de operación Contaje no activo 


 
encendido 


Modo de operación Contaje activo 
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LED OVS 


Tabla 3- 5 Indicador de estado del LED OVS 


LED OVS Significado 


 
apagado 


Modo de operación Oversampling no activo 


 
encendido 


Modo de operación Oversampling activo 


LED PWR 


Tabla 3- 6 Indicador de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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3.3.2 Alarmas 
El módulo de entradas digitales DI 8×24VDC HS soporta alarmas de proceso y de 
diagnóstico. 


Alarmas de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con estos eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Cortocircuito 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 


● Alarma de proceso perdida 


Evaluación de alarmas de proceso con controlador IO  
El módulo genera una alarma de proceso con los siguientes eventos: 


● En caso de flanco ascendente (cambio de señal de 0 a 1). 


● En caso de flanco descendente (cambio de señal de 1 a 0). 


En caso de alarma, en la CPU del controlador IO se ejecutan automáticamente OBs de 
alarma. 


Encontrará información detallada sobre el evento en el bloque de organización de la alarma 
de proceso, con la instrucción "RALRM" (leer información adicional de alarma) y en la ayuda 
en pantalla de STEP 7. 
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El canal del módulo que originó la alarma de proceso se registra en la información de 
arranque del OB40, en la variable OB40_POINT_ADDR. En la figura siguiente se muestra la 
asignación a los bits de la palabra doble de datos locales 8. 


 
Figura 3-6 Variable OB40_POINT_ADDR 


Estructura de la información adicional de alarma 


Tabla 3- 7 Estructura del USI = W#16#0001 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI W#16#0001 User Structure Identifier: información adicional 


de las alarmas de proceso del módulo de peri-
feria 


2 


Le sigue el canal que ha disparado la alarma de proceso. 
 Canal B#16#00 a B#16#07 Canales 0 a 7 del módulo de periferia 1 
Le sigue el evento de error que ha disparado la alarma de proceso. 
 Evento de error B#16#01 Flanco ascendente 1 


B#16#02 Flanco descendente 
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3.3.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 3- 8 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Cortocircuito 1H Cortocircuito a M de la alimentación del 
sensor  


Corregir el cableado del proceso 


Error de para-
metrización 


10H • El módulo no puede utilizar determi-
nados parámetros para el ca-
nal/módulo. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización 


Falta tensión de 
carga 


11H Falta tensión de alimentación L+ o es 
insuficiente 


• Comprobar la tensión de alimenta-
ción L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 


Alarma de proceso 
perdida 


16H • El módulo no puede emitir ninguna 
alarma porque no se ha procesado 
una alarma anterior 


• Causa posible: Demasiadas alarmas 
de proceso en poco tiempo 


Modifique el procesamiento de alarmas 
en la CPU y reparametrice adecuada-
mente el módulo 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso o 
cancelada. 
En este estado, el módulo no lee valores 
de proceso. 


• Esperar a que finalice la actualiza-
ción del firmware. 


• Reiniciar la actualización del firm-
ware. 
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 Modo de operación Contaje (CNT) 4 
4.1 Conexión 


4.1.1 Esquema eléctrico y diagrama de principio 
En este capítulo encontrará representado el diagrama de principio del módulo 
DI 8×24VDC HS con las asignaciones de conexiones para una conexión a 1, 2 y 3 hilos en 
el modo de operación Contaje. Las diferentes posibilidades de conexión pueden utilizarse 
opcionalmente para todos los canales y combinarse libremente. 


Encontrará más información sobre el cableado de la BaseUnit en el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


 


 Nota 


El grupo de carga del módulo debe comenzar con una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta 
durante la configuración. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión: conexión a 1 y 2 hilos 
La siguiente figura muestra el diagrama de principio y, a modo de ejemplo, la asignación de 
conexiones del módulo de entradas digitales DI 8×24VDC HS en la BaseUnit tipo BU A0 sin 
bornes AUX (conexión a 1 y 2 hilos). 


 
① Conexión a 1 hilo DIAG LED de error o de diagnóstico (verde, rojo) 
② Conexión a 2 hilos .0 hasta .7 LED de estado de canal (verde) 
③ Interfaz con el bus de fondo PWR LED Power (verde) 
④ Electrónica de entrada CNT LED de modo de operación Contaje (verde) 
⑤ Etiqueta de identificación por color CCxx (opcional) OVS LED de modo de operación Oversampling 


(verde) 
⑥ Conmutación de filtro de tensión de alimentación (solo 


disponible con BaseUnit clara) 
DI0 ... DI3 Entrada de contaje, canales 0 ... 3 


M Masa DI4 Entrada de sentido o puerta para DI0, canal 4 
L+n Alimentación de sensor, canal n DI5 Entrada de sentido o puerta para DI1, canal 5 
L+ 24 V DC (alimentación solo con BaseUnit clara) DI6 Entrada de sentido o puerta para DI2, canal 6 
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P1, 
P2, 
AUX 


Barras de potencial autoinstalantes internas 
Conexión a la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión a la izquierda interrumpida (BaseUnit clara) 


DI7 Entrada de sentido o puerta para DI3, canal 7 


Figura 4-1 Esquema eléctrico y diagrama de principio para conexión a 1 y 2 hilos de los encóders 
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Conexión: conexión a 3 hilos 
La siguiente figura muestra a modo de ejemplo la asignación de conexiones del módulo de 
entradas digitales DI 8×24VDC HS en la BaseUnit tipo BU A0 con bornes AUX (conexión a 
3 hilos). 


 
① Conexión a 3 hilos 
② Etiquetas de identificación por color CCxx (opcionales) 
③ Conmutación de filtro de tensión de alimentación (solo disponible con BaseUnit clara) 
DIn Señal de entrada, canal n 
L+n Alimentación de sensor, canal n 
DC 24 V Tensión de alimentación L+ (alimentación solo con BaseUnit clara) 
M Masa 
1A ... 10A Bornes AUX 
P1, P2, AUX Barras de potencial autoinstalantes internas 


Conexión a la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión a la izquierda interrumpida (BaseUnit clara) 


Figura 4-2 Esquema eléctrico y diagrama de principio para conexión a 3 hilos de los encóders 
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4.2 Parámetros/campo de direcciones 


4.2.1 Contaje 


Función 
Contar significa registrar y sumar eventos. El contador correspondiente del módulo captura 
señales de encóders e impulsos y los evalúa según corresponda, por ejemplo: 


● Para contar piezas sueltas hasta un límite máximo 


● Para aplicaciones con operaciones de contaje repetitivas 


Es posible contar con DI0 hasta DI3. Es posible definir el comportamiento del contador 
correspondiente con ayuda de las funciones que se describen a continuación. 


Límites de contaje 
Los límites de contaje definen el rango utilizado del valor de contaje. Los límites de contaje 
son parametrizables y pueden modificarse durante el funcionamiento a través del programa 
de usuario.  


El límite de contaje máximo ajustable es 2147483647 (231–1). El límite de contaje mínimo 
ajustable es –2147483648 (–231). 


Es posible continuar o finalizar las operaciones de contaje al rebasarse un límite de contaje 
(cierre de puerta automático). Si se rebasa por exceso o defecto el valor de contaje se 
activa siempre un bit de evento en la interfaz de realimentación (Página 44). 


Valor inicial 
Como valor inicial se puede parametrizar un valor cualquiera comprendido entre los límites 
de contaje. El valor inicial puede modificarse durante el funcionamiento a través del 
programa de usuario.  


Control de puerta 
La apertura y el cierre de la puerta de hardware (puerta HW) y la puerta de software (puerta 
SW) definen el intervalo temporal en el que se capturan las señales de contaje.  


La puerta HW se controla externamente mediante las entradas digitales DI4 hasta DI7. El 
control de la puerta SW se realiza a través del programa de usuario. El uso de la puerta HW 
se puede activar por parametrización.  


Sentido de contaje 
El sentido de contaje se especifica mediante las señales de impulso externas adecuadas en 
la entrada de control del contador correspondiente o mediante parametrización.  
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Valores de referencia 
Se especifican dos valores de referencia que pueden controlar el bit de retroalimentación 
STS_DQ independientemente del programa de usuario. Cuando el valor de contaje actual 
cumple con la condición de comparación parametrizada, se activa el bit de retroalimentación 
STS_DQ. El bit de realimentación STS_DQ puede emplearse para controlar una salida 
digital de un módulo de salidas digitales.  


Los valores de referencia son parametrizables y pueden modificarse durante el 
funcionamiento a través del programa de usuario. En un evento de comparación siempre se 
activa un bit de evento en la interfaz de realimentación (Página 44). 
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4.2.2 Parámetros 
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Configuración centralizada con una CPU S7-1500 


● Configuración descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Configuración descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Además de la parametrización mediante el software de configuración los parámetros 
también pueden ajustarse en RUN (dinámico) mediante el programa de usuario. Al efectuar 
la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al módulo con 
la instrucción "WRREC" mediante registros (ver capítulo Parametrización y estructura del 
registro de parámetros para el modo de operación Contaje (Página 74)). 


Existen los siguientes ajustes de parámetros para el modo de operación correspondiente: 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables en el modo de operación Contaje 


Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repar-
ametriza
ción en 
RUN 


Rango de acción con software de 
configuración 


HSP0127 para 
STEP 7 (TIA Portal); 


HSP0229 para 
STEP 7; 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo 
GSD 


PROFIBUS 
DP 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de poten-
cial del módulo izquierdo 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial 


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo 
izquierdo 


no Módulo Módulo 


Modo de operación 1 • DI / Oversampling 
• Contaje 


— no Módulo Módulo 


Diagnóstico 
Falta tensión de alimen-
tación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Canal activado • Bloquear 
• Habilitar 


Habilitar sí Canal Canal 
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Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repar-
ametriza
ción en 
RUN 


Rango de acción con software de 
configuración 


HSP0127 para 
STEP 7 (TIA Portal); 


HSP0229 para 
STEP 7; 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo 
GSD 


PROFIBUS 
DP 


Retardo a la entrada • 0,05 ms 
• 0,1 ms 
• 0,4 ms 
• 0,8 ms 
• 1,6 ms 
• 3,2 ms 
• 12,8 ms 
• 20 ms 


3,2 ms sí Canal Módulo 2 


Comportamiento al 
rebasar un límite de 
contaje 


• Parar contaje 
• Continuar contaje 


Parar contaje sí Canal Canal 


Selección de flancos • Con flanco ascendente 
• Con flanco descendente 


Con flanco as-
cendente 


sí Canal Canal 


Sentido de contaje • Adelante 
• Atrás 


Adelante sí Canal Canal 


Activar salida • Off (DQ = 0) 
• Off (DQ = 1) 
• Valor de contaje entre 


valor de referencia 0 y 1 
• Valor de contaje no com-


prendido entre valor de re-
ferencia 0 y 1 


Off (DQ = 0) sí Canal Canal 


Ajustar función de la DI • Entrada digital sin función 
• Apertura/cierre de puerta 
• Invertir sentido 


Entrada digital 
sin función 


sí Canal Canal 


Límite superior de con-
taje 


-2147483648...2147483647 2147483647 sí Canal Canal 


Límite inferior de con-
taje 


-2147483648...2147483647 0 sí Canal — 3 


Valor inicial -2147483648...2147483647 0 sí Canal — 3 
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Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repar-
ametriza
ción en 
RUN 


Rango de acción con software de 
configuración 


HSP0127 para 
STEP 7 (TIA Portal); 


HSP0229 para 
STEP 7; 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo 
GSD 


PROFIBUS 
DP 


Valor de referencia 1 -2147483648...2147483647 10 sí Canal Canal 
Valor de referencia 0 -2147483648...2147483647 0 sí Canal — 3 
 1 Durante la configuración con HSP0229 para STEP 7 o con el archivo GSD, el modo de operación se determina selec-


cionando el nombre del módulo. 
2 Si su PROFIBUS Master soporta la función "Escribir / leer registro", es posible ajustar este parámetro canal a canal 


mediante el registro 128. 
3 Las posibilidades de parametrización están restringidas por el número de parámetros limitado en la configuración de 


GSD en PROFIBUS (máximo 244 bytes por estación ET 200SP). Si su PROFIBUS Master soporta la función "Escribir / 
leer registro", es posible ajustar estos parámetros mediante el registro 128. 







Modo de operación Contaje (CNT)  
4.2 Parámetros/campo de direcciones 


 Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC HS (6ES7131‑6BF00‑0DA0) 
38 Manual de producto, 03/2015, A5E35243812-AA 


4.2.3 Explicación de los parámetros 


Grupo de potencial 
Especifica si en este slot se encuentra una BaseUnit clara con entrada de la tensión de 
alimentación (consulte el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


Modo de operación 
Selección del modo de operación en el que funcionan todos los canales del módulo.  


● DI (Página 13) / Oversampling (Página 52) 


● Contaje 


Durante la configuración con HSP0229 para STEP 7 o con el archivo GSD, el modo de 
operación se determina seleccionando el nombre del módulo. 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitado, permite diagnosticar tensión de alimentación L+ faltante o insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitado, permite diagnosticar un cortocircuito a masa en la alimentación de sensores. 


Canal activado 
Determina si un canal está activado o desactivado. Si una entrada digital está desactivada 
estas señales son ignoradas por el módulo. 


Retardo a la entrada 
Este parámetro permite suprimir fluctuaciones anómalas en una señal. Los cambios en la 
señal solo se consideran si permanecen estables durante más tiempo que el retardo a la 
entrada ajustado. 


Solo es posible una configuración isócrona si en al menos un canal se ha parametrizado un 
retardo a la entrada de 0,05 ms. En el modo isócrono la interfaz de realimentación se 
actualiza en el tiempo Ti (tiempo de lectura de los datos de entrada).  


 


 Nota 


Si para el retardo a la entrada se selecciona la opción "0,05 ms", deben utilizarse cables 
apantallados para la conexión de las entradas digitales. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Comportamiento al rebasar un límite de contaje 
Selección del comportamiento cuando se rebasa por exceso el límite superior de contaje en 
sentido ascendente o se rebasa por defecto el límite inferior de contaje en sentido 
descendente: 


● Parar contaje:  
tras rebasar por exceso un límite de contaje se cierra la puerta interna. De este modo se 
detiene el contaje. El valor de contaje se fija al límite de contaje opuesto. Para reiniciar el 
contaje debe cerrar y abrir de nuevo la puerta SW o la puerta HW. 


● Continuar contaje:  
tras rebasar por exceso un límite de contaje el valor de contaje se activa en el límite de 
contaje opuesto y el contaje continúa. 


Selección de flancos 
Selección del flanco que se cuenta: 


● Con flanco ascendente: 
El contador correspondiente cuenta todos los flancos ascendentes en la entrada digital. 


● Con flanco descendente: 
El contador correspondiente cuenta todos los flancos descendentes en la entrada digital. 


 


 Nota 


Si en "Ajustar función de la DI" se ha seleccionado la opción "Invertir sentido" y en el 
proceso cambia el sentido de contaje, el flanco de contaje se adapta automáticamente 
(flancos contrarios). 


 


Sentido de contaje 
Selección del sentido de contaje: 


● Ascendente:  
El contador correspondiente cuenta hacia delante. 


● Descendente:  
El contador correspondiente cuenta hacia atrás. 


 


 Nota 


El parámetro no es efectivo si en "Ajustar función de la DI" se ha seleccionado la opción 
"Invertir sentido". 
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Activar salida 
Selección de la función que controla el comportamiento del bit de retroalimentación 
(Página 44) STS_DQ. El bit de realimentación STS_DQ puede emplearse para controlar una 
salida digital de un módulo de salidas digitales. 


● Off (DQ = 0):  
STS_DQ es independiente del valor de contaje y está siempre desactivado. 


● Off (DQ = 1):  
STS_DQ es independiente del valor de contaje y está siempre activado. 


● Valor de contaje entre valor de referencia 0 y 1:  
STS_DQ se activa si el valor de contaje ≥ valor de referencia 0 y valor de contaje ≤ valor 
de referencia 1. 


● Valor de contaje no comprendido entre valor de referencia 0 y 1:  
STS_DQ se activa si el valor de contaje < valor de referencia 0 o valor de contaje > valor 
de referencia 1. 


Ajustar función de la DI 
Selección de la función de la entrada digital DIn+4 que controla la entrada de contaje DIn 
asignada: 


● Entrada digital sin función:  
DIn+4 no tiene asignada ninguna función. La CPU puede leer el estado lógico de DIn+4 a 
través de la interfaz de realimentación (Página 44). 


● Apertura/cierre de puerta:  
Al activar la DIn+4 se abre la puerta HW para DIn. Al desactivar la DIn+4 se cierra la puerta 
HW para DIn. 


● Invertir sentido:  
DIn+4 invierte el sentido de contaje en DIn para adaptarlo al proceso. Si DIn+4 no está 
activada DIn cuenta hacia delante. Si DIn+4 está activada DIn cuenta hacia atrás. 


Límite superior de contaje 
Entrada del límite superior de contaje. 


Rige lo siguiente: 


● límite superior de contaje > límite inferior de contaje 


● Límite superior de contaje ≤ 2147483647 (231 - 1) 


Límite inferior de contaje 
Entrada del límite inferior de contaje. 


Rige lo siguiente: 


● Límite inferior de contaje < límite superior de contaje 


● Límite inferior de contaje ≥ -2147483648 (-231) 
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Valor inicial 
Entrada del valor inicial. 


Rige lo siguiente: 


● valor inicial ≥ límite inferior de contaje 


● valor inicial ≤ límite superior de contaje 


Valor de referencia 1 
Entrada del segundo valor de referencia. 


Rige lo siguiente: 


● valor de referencia 1 > valor de referencia 0 


● valor de referencia 1 ≤ límite superior de contaje 


Valor de referencia 0 
Entrada del primer valor de referencia. 


Rige lo siguiente: 


● Valor de referencia 0 < valor de referencia 1 


● valor de referencia 0 ≥ límite inferior de contaje 
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4.2.4 Campo de direcciones 


4.2.4.1 Asignación de la interfaz de control 


Interfaz de control 
El programa de usuario influye en el comportamiento de los contadores del módulo 
mediante la interfaz de control. La siguiente figura muestra la asignación del campo de 
direcciones de la interfaz de control en la memoria imagen de proceso de las salidas. 


"AB x" indica la dirección inicial del byte de salida x. 


 
Figura 4-3 Asignación de la interfaz de control  
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Aclaraciones sobre los bits de control 
 
Bit de control Explicaciones 
SLOT Con este valor se define el valor de carga para el canal correspondiente. Con la solicitud de 


carga LD_SLOT se evalúa el valor de carga. 
LD_SLOT Con esta solicitud de carga se define para el canal correspondiente el significado del valor en 


SLOT (valor de carga). El programa de usuario ejecuta la acción correspondiente en cuanto 
cambia LD_SLOT. 
Si la solicitud de carga LD_SLOT = 011B está registrada y se abre la puerta SW, todas las 
operaciones de contaje empiezan con el valor inicial. Cuando se ha registrado otra solicitud 
de carga y se abre la puerta SW, cada vez que se inicia el contaje se sigue contando con el 
valor de contaje actual. Ambos casos son válidos también cuando la puerta HW está para-
metrizada y hasta que se cierra la puerta SW. 


SW_GATE Con este bit se abre y cierra la puerta software del canal correspondiente. La puerta software, 
junto con la puerta hardware, forma la puerta interna. El módulo solo efectúa el contaje si la 
puerta interna está abierta. 
0 significa: puerta de software cerrada 
1 significa: puerta de software abierta 


RES_EVENT_UFLW Con este bit se inicia para el canal correspondiente el restablecimiento del evento guardado 
en el bit de realimentación EVENT_UFLW. 


RES_EVENT_OFLW Con este bit se inicia para el canal correspondiente el restablecimiento del evento guardado 
en el bit de realimentación EVENT_OFLW. 


RES_EVENT_CMP0 Con este bit se inicia para el canal correspondiente el restablecimiento del evento guardado 
en el bit de realimentación EVENT_CMP0. 


RES_EVENT_CMP1 Con este bit se inicia para el canal correspondiente el restablecimiento del evento guardado 
en el bit de realimentación EVENT_CMP1. 
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4.2.4.2 Asignación de la interfaz de realimentación 


Interfaz de realimentación 
A través de la interfaz de realimentación, el programa de usuario recibe valores actuales e 
información de estado del módulo. La siguiente figura muestra la asignación del campo de 
direcciones de la interfaz de realimentación en la memoria imagen de proceso de las 
entradas. 


"EB x" indica la dirección inicial del byte de entrada x. 


 
Figura 4-4 Asignación de la interfaz de realimentación 
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Aclaraciones sobre los bits de realimentación 
 
Bit de realimentación Explicaciones 
STS_DIn Este bit indica el estado de la correspondiente entrada digital DIn. 
COUNT_VALUE Este valor ofrece el valor de contaje actual para el canal correspondiente. 
STS_DQ Este bit depende del parámetro "Activar salida" del canal correspondiente. Es posible 


emplear STS_DQ para controlar una salida digital de un módulo de salidas digitales. 
STS_GATE La puerta software, junto con la puerta hardware, forma la puerta interna. Este bit indica el 


estado de la puerta interna para el canal correspondiente. El módulo solo efectúa el con-
taje si la puerta interna está abierta. 
0 significa: puerta cerrada 
1 significa: puerta abierta 
Nota: 
Si modifica un parámetro de canal en RUN mediante el registro 128, todos los valores del 
canal modificado se traspasan de nuevo al módulo. En este caso, se cierra la puerta inter-
na del canal correspondiente y el valor de contaje cambia al valor inicial. Para reiniciar el 
contaje debe cerrar y abrir de nuevo la puerta SW correspondiente. 


LD_STS_SLOT Con un cambio de estado (conmutación), este bit indica para el canal correspondiente que 
la solicitud de carga para SLOT(LD_SLOT) ha sido detectada y ejecutada. 


LD_ERROR Este bit indica para el canal correspondiente que se ha producido un error al cargar a 
través de la interfaz de control (con memoria). No se ha adoptado el valor de carga. Una 
de las siguientes condiciones no se cumple: 
• Límite inferior de contaje ≤ valor de contaje  


(si no se cumple esta condición, el valor inicial se carga como valor de contaje actual.) 
• Límite inferior de contaje ≤ valor inicial 
• Límite inferior de contaje ≤ valor de referencia 0/1 
• Límite superior de contaje ≥ valor de contaje 


(si no se cumple esta condición, el valor inicial se carga como valor de contaje actual.) 
• Límite superior de contaje ≥ valor inicial 
• Límite superior de contaje ≥ valor de referencia 0/1 
• Límite inferior de contaje < límite superior de contaje 
• Valor de referencia 0 < valor de referencia 1 
• No escribir solicitud de carga reservada en LD_SLOT 


EVENT_UFLW Este bit indica para el canal correspondiente el estado almacenado de que el valor de 
contaje tenía un rebase por defecto (rebase por defecto del límite inferior de contaje). Este 
estado se desactiva acusando RES_EVENT_UFLW. 


EVENT_OFLW Este bit indica para el canal correspondiente el estado almacenado de que el valor de 
contaje tenía un rebase por exceso (rebase por exceso del límite superior de contaje). 
Este estado se desactiva acusando RES_EVENT_OFLW. 


EVENT_CMP0 Este bit muestra para el canal correspondiente el estado almacenado de que se ha produ-
cido un evento de comparación con el valor de referencia 0. Este estado se desactiva 
acusando RES_EVENT_CMP0. 
Al ajustar el valor de contaje al valor inicial, no se activa el bit EVENT_CMP0. 


EVENT_CMP1 Este bit muestra para el canal correspondiente el estado almacenado de que se ha produ-
cido un evento de comparación con el valor de referencia 1. Este estado se desactiva 
acusando RES_EVENT_CMP1. 
Al ajustar el valor de contaje al valor inicial, no se activa el bit EVENT_CMP1. 
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Bit de realimentación Explicaciones 
RES_EVENT_UFLW_ACK Este bit indica para el canal correspondiente que la desactivación del bit de evento 


EVENT_UFLW está activa. 
RES_EVENT_OFLW_ACK Este bit indica para el canal correspondiente que la desactivación del bit de evento 


EVENT_OFLW está activa. 
RES_EVENT_CMP0_ACK Este bit indica para el canal correspondiente que la desactivación del bit de evento 


EVENT_CMP0 está activa. 
RES_EVENT_CMP1_ACK Este bit indica para el canal correspondiente que la desactivación del bit de evento 


EVENT_CMP1 está activa. 
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Método de acuse completo  
Los bits guardados se acusan conforme al método de acuse completo.  


La siguiente figura muestra un ejemplo del proceso del método de acuse completo en caso 
de rebase por exceso: 


 
① El bit de realimentación EVENT_OFLW se activa como evento con memoria en caso de re-


base por exceso. 
② Establezca el bit de control RES_EVENT_OFLW para impulsar el restablecimiento de 


EVENT_OFLW . 
③ El bit de realimentación RES_EVENT_OFLW_ACK se activa si se ha detectado la desactiva-


ción de EVENT_OFLW. 
④ Se restablece el bit de control RES_EVENT_OFLW . 
⑤ El bit de realimentación RES_EVENT_OFLW_ACK se restablece. 


Figura 4-5 Método de acuse  


 


 Nota 


Si ha iniciado la desactivación de un bit de evento debe esperar el bit de realimentación 
correspondiente. Seguidamente, puede iniciar otra desactivación. 


 


 Nota 


La abertura de la puerta SW o HW (transición 0-1) desactiva todos los bits de eventos. 
 


 







Modo de operación Contaje (CNT)  
4.3 Alarmas/avisos de diagnóstico 


 Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC HS (6ES7131‑6BF00‑0DA0) 
48 Manual de producto, 03/2015, A5E35243812-AA 


4.3 Alarmas/avisos de diagnóstico 


4.3.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La figura siguiente muestra los indicadores LED del DI 8×24VDC HS. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado de canal (verde) 
③ CNT (verde) 
④ PWR (verde) 
⑤ OVS (verde) 


Figura 4-6 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estado y error. Para ver 
las medidas de solución de los avisos de diagnóstico, consulte el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 51).  


LED DIAG 


Tabla 4- 2 Indicador de error del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 4- 3 Indicador de estado del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Señal de proceso = 0 


 
encendido 


Señal de proceso = 1 


LED CNT 


Tabla 4- 4 Indicador de estado del LED CNT 


LED CNT Significado 


 
apagado 


Modo de operación Contaje no activo 


 
encendido 


Modo de operación Contaje activo 
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LED OVS 


Tabla 4- 5 Indicador de estado del LED OVS 


LED OVS Significado 


 
apagado 


Modo de operación Oversampling no activo 


 
encendido 


Modo de operación Oversampling activo 


LED PWR 


Tabla 4- 6 Indicador de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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4.3.2 Alarmas 
El módulo de entradas digitales DI 8×24VDC HS soporta alarmas de diagnóstico. 


Alarmas de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con estos eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Cortocircuito 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 


4.3.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 4- 7 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Cortocircuito 1H Cortocircuito a M de la alimentación del 
sensor  


Corregir el cableado del proceso 


Error de para-
metrización 


10H • El módulo no puede utilizar determi-
nados parámetros para el canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización 


Falta tensión de 
carga 


11H Falta tensión de alimentación L+ o es 
insuficiente 


• Comprobar la tensión de alimenta-
ción L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso o 
cancelada. 
En este estado, el módulo no lee valores 
de proceso. 


• Esperar a que finalice la actualiza-
ción del firmware. 


• Reiniciar la actualización del firm-
ware. 
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 Modo de operación Oversampling (OVS) 5 
5.1 Conexión 


5.1.1 Esquema eléctrico y diagrama de principio 
En este capítulo encontrará representado el diagrama de principio del módulo 
DI 8×24VDC HS con las asignaciones de conexiones para una conexión a 1, 2 y 3 hilos en 
el modo de operación Oversampling. Las diferentes posibilidades de conexión pueden 
utilizarse opcionalmente para todos los canales y combinarse libremente. 


Encontrará más información sobre el cableado de la BaseUnit en el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


 


 Nota 


El grupo de carga del módulo debe comenzar con una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta 
durante la configuración. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión: conexión a 1 y 2 hilos 
La siguiente figura muestra el diagrama de principio y, a modo de ejemplo, la asignación de 
conexiones del módulo de entradas digitales DI 8×24VDC HS en la BaseUnit tipo BU A0 sin 
bornes AUX (conexión a 1 y 2 hilos). 


 
① Conexión a 1 hilo L+n Alimentación de sensor, canal n 
② Conexión a 2 hilos L+ 24 V DC (alimentación solo con BaseUnit clara) 
③ Interfaz con el bus de fondo DIAG LED de error o de diagnóstico (verde, rojo) 
④ Electrónica de entrada .0 hasta .7 LED de estado de canal (verde) 
⑤ Etiqueta de identificación por color CCxx 


(opcional) 
PWR LED Power (verde) 


⑥ Conmutación de filtro de tensión de alimenta-
ción (solo disponible con BaseUnit clara) 


CNT LED de modo de operación Contaje (verde) 


M Masa OVS LED de modo de operación Oversampling (verde) 
DIn Señal de entrada, canal n P1, P2, 


AUX 
Barras de potencial autoinstalantes internas 
Conexión a la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión a la izquierda interrumpida (BaseUnit clara) 


Figura 5-1 Esquema eléctrico y diagrama de principio para conexión a 1 y 2 hilos de los encóders 
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Conexión: conexión a 3 hilos 
La siguiente figura muestra a modo de ejemplo la asignación de conexiones del módulo de 
entradas digitales DI 8×24VDC HS en la BaseUnit tipo BU A0 con bornes AUX (conexión a 
3 hilos). 


 
① Conexión a 3 hilos 
② Etiquetas de identificación por color CCxx (opcionales) 
③ Conmutación de filtro de tensión de alimentación (solo disponible con BaseUnit clara) 
DIn Señal de entrada, canal n 
L+n Alimentación de sensor, canal n 
DC 24 V Tensión de alimentación L+ (alimentación solo con BaseUnit clara) 
M Masa 
1A ... 10A Bornes AUX 
P1, P2, AUX Barras de potencial autoinstalantes internas 


Conexión a la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión a la izquierda interrumpida (BaseUnit clara) 


Figura 5-2 Esquema eléctrico y diagrama de principio para conexión a 3 hilos de los encóders 
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5.2 Parámetros/campo de direcciones 


5.2.1 Oversampling 


Función 
Oversampling es el registro de datos en subciclos equidistantes temporalmente. El número 
parametrizado de subciclos se corresponde con un ciclo de datos (tiempo de ciclo de 
emisión). 


La función Oversampling es útil si requiere el registro de datos con una resolución temporal 
superior sin tener que usar un ciclo de datos muy corto.  


Con la función Oversampling, un tiempo de ciclo de emisión se divide en subciclos 
equidistantes: 


● Cada subciclo registra un valor de 8 bits. 


● Un subciclo dura al menos 7,8125 μs. 


● Los subciclos son posibles en niveles de 2 a 32 (Velocidad de muestreo). 


Requisitos 
El módulo de interfaz y/o la CPU con el que se usa el módulo debe ser compatible con el 
modo isócrono.  


Intervalo de muestreo 
La duración de un subciclo es el intervalo de muestreo. En el software de configuración se 
especifica el tiempo de ciclo T (tiempo de ciclo de emisión) para el modo isócrono. Este 
tiempo, dividido entre la velocidad de muestreo nSample, da como resultado el intervalo de 
muestreo tSample del módulo. 


Ejemplo de cálculo: 


 
Figura 5-3 Ejemplo para calcular el intervalo de muestreo 
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Secuencia temporal 
En la figura siguiente se representa la secuencia temporal del Oversampling. Los datos de 
entrada registrados en un ciclo de datos (tiempo de ciclo de emisión) se copian en el módulo 
de interfaz durante el próximo ciclo de datos y están a disposición de la CPU en el ciclo de 
datos subsiguiente. 


 
n Valor registrado del ciclo n 
Subciclo por cada 8 bits x 32 (máx.) = máx. 32 bytes de datos de entrada por ciclo de datos 


Figura 5-4 Oversampling 


 


 Nota 


No utilice reducción del tiempo de ciclo de emisión en este modo de operación para bloques 
del programa de usuario (p. ej. OB61). De este modo se asegura de que el procesamiento 
de los datos en el programa de usuario de la CPU esté temporalmente sincronizado con el 
registro que se realiza en el módulo. 


 







 Modo de operación Oversampling (OVS) 
 5.2 Parámetros/campo de direcciones 


Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC HS (6ES7131‑6BF00‑0DA0) 
Manual de producto, 03/2015, A5E35243812-AA 57 


5.2.2 Parámetros 
Es posible emplear el modo de operación Oversampling en modo descentralizado con 
PROFINET IO en un sistema ET200SP. 


Además de la parametrización mediante el software de configuración los parámetros 
también pueden ajustarse en RUN (dinámico) mediante el programa de usuario. Al efectuar 
la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al módulo con 
la instrucción "WRREC" mediante registros (ver capítulo Parametrización y estructura del 
registro de parámetros para el modo de operación Oversampling (Página 79)). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 5- 1 Parámetros ajustables en el modo de operación Oversampling 


Parámetro Rango Ajuste predeter-
minado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango de acción con 
software de configuración 
HSP0127 para STEP 7 


(TIA Portal); 
HSP0229 para STEP 7 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de poten-
cial del módulo izquierdo 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial 


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo izquierdo 


no Módulo 


Modo de operación 1 • DI / Oversampling 
• Contaje 


— no Módulo 


Velocidad de muestreo • 2 Valores/ciclo 
• 3 Valores/ciclo 
• ... 
• 32 Valores/ciclo 


— sí Módulo 


Diagnóstico 
Falta tensión de alimenta-
ción L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo 
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Parámetro Rango Ajuste predeter-
minado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango de acción con 
software de configuración 
HSP0127 para STEP 7 


(TIA Portal); 
HSP0229 para STEP 7 


Canal activado • Bloquear 
• Habilitar 


Habilitar sí Canal 


Retardo a la entrada • Ninguno 
• 0,05 ms 
• 0,1 ms 
• 0,4 ms 
• 0,8 ms 
• 1,6 ms 
• 3,2 ms 
• 12,8 ms 
• 20 ms 


Ninguno sí Canal 


 1 Durante la configuración con HSP0229 para STEP 7, el modo de operación se determina seleccionando el nombre del 
módulo. 
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5.2.3 Explicación de los parámetros 


Grupo de potencial 
Especifica si en este slot se encuentra una BaseUnit clara con entrada de la tensión de 
alimentación (consulte el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


Modo de operación 
Especifica para todo el módulo el modo de operación en el que funcionan los canales del 
módulo.  


● DI (Página 13) / Oversampling 


● Contaje (Página 29) 


Durante la configuración con HSP0229 para STEP 7, el modo de operación se determina 
seleccionando el nombre del módulo. 


Velocidad de muestreo 
Define el número de subciclos por ciclo de datos isócrono. 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitado, permite diagnosticar tensión de alimentación L+ faltante o insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitado, permite diagnosticar un cortocircuito a masa en la alimentación de sensores. 


Canal activado 
Determina si un canal está activado o desactivado. Si una entrada digital está desactivada 
estas señales son ignoradas por el módulo. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Retardo a la entrada 
Este parámetro permite suprimir fluctuaciones anómalas en una señal. Los cambios en la 
señal solo se consideran si permanecen estables durante más tiempo que el retardo a la 
entrada ajustado. 


Solo es posible una configuración isócrona si no hay ningún retardo a la entrada en al 
menos un canal. En el modo isócrono la señal del borne se lee en el tiempo Ti (tiempo de 
lectura de los datos de entrada). El tiempo de lectura Ti se refiere al canal para el que no se 
ha parametrizado un tiempo de retardo a la entrada.  


En los canales de entrada con mayores retardos a la entrada, el tiempo de lectura aumenta 
correspondientemente. De ese modo, en caso necesario, pueden aplicarse retardos de 
entrada de canales individuales sin que esto tenga influencia negativa en el posible tiempo 
de ciclo. 


 


 Nota 


Si para el Retardo a la entrada se selecciona la opción "Ninguno" o "0,05 ms", deben 
utilizarse cables apantallados para la conexión de las entradas digitales. 
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5.2.4 Espacio de direcciones 


Campo de direcciones 
La figura siguiente muestra la asignación del campo de direcciones. "EB x" indica la 
dirección inicial del byte de entrada x. 


Los subciclos se incrementan en el byte correspondiente de izquierda a derecha. Se 
admiten 32 subciclos como máximo. Si se han ajustado menos de 32 subciclos, los bits no 
empleados se rellenan con 0. 


 
Figura 5-5 Campo de direcciones para Oversampling 


 


 Nota 


Mientras se modifican parámetros en RUN es posible que aparezcan alteraciones en los 
datos de entrada. 
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5.3 Alarmas/avisos de diagnóstico 


5.3.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La figura siguiente muestra los indicadores LED del DI 8×24VDC HS. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado de canal (verde) 
③ CNT (verde) 
④ PWR (verde) 
⑤ OVS (verde) 


Figura 5-6 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estado y error. Para ver 
las medidas de solución de los avisos de diagnóstico, consulte el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 65).  


LED DIAG 


Tabla 5- 2 Indicador de error del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 3 Indicador de estado del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Señal de proceso = 0 


 
encendido 


Señal de proceso = 1 


LED CNT 


Tabla 5- 4 Indicador de estado del LED CNT 


LED CNT Significado 


 
apagado 


Modo de operación Contaje no activo 


 
encendido 


Modo de operación Contaje activo 
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LED OVS 


Tabla 5- 5 Indicador de estado del LED OVS 


LED OVS Significado 


 
apagado 


Modo de operación Oversampling no activo 


 
encendido 


Modo de operación Oversampling activo 


LED PWR 


Tabla 5- 6 Indicador de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.3.2 Alarmas 
El módulo de entradas digitales DI 8×24VDC HS soporta alarmas de diagnóstico. 


Alarmas de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con estos eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Cortocircuito 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 


5.3.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 7 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Cortocircuito 1H Cortocircuito a M de la alimentación del 
sensor  


Corregir el cableado del proceso 


Error de para-
metrización 


10H • El módulo no puede utilizar determi-
nados parámetros para el canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización 


Falta tensión de 
carga 


11H Falta tensión de alimentación L+ o es 
insuficiente 


• Comprobar la tensión de alimenta-
ción L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso o 
cancelada. 
En este estado, el módulo no lee valores 
de proceso. 


• Esperar a que finalice la actualiza-
ción del firmware. 


• Reiniciar la actualización del firm-
ware. 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DI 8×24VDC HS 
 


 6ES7131-6BF00-0DA0 
Designación de tipo del producto DI 8x24VDC HS 
Información general  
Versión de firmware V1.0 
• Posibilidad de actualizar el firmware sí 


BaseUnits utilizables Tipo de BU A0 
Código de color para etiqueta de identificación por 
color del módulo 


CC01 


Función del producto  
Datos I&M sí 
Ingeniería  
configurable/integrada con STEP 7 TIA Portal 
desde versión 


V13 SP1 


configurable/integrada con STEP 7 desde versión V5.5 SP3/- 
PROFIBUS, a partir de versión GSD/revisión 
GSD. 


GSD revisión 5 


PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD GSDML V2.3 
Modo de operación  
DI sí 
Contador sí 
Oversampling sí 
MSI no 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad sí 
Intensidad de entrada  
Consumo máx. 70 mA; sin alimentación de sensor 
Alimentación de sensor  
Alimentación de sensor 24 V  
24 V sí 
Protección contra cortocircuitos sí 
Intensidad de salida, máx. 700 mA 
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 6ES7131-6BF00-0DA0 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1,5 W 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 45 bytes 
Entrada 32 bytes; 1 byte + 1 byte para información QI en 


el modo de operación DI; 32 bytes en modo de 
operación Oversampling (OVS); 25 bytes en 
modo de operación Contaje (CNT) 


Salida 20 bytes; en modo de operación Contaje (CNT) 
Entradas digitales  
Cantidad de entradas 8 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 1 sí 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 2 no 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 3 sí 
Prolongación del impulso sí 
• Longitud 50 ms, 100 ms, 200 ms, 500 ms, 1 s, 2 s 


Funciones de entradas digitales, parametrizables  
Apertura/cierre de puerta sí 
Entrada digital de uso libre sí 
Contador sí 
• Número máx. 4 


• Máxima frecuencia de contaje 10 kHz 


• Rango de contaje 32 bits 


• Sentido de contaje adelante/atrás sí 


Entrada digital con Oversampling sí 
• Número máx. 8 


• Valores por ciclo, máx. 32 


• Resolución, mín. 7,8125 µs 


Tensión de entrada  
Tipo de tensión de entrada DC 
Valor nominal (DC) 24 V 
para señal "0" -30 ... +5 V 
para señal "1" +11 ... +30 V 
Intensidad de entrada  
para señal "1", típ. 6 mA 
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 6ES7131-6BF00-0DA0 
Retardo a la entrada (con tensión nominal de 
entrada) 


 


para entradas estándar  
• parametrizable Sí; nada / 0,05 / 0,1 / 0,4 / 0,8 / 1,6 / 3,2 / 12,8 / 


20 ms 
para entradas de alarma  
• parametrizable sí 


Para contador/funciones tecnológicas  
• parametrizable sí 


Longitud de cable  
Apantallado máx. 50 m 
Sin apantallar máx. 50 m 
Sensores  
Sensores conectables  
Sensor a 2 hilos sí 
• Intensidad permitida en reposo (sensor a 2 


hilos), máx. 
1,5 mA 


Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


sí 


Tiempo de ciclo del bus (TDP), mín. 250 µs 
Fluctuación, máx. 5 µs 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico sí 
Alarma de proceso sí 
Avisos de diagnóstico  
Lectura de información de diagnóstico sí 
Diagnóstico sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación sí 
Cortocircuito sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


Sí, LED PWR verde 


Indicador de estado de canal sí, LED verde 
Para diagnóstico de canal no 
para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Parámetro  
Vigilancia de la tensión de alimentación sí 







 Datos técnicos 
 6.1 Datos técnicos 


Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC HS (6ES7131‑6BF00‑0DA0) 
Manual de producto, 03/2015, A5E35243812-AA 69 


 6ES7131-6BF00-0DA0 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales no 
entre los canales y el bus de fondo sí 
Diferencia de potencial admisible  
entre diferentes circuitos 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 28 g 


Croquis acotado 
Ver Manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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 Registros de parámetros A 
A.1 Parametrización y estructura del registro de parámetros para el 


modo de operación DI 


Parametrización en el programa de usuario 
Existe la posibilidad de reparametrizar el módulo en modo RUN.  


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el 
registro 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del registro 128 para todo el módulo 


 
Figura A-1 Estructura del registro 128 para todo el módulo 
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Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado  


 
Figura A-2 Estructura de la información del encabezado 


Información de encabezado del módulo 
La siguiente figura muestra la estructura de la información de encabezado del módulo. 


 
Figura A-3 Información de encabezado del módulo 


Bloque de parámetros del módulo 
La siguiente figura muestra la estructura del bloque de parámetros del módulo para los 
canales 0 a 7. Un parámetro se activa poniendo el bit correspondiente a "1". 


 
Figura A-4 Bloque de parámetros del módulo 
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Información de encabezado del canal 
La siguiente figura muestra la estructura de la información de encabezado del canal. 


 
Figura A-5 Información de encabezado del canal 


Bloque de parámetros del canal 
La siguiente figura muestra la estructura del bloque de parámetros del canal. Los 
parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-6 Estructura de los bytes x a x+1 para los canales 0 a 7 
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A.2 Parametrización y estructura del registro de parámetros para el 
modo de operación Contaje 


Parametrización en el programa de usuario 
Existe la posibilidad de reparametrizar el módulo en modo RUN.  


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el 
registro 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del registro 128 para todo el módulo 


 
Figura A-7 Estructura del registro 128 para todo el módulo 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado 


 
Figura A-8 Estructura de la información del encabezado 
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Información de encabezado del módulo 
La siguiente figura muestra la estructura de la información de encabezado del módulo. 


 
Figura A-9 Información de encabezado del módulo 


Bloque de parámetros del módulo 
La siguiente figura muestra la estructura del bloque de parámetros del módulo para los 
canales 0 a 3. Un parámetro se activa poniendo el bit correspondiente a "1". 


 
Figura A-10 Bloque de parámetros del módulo 


Información de encabezado del canal 
La siguiente figura muestra la estructura de la información de encabezado del canal. 


 
Figura A-11 Información de encabezado del canal 
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Bloque de parámetros del canal 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 3. Un 
parámetro se activa poniendo el bit correspondiente a "1". 
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Figura A-12 Estructura de los bytes x a x+25 para los canales 0 a 3 
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A.3 Parametrización y estructura del registro de parámetros para el 
modo de operación Oversampling 


Parametrización en el programa de usuario 
Existe la posibilidad de reparametrizar el módulo en modo RUN.  


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el 
registro 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


 


 Nota 


Mientras se modifican parámetros en RUN es posible que aparezcan alteraciones en los 
datos de entrada. 


 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del registro 128 para todo el módulo 


 
Figura A-13 Estructura del registro 128 para todo el módulo 
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Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado 


 
Figura A-14 Estructura de la información del encabezado 


Información de encabezado del módulo 
La siguiente figura muestra la estructura de la información de encabezado del módulo. 


 
Figura A-15 Información de encabezado del módulo 


Bloque de parámetros del módulo 
La siguiente figura muestra la estructura del bloque de parámetros del módulo para los 
canales 0 a 7. Un parámetro se activa poniendo el bit correspondiente a "1". 


 
Figura A-16 Bloque de parámetros del módulo 
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Información de encabezado del canal 
La siguiente figura muestra la estructura de la información de encabezado del canal. 


 
Figura A-17 Información de encabezado del canal 


Bloque de parámetros del canal 
La siguiente figura muestra la estructura del parámetro para los canales 0 a 7. Un parámetro 
se activa poniendo el bit correspondiente a "1". 


 
Figura A-18 Estructura de los bytes x a x+1 para los canales 0 a 7 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
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grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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Guía de la documentación 1
Introducción 


La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Vista general de la documentación del módulo de entradas digitales DI 8×24VDC SRC BA 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de entradas digitales DI 8x24VDC SRC BA. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de entradas digitales DI 8x24VDC SRC BA 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación
• Montaje
• Conexión
• Puesta en marcha


BaseUnits Manual de producto BaseUnits de  
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/59753521)  


Datos técnicos 


Información 
complementaria y 
particularidades del 
sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


Información del producto 
Información complementaria a la 
documentación de ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/73021864) 


Información de última hora que 
todavía no se ha incluido en los 
manuales de sistema, manuales 
de funciones o manuales de 
producto. 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) están disponibles los 
manuales actuales de los productos SIMATIC para su descarga gratuita. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal
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Descripción del producto 2
2.1 Características 


Referencia 
6ES7131-6BF60-0AA0 


Vista del módulo 


Figura 2-1 Vista del módulo DI 8×24VDC SRC BA 







Descripción del producto 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● 8 entradas digitales


● Source Input (NPN, fuente)


● Tensión de alimentación L+


● Retardo a la entrada parametrizable de 0,05 ms a 20 ms (por canal)


● Diagnóstico parametrizable (por módulo)


● Apto para conectar contactos y sensores a 2 hilos según IEC 61131, tipos 1 y 3


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware


● Datos de identificación I&M0 a I&M3


● Reparametrización en RUN


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios se suministran con el módulo y también pueden pedirse como 
repuesto: 


● Tiras rotulables


● Etiquetas de identificación por color


● Etiqueta de identificación por referencia


● Conexión de pantalla


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión 3
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación general de conexiones 
La tabla siguiente muestra la asignación de conexiones para DI 8×24VDC SRC BA. 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones del DI 8×24VDC SRC BA 


Asignación de conexiones del DI 8×24VDC SRC BA (6ES7131-6BF60-0AA0) 
Borne Asigna-


ción 
Borne Asigna-


ción 
Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por color 
(bornes 1 a 16) 


1 DI0 2 DI1 • DIn: Señal de entrada,
canal n


• M: Tierra de la alimentación
de sensores


A0 


CC02 
6ES7193-6CP02-2MA0 


3 DI2 4 DI3 
5 DI4 6 DI5 
7 DI6 8 DI7 
9 M 10 M 
11 M 12 M 
13 M 14 M 
15 M 16 M 
L+ 24 V DC M M 


2 hilos 3 hilos 


Solo con BaseUnits con conexiones AUX 
(6ES7193-BU15-P16-A10-2D) 


1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Nota 


La primera BaseUnit de una estación ET 200SP debe ser una BaseUnit clara. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 







Conexión 
3.2 Esquema de principio 
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Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio del DI 8x24VDC SRC BA. 


Figura 3-1 Esquema de principio del DI 8×24VDC SRC BA 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Parametrización y direccionamiento 4
4.1 Parámetros 


Parámetros del DI 8×24VDC SRC BA 
Al efectuar la parametrización del módulo con STEP 7, se especifican las características del 
módulo mediante diferentes parámetros. Los parámetros ajustables figuran en la siguiente 
tabla. El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante registros (ver capítulo Parametrización y 
estructura de registros de parámetros (Página 19)). 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametri-
zación en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD de 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
de PROFIBUS 
DP1 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear Sí Módulo Módulo 


Canal activado • Bloquear
• Habilitar


Habilitar Sí Canal Canal 
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Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametri-
zación en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD de 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
de PROFIBUS 
DP1 


Retardo a la entrada • Ninguno
• 0,05 ms
• 0,1 ms
• 0,4 ms
• 0,8 ms
• 1,6 ms
• 3,2 ms
• 12,8 ms
• 20 ms


3,2 ms Sí Canal Módulo 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de
potencial del
módulo izquierdo


• Permitir nuevo
grupo de potencial


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo izquierdo 


No Módulo Módulo 


1 Solo para configuración mediante archivo GSD PROFIBUS; no afecta a la configuración con STEP 7 mediante HSP: 
Como en la configuración con GSD de PROFIBUS el número de parámetros está limitado a un máximo de 244 bytes 
por estación ET 200SP, las posibilidades de parametrización están limitadas. No obstante, en caso necesario puede 
ajustar este parámetro mediante el registro 128, tal como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO"  
(ver tabla anterior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 3 bytes. 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitado, permite diagnosticar tensión de alimentación L+ faltante o insuficiente. 


Modo de operación 
Define si un canal está activado o desactivado. 


Retardo a la entrada 
Determina la magnitud del retardo a la entrada para un canal. 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentra una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación. 


Ver también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


4.3 Área de direcciones 


Área de direcciones del módulo de entradas digitales DI 8×24VDC SRC BA 
La figura siguiente muestra la asignación del área de direcciones en DI 8×24VDC SRC BA.. 


Figura 4-1 Área de direcciones del módulo de entradas digitales DI 8×24VDC SRC BA 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Alarmas y avisos de diagnóstico 5
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED (indicadores de estado y error) de 
DI 8x24VDC SRC BA. 


① DIAG (verde/rojo)
② Estado del canal (verde)
③ PWR (verde)


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estado y error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 15). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


apagado 
Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


parpadea 
Módulo no parametrizado 


encendido 
Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


parpadea 
Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estado del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


apagado 
Señal de proceso = 0 


encendido 
Señal de proceso = 1 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


apagado 
Falta tensión de alimentación L+ 


encendido 
Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de entradas digitales DI 8×24VDC SRC BA admite alarmas de diagnóstico. 


Alarmas de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con el siguiente evento: 


● Falta tensión de alimentación


Encontrará información detallada sobre el evento en la ayuda en pantalla de STEP 7. 


5.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Falta tensión de 
alimentación 


11H Tensión de alimentación L+ falta o es 
insuficiente 


• Comprobar tensión de
alimentación L+ en la BaseUnit


• Comprobar tipo de BaseUnit
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Datos técnicos 6
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DI 8×24VDC SRC BA 


6ES7131-6BF60-0AA0 
Nombre del producto DI 8x24VDC SRC BA 
Información general 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0 
Función del producto 
Datos I&M Sí 
Ingeniería con 
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13/V13 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/V5.5 SP4 
PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Tensión de alimentación 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Alimentación de sensores 
Número de salidas 8 
Potencia disipada 
Potencia disipada, típ. 1,5 W 
Área de direcciones 
Área de direcciones por módulo 
Área de direcciones por módulo, máx. 1 byte 
Entrada 1 byte 
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6ES7131-6BF60-0AA0 
Entradas digitales 
Número de entradas 8 
Fuente/sumidero Sí; fuente 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 1 Sí 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 2 No 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 3 Sí 
Prolongación del impulso No 
Tensión de entrada 
Tipo de tensión de entrada DC 
Valor nominal, DC 24 V 
Para señal "0" 30 a -5V (el potencial de referencia es L+) 
Para señal "1" -11 a -30V (el potencial de referencia es L+) 
Intensidad de entrada 
Para señal "1", típ. 6 mA 
Retardo a la entrada (con tensión nominal de 
entrada) 
Para entradas estándar 
• Parametrizable Sí; 0,05 / 0,1 / 0,4 / 0,8 / 1,6 / 3,2 / 12,8 / 20 ms 


(cada uno + retardo de 30 a 500 µs en función de 
la longitud del cable) 


para entradas de alarmas 
• Parametrizable No 


para contadores/funciones tecnológicas: 
• Parametrizable No 


Longitud de cable 
Longitud del cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud de cable no apantallado, máx. 200 m 
Sensores 
Sensores compatibles 
Sensor a 2 hilos Sí 
• Intensidad permitida en reposo


(sensor a 2 hilos), máx.
1,5 mA 


Modo isócrono 
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


No 


Alarmas/diagnósticos/información de estados 
Alarmas 
Alarma de diagnóstico Sí 
Alarma de proceso No 
Avisos de diagnóstico 
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
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6ES7131-6BF60-0AA0 
LED de diagnóstico 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado del canal Sí, LED verde 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico 
Aislamiento galvánico de canales 
entre los canales No 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Diferencia de potencial admisible 
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento 
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones 
Ancho 15 mm 
Pesos 
Peso, aprox. 28 g 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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Parámetros y estructuras de datos A
A.1 Parametrización y estructura de registros de parámetros 


Los registros del módulo tienen una estructura idéntica, independientemente de que se 
configure el módulo con PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN (p. ej., el retardo a la entrada de 
canales concretos puede modificarse en RUN sin que ello afecte a los demás canales). 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el registro 
128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene no obstante un código de error correspondiente.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 







Parámetros y estructuras de datos 
A.1 Parametrización y estructura de registros de parámetros 


Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC SRC BA (6ES7131-6BF60-0AA0) 
20 Manual de producto, 02/2014, A5E32855513-AA 


Estructura del registro 128 


Nota 


El canal 0 contiene el diagnóstico para todo el módulo. 


Figura A-1 Estructura del registro 128 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


Figura A-2 Información del encabezado 







Parámetros y estructuras de datos 
A.1 Parametrización y estructura de registros de parámetros 


Módulo de entradas digitales DI 8x24VDC SRC BA (6ES7131-6BF60-0AA0) 
Manual de producto, 02/2014, A5E32855513-AA 21 


Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 7. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


Figura A-3 Estructura de los bytes x a x+1 para los canales 0 a 7 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


PELIGRO  
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


ADVERTENCIA  
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


PRECAUCIÓN  
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


ATENCIÓN  
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


ADVERTENCIA  
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Nota sobre IT Security 
Siemens ofrece para su portfolio de productos de automatización y accionamientos 
mecanismos de IT Security con objetivo de hacer más seguro el funcionamiento de la 
instalación o máquina. Le recomendamos mantenerse informado sobre los últimos 
desarrollos de la tecnología de seguridad TI (IT-Security) en relación con sus productos. 
Encontrará información al respecto en Internet (http://support.automation.siemens.com).  


Aquí puede registrarse si le interesa recibir una newsletter específica de un producto. 


Sin embargo, para el funcionamiento seguro de una instalación o máquina también es 
necesario integrar los componentes de automatización en un concepto de IT Security 
integral de toda la instalación o máquina, que sea conforme a la tecnología TI más 
avanzada. Encontrará indicaciones al respecto en Internet 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


También hay que tener en cuenta los productos de terceros que tenga instalados. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/�

http://www.siemens.com/industrialsecurity�
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Guía de orientación de la documentación 1
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema ET 200SP, compuesto por distintos módulos. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (Ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Documentación del módulo de entradas digitales DI 16×24VDC ST 
La siguiente tabla indica la documentación adicional que necesitará para utilizar el módulo 
de entradas digitales DI 16×24VDC ST. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de entradas digitales DI 16×24VDC ST 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de periferia 


descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la 
instalación 


• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


BaseUnits Manual de producto ET 200SP 
BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/58532597/133300)  


Datos técnicos 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300�

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal�
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Descripción del producto 2
2.1 Características del DI 16x24VDC ST 


Referencia 
6ES7131-6BH00-0BA0 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo DI 16×24VDC ST 
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Características  
● Características técnicas 


– Módulo de entradas digitales con 16 entradas 


– Tensión de alimentación L+ 


– Entrada tipo sumidero (sinking), (PNP, entrada tipo P) 


– Apto para conectar interruptores y sensores a 2 hilos según IEC 61131, tipo 3 


– Retardo a la entrada de 0,05 ms a 20 ms parametrizable por canal 


– Diagnóstico parametrizable por módulos 


● Funciones soportadas 


– Actualización de firmware 


– Datos identificativos I&M 


– Reparametrizar en RUN 


Accesorios 
Los siguientes accesorios, no incluidos en el volumen de suministro del módulo, son aptos 
para el módulo: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Contacto de pantalla 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�
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Conexión 3
3.1 Asignación de pines 


Asignación de pines general 


Tabla 3- 1 Asignación de pines de DI 16×24VDC ST 


Asignación de pines de DI 16×24VDC ST (6ES7131-6BH00-0BA0) 
Borne Asignación Borne Asignación Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación 
por color 


1 DI0 2 DI1 
3 DI2 4 DI3 
5 DI4 6 DI5 
7 DI6 8 DI7 
9 DI8 10 DI9 
11 DI10 12 DI11 
13 DI12 14 DI13 
15 DI14 16 DI15 
L+ 24 V DC M M 


DIn: Señal de entrada, canal n A0 --- 


1 hilo 


 
1  Las últimas dos posiciones de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de 


sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 
 


 


 Nota 


La primera BaseUnit debe ser una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta durante la 
configuración. 


 


 Nota 


Durante la puesta en marcha, preste atención a utilizar los módulos digitales únicamente 
con la BaseUnit tipo A0. 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�
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3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio DI 16×24VDC ST 
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Parámetros/espacio de direcciones 4
4.1 Parámetros 


Parámetros archivo GSD 


Tabla 4- 1 Parámetros para DI 16x24VDC ST (archivo GSD) 


Parámetros Rango de valores Ajuste 
predeterminado 


Reparametrizar 
en RUN 


Ámbito de 
actuación 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Módulo 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 1 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Módulo 


Modo de operación • Canal desactivado 
• Canal activado 


Canal activado sí Canal 


Retardo a la entrada • Ninguno 
• 0,05 ms 
• 0,1 ms 
• 0,4 ms 
• 0,8 ms 
• 1,6 ms 
• 3,2 ms 
• 12,8 ms 
• 20 ms 


3,2 ms sí Canal 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de potencial 
del módulo izquierdo 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial 


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo izquierdo


No Módulo 


1 Si utiliza un interruptor sencillo, debe conmutar en paralelo una resistencia para que el Diagnóstico Rotura de hilosea 
válido con el interruptor abierto (resistencia de sensor para el Diagnóstico Rotura de hilo: 25 kΩ a 45 kΩ). 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del aviso de diagnóstico cuando la tensión de alimentación L+ es insuficiente o 
falta. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitación del diagnóstico si el módulo no tiene circulación de corriente o esta es 
insuficiente para la medición en la entrada parametrizada al efecto. 


Modo de operación 
Determina si un canal está activado o desactivado. 


Retardo a la entrada 
Determina la magnitud del retardo a la entrada para un canal. 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentra una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación (ver manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


4.3 Área de direcciones 


Área de direcciones del módulo de entradas digitales DI 16×24VDC ST 
La figura siguiente muestra la asignación del área de direcciones. 


 
Figura 4-1 Área de direcciones del módulo de entradas digitales DI 16×24VDC ST 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�
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Alarmas/avisos de diagnóstico 5
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado de canal (verde) 
③ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 


Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de Status y error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 17). 


LED PWR 


Tabla 5- 1 Significado del LED PWR 


PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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LED DIAG 


Tabla 5- 2 Significado del LED DIAG 


DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 3 Significado del LED Estado de canal 


Estado de canal Significado 


 
apagado 


Señal de proceso = 0 


 
encendido 


Señal de proceso = 1 


5.2 Alarmas 
El módulo de entradas digitales DI 16×24VDC ST admite alarmas de diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con estos eventos: 


● Rotura de hilo 


● Falta tensión de carga 
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5.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Los errores de módulo se indican en forma de diagnósticos (estado del módulo). 


Tabla 5- 4 Tipos de error 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Cableado del sensor sujeto a impedancia 
demasiado alta 


Utilizar otro tipo de sensor o cablear 
de forma diferente (emplear cables 
con una sección mayor, p. ej.) 


Interrupción del cable entre módulo y sensor Restablecer la conexión 


Rotura de hilo 6D 


Canal no cableado (abierto) • Desactivar el diagnóstico 
• Cablear contactos del sensor 


con una resistencia de 
25 kOhmios ... 45 kOhmios. 


Falta tensión de 
carga 


17D Tensión de alimentación L+ falta o es 
insuficiente 


• Comprobar tensión de 
alimentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar tipo de BaseUnit 
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Datos técnicos 6
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DI 16×24VDC ST 
 


 6ES7131-6BH00-0BA0 
Nombre del producto DI 16x24VDC ST 
Información general  
• Datos I&M Sí 


Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V11.0 SP2 con HSP0024 / - 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP2 con archivo GSD / - 
Tensión de alimentación  
Tipo de tensión de alimentación DC 
• Valor nominal (DC) 24 V 


• Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 


• Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 


• Protección contra inversión de polaridad Sí 


Intensidad de entrada  
• Consumo máx. 90 mA 


Potencia disipada  
• Potencia disipada, típ. 1,7 W 


Área de direcciones  
Área de direcciones por módulo  
• Espacio de direcciones por módulo, máx. 2 bytes 


Entradas digitales  
• Número de entradas 16 


• Características de entrada según IEC 61131, 
tipo 1 


Sí 


• Características de entrada según IEC 61131, 
tipo 3 


Sí 


Tensión de entrada  
Tipo de tensión de entrada DC 
• Valor nominal, DC 24 V 


Para señal "0" -30 a 5 V 
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 6ES7131-6BH00-0BA0 
Para señal "1" 11 a 30 V 
Intensidad de entrada  
• Para señal "1", típ. 2,5 mA 


Retardo de entrada  
(a tensión nominal de entrada) 


 


Para entradas estándar  
• Parametrizable Sí; 0,05 / 0,1 / 0,4 / 0,8 / 1,6 / 3,2 / 12,8 / 20 ms 


(cada uno + retardo de 30 a 500 µs en función de 
la longitud del cable) 


Longitud de cable  
• Longitud del cable apantallado, máx. 1000 m 


• Longitud de cable no apantallado, máx. 200 m 


Encóder  
Encóders conectables  
• Sensor a 2 hilos Sí 


• Intensidad permitida en reposo  
(sensor a 2 hilos), máx. 


1,5 mA 


Alarmas/diagnósticos/información de estado  
Alarmas  
• Alarma de diagnóstico Sí 


Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
• Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 


• Rotura de hilo Sí 


LED de diagnóstico  
• Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 


• Indicador de estado de canal Sí, LED verde 


• Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 


Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
• Entre los canales No 


• Entre los canales y el bus de fondo Sí 


Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC / 60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
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 6ES7131-6BH00-0BA0 
Condiciones ambientales  
Temperatura de empleo  
• Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 


• Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 


• Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 


• Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 


Dimensiones  
• Ancho 15 mm 


Pesos  
• Peso, aprox. 28 g 


Croquis acotado 
Ver Manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300�





Datos técnicos  
6.1 Datos técnicos 


 Módulo de entradas digitales DI 16x24 VDC ST (6ES7131-6BH00-0BA0) 
22 Manual de producto, 12/2012, A5E03573444-02 







 


Módulo de entradas digitales DI 16x24 VDC ST (6ES7131-6BH00-0BA0) 
Manual de producto, 12/2012, A5E03573444-02 23 


Juego de parámetros A
A.1 Parametrización y estructura del juego de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Tiene la posibilidad de cambiar la parametrización del módulo en RUN (p. ej., es posible 
modificar los valores de tensión o intensidad de canales concretos en RUN sin que ello 
tenga efectos en los demás canales). 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo mediante el registro 128 con la instrucción 
WRREC. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción WRREC, el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene no obstante un código de error correspondiente.  


La instrucción WRREC y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 







Juego de parámetros  
A.1 Parametrización y estructura del juego de parámetros 


 Módulo de entradas digitales DI 16x24 VDC ST (6ES7131-6BH00-0BA0) 
24 Manual de producto, 12/2012, A5E03573444-02 


Estructura del registro 128 
 


 Nota 


El canal 0 contiene el diagnóstico para todo el módulo. 
 


 
Figura A-1 Estructura del registro 128 


Información del encabezado 
En la siguiente figura se muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
En la figura siguiente se muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 15. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-3 Estructura bytes x a x+1 para los canales 0 a 15 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Prólogo 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (Ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Vista general de la documentación del módulo de entradas digitales DI 8×NAMUR HF 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de entradas digitales DI 8×NAMUR HF. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de entradas digitales DI 8×NAMUR HF 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


Instalación de 
controladores con 
inmunidad a las 
perturbaciones 


Manual de funciones Instalación de 
controladores con inmunidad a las 
perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/59193566)  


• Principios básicos 
• Compatibilidad 


electromagnética 
• Protección contra rayos 


Diagnóstico del sistema Manual de funciones 
Diagnóstico 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/59192926)  


• Resumen 
• Evaluación del diagnóstico de 


hardware/software 


BaseUnits Manual de producto ET 200SP 
BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/58532597/133300)  


Datos técnicos 


Información adicional y 
particularidades del 
sistema de periferia  
ET 200SP 


Información del producto ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/73021864) 
 


Información de última hora que 
todavía no se ha incluido en los 
manuales de sistema, manuales 
de funciones o manuales de 
producto. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864
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Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) están disponibles los 
manuales actuales de los productos SIMATIC para su descarga gratuita. 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7131-6TF00-0CA0 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo DI 8×NAMUR HF 
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Características  
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● 8 entradas digitales con su correspondiente información de calidad (Quality Information) 


● Alimentación de sensores con 8,2 V DC y posibilidad de conexión/desconexión sensor a 
sensor (PROFIenergy) 


● Diagnósticos parametrizables (por canal) 


● Apropiado para la conexión de sensores NAMUR y contactos mecánicos con o sin 
resistencia 


El módulo soporta las siguientes funciones tecnológicas: 


● Prolongación del impulso 


● Vigilancia de inestabilidad de señal 


● Diagnóstico para tipo de sensor inversor 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización de firmware 


● Datos de identificación I&M0 a I&M3 


● Reparametrización en RUN 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios pueden pedirse por separado: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 


Consulte también 
Información del producto ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación general de conexiones 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones del DI 8×NAMUR HF 


Asignación de conexiones del DI 8×NAMUR HF (6ES7131-6TF00-0CA0) 
Borne Asignación Borne Asignación Explicaciones BaseUnit1 Plaquitas de 


identificación por color 
(bornes 1 a 16) 


1 DI0 2 DI1 • DIn: Señal de entrada, 
canal n 


• USn: Alimentación de 
sensores, canal n 


A0 


 
CC01 
6ES7193-6CP01-2MA0 
 


3 DI2 4 DI3 
5 DI4 6 DI5 
7 DI6 8 DI7 
9 US0 10 US1 
11 US2 12 US3 
13 US4 14 US5 
15 US6 16 US7 
L+ 24 V DC M M 
Las figuras siguientes muestran las conexiones para todos los tipos de sensor y la señal de entrada DI0. 
Sensor NAMUR o sensor según 
IEC 60947-5-6 


 


Inversor NAMUR o inversor según 
IEC 60947-5-6 


 


Contacto individual con resistencia 
10 kΩ (contacto NA mecánico) 


 


Inversor con resistencia 10 kΩ 
(inversor mecánico) 


 


Contacto individual sin resistencia 
(contacto NA mecánico con contacto 
individual) 


 


Inversor sin resistencia (inversor 
mecánico) 


 


 1 Las últimas dos cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 
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 Nota 


La primera BaseUnit de una estación debe ser una BaseUnit de color claro. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 


 


Actualización de firmware 
Al actualizar el firmware, debe estar aplicada la tensión de alimentación L+ al módulo tanto 
en el momento del arranque como durante la actualización. 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio del DI 8×NAMUR HF 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros del DI 8xNAMUR HF 
Los parámetros ajustables figuran en la siguiente tabla. El rango efectivo de los parámetros 
ajustables depende del tipo de configuración. Son posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante registros (ver capítulo Parametrización y 
estructura de registros de parámetros (Página 33)). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables y su preajuste (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste 
estándar 


Reparametrizaci
ón en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA-Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Cortocircuito a 
masa 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico 
Error de inversor 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico 
Error de 
inestabilidad de 
señal 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal - 


Vigilancia de 
inestabilidad de 
señal: ventana de 
vigilancia 


• 0,5 s 
• De 1 s a 100 s 


(ajustable en 
intervalos de 1 s) 


0,5 s sí Canal - 
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Parámetro Rango Ajuste 
estándar 


Reparametrizaci
ón en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA-Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Vigilancia de 
inestabilidad de 
señal: número de 
cambios de señal 


• Desactivado 
• 2 a 32 


Desactivado sí Canal - 


Alarmas de proceso • Desactivado 
• Flanco ascendente 
• Flanco descendente 
• Flanco ascendente y 


descendente 


Desactivado sí Canal - 


Tipo de sensor • Canal desactivado 
• Sensor NAMUR 
• Contacto individual 


sin resistencia 
• Contacto individual 


con resistencia 10 kΩ 
• Contacto inversor 


NAMUR 
• Contacto inversor sin 


resistencia 
• Inversor con 


resistencia 10 kΩ 


Sensor 
NAMUR 


sí Canal Canal 


Prolongación del 
impulso 


• ninguno 
• 0,5 s 
• 1 s 
• 2 s 


ninguno sí Canal - 


Invertida • Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de 
potencial del módulo 
izquierdo 


• Permitir nuevo grupo 
de potencial 


Utilizar el 
grupo de 
potencial del 
módulo 
izquierdo 


no Módulo Módulo 


La reparametrización y sus efectos en las funciones tecnológicas 
Al reparametrizar una función tecnológica se resetea su comportamiento. La 
reparametrización de una función tecnológica no afecta a otras funciones tecnológicas. 
Excepción: la inversión de señales y la vigilancia de inestabilidad de señal, puesto que al 
activar/desactivar la inversión de señal se genera un cambio de flanco adicional. 
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Funciones tecnológicas 
Todas las funciones tecnológicas como, p. ej., 


● prolongaciones de impulsos, 


● vigilancia de inestabilidad de señal 


● error de inversor 


● alarmas de proceso 


se ejecutan únicamente con una señal sin errores (QI = 1). Es decir, en el canal no hay 
ningún diagnóstico (ver también capítulo Área de direcciones (Página 18)). 


4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del aviso de diagnóstico cuando la tensión de alimentación L+ es insuficiente o 
falta. 


Consejo: Para evitar una avalancha de diagnósticos, conviene habilitar el diagnóstico 
"Diagnóstico Falta tensión de alimentación" únicamente en un canal activo. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitación del aviso de diagnóstico cuando se produce un cortocircuito a masa en la 
alimentación de sensores. 


El diagnóstico "Cortocircuito a masa" puede utilizarse con el siguiente ajuste del sensor: 


● Sensor NAMUR 


● Contacto inversor NAMUR 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitación del aviso de diagnóstico si el cable que va al sensor está interrumpido. 


El diagnóstico "Rotura de hilo" puede utilizarse con el siguiente ajuste del sensor: 


● Sensor NAMUR 


● Contacto individual con 10 kΩ 


● Contacto inversor NAMUR 


● Contacto inversor con 10 kΩ 
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Diagnóstico Error de inversor 
Habilitación del aviso de diagnóstico cuando se produce un error de inversor. 


El diagnóstico "Error de inversor" puede utilizarse con el siguiente ajuste del sensor: 


● Contacto inversor NAMUR 


● Contacto inversor sin resistencia 


● Contacto inversor con 10 kΩ 


Diagnóstico Error de inestabilidad de señal 
Habilitación del aviso de diagnóstico cuando se produce un error de inestabilidad de señal. 


La vigilancia de inestabilidad de señal es una función del sistema de control para señales de 
entradas digitales. Detecta y notifica cursos anómalos de las señales en la ingeniería de 
procesos, p. ej., oscilaciones demasiado frecuentes de la señal de entrada entre "0" y "1". El 
hecho de que se produzcan dichos cursos de señales es un signo de que el sensor está 
defectuoso o de que hay inestabilidad en el proceso. 


Vigilancia de inestabilidad de señal: ventana de vigilancia 
Vigilancia de inestabilidad de señal: ajuste de la ventana de vigilancia 


Para cada canal de entrada se dispone de una ventana de vigilancia parametrizable. La 
primera vez que cambia la señal de entrada se inicia esta ventana de vigilancia. Si dentro de 
la ventana de vigilancia la señal de entrada cambia con más frecuencia de la parametrizada 
en el número de cambios de señal, esto se interpreta como error de inestabilidad de señal. 
Si dentro de la ventana de vigilancia no se detecta ningún error de inestabilidad de señal, 
cuando vuelva a cambiar la señal se reiniciará la ventana de vigilancia. 


Vigilancia de inestabilidad de señal: número de cambios de señal 
Vigilancia de inestabilidad de señal: ajuste de los cambios de señal 


Ajuste del número tolerado de cambios de señal al vigilar la inestabilidad de señal dentro de 
la ventana de vigilancia. 


El número de cambios de señal = 0 desactiva la función Vigilancia de inestabilidad de señal. 


Alarmas de proceso 
Determina si el flanco ascendente, el flanco descendente o ambos flancos disparan una 
alarma de proceso. 
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Tipo de sensor 
Determina qué tipo de sensor está conectado (ver Tabla 3-1 Asignación de conexiones del 
DI 8×NAMUR HF (Página 9)). 


Para los tipos de sensor 


● Contacto inversor NAMUR 


● Contacto inversor sin resistencia 


● Contacto inversor con 10 kΩ 


se aplica: El canal del contacto NA debe ajustarse conforme al tipo de sensor. El canal del 
contacto NC debe desactivarse. 


Si se ha ajustado "Canal desactivado", el canal no está activado. 


Prolongación del impulso 
Determina si se produce una prolongación del impulso y, en caso afirmativo, durante cuánto 
tiempo. 


La prolongación del impulso es una función que modifica una señal de entrada digital. Un 
impulso en una entrada digital se prolonga como mínimo hasta la longitud parametrizada. Si 
el impulso de entrada ya es más largo que la longitud parametrizada, no se modifica. 


Invertida 
Determina si se invierte la señal de entrada o no. 


La inversión solo es posible con los siguientes tipos de sensor: 


● Sensor NAMUR 


● Contacto individual sin resistencia 


● Contacto individual con 10 kΩ 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentra una BaseUnit con acometida de alimentación (ver 
manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


Consulte también 
Asignación de conexiones (Página 9) 


Prolongación del impulso (Página 16) 


Diagnóstico para tipo de sensor inversor (Página 25) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Prolongación del impulso 


Descripción 
La prolongación del impulso es una función que modifica una señal de entrada digital. Un 
impulso en una entrada digital se prolonga como mínimo hasta la longitud parametrizada. Si 
el impulso de entrada ya es más largo que la longitud parametrizada, no se modifica. 


La señal cuyo impulso se ha prolongado es la señal de entrada para la alarma de proceso. 


Principio de la prolongación de impulsos 
La siguiente imagen muestra con ejemplos si se modifican impulsos de entrada y cómo.  


 
Figura 4-1 Principio de la prolongación de impulsos 
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 Nota 


Si se parametriza la prolongación del impulso para un canal de entrada, esto afectará a la 
vigilancia de inestabilidad de señal habilitada para dicho canal. La señal cuyo impulso se ha 
prolongado es la señal de entrada para la vigilancia de inestabilidad de señal. Por 
consiguiente, sincronice las parametrizaciones de la prolongación del impulso y la vigilancia 
de inestabilidad de señal. Seleccionando los valores correspondientes para los parámetros 
podrá adaptar las funciones a su proceso de forma óptima.  


 


 Nota 


En caso de error en la información de calidad (QI = 0, p. ej. rotura de hilo), se resetea una 
prolongación de impulsos en curso. 


 







Parametrización y direccionamiento  
4.4 Área de direcciones 


 Módulo de entradas digitales DI 8xNAMUR HF (6ES7131-6TF00-0CA0) 
18 Manual de producto, 02/2014, A5E03894480-01 


4.4 Área de direcciones 


Opciones de configuración de DI 8×NAMUR HF 
Configuración con información de calidad: 


● DI 8×NAMUR HF QI 


Evaluación de la información de calidad 
Mediante la configuración con información de calidad (QI) se asigna un byte adicional en el 
área de direcciones de entrada. Cada bit de este byte está asignado a un canal e informa 
sobre la validez del valor digital. 


Los canales desactivados o defectuosos proporcionan la información de calidad QI = 0. 


En un inversor, la información de calidad siempre es QI = 0 para un canal del contacto NC. 
La validez de la señal debe comprobarse en el canal del contacto NA. 


Área de direcciones del módulo de entradas digitales DI 8×NAMUR HF 
La figura siguiente muestra la asignación del área de direcciones en el módulo 
DI 8×NAMUR HF con información de calidad (Quality Information (QI)). 


 
Figura 4-2 Área de direcciones del módulo de entradas digitales DI 8×NAMUR HF con información 


de calidad 


Funciones tecnológicas 
Todas las funciones tecnológicas como, p. ej., 


● prolongación del impulso 


● vigilancia de inestabilidad de señal 


● error de inversor 


● alarma de proceso 


requieren una señal de entrada válida que proporcione QI = 1 (ningún diagnóstico 
detectado). De lo contrario, no se ejecutan. 
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 Alarmas y avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED (indicadores de estado y error) de 
DI 8×NAMUR HF. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado del canal (verde) 
③ Error del canal (rojo) 
④ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estados y errores. 
Las soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 23). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Tensión de alimentación del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no operativo (no parametrizado o parametrización no válida) 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo 


LED de estado de canal/error de canal 
El LED de estado de canal muestra el estado de señal de los datos útiles de una entrada. Si 
se ha activado la inversión, el LED de estado de canal muestra el estado invertido en lo que 
respecta a la señal presente en el borne. 


Si hay un evento de diagnóstico presente en el canal, el LED de estado de canal siempre 
está apagado con el diagnóstico habilitado y, por lo tanto, no muestra el estado de señal de 
los datos útiles de la entrada. 


Tabla 5- 2 Indicación de estado y error del LED de estado de canal/error de canal 


LED Significado 


Estado de canal Error de canal 


 
apagado 


 
apagado 


La entrada suministra la señal "0" y ningún diagnóstico de 
canal, o el canal está desactivado 


 
encendido 


 
apagado 


La entrada suministra la señal "1" y ningún diagnóstico de canal 


 
apagado 


 
encendido 


Canal activado y diagnóstico de canal 


 
encendido 


 
encendido 


No admisible (error) 
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LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Tensión de alimentación L+ inexistente o insuficiente, o polos invertidos 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ disponible 
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5.2 Alarmas 
El módulo de entradas digitales DI 8×NAMUR HF soporta alarmas de diagnóstico y de 
proceso. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Cortocircuito a masa 


● Rotura de hilo 


● Falta tensión de alimentación 


● Error de inversor 


● Error de inestabilidad de señal 


Evaluación de alarmas de proceso con controlador IO 
El módulo genera una alarma de proceso con los siguientes eventos: 


● En caso de flanco ascendente (cambio de señal de 0 a 1) 


● En caso de flanco descendente (cambio de señal de 1 a 0) 


En caso de alarma, en la CPU del controlador IO se ejecutan automáticamente OB de 
alarma. 


Encontrará información detallada sobre el evento en el bloque de organización de la alarma 
de proceso, con la instrucción "RALRM" (leer información adicional de alarma) y en la ayuda 
en pantalla de STEP 7. 


El canal del módulo que ha originado la alarma de proceso se registra en la información de 
arranque del bloque de organización. En la figura siguiente se muestra la asignación a los 
bits de la palabra doble de datos locales 8. 


 
Figura 5-2 Información de arranque del bloque de organización 
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Estructura de la información adicional de alarma 


Tabla 5- 4 Estructura del USI = W#16#0001 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI 
(User Structure Identifier) 


W#16#0001 Información adicional de las alarmas de 
proceso del módulo de periferia 


2 


Le sigue el canal que ha disparado la alarma de proceso. 
 Canal B#16#00 a B#16#07 Canal 0 a 7 del módulo de periferia 1 
A continuación va el evento que ha disparado la alarma de proceso. 
 Evento B#16#01 Flanco ascendente 1 


B#16#02 Flanco descendente 


5.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 5 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Cortocircuito (solo 
inversores NAMUR y 
sensores NAMUR) 
Consejo: Con inversores 
NAMUR, comprobar el 
canal de los contactos 
NA y NC. 


1H Cortocircuito a línea de señal con el sensor Corrección del cableado del proceso 
Sensor defectuoso Sustitución del sensor 
Se ha parametrizado un tipo de sensor 
incorrecto 


Corrección de la parametrización 


Impedancia de carga demasiado baja Utilizar el sensor con mayor 
impedancia 


Rotura de hilo (solo 
inversor NAMUR, sensor 
NAMUR, sensor con 
resistencia 10 kΩ y 
contacto individual con 
resistencia 10 kΩ) 
Consejo: Con inversores 
NAMUR, comprobar el 
canal de los contactos 
NA y NC 


6H Línea de señal con un sensor, interrumpida Corrección del cableado del proceso 
Sensor defectuoso Sustitución del sensor 
Tipo incorrecto de sensor parametrizado Corrección de la parametrización 
Impedancia de carga demasiado elevada Utilizar otro tipo de sensor o cablear 


de forma diferente (emplear cables 
con una sección mayor, p. ej.) 


Canal no cableado (abierto) Desactivar diagnóstico, cablear 
contactos del sensor 


Error 9H Alimentación de sensores defectuosa Sustituir el módulo 
Fallo de hardware 


Falta tensión de carga 11H Tensión de alimentación L+ inexistente o 
insuficiente 


Comprobar tensión de alimentación 
L+ en la BaseUnit 
Comprobar tipo de BaseUnit 
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Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Fallo externo (solo con 
sensor inversor) 


1AH Error de inversor:  
Comprobación de plausibilidad negativa 
entre canal del contacto NC y canal del 
contacto NA 


Comprobar cableado del proceso, 
sustituir sensor 


Fallo 1 en 
actuador/sensor = señal 
inestable 


1DH Error de inestabilidad de señal:  
Señal inestable: cambios de señal 
demasiado frecuentes dentro de la ventana 
de vigilancia 
Si no se ha detectado ninguna inestabilidad 
de la señal de entrada durante tres 
ventanas de vigilancia consecutivas, se 
dispara una alarma de diagnóstico saliente. 
El estado de valor de la señal actual se 
ajusta a "válido" en la memoria imagen de 
proceso. 


Comprobar parametrización de la 
vigilancia de inestabilidad de señal 
Comprobar cableado del proceso, 
sustituir sensor (si es necesario) 


Canal/componente no 
disponible 
temporalmente 


1FH Actualización de firmware en curso o 
interrumpida durante la actualización 


Conectar la tensión de alimentación 
Reiniciar actualización de firmware 
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5.4 Diagnóstico para tipo de sensor inversor 


Diagnóstico para tipo de sensor inversor 
En el diagnóstico Error de inversor se controla la conmutación entre dos canales de entrada. 
Si, al cambiar la señal de un canal del inversor, no se produce un cambio de señal en el otro 
canal del inversor una vez transcurrido el tiempo de conmutación tolerado, el módulo emite 
el diagnóstico Error de inversor. 


El tiempo de conmutación tolerado entre ambos canales es de 300 ms fijos. 


Los sensores inversores ocupan siempre dos canales adyacentes: El canal del contacto NA 
debe ajustarse conforme al tipo de sensor en los canales 0, 2, 4 y 6; los correspondientes 
canales del contacto NC 1, 3, 5 y 7 deben desactivarse. 


Principio del diagnóstico del contacto inversor 
Cuando las entradas digitales de un grupo de canal están parametrizadas como "Inversor", 
el módulo realiza un diagnóstico para ese grupo de canal para el tipo de sensor Inversor. 


Si la comprobación de plausibilidad es negativa, 


● el módulo identifica la información de calidad del canal del contacto NA como "no válido" 
(QI = "0"), 


● el módulo genera una entrada de diagnóstico para el canal del contacto NA y 


● se dispara una alarma de diagnóstico si está habilitado el diagnóstico Error de inversor. 


La señal de entrada digital y la información de calidad solo se actualizan para el canal del 
contacto NA (canales 0, 2, 4, 6). La señal de entrada digital es 0 y la información de calidad 
es "no válido" (QI = "0") para el canal del contacto NC (canales 1, 3, 5, 7). Este canal solo 
sirve para comprobar la plausibilidad del sensor. 


Observe las siguientes particularidades en el diagnóstico del inversor: 


● Si las señales del contacto NA y del contacto NC no son plausibles tras 300 ms, se 
muestra Error de inversor como diagnóstico. 


● Si ya hay un fallo (QI = 0, p. ej. rotura de hilo), el módulo no realizará más diagnósticos 
de fallos del contacto inversor. 


● En función del tipo de inversor existen diferentes posibilidades de diagnóstico 
(Dependencias en la configuración con archivos GSD (Página 32)). Un error de inversor 
puede tener diferentes causas en función del tipo de sensor. 


– En los inversores con resistencia, un error de inversor también puede ser 
consecuencia de un cortocircuito (el sensor no presenta defectos, hay un 
cortocircuito). 


– En el caso de inversores sin resistencia, un error de inversor también puede deberse 
a una rotura de hilo. 


– Si se detecta rotura de hilo o cortocircuito en el tipo de sensor correspondiente, pero 
sus respectivos diagnósticos no están habilitados, en vez del diagnóstico Rotura de 
hilo o Cortocircuito se muestra el diagnóstico Error de inversor (a condición de que 
este se encuentre habilitado). 
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Consejo: registros 0 a 7 e inversor 
Con los registros 1, 3, 5 y 7 puede parametrizarse un sensor inversor en un canal par (canal 
del contacto NC). 


Con los registros 0, 2, 4 y 6 puede parametrizarse el correspondiente canal del contacto NA. 


A un canal par del inversor debe seguirle un canal impar desactivado; de lo contrario,  


● se obtiene un error de parametrización o 


● se rechaza la parametrización y se conserva la parametrización actual. 


Solución: enviar primero los registros 1, 3, 5 y 7 desactivados y después los registros 0, 2, 4 
y 6 con sensor inversor. 


5.5 Vigilancia de inestabilidad de señal 


Descripción 
La vigilancia de inestabilidad de señal es una función del sistema de control para señales de 
entradas digitales. Reconoce y notifica cursos anómalos de las señales en la ingeniería de 
procesos, p. ej., un número excesivo de cambios en señal de entrada entre "0" y "1" dentro 
de un espacio de tiempo vigilado. Este tiempo se denomina "ventana de vigilancia". El 
hecho de que se produzcan dichos cursos de señales es un signo de que el sensor está 
defectuoso o de que hay inestabilidad en el proceso.  


Activación de la vigilancia de inestabilidad de señal 
La vigilancia de inestabilidad de señal se activa definiendo un número admisible de cambios 
en señal de entrada entre "0" y "1" dentro de la ventana de vigilancia. El número 0 desactiva 
la función Vigilancia de inestabilidad de señal. 


Un error de inestabilidad de señal determinado por la vigilancia de inestabilidad de señal 
repercute inmediatamente en la información de calidad (QI). 


Determinación de un error de inestabilidad de señal 
Para cada canal de entrada se dispone de una ventana de vigilancia parametrizada. La 
primera vez que cambia la señal de entrada se inicia esta ventana de vigilancia. Si, dentro 
de la ventana de vigilancia, la señal de entrada cambia con más frecuencia de la 
parametrizada para el número de cambios de señal, esto se interpreta como error de 
inestabilidad de señal. Si dentro de la ventana de vigilancia no se detecta ningún error de 
inestabilidad de señal, cuando vuelva a cambiar la señal se reiniciará la ventana de 
vigilancia. 
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Emisión de un error de inestabilidad de señal 
Si se produce un error de inestabilidad de señal, el estado de señal actual se registra en la 
memoria imagen de proceso y la información de calidad de la señal se ajusta a "no válido" 
(QI = 0). Si se ha habilitado el diagnóstico "Error de inestabilidad de señal", también se 
registra la información de diagnóstico "Error de inestabilidad de señal" y se dispara una 
alarma de diagnóstico entrante. 


La información de calidad (QI) y la información de diagnóstico pueden evaluarse y 
procesarse en el programa de usuario. 


Desactivación de un error de inestabilidad de señal 
Si no se ha detectado ninguna inestabilidad de la señal de entrada durante tres ventanas de 
vigilancia consecutivas, se dispara una alarma de diagnóstico saliente. El estado de valor de 
la señal actual se ajusta a "válido" en la memoria imagen de proceso. 


 


 Nota 


Una vigilancia de inestabilidad de señal en curso se interrumpe con una señal de entrada 
incorrecta (información de calidad QI = 0). 


 


Principio 
La figura siguiente muestra gráficamente el principio de la vigilancia de inestabilidad de 
señal. 


 
Figura 5-3 Principio de vigilancia de inestabilidad de señal 
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Vigilancia de inestabilidad de señal y "tiempo de estabilización" en caso de error de inestabilidad de 
señal 


¿El tiempo de vigilancia vuelve a prolongarse en tres ventanas de vigilancia en caso de 
error y mientras tanto la señal sigue cambiando? 


 
La señal cambia... Resultado 
una vez más de lo ajustado en "Número de cambios de 
señal". 


Se reinicia el tiempo de vigilancia. 


menos veces de lo ajustado en "Número de cambios de 
señal". 


El tiempo de vigilancia no se reinicia, es decir, transcurre 
una sola vez desde el momento de la detección del error de 
inestabilidad de señal. Se tolera un cambio incluso poco 
antes de que finalice el tiempo. 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DI 8×NAMUR HF 
 


 6ES7131-6TF00-0CA0 
Nombre del producto DI 8xNAMUR HF 
Información general  
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0 
Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13/V13 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/V5.5 SP4 
PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 20,4 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad Sí 
Alimentación de sensores  
Número de salidas 8 
Intensidad de salida  
Protección contra cortocircuitos Sí 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1,5 W 
Área de direcciones  
Área de direcciones por módulo  
Área de direcciones por módulo, máx. 1 byte; + 1 byte para información QI 
Entradas digitales  
Número de entradas 8 
Entradas digitales, parametrizables Sí 
Tipo NAMUR 
Prolongación del impulso Sí; 0,5 s, 1 s, 2 s 
Evaluación de flancos Sí; flanco ascendente, flanco descendente, 


cambio de flanco 
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 6ES7131-6TF00-0CA0 
Fluctuación por cambio de señal Sí; de 2 a 32 cambios de señal 
Ventana de observación de fluctuación Sí; de 0,5 s, 1 s a 100 s en intervalos de 1 s 
Tensión de entrada  
Tipo de tensión de entrada DC 
Valor nominal, DC 8,2 V 
Intensidad de entrada  
para contacto con resistencia 10 k  
• Para señal "0" 0,35 mA a 1,2 mA 


• Para señal "1" 2,1 a 7 mA 


para contacto sin resistencia  
• para señal "0", máx. (intensidad de reposo 


admisible) 
0,5 mA 


• Para señal "1" típ. 8 mA 


para sensores NAMUR  
• Para señal "0" 0,35 mA a 1,2 mA 


• Para señal "1" 2,1 a 7 mA 


Retardo a la entrada (con tensión nominal de 
entrada) 


 


Tiempo de conmutación tolerado para inversores 300 ms 
para entradas NAMUR  
• En transición "0" a "1", máx. 12 ms 


• En transición "1" a "0", máx. 12 ms 


Longitud de cable  
Longitud de cable apantallado, máx. 200 m 
Sensores  
Sensores conectables  
Sensor/inversor NAMUR según EN 60947 Sí 
Contacto simple/inversor sin resistencia Sí 
Contacto simple/inversor con resistencia 10 kOhm Sí 
Alarmas/diagnósticos/información de estado  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí; por canales 
Alarma de proceso Sí; parametrizable, canales 0 a 7 
Avisos de diagnóstico  
Lectura de informaciones de diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Rotura de hilo Sí 
Cortocircuito Sí 
Error agrupado Sí 
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 6ES7131-6TF00-0CA0 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado del canal Sí; LED verde 
Para diagnóstico de canal Sí, LED rojo 
Para diagnóstico de módulos Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
Entre los canales No 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Entre los canales y la alimentación de la 
electrónica 


Sí 


Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 32 g 


Sensores NAMUR y contactos con resistencia 
Vigilancia de cortocircuito y rotura de hilo solo para sensores NAMUR y contactos con 
resistencia. Los rangos de reacción de los diagnósticos se corresponden con  
IEC 60947-5-6. 


Croquis acotado 
Ver Manual de producto BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300





  
  


 Módulo de entradas digitales DI 8xNAMUR HF (6ES7131-6TF00-0CA0) 
32 Manual de producto, 02/2014, A5E03894480-01 


 Parámetros y estructuras de datos A 
A.1 Dependencias en la configuración con archivos GSD 


En la configuración del módulo con archivo GSD hay que tener en cuenta que los ajustes de 
algunos parámetros dependen de otros; ver las siguientes tablas. 


Configuración con archivo GSD de PROFINET 
En la siguiente tabla aparecen los diagnósticos y las dependencias de los tipos de sensores 
para PROFINET. 


 
Tipo de sensor Diagnósticos 


Falta 
tensión de 
alimentació


n L+ 


Cortocircuit
o a masa 


Rotura de 
hilo 


Error de 
inestabilida
d de señal 


Error de 
inversor 


Inversión 


Sensor NAMUR × × × × - × 
Contacto individual sin resistencia × - - × - × 
Contacto individual con resistencia 
10 kΩ 


× - × × - × 


Contacto inversor NAMUR × × × × × - 
Contacto inversor sin resistencia × - - × × - 
Inversor con resistencia 10 kΩ × - × × × - 


Configuración con archivo GSD de PROFIBUS 
En la siguiente tabla aparecen los diagnósticos y las dependencias de los tipos de sensores 
para PROFIBUS. 


 
Tipo de sensor Diagnósticos 


Falta tensión 
de 


alimentación 
L+ 


Cortocircuito 
a masa 


Rotura de 
hilo 


Error de 
inversor 


Inversión 


Sensor NAMUR × × × - × 
Contacto individual sin resistencia × - - - × 
Contacto individual con resistencia 10 kΩ × - × - × 
Contacto inversor NAMUR × × × × - 
Contacto inversor sin resistencia × - - × - 
Inversor con resistencia 10 kΩ × - × × - 
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A.2 Parametrización y estructura de registros de parámetros 
El registro 128 del módulo tiene una estructura idéntica, independientemente de que se 
configure el módulo con PROFIBUS DP o PROFINET IO. El registro 128 permite 
reparametrizar el módulo en el programa de usuario, independientemente de la 
configuración. De este modo es posible utilizar todas las funciones del módulo, incluso si 
este se ha configurado mediante GSD de PROFIBUS. 


Los registros 0 a 7 permiten configurar canales individualmente. 


Parametrización en el programa de usuario 
Existe la posibilidad de reparametrizar el módulo en RUN (p. ej., "Activar diagnósticos" 
puede modificarse en RUN). 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el registro 
128 o los registros 0 a 7. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, 
es decir, los parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


En caso de que, al reconfigurar un módulo, hubiera diagnósticos pendientes antes de 
reconfigurarlo, estos diagnósticos serán notificados como "salientes". 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene no obstante el código de error correspondiente.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del registro 128 o de los registros 0 a 7 


 
Figura A-1 Estructura del registro 128 o de los registros 0 a 7 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2  DS 128 o DS 0 a 7: bytes 0 y 1; información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de parámetros para un canal. Dicha estructura es 
válida para los canales 0 a 7. 
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Figura A-3  DS 128 o DS 0 a 7: bytes x a x+5: estructura para los canales 0 a 7 


Consulte también 
Parámetros (Página 11) 
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Copyright © Siemens AG 2014. 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Prólogo 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (Ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Vista general de la documentación del módulo de entradas digitales DI 4×120..230VAC ST 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de entradas digitales DI 4×120..230VAC ST. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de entradas digitales DI 4×120..230VAC ST 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


Instalación de 
controladores con 
inmunidad a las 
perturbaciones 


Manual de funcionesInstalación de 
controladores con inmunidad a las 
perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/59193566)  


• Principios básicos 
• Compatibilidad 


electromagnética 
• Protección contra rayos 


Diagnóstico del sistema Manual de funciones 
Diagnóstico 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/59192926)  


• Resumen 
• Evaluación del diagnóstico de 


hardware/software 


BaseUnits Manual de producto BaseUnits de 
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/59753521)  


Datos técnicos 


Información adicional y 
particularidades del 
sistema de periferia  
ET 200SP 


Información del producto ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/73021864) 
 


Información de última hora que 
todavía no se ha incluido en los 
manuales de sistema, manuales 
de funciones y manuales de 
producto. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864
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Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) están disponibles los 
manuales actuales de los productos SIMATIC para su descarga gratuita. 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7131-6FD00-0BB1 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo DI 4×120..230VAC ST 


Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● 4 entradas digitales con su correspondiente información de calidad (Quality Information) 


● Tensión de alimentación L+ 


● Apto para conectar interruptores y sensores a 2 hilos según IEC 61131, tipo 3 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización de firmware 


● Datos de identificación I&M0 a I&M3 


● Reparametrizar en RUN 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 
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Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación general de conexiones 
 


 ATENCIÓN 


Tensión peligrosa, peligro de muerte o lesiones graves 


Antes de comenzar los trabajos, desconecte la instalación y el módulo de la alimentación. 
 


 Nota 
Limitación de sobretensión 


Debe asegurarse de que la limitación de la sobretensión de la alimentación de sensores sea 
de 1 kV. 


 


 Nota 
Limitación de la potencia 


Debe instalarse un fusible con una corriente de disparo de 10 A como máximo para limitar la 
potencia de todas las tensiones de entrada. El fusible debe ser un fusible miniatura rápido. 
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Tabla 3- 1 Asignación de conexiones del DI 4×120..230VAC ST 


Asignación de conexiones del DI 4×120..230VAC ST (6ES7131-6FD00-0BB1) 
Borne Asigna-


ción 
Borne Asigna-


ción 
Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por color 
(bornes 1 a 12) 


1 DI0 2 DI1 • DIn: Señal de entrada, 
canal n 


• L1: alimentación de 
sensores 120 a 230 V AC 


• N: neutro 
 
 


B1 


 
CC41 
6ES7193-6CP41-2MB0 


3 DI2 4 DI3 
5 L1 6 L1 
7 L1 8 L1 
9 N 10 N 
11 N 12 N 
1L 120 ... 


230 V AC 
1N N 


2L 120...230 
V AC 


2N N 


2 hilos 


 


3 hilos 


 


4 hilos 


 
 1 Las últimas dos cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de sistema 


Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 
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3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio del DI 4x120...230VAC ST 
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 Parametrización/direccionamiento 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros de DI 4x120..230VAC ST 
Los parámetros ajustables figuran en la siguiente tabla. El rango efectivo de los parámetros 
ajustables depende del tipo de configuración. Son posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante registros (ver capítulo Parametrización y 
estructura de registros de parámetros (Página 20)). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables y su ajuste predetermiando (archivo GSD) 


Parámetro Rango de valores Ajuste 
predeter-
minado 


Reparametrizar 
en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Modo de operación • Canal activado 
• Canal desactivado 


Canal 
activado 


Sí Canal Canal 


4.2 Explicación de los parámetros 


Modo de operación 
Determina si un canal está activado o desactivado. 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Área de direcciones 


Opciones de configuración de DI 4×120..230VAC ST 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo digital, se asignará adicionalmente un 
byte en el área de direcciones de entrada. Cada bit de este byte está asignado a un canal e 
informa sobre la validez del valor digital (0 = valor incorrecto). 


Área de direcciones del módulo de entradas digitales DI 4×120..230VAC ST 
La figura siguiente muestra la asignación del área de direcciones en el módulo 
DI 4×120..230VAC ST con información de calidad (Quality Information (QI)). Las direcciones 
para la información de calidad solo están disponibles si se ha activado la información de 
calidad. 


 
Figura 4-1 Área de direcciones del módulo de entradas digitales DI 4×120..230VAC ST con 


información de calidad 
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 Alarmas y avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED (indicadores de estado y error) de 
DI 4x120..230VAC ST. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado del canal (verde) 
③ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estados y errores. 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estado y error del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Señal de proceso = 0 


 
encendido 


Señal de proceso = 1 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Estado de la tensión de carga 


Estado de la tensión de carga 
El firmware del módulo no detecta el estado de la tensión de carga. 


Si se usa la función "Estado de la tensión de carga", que está asociada al módulo servidor, 
en un slot con DI 4×120..230VAC ST aparece siempre "1" en el bit de estado. Esto es así 
incluso cuando no hay tensión de carga. 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DI 4×120..230VAC ST 
 


 6ES7131-6FD00-0BB1 
Información general  
BaseUnits utilizables Tipo de BU B1 
Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13/V13 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/V5.5 SP4 
PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD GSD a partir de la revisión 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (AC) 230 V 
Protección contra inversión de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo (valor nominal) 10 mA 
Consumo máx. 11 mA 
Alimentación de sensores  
Número de salidas 4 
Intensidad de salida  
Hasta 60 °C, máx. 10 A 
Protección contra cortocircuitos No; si se usa el tipo de BU B1, debe instalarse un 


fusible con una corriente de disparo de 10 A 
Disipación  
Potencia disipada, típ. 1 W; potencia activa, tensión de carga 230 V, 


todas las entradas conectadas con 230 V, 50 Hz 
Área de direcciones  
Área de direcciones por módulo  
Área de direcciones por módulo, máx. 1 byte; + 1 byte para información QI 
Entrada 1 byte 







Datos técnicos  
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 6ES7131-6FD00-0BB1 
Entradas digitales  
Número de entradas 4 
Fuente/sumidero No 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 3 Sí 
Prolongación del impulso No 
Tensión de entrada  
Tipo de tensión de entrada 120/230 V AC (47 Hz a 63 Hz) 
Valor nominal, AC 230 V 
Para señal "0" 0 a 40 V AC 
Para señal "1" 74 V AC a 264 V AC 
Intensidad de entrada  
Para señal "1", típ. 10,8 mA 
Retardo a la entrada (con tensión nominal de 
entrada) 


 


Para entradas estándar  
• Parametrizable No 


• En transición "0" a "1", mín. 1,5 ms 


• En transición "0" a "1", máx. 4 ms 


• En transición "1" a "0", mín. 10 ms 


• En transición "1" a "0", máx. 10 ms 


Longitud de cable  
Longitud del cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud del cable no apantallado, máx. 600 m 
Sensores  
Sensores conectables  
Sensor a 2 hilos Sí 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


No 


Alarmas/diagnósticos/información de estado  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico No 
Alarma de proceso No 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado del canal Sí, LED verde 
Para diagnóstico de canal No 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
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 6ES7131-6FD00-0BB1 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
Entre los canales No 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Entre los canales y la alimentación de la 
electrónica 


No 


Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 2545 VDC 2s (prueba de rutina) 
Dimensiones  
Ancho 20 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 36 g 


Croquis acotado 
Ver manual de producto BaseUnits de ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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 Parámetros y estructuras de datos A 
A.1 Parametrización y estructura de registros de parámetros 


Los registros del módulo tienen una estructura idéntica, independientemente de que el 
módulo se configure con PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Parametrización en el programa de usuario 
Existe la posibilidad de reparametrizar el módulo en el modo RUN. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" a través del 
registro 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene no obstante un código de error correspondiente.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del registro 128 


 
Figura A-1 Estructura del registro 128 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
En la figura siguiente se muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 3. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-3 Estructura bytes x a x+1 para los canales 0 a 3 
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Copyright © Siemens AG 2012 - 2014. 
Reservados todos los derechos 


Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. Esta división le permite acceder específicamente al contenido que desee. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le presta asistencia a la hora de configurar y 
programar. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará exhaustivas descripciones sobre temas generales 
relacionados con el sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. 
diagnóstico, comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 


La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
En la información del producto se documentan los cambios y ampliaciones de los manuales. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP agrupada en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
Con My Documentation Manager se combinan manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual propio. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Aplicaciones & Tools 
Aplicaciones & Tools le proporciona herramientas y ejemplos para resolver tareas de 
automatización. Las soluciones se representan como combinación de varios componentes 
del sistema; se evita centrarse en productos concretos. 


Encontrará Aplicaciones & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


Cesta de Compra CAx 
La Cesta de Compra CAx permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con solo unos clics configurará su propio paquete para descargar. 


Puede elegir lo siguiente: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas de conexiones, 
archivos de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de uso, certificados 


● Datos característicos de productos 


Encontrará la Cesta de Compra CAx en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541
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Descripción del producto 2
2.1 Características 


Referencia 
6ES7132-6BD20-0BA0 


Vista del módulo 


Figura 2-1 Vista del módulo DQ 4×24VDC/2A ST 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de salidas digitales con 4 salidas


● Tensión de alimentación L+


● Intensidad de salida 2 A por canal


● Intensidad total 8 A (por módulo)
(ver Derating: Datos técnicos (Página 20))


● Salida tipo fuente (sourcing) (PNP, salida tipo P)


● Diagnóstico parametrizable por módulos


● Salida de valores sustitutivos


● Adecuado para electroválvulas, contactores de corriente continua y lámparas de
señalización


● Desconexión segura


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización de firmware


● Datos de identificación I&M


● Reparametrización en RUN


● PROFIenergy


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión con otras funciones del módulo 


Función Versión del módulo a partir de Versión de firmware del 
módulo a partir de 


Información de calidad 1 V1.1.0 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Tiras rotulables


● Etiquetas de identificación por color


● Etiqueta de identificación por referencia


● Conexión de pantalla


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión 3
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación de conexiones general 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones  


Asignación de conexiones del DQ 4×24VDC/2A ST (6ES7132-6BD20-0BA0) 
Borne Asigna-


ción 
Borne Asigna-


ción 
Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por color 
(bornes 1 a 16) 


1 DQ0 2 DQ1 • DQn: señal de salida, canal n
• M: masa


A0 


CC02 
6ES7193-6CP02-2MA0 


3 DQ2 4 DQ3 
5 DQ0 6 DQ1 
7 DQ2 8 DQ3 
9 M 10 M 
11 M 12 M 
13 M 14 M 
15 M 16 M 
L+ 24 V DC M M 


2 hilos 


1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit apropiados.  


Nota 


En el módulo de salidas digitales puede saltar el fusible integrado en la BaseUnit BaseUnit 
tipo A1, quedando los bornes inservibles.  
Durante la puesta en marcha deberá prestar atención a que los módulos digitales se utilicen 
únicamente con la BaseUnit tipo A0. 


Nota 


La primera BaseUnit de una estación ET 200SP debe ser una BaseUnit clara. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los tipos de BaseUnit. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio DQ 4×24VDC/2A ST 
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Parámetros/espacio de direcciones 4
4.1 Parámetros 


Parámetros de DQ 4x24VDC/2A ST 
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Configuración centralizada con una CPU S7-1500


● Configuración descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP


● Configuración descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante juegos de datos (ver capítulo Parametrización 
y estructura del juego de parámetros (Página 25)). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetros Rango Ajuste 
predetermina-


do 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 1 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Habilitar
• Bloquear


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Habilitar
• Bloquear


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito a L+ 


• Habilitar
• Bloquear


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico 
Rotura de hilo 


• Habilitar
• Bloquear


Bloquear sí Módulo Módulo 


Modo de operación • Canal activado
• Canal desactivado


Canal activado sí Canal Canal 


Reacción a STOP de la 
CPU 


• Desconectar
• Mantener último valor
• Aplicar valor sustitutivo


Desconectar sí Canal Módulo 
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Parámetros Rango Ajuste 
predetermina-


do 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 1 


Valor sustitutivo • 0 
• 1 


0 sí Canal Canal 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de 
potencial del módulo 
izquierdo 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial 


Utilizar el 
grupo de 
potencial del 
módulo 
izquierdo 


no Módulo Módulo 


 1 Las posibilidades de parametrización están restringidas debido al número limitado de parámetros para la configuración 
de GSD en PROFIBUS (máximo 244 bytes por estación ET 200SP). En caso necesario, pueden ajustarse estos 
parámetros mediante el juego de datos 128, como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO" (consulte la 
tabla superior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 8 bytes. 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del diagnóstico para cuando falta tensión de alimentación L+ o es insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitación del diagnóstico para cuando aparece un cortocircuito a masa de la alimentación 
del actuador. 


Diagnóstico Cortocircuito a L+ 
Habilitación del diagnóstico para cuando aparece un cortocircuito de la alimentación de 
actuadores a L+. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitación del diagnóstico para cuando el cable al actuador está interrumpido. 


Modo de operación 
Determina si un canal está activado o desactivado. 


Reacción a STOP de la CPU / Valor sustitutivo 
Define el comportamiento del módulo en caso de parada de la CPU. 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentre una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación (ver manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Espacio de direcciones 


Opciones de configuración 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo digital, se asignará adicionalmente un 
byte en el espacio de direcciones de entrada. Los bits 0 a 3 de este byte están asignados a 
un canal. Informan acerca de la validez del valor digital. 


Bit = 1: no hay fallos en el canal. 


Bit = 0: el canal está desactivado o hay un fallo en el módulo. 


Cuando se produce un fallo en un canal de este módulo, la información de calidad es 0 para 
todos los canales. 


Espacio de direcciones 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en el módulo 
DQ 4×24VDC/2A ST con información de calidad (Quality Information (QI)). Las direcciones 
para la información de calidad solo están disponibles si se ha habilitado ésta. 


 
Figura 4-1 Espacio de direcciones del DQ 4×24VDC/2A ST con información de calidad 
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Alarmas/avisos de diagnóstico 5
5.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del DQ 4x24VDC/2A ST. 


① DIAG (verde/rojo)
② Estado de canal (verde)
③ PWR (verde)


Figura 5-1 Indicadores LED 


Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estados y errores. Para 
ver las medidas de solución de los avisos de diagnóstico, consulte el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 18). 
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LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estados del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Canal desactivado o activado y señal de proceso = 0 


 
encendido 


Canal activado y señal de proceso = 1 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estados del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de salidas digitales DQ 4×24VDC/2A ST asiste alarmas de diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Cortocircuito 


● Rotura de hilo 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 


5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


 


 Nota 
Es posible conectar dos actuadores por cada salida. 


En caso de conectar dos actuadores, los diagnósticos de ambos actuadores influyen los 
unos en los otros. 


Esto significa que: 
• solo se notifica una rotura de hilo si se ven afectados ambos actuadores. 
• un solo cortocircuito afecta a ambos actuadores. 


 


 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso o 
cancelada.  
En este estado, el módulo no lee valores 
de proceso ni valores sustitutivos. 


• Esperar a que finalice la 
actualización del firmware. 


• Reiniciar la actualización del 
firmware. 


Cortocircuito 1H • Cortocircuito a masa de la 
alimentación del actuador 


• Cortocircuito a L+ de la alimentación 
del actuador 


Corregir el cableado del proceso 
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Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Rotura de hilo 6H Actuador conectado a resistencia 
excesiva. 


Utilizar otro tipo de actuador o cablear de 
otro modo (p. ej., emplear cables con 
una sección mayor) 


Interrupción del cable entre módulo y 
actuador 


Restablecer la conexión 


Canal sin resistencia interna y no 
conectado (abierto) 


• Desactivar el diagnóstico 
• Conectar los contactos del actuador 


a una resistencia en el rango de 
resistencia de carga 


Error de 
parametrización 


10H • El módulo no puede utilizar 
determinados parámetros para el 
canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización 


Falta tensión de 
carga 


11H Tensión de alimentación L+ falta o es 
insuficiente 


• Comprobar la tensión de 
alimentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 
 


 


 Nota 


Con una tensión de alimentación por debajo de la tensión de alimentación mínima L+ y 
estando activado el canal, el indicador de estado del canal puede estar "apagado", aunque 
todavía no se notifique ningún diagnóstico con el parámetro "Diagnóstico Falta tensión de 
alimentación L+" habilitado. 
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Datos técnicos 6
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DQ 4×24VDC/2A ST 


6ES7132-6BD20-0BA0 
Designación de tipo del producto DQ 4x24VDC/2A ST 
Información general 
Versión de firmware V1.1 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0 
Código de color para etiqueta de identificación por color del 
módulo 


CC02 


Función del producto 
Datos I&M sí 
Ingeniería 
configurable/integrada con STEP 7 TIA Portal desde versión V11 SP2/V13 
configurable/integrada con STEP 7 desde versión V5.5 SP3/- 
PROFIBUS, a partir de versión GSD/revisión GSD. GSD revisión 5 o superior 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Montaje 
Posibilidad de montaje en rack sí 
Posibilidad de montaje frontal sí 
Posibilidad de montaje sobre perfil sí 
Posibilidad de montaje mural/directo no 
Tensión de alimentación 
Tipo de tensión de alimentación DC 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad sí 
Intensidad de entrada 
Consumo máx. 60 mA; sin carga 
Potencia disipada 
Potencia disipada, típ. 1 W 
Área de direcciones 
Espacio de direcciones por módulo 
Espacio de direcciones por módulo, máx. 1 byte; + 1 byte para información QI 
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 6ES7132-6BD20-0BA0 
Hardware  
Conexión a bus de campo vía acoplador separado sí 
Salidas digitales  
Número de salidas 4 
Protección contra cortocircuitos sí 
• Umbral de respuesta, típ. 2,8 ... 5,2 A 


Limitación de la sobretensión inductiva de corte a típ. L+ (-50 V) 
Control de una entrada digital sí 
Poder de corte de las salidas  
con carga óhmica, máx. 2 A 
con carga de lámparas, máx. 10 W 
Rango de resistencia de carga  
Límite inferior 12 Ω 
Límite superior 3400 Ω 
Intensidad de salida  
para señal "1" valor nominal 2 A 
para señal "0" corriente residual, máx. 0,1 mA 
Retardo a la salida con carga óhmica  
"0" a "1", máx. 50 µs 
"1" a "0", máx. 100 µs 
"0" a "1", típ. 50 µs 
"1" a "0", típ. 100 µs 
Conexión en paralelo de 2 salidas  
para incrementar la potencia no 
para mando redundante de una carga sí 
Frecuencia de conmutación  
con carga óhmica, máx. 100 Hz 
con carga inductiva, máx. 2 Hz 
con carga de lámparas, máx. 10 Hz 
Corriente total de las salidas  
Corriente máx. por módulo 8 A 
Corriente total de las salidas (por módulo)  
Posición de montaje horizontal  
• hasta 40 °C, máx. 8 A 


• hasta 50 °C, máx. 6 A 


• hasta 60 °C, máx. 4 A 


Posición de montaje vertical  
• hasta 40 °C, máx. 6 A 


• hasta 50 °C, máx. 4 A 


• hasta 60 °C, máx. 4 A 
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 6ES7132-6BD20-0BA0 
Longitud de cable  
Longitud de cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud de cable no apantallado, máx. 600 m 
Interfaces  
Número de interfaces RS 485 0 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Aplicación de valores sustitutivos sí 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico sí 
Avisos de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación sí 
Rotura de hilo sí 
Cortocircuito sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED PWR) Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado de canal sí, LED verde 
para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales no 
entre los canales y el bus de fondo sí 
Diferencia de potencial admisible  
entre diferentes circuitos 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Grado y clase de protección  
IP (lado posterior) IP20 
Normas, homologaciones, certificados  
Uso en atmósferas potencialmente explosivas  
Categoría de protección en atmósferas explosivas de gas ATEX II 3 G Ex nA IIC T4 Gc 
Material eléctrico asociado (Ex ia) no 
Material eléctrico asociado (Ex ib) no 
Condiciones ambientales  
Temperatura de empleo  
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 
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 6ES7132-6BD20-0BA0 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 30 g 
Información para portales de ventas  
Entradas/salidas digitales, configurables sí 


Corriente residual para estado de señal "0" 
 


 Nota 
Corriente residual para estado de señal "0" 


Condicionada por la función Diagnóstico Rotura de hilo, con el estado de señal "0" de la 
salida fluye una corriente residual reducida que puede hacer que se iluminen ligeramente 
los diodos indicadores. 


Esta corriente residual es independiente del parámetro ajustado en Diagnóstico Rotura de 
hilo. 
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Curva de derating 
La siguiente figura muestra la curva de derating de la intensidad de carga en posición de 
montaje horizontal y vertical. 


 
Figura 6-1 Corriente de carga en función de la posición de montaje 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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Juego de parámetros A
A.1 Parametrización y estructura del juego de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Existe la posibilidad de reparametrizar el módulo en modo RUN. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el juego de 
datos 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del juego de datos 128 
 


 Nota 


El canal 0 contiene el diagnóstico de todo el módulo. 
 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 3. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-3 Estructura byte x hasta x+1 para los canales 0 a 3 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293).  


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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Guía de la documentación 1
La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. Esta división le permite acceder específicamente al contenido que desee. 


Información básica 


En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le presta asistencia a la hora de configurar y 
programar. 


Información de dispositivos 


Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 


Información general 


En los manuales de funciones encontrará exhaustivas descripciones sobre temas generales 
relacionados con el sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. 
diagnóstico, comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 


La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
En la información del producto se documentan los cambios y ampliaciones de los manuales. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP agrupada en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
Con My Documentation Manager se combinan manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual propio. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Aplicaciones & Tools 
Aplicaciones & Tools le proporciona herramientas y ejemplos para resolver tareas de 
automatización. Las soluciones se representan como combinación de varios componentes 
del sistema; se evita centrarse en productos concretos. 


Encontrará Aplicaciones & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


Cesta de Compra CAx 
La Cesta de Compra CAx permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con solo unos clics configurará su propio paquete para descargar. 


Puede elegir lo siguiente: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas de conexiones,
archivos de macros EPLAN


● Manuales, curvas características, instrucciones de uso, certificados


● Datos característicos de productos


Encontrará la Cesta de Compra CAx en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541
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Descripción del producto 2
2.1 Características 


Referencia 
6ES7132-6BF00-0BA0 


Vista del módulo 


Figura 2-1 Vista del módulo DQ 8×24VDC/0.5A ST 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de salidas digitales con 8 salidas


● Tensión de alimentación L+


● Intensidad de salida 0,5 A por canal


● Salida tipo fuente (sourcing) (PNP, salida tipo P)


● Diagnóstico parametrizable por módulos


● Salida de valores sustitutivos


● Adecuado para electroválvulas, contactores de corriente continua y lámparas de
señalización


● Desconexión segura


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización de firmware


● Datos de identificación I&M


● Reparametrización en RUN


● PROFIenergy


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión con otras funciones del módulo 


Función Versión del módulo a partir de Versión de firmware del 
módulo a partir de 


Información de calidad 1 V1.1.0 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Tiras rotulables


● Etiquetas de identificación por color


● Etiqueta de identificación por referencia


● Conexión de pantalla


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión 3
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación de conexiones general 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones 


Asignación de conexiones del DQ 8×24VDC/0.5A ST (6ES7132-6BF00-0BA0) 
Borne Asigna-


ción 
Borne Asigna-


ción 
Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por color 
(bornes 1 a 16) 


1 DQ0 2 DQ1 • DQn: señal de salida, canal n
• M: masa


A0 


CC02 
6ES7193-6CP02-2MA0 


3 DQ2 4 DQ3 
5 DQ4 6 DQ5 
7 DQ6 8 DQ7 
9 M 10 M 
11 M 12 M 
13 M 14 M 
15 M 16 M 
L+ 24 V DC M M 


2 hilos 


1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit apropiados.  


Nota 


La primera BaseUnit de una estación ET 200SP debe ser una BaseUnit clara. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los tipos de BaseUnit. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293





 Conexión 
 3.2 Esquema de principio 


Módulo de salidas digitales DQ 8x24 VDC/0.5A ST (6ES7132-6BF00-0BA0) 
Manual de producto, 07/2014, A5E03574577-AC 11 


3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Diagrama de principio del DQ 8×24VDC/0.5A ST 







Módulo de salidas digitales DQ 8x24 VDC/0.5A ST (6ES7132-6BF00-0BA0) 
12 Manual de producto, 07/2014, A5E03574577-AC 


Parámetros/espacio de direcciones 4
4.1 Parámetros 


Parámetros de DQ 8x24VDC/0.5A ST 
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Configuración centralizada con una CPU S7-1500


● Configuración descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP


● Configuración descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante juegos de datos (ver capítulo Auto-Hotspot). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetros Rango Ajuste 
predetermina-


do 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 1 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Habilitar
• Bloquear


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Habilitar
• Bloquear


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito a L+ 


• Habilitar
• Bloquear


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico 
Rotura de hilo 


• Habilitar
• Bloquear


Bloquear sí Módulo Módulo 


Modo de operación • Canal desactivado
• Canal activado


Canal activado sí Canal Canal 


Reacción a STOP de 
la CPU 


• Desconectar
• Mantener último valor
• Aplicar valor sustitutivo


Desconectar sí Canal Módulo 
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Parámetros Rango Ajuste 
predetermina-


do 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 1 


Valor sustitutivo • 0 
• 1 


0 sí Canal Canal 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de 
potencial del módulo 
izquierdo 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial 


Utilizar el 
grupo de 
potencial del 
módulo 
izquierdo 


no Módulo Módulo 


 1 Las posibilidades de parametrización están restringidas debido al número limitado de parámetros para la configuración 
de GSD en PROFIBUS (máximo 244 bytes por estación ET 200SP). En caso necesario, pueden ajustarse estos 
parámetros mediante el juego de datos 128, como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO" (ver tabla 
superior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 16 bytes. 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del diagnóstico para cuando falta tensión de alimentación L+ o es insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitación del diagnóstico para cuando aparece un cortocircuito a masa de la alimentación 
del actuador. 


Diagnóstico Cortocircuito a L+ 
Habilitación del diagnóstico para cuando aparece un cortocircuito de la alimentación de 
actuadores a L+. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitación del diagnóstico para cuando el cable al actuador está interrumpido. 


Modo de operación 
Determina si un canal está activado o desactivado. 


Reacción a STOP de la CPU / Valor sustitutivo 
Define el comportamiento del módulo en caso de parada de la CPU. 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentre una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación (ver manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Espacio de direcciones 


Opciones de configuración 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo digital, se asignará adicionalmente un 
byte en el espacio de direcciones de entrada. Los bits 0 a 7 de este byte están asignados a 
un canal. Informan acerca de la validez del valor digital. 


Bit = 1: no hay fallos en el canal. 


Bit = 0: el canal está desactivado o hay un fallo en el módulo. 


Cuando se produce un fallo en un canal de este módulo, la información de calidad es 0 para 
todos los canales. 


Espacio de direcciones 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en el módulo 
DQ 8×24VDC/0.5A ST con información de calidad (Quality Information (QI)). Las direcciones 
para la información de calidad solo están disponibles si se ha habilitado ésta. 


 
Figura 4-1 Espacio de direcciones del DQ 8×24VDC/0.5A ST con información de calidad 
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Alarmas/avisos de diagnóstico 5
5.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del DQ 8x24VDC/0.5A ST. 


① DIAG (verde/rojo)
② Estado de canal (verde)
③ PWR (verde)


Figura 5-1 Indicadores LED 


Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estados y errores. Para 
ver las medidas de solución de los avisos de diagnóstico, consulte el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 19). 
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LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estados del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Canal desactivado o activado y señal de proceso = 0 


 
encendido 


Canal activado y señal de proceso = 1 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estados del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de salidas digitales DQ 8×24VDC/0.5A ST asiste alarmas de diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Cortocircuito 


● Rotura de hilo 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 
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5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso o 
cancelada.  
En este estado, el módulo no lee valores 
de proceso ni valores sustitutivos. 


• Esperar a que finalice la 
actualización del firmware. 


• Reiniciar la actualización del 
firmware. 


Cortocircuito 1H • Cortocircuito a masa de la 
alimentación del actuador 


• Cortocircuito a L+ de la alimentación 
del actuador 


Corregir el cableado del proceso 


Rotura de hilo 6H Actuador conectado a resistencia 
excesiva. 


Utilizar otro tipo de actuador o cablear de 
otro modo (p. ej., emplear cables con 
una sección mayor) 


Interrupción del cable entre módulo y 
actuador 


Restablecer la conexión 


Canal sin resistencia interna y no 
conectado (abierto) 


• Desactivar el diagnóstico 
• Conectar los contactos del actuador 


a una resistencia en el rango de 
resistencia de carga 


Error de 
parametrización 


10H • El módulo no puede utilizar 
determinados parámetros para el 
canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización 


Falta tensión de 
carga 


11H Tensión de alimentación L+ falta o es 
insuficiente 


• Comprobar la tensión de 
alimentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 
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Datos técnicos 6
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DQ 8×24VDC/0.5A ST 


6ES7132-6BF00-0BA0 
Designación de tipo del producto DQ 8x24VDC/0,5A ST 
Información general 
Versión de firmware V1.1 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0 
Código de color para etiqueta de identificación por color del 
módulo 


CC02 


Función del producto 
Datos I&M sí 
Ingeniería 
configurable/integrada con STEP 7 TIA Portal desde versión V11 SP2/V13 
configurable/integrada con STEP 7 desde versión V5.5 SP3/- 
PROFIBUS, a partir de versión GSD/revisión GSD Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Montaje 
Posibilidad de montaje en rack sí 
Posibilidad de montaje frontal sí 
Posibilidad de montaje sobre perfil sí 
Posibilidad de montaje mural/directo no 
Tensión de alimentación 
Tipo de tensión de alimentación DC 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad sí 
Intensidad de entrada 
Consumo máx. 35 mA; sin carga 
Potencia disipada 
Potencia disipada, típ. 1 W 
Área de direcciones 
Espacio de direcciones por módulo 
Espacio de direcciones por módulo, máx. 1 byte; + 1 byte para información QI 
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 6ES7132-6BF00-0BA0 
Hardware  
Conexión a bus de campo vía acoplador separado sí 
Salidas digitales  
Número de salidas 8 
Fuente sí 
Protección contra cortocircuitos  
• Umbral de respuesta, típ. 0,7 a 1,3 A 


Limitación de la sobretensión inductiva de corte a típ. L+ (-50 V) 
Control de una entrada digital sí 
Poder de corte de las salidas  
con carga óhmica, máx. 0,5 A 
con carga de lámparas, máx. 5 W 
Rango de resistencia de carga  
Límite inferior 48 Ω 
Límite superior 12 kΩ 
Intensidad de salida  
para señal "1" valor nominal 0,5 A 
para señal "0" Corriente residual, máx. 0,1 mA 
Retardo a la salida con carga óhmica  
"0" a "1", máx. 50 µs; con carga nominal 
"1" a "0", máx. 100 µs; con carga nominal 
Conexión en paralelo de 2 salidas  
Para incrementar la potencia no 
Para mando redundante de una carga sí 
Frecuencia de conmutación  
con carga óhmica, máx. 100 Hz 
con carga inductiva, máx. 2 Hz 
con carga de lámparas, máx. 10 Hz 
Corriente total de las salidas  
Corriente máx. por módulo 4 A 
Corriente total de las salidas (por módulo)  
Posición de montaje horizontal  
• hasta 60 °C, máx. 4 A 


Posición de montaje vertical  
• hasta 50 °C, máx. 4 A 


Longitud de cable  
Longitud de cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud de cable no apantallado, máx. 600 m 
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 6ES7132-6BF00-0BA0 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Aplicación de valores sustitutivos sí 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico sí 
Avisos de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación sí 
Rotura de hilo sí 
Cortocircuito sí 
Error agrupado sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED PWR) Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado de canal sí, LED verde 
para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales no 
entre los canales y el bus de fondo sí 
Diferencia de potencial admisible  
Entre diferentes circuitos 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Grado y clase de protección  
IP (lado posterior) IP20 
Normas, homologaciones, certificados  
Clase de seguridad máx. alcanzable en modo de seguridad  
Performance Level conforme a EN ISO 13849-1:2008 d (condicionada por uso de un F-PM-E) 
SIL según IEC 61508:2010 2 (condicionada por uso de un F-PM-E) 
Uso en atmósferas potencialmente explosivas  
Categoría de protección en atmósferas explosivas de gas ATEX II 3 G Ex nA IIC T4 Gc 
Material eléctrico asociado (Ex ia) no 
Material eléctrico asociado (Ex ib) no 
Condiciones ambientales  
Temperatura de empleo  
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 28 g 
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Corriente residual para estado de señal "0" 
 


 Nota 
Corriente residual para estado de señal "0" 


Condicionada por la función Diagnóstico Rotura de hilo, con el estado de señal "0" de la 
salida fluye una corriente residual reducida que puede hacer que se iluminen ligeramente 
los diodos indicadores. 


Esta corriente residual es independiente del parámetro ajustado en Diagnóstico Rotura de 
hilo. 


 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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Juego de parámetros A
A.1 Parametrización y estructura del juego de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Existe la posibilidad de reparametrizar el módulo en modo RUN. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el juego de 
datos 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del juego de datos 128 
 


 Nota 


El canal 0 contiene el diagnóstico de todo el módulo. 
 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 7. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-3 Estructura bytes x hasta x+1 para los canales 0 a 7 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema ET 200SP. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Vista general de la documentación del módulo de salidas digitales DQ 8×24VDC/0,5A HF 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de salidas digitales DQ 8×24VDC/0,5A HF. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de salidas digitales DQ 8×24VDC/0,5A HF 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


BaseUnits Manual de producto BaseUnits de  
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/59753521)  


Datos técnicos 


Información 
complementaria y 
particularidades del 
sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


Información del producto 
Información complementaria a la 
documentación de ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/78060316) 


Información de última hora que 
todavía no se ha incluido en los 
manuales de sistema, manuales 
de funciones o manuales de 
producto. 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) están disponibles los 
manuales actuales de los productos SIMATIC para su descarga gratuita. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/78060316

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/78060316

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7132-6BF00-0CA0 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo DQ 8×24VDC/0,5A HF 
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Características  
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de salidas digitales con 8 salidas 


● Salida tipo fuente (sourcing) (PNP, salida tipo P) 


● Tensión de alimentación L+ 


● Intensidad de salida de 0,5 A por canal 


● Diagnóstico parametrizable (por canal) 


● Valores sustitutivos parametrizables (por canal) 


● Adecuado para electroválvulas, contactores de corriente continua y lámparas de 
señalización 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrización en RUN 


● PROFIenergy 


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión de otras funciones del módulo 


 
Función 


Versión del módulo a 
partir de 


Versión de firmware del 
módulo a partir de 


Información de calidad 1 V1.0.0 
Modo isócrono 1 V1.1.0 
Shared Output (MSO) interna del módulo  1 V1.2.0 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios se suministran con el módulo y también pueden pedirse como 
repuesto: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación general de conexiones 
La tabla siguiente muestra la asignación de conexiones para DQ 8x24VDC/0,5A HF. 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones del DQ 8×24VDC/0,5A HF 


Asignación de conexiones del DQ 8×24VDC/0,5A HF (6ES7132-6BF00-0CA0) 
Borne Asigna-


ción 
Borne Asigna-


ción 
Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por color 
(bornes 1 a 16) 


1 DQ0 2 DQ1 • DQn: Señal de salida, canal n 
• M: Masa 


A0 


 
CC02 
6ES7193-6CP02-2MA0 


3 DQ2 4 DQ3 
5 DQ4 6 DQ5 
7 DQ6 8 DQ7 
9 M 10 M 
11 M 12 M 
13 M 14 M 
15 M 16 M 
L+ 24 V DC M M 


1 hilo 


 


2 hilos 


 


3 hilos 


 
Sólo con BaseUnits con conexiones 
AUX (BU15-P16+A10+2D o  
BU15-P16-A10-2D) 


 1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


 


 


 Nota 
Cruce en la salida 


Tenga en cuenta que la presencia de tensión en la salida debido a un cruce puede provocar 
que se suministre a los módulos L+. 
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 Nota 


La primera BaseUnit de una estación debe ser una BaseUnit de color claro. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 


 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio del DQ 8x24VDC/0,5A HF. 


 
Figura 3-1 Esquema de principio del DQ 8×24VDC/0,5A HF 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros archivo GSD 
Al efectuar la parametrización del módulo con STEP 7, se especifican las características del 
módulo mediante diferentes parámetros. Los parámetros ajustables figuran en la siguiente 
tabla. El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante registros (ver capítulo Parametrización y 
estructura de registros de parámetros (Página 23)). 


Tabla 4- 1 Parámetros para DQ 8x24VDC/0,5A HF (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametri-
zación en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


 (TIA Portal) 


Archivo GSD de 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
de PROFIBUS 
DP1 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear Sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear Sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Cortocircuito a L 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear Sí Canal 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear Sí Canal Canal 


Canal activado • Bloquear 
• Habilitar 


Habilitar Sí Canal Canal 
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Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametri-
zación en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


 (TIA Portal) 


Archivo GSD de 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
de PROFIBUS 
DP1 


Reacción a STOP de la 
CPU 1 


• Desconectar 
• Mantener último 


valor 
• Aplicar valor 


sustitutivo 1 


Desconectar Sí Canal Módulo 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de 
potencial del 
módulo izquierdo 


• Permitir nuevo 
grupo de potencial 


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo izquierdo 


No Módulo Módulo 


 1 Solo para configuración mediante archivo GSD PROFIBUS; no afecta a la configuración con STEP 7 mediante HSP: 
Como en la configuración con GSD de PROFIBUS el número de parámetros está limitado a un máximo de 244 bytes 
por estación ET 200SP, las posibilidades de parametrización están limitadas. No obstante, en caso necesario puede 
ajustar estos parámetros mediante los registros 64 a 71, tal como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET 
IO" (ver tabla anterior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 7 bytes. 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitado, permite diagnosticar tensión de alimentación L+ faltante o insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitado, permite diagnosticar un cortocircuito a M en la alimentación de actuadores. 


Diagnóstico Cortocircuito a L+ 
Habilitado, permite diagnosticar un cortocircuito a L+ en la alimentación de actuadores. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitado, permite diagnosticar una interupción en el cable al actuador. 


Modo de operación 
Define si un canal está activado o desactivado. 


Reacción a STOP de la CPU 
Define el comportamiento del módulo en caso de STOP de la CPU. 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentra una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación. 


Ver también 
Ver Manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Área de direcciones 
En STEP 7, el módulo puede configurarse de diferentes maneras (ver la tabla siguiente). En 
función de la configuración se asignan direcciones adicionales o distintas en la memoria 
imagen de proceso de las salidas/entradas.  


Opciones de configuración de DQ 8x24VDC/0,5A HF 
El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) o con un archivo GSD. Si el módulo 
se configura mediante un archivo GSD, encontrará las configuraciones bajo distintos 
nombres abreviados/nombres de módulo (ver tabla siguiente). Son posibles las 
configuraciones siguientes: 


Tabla 4- 2 Opciones de configuración con archivo GSD 


Configuración Nombre abreviado/nombre 
del módulo en el archivo 
GSD 


Software de configuración, p. ej. STEP 7 (TIA Portal) 


Integrado en el 
catálogo de 


hardware STEP 7, 
a partir de V13 


Archivo GSD  
PROFINET IO 


Archivo GSD  
PROFIBUS DP 


1 x 8 canales sin información de 
calidad 


DQ 8x24VDC/0,5A HF X X X 


1 x 8 canales con información de 
calidad 


DQ 8x24VDC/0,5A HF QI X X X 


1 x 8 canales con información de 
calidad para Shared Output  
interna del módulo con hasta  
4 submódulos 


DQ 8x24VDC/0,5A HF MSO --- X --- 


Información de calidad (Quality Information, QI) 
Los módulos siguientes siempre tienen activada la información de calidad: 


● DQ 8x24VDC/0,5A HF QI 


● DQ 8x24VDC/0,5A HF MSO 


Cada canal tiene asignado un bit adicional de información de calidad. El bit de información 
de calidad indica si el valor de salida especificado por el programa de usuario está 
realmente presente en el borne del módulo (0 = el valor es erróneo).  
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Área de direcciones en caso de configuración como DQ 8x24VDC/0,5A HF de 8 canales 
La siguiente figura muestra la asignación del área de direcciones en la configuración como 
módulo de 8 canales con información de calidad. La dirección inicial del módulo puede 
asignarse libremente. Las direcciones de los canales se derivan de dicha dirección inicial. 


Las letras "a" a "d" están serigrafiadas en el módulo. P. ej., "QB a", significa el byte de salida 
"a" de la dirección inicial del módulo. 


 
Figura 4-1 Área de direcciones en la configuración como DQ 8x24VDC/0,5A HF de 8 canales con 


información de calidad 


Área de direcciones en caso de configuración como DQ 8x24VDC/0,5A HF MSO de 1 x 8 canales 
Al configurar un módulo de 1 x 8 canales (Shared Output interna del módulo, MSO), los 
canales 0 a 7 del módulo se copian en hasta cuatro submódulos. Así, los canales 0 a 7 
están presentes con valores idénticos en distintos submódulos. Al usar el módulo en un 
Shared Device, dichos submódulos pueden asignarse a un total de cuatro controladores IO: 


● El controlador IO al que está asignado el submódulo 1 tiene acceso de escritura a las 
salidas 0 a 7. 


● Los controladores IO a los que están asignados los submódulos 2, 3 ó 4 tienen acceso 
de lectura a las salidas 0 a 7. 


Información de calidad (Quality Information, QI) 


El significado de la información de calidad depende del submódulo en cuestión.  


En el caso del submódulo 1 (= submódulo base), la información de calidad 0 indica que el 
valor es erróneo o que el controlador IO del submódulo base se encuentra en estado STOP. 


En los submódulos 2 a 4 (= submódulos MSO), la información de calidad 0 indica que el 
valor es erróneo o que se ha producido uno de los siguientes errores: 


● El submódulo base todavía no está parametrizado (no está operativo). 


● Se ha interrumpido la conexión entre el controlador IO y el submódulo base. 


● El controlador IO del submódulo base se encuentra en el estado STOP o 
DESCONEXIÓN. 
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La siguiente figura muestra la asignación del área de direcciones para los submódulos 1, 2, 
3 y 4 y la información de calidad. 


 
Figura 4-2 Área de direcciones en la configuración como DQ 8x24VDC/0,5A HF MSO de 1 x 8 canales 
con información de calidad 
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 Alarmas y avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra las indicaciones LED (indicaciones de estado y error) de 
DQ 8x24VDC/0,5A HF: 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado del canal (verde) 
③ Error del canal (rojo) 
④ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estado y error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 19). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no listo para el servicio (no parametrizado) 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo 


LED de estado de canal/error de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estado y error del LED de estado de canal/error de canal 


LED Estado de 
canal 


LED Error de 
canal 


Significado 


 
apagado 


 
apagado 


Canal desactivado o señal de proceso = 0. 


 
encendido 


 
apagado 


Canal activado y sin diagnóstico de canal 


 
apagado 


 
encendido 


Canal activado y diagnóstico de canal 


 
encendido 


 
encendido 


Canal activado y diagnóstico de canal rotura de hilo 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de salidas digitales DQ 8×24VDC/0,5A HF admite alarmas de diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con estos eventos: 


● Falta tensión de alimentación 


● Cortocircuito 


● Rotura de hilo 


Encontrará información detallada sobre el evento en la ayuda en pantalla de STEP 7. 
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5.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de 
diagnóstico 


Código de 
error 


Significado Solución 


Cortocircuito 1H • Cortocircuito a M en la alimentación de 
actuadores 1 


• Cortocircuito a L+ en la alimentación de 
actuadores 2 


Corregir el cableado del proceso 


Rotura de hilo 6H Cableado del actuador sujeto a impedancia 
demasiado alta 


Utilizar otro tipo de actuador o 
cablear de forma diferente 
(emplear cables con una sección 
mayor, p. ej.) 


Interrupción del cable entre módulo y actuador Restablecer la conexión 
Canal no cableado (abierto) • Desactivar el diagnóstico 


• Cablear los contactos del 
actuador con una resistencia 
en el rango de resistencia de 
carga 


Falta tensión de 
alimentación 


11H Tensión de alimentación L+ falta o es insuficiente • Comprobar tensión de 
alimentación L+ en la 
BaseUnit 


• Comprobar tipo de BaseUnit 


Canal/componente 
no disponible 
temporalmente 


1FH El firmware se está actualizando o se ha 
cancelado durante la actualización 


Conectar la tensión de 
alimentación 
Reiniciar la actualización del 
firmware 


 1 solo en estado conmutado (valor de salida 1) 
2 solo en estado no conmutado (valor de salida 0) 


 
 


 Nota 


En caso de cortocircuito a L+ de la alimentación del actuador, pueden darse en el canal 
conectado unas condiciones de carga que provoquen un diagnóstico de rotura de hilo. 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DQ 8×24VDC/0,5A HF 
 


 
 6ES7132-6BF00-0CA0 


Nombre del producto DQ 8x24VDC/0,5A HF 
Información general  
Versión de firmware V1.2 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0 
Función del producto  
Datos I&M Sí 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13/V13 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/V5.5 SP4 
PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Modo de operación  
MSO Sí 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo máx. 45 mA; sin carga 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1 W 
Área de direcciones  
Área de direcciones por módulo  
Área de direcciones por módulo, máx. 1 byte; + 1 byte para información QI 
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 6ES7132-6BF00-0CA0 
Salidas digitales  
Número de salidas 8 
Protección contra cortocircuitos  
• Umbral de respuesta, típ. 0,7 a 1,3 A 


Limitación de la sobretensión inductiva de corte a típ. L+ (-50 V) 
Control de una entrada digital Sí 
Poder de corte de las salidas  
Con carga óhmica, máx. 0,5 A 
Con carga de lámparas, máx. 5 W 
Rango de resistencia de carga  
Límite inferior 48 Ω 
Límite superior 12 kΩ 
Intensidad de salida  
para señal "1" valor nominal 0,5 A 
para señal "0" Corriente residual, máx. 0,1 mA 
Retardo a la salida con carga óhmica  
"0" después de "1", típ. 50 µs 
"1" después de "0", típ. 100 µs 
Conexión en paralelo de 2 salidas  
Para incrementar la potencia No 
Para mando redundante de una carga Sí 
Frecuencia de conmutación  
Con carga óhmica, máx. 100 Hz 
Con carga inductiva, máx. 2 Hz 
Con carga de lámparas, máx. 10 Hz 
Corriente total de las salidas  
Corriente máx. por módulo 4 A 
Longitud de cable  
Longitud del cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud de cable no apantallado, máx. 200 m 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


Sí 


Tiempo de procesamiento y activación (TWA), 
mín. 


48 µs 


Tiempo de ciclo de bus (TDP), mín. 500 µs 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Posibilidad de aplicar valores sustitutivos Sí 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
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 6ES7132-6BF00-0CA0 
Avisos de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Rotura de hilo Sí 
Cortocircuito Sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado del canal Sí, LED verde 
Para diagnóstico de canal Sí, LED rojo 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales No 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 30 g 


Corriente residual para estado de señal "0" 
 


 Nota 
Corriente residual para estado de señal "0" 


Condicionada por la función Diagnóstico Rotura de hilo, con el estado de señal "0" de la 
salida fluye una corriente residual reducida que puede hacer que se iluminen ligeramente 
los diodos indicadores. 


Esta corriente residual es independiente del parámetro ajustado en Diagnóstico Rotura de 
hilo. 


 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300





  
   


Módulo de salidas digitales DQ 8x24VDC/0,5A HF (6ES7132-6BF00-0CA0) 
Manual de producto, 02/2014, A5E03576683-03 23 


 Parámetros y estructuras de datos A 
A.1 Parametrización y estructura de registros de parámetros 


Los registros del módulo tienen una estructura idéntica, independientemente de que se 
configure el módulo con PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN (p. ej., modificar los valores de 
tensión o intensidad de canales concretos en RUN sin que ello repercuta en los demás 
canales). 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante los registros 
64 a 71. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contendrá el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura de los registros 64 a 71 


 
Figura A-1 Estructura de los registros 64 a 71 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 7. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-3 Estructura de los bytes x a x+2 para los canales 0 a 7 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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Guía de la documentación 1
Introducción 


La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Vista general de la documentación del módulo de salidas digitales DQ 8×24VDC/0,5A SNK BA 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de salidas digitales DQ 8×24VDC/0,5A SNK BA. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de salidas digitales DQ 8×24VDC/0,5A SNK BA 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación
• Montaje
• Conexión
• Puesta en marcha


BaseUnits Manual de producto BaseUnits de  
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/59753521)  


Datos técnicos 


Información 
complementaria y 
particularidades del 
sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


Información del producto 
Información complementaria a la 
documentación de ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/73021864) 


Información de última hora que 
todavía no se ha incluido en los 
manuales de sistema, manuales 
de funciones o manuales de 
producto. 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) están disponibles los 
manuales actuales de los productos SIMATIC para su descarga gratuita. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal
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Descripción del producto 2
2.1 Características 


Referencia 
6ES7132-6BF60-0AA0 


Vista del módulo 


Figura 2-1 Vista del módulo DQ 8×24VDC/0,5A SNK BA 
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2.1 Características 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● 8 salidas digitales


● Sink Output (NPN, sumidero)


● Tensión de alimentación L+


● Intensidad de salida 0,5 A (por canal)


● Diagnóstico parametrizable (por módulo)


● Adecuado para electroválvulas, contactores de corriente continua y lámparas de
señalización


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware


● Datos de identificación I&M0 a I&M3


● Reparametrización en RUN


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios se suministran con el módulo y también pueden pedirse como 
repuesto: 


● Tiras rotulables


● Etiquetas de identificación por color


● Etiqueta de identificación por referencia


● Conexión de pantalla


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293





  
  


 Módulo de salidas digitales DQ 8x24VDC/0,5A SNK BA (6ES7132-6BF60-0AA0) 
8 Manual de producto, 02/2014, A5E32855879-AA 


 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación general de conexiones 
La tabla siguiente muestra la asignación de conexiones para DQ 8×24VDC/0,5A SNK BA. 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones del DQ 8×24VDC/0,5A SNK BA 


Asignación de conexiones del DQ 8×24VDC/0,5A SNK BA (6ES7132-6BF00-0BA0) 
Borne Asigna-


ción 
Borne Asigna-


ción 
Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por color 
(bornes 1 a 16) 


1 DQ0 2 DQ1 • DQn: Señal de salida, canal n 
• L+: alimentación de 


actuadores 


A0 


 
CC01 
6ES7193-6CP01-2MA0 


3 DQ2 4 DQ3 
5 DQ4 6 DQ5 
7 DQ6 8 DQ7 
9 L+ 10 L+ 
11 L+ 12 L+ 
13 L+ 14 L+ 
15 L+ 16 L+ 
L+ 24 V DC M M 


2 hilos 


 
 1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de sistema 


Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 
 


 


 Nota 


La primera BaseUnit de una estación ET 200SP debe ser una BaseUnit clara. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 


 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio del DQ 8x24VDC/0,5A SNK BA. 


Figura 3-1 Esquema de principio del DQ 8×24VDC/0,5A SNK BA 
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Parametrización y direccionamiento 4
4.1 Parámetros 


Parámetros del DQ 8x24VDC/0,5A SNK BA 
Al efectuar la parametrización del módulo con STEP 7, se especifican las características del 
módulo mediante diferentes parámetros. Los parámetros ajustables figuran en la siguiente 
tabla. El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante registros (ver capítulo Parametrización y 
estructura de registros de parámetros (Página 18)). 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametri-
zación en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD de 
PROFINET IO 


Archivo GSD de 
PROFIBUS DP1 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear Sí Módulo Módulo 


Canal activado • Bloquear
• Habilitar


Habilitar Sí Canal Canal 


Reacción a STOP de la 
CPU 


• Desconectar
• Mantener último


valor
• Aplicar valor


sustitutivo 1


Desconectar Sí Canal Módulo 
(comporta-
miento) 
Canal (valor 
sustitutivo) 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo
de potencial del
módulo izquierdo


• Permitir nuevo
grupo de potencial


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo izquierdo 


No Módulo Módulo 


1 Solo para configuración mediante archivo GSD PROFIBUS; no afecta a la configuración con STEP 7 mediante HSP: 
Como en la configuración con GSD de PROFIBUS el número de parámetros está limitado a un máximo de 244 bytes 
por estación ET 200SP, las posibilidades de parametrización están limitadas. No obstante, en caso necesario puede 
ajustar este parámetro mediante el registro 128, tal como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO"  
(ver tabla anterior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 4 bytes. 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitado, permite diagnosticar tensión de alimentación L+ faltante o insuficiente. 


Modo de operación 
Define si un canal está activado o desactivado. 


Reacción a STOP de la CPU 
Define el comportamiento del módulo en caso de STOP de la CPU. 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentra una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación. 


Principio 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 


4.3 


(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


Área de direcciones del módulo de salidas digitales DQ 8×24VDC/0,5A SNK BA 
La figura siguiente muestra la asignación del área de direcciones en 
DQ 8×24VDC/0,5A SNK BA. 


Figura 4-1 Área de direcciones del módulo de salidas digitales DQ 8×24VDC/0,5A SNK BA 


Área de direcciones 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Alarmas y avisos de diagnóstico 5
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED (indicadores de estado y error) de 
DQ 8x24VDC/0,5A SNK BA. 


① DIAG (verde/rojo)
② Estado del canal (verde)
③ PWR (verde)


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estado y error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 14). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


apagado 
Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


parpadea 
Módulo no parametrizado 


encendido 
Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


parpadea 
Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estado del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


apagado 
Canal desactivado o activado y señal de proceso = 0 


encendido 
Canal activado y señal de proceso = 1 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


apagado 
Falta tensión de alimentación L+ 


encendido 
Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de salidas digitales DQ 8×24VDC/0,5A SNK BA admite alarmas de diagnóstico. 


Alarmas de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con el siguiente evento: 


● Falta tensión de alimentación


Encontrará información detallada sobre el evento en la ayuda en pantalla de STEP 7. 


5.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de 
diagnóstico 


Código de 
error 


Significado Solución 


Falta tensión de 
alimentación 


11H Tensión de alimentación L+ falta o es 
insuficiente 


• Comprobar tensión de alimentación L+
en la BaseUnit


• Comprobar tipo de BaseUnit
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Datos técnicos 6
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DQ 8×24VDC/0,5A SNK BA 


6ES7132-6BF60-0AA0 
Nombre del producto DQ 8x24VDC/0,5A SNK BA 
Información general 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0 
Función del producto 
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Ingeniería con 
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13/V13 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/V5.5 SP4 
PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Modo de operación 
Multioutput No 
Oversampling No 
MSI No 
MSO No 
Tensión de alimentación 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Tensión de salida 
Valor nominal (DC) 24 V 
Potencia disipada 
Potencia disipada, típ. 1,5 W 
Área de direcciones 
Área de direcciones por módulo 
Área de direcciones por módulo, máx. 1 byte 
Salida 1 byte 







Datos técnicos 
6.1 Datos técnicos 


Módulo de salidas digitales DQ 8x24VDC/0,5A SNK BA (6ES7132-6BF60-0AA0) 
16 Manual de producto, 02/2014, A5E32855879-AA 


6ES7132-6BF60-0AA0 
Salidas digitales 
Número de salidas 8 
Sumidero Sí 
Protección contra cortocircuitos Sí 
• Umbral de respuesta, típ. 1,5 A 


Detección de rotura de hilo No 
Limitación de la sobretensión inductiva de corte a típ. 47 V 
Control de una entrada digital Sí 
Poder de corte de las salidas 
Con carga óhmica, máx. 0,5 A 
Con carga de lámparas, máx. 5 W 
Rango de resistencia de carga 
Límite inferior 48 Ω 
Límite superior 3400 Ω 
Intensidad de salida 
para señal "1" valor nominal 0,5 A 
para señal "0" Corriente residual, máx. 5 µA 
Retardo a la salida con carga óhmica 
"0" a "1", máx. 300 µs 
"1" a "0", máx. 600 µs 
Conexión en paralelo de 2 salidas 
Para incrementar la potencia No 
Para mando redundante de una carga Sí 
Frecuencia de conmutación 
Con carga óhmica, máx. 100 Hz 
Con carga inductiva, máx. 0,5 Hz 
Con carga de lámparas, máx. 10 Hz 
Corriente total de las salidas 
Corriente máx. por canal 0,5 A 
Corriente máx. por módulo 4 A 
Modo isócrono 
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


No 


Alarmas/diagnósticos/información de estados 
Avisos de diagnóstico 
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
LED de diagnóstico 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado del canal Sí, LED verde 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
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6ES7132-6BF60-0AA0 
Aislamiento galvánico 
Aislamiento galvánico de canales 
Entre los canales No 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Diferencia de potencial admisible 
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento 
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones 
Ancho 15 mm 
Pesos 
Peso, aprox. 30 g 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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Parámetros y estructuras de datos A
A.1 Parametrización y estructura de registros de parámetros 


Los registros del módulo tienen una estructura idéntica, independientemente de que se 
configure el módulo con PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN (p. ej., la reacción a STOP de la 
CPU de canales concretos puede modificarse en RUN sin afectar a los demás canales). 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el registro 
128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene no obstante un código de error correspondiente.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del registro 128 


Nota 


El canal 0 contiene el diagnóstico para todo el módulo. 


Figura A-1 Estructura del registro 128 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 7. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


Figura A-3 Estructura de los bytes x a x+1 para los canales 0 a 7 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Prólogo 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Vista general de la documentación del módulo de salidas digitales DQ 4×24..230VAC/2A ST 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de salidas digitales DQ 4×24..230VAC/2A ST. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de salidas digitales DQ 4×24..230VAC/2A ST 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


Instalación de 
controladores con 
inmunidad a las 
perturbaciones 


Manual de funcionesInstalación de 
controladores con inmunidad a las 
perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/59193566)  


• Principios básicos 
• Compatibilidad 


electromagnética 
• Protección contra rayos 


Diagnóstico del sistema Manual de funcionesDiagnóstico 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/59192926)  


• Resumen 
• Evaluación del diagnóstico de 


hardware/software 


BaseUnits Manual de producto BaseUnits de  
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/59753521)  


Datos técnicos 


Información adicional y 
particularidades del 
sistema de periferia 
ET 200SP 


Información del producto ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/73021864) 


Información de última hora que 
todavía no se ha incluido en los 
manuales de sistema, manuales 
de funciones y manuales de 
producto. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864
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Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) están disponibles los 
manuales actuales de los productos SIMATIC para su descarga gratuita. 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7132-6FD00-0BB1 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo DQ 4×24..230VAC/2A ST 
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Características  
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● 4 salidas digitales con su correspondiente información de calidad (Quality Information) 


● Tensión de alimentación L+ 


● Conmutación al paso por cero 


● Intensidad de salida 2 A por canal 


● Corriente total 8 A (por módulo) 


● Valores sustitutivos parametrizables (por canal) 


● Valores sustitutivos (por canal) 


● Adecuado para electroválvulas, contactores de corriente alterna y lámparas de 
señalización 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización de firmware 


● Datos de identificación I&M0 a I&M3 


● Reparametrizar en RUN 


● PROFIenergy 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación general de conexiones 
 


 ATENCIÓN 


Tensión peligrosa. Peligro de muerte o lesiones graves. 


Antes de comenzar los trabajos, desconecte la instalación y el módulo de la alimentación. 
 


 Nota 
Limitación de sobretensión 


Debe asegurarse de que la limitación de la sobretensión de la alimentación de sensores sea 
de 1 kV. 


 


 Nota 
Limitación de la potencia 


Debe instalarse un fusible con una corriente de disparo de 10 A como máximo para limitar la 
potencia de todas las tensiones de entrada. El fusible debe ser un fusible miniatura rápido. 
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Tabla 3- 1 Asignación de conexiones del DQ 4×24..230VAC/2A ST 


Asignación de conexiones del DQ 4×24..230VAC/2A ST (6ES7132-6FD00-0BB1) 
Borne Asignación Borne Asignación Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por color 
(bornes 1 a 12) 


1 DQ0 2 DQ1 • DQn: Señal de salida, 
canal n 


• L1: alimentación de 
sensores 24 a 230 V 
AC 2, 3 


• N: neutro 2 


B1 


 
CC41 
6ES7193-6CP41-2MB0 


3 DQ2 4 DQ3 
5 L1 6 L1 
7 L1 8 L1 
9 N 10 N 
11 N 12 N 
1L 24 ... 230 V AC 1N N 
2L 24 ... 230 V AC 2N N 


Ejemplos de conexión 


 
 1 Las últimas dos cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de sistema 


Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 
2 L1, N: bornes de alimentación solo para el módulo de periferia en esta BU 
3 corriente de carga máx.: corriente de módulo máx. admisible, dependiendo de la reducción de potencia (derating) por 


temperatura, menos la suma de las intensidades de salida en la aplicación 


Sin conexión para 
La salida digital no es apta para cargas de corriente trifásica. 







 Conexión 
 3.2 Esquema de principio 
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3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 
 


 
Figura 3-1 Esquema de principio del DQ 4×24..230VAC/2A ST 
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 Parametrización/direccionamiento 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros del DQ 4×24..230VAC/2A ST 
Los parámetros ajustables figuran en la siguiente tabla. El rango efectivo de los parámetros 
ajustables depende del tipo de configuración. Son posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante registros (ver capítulo Parametrización y 
estructura de registros de parámetros (Página 21)). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables y su ajuste predetermiando (archivo GSD) 


Parámetro Rango de valores Ajuste 
predetermina


do 


Reparametrizaci
ón en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 (TIA 


Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP1 


Modo de operación • Canal activado 
• Canal desactivado 


Canal 
activado 


Sí Canal Canal 


Reacción a STOP 
de la CPU 


• Desconectar 
• Mantener último valor 
• Aplicar valor 


sustitutivo 1 


Desconectar Sí Canal Módulo 


 1 Solo para configuración mediante archivo GSD PROFIBUS; no afecta a la configuración con STEP 7 mediante HSP: 
Como en la configuración con GSD de PROFIBUS el número de parámetros está limitado a un máximo de 244 bytes 
por estación ET 200SP las posibilidades de parametrización son limitadas. No obstante, en caso necesario, puede 
ajustar este parámetro mediante el registro 128, tal y como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO" 
(ver tabla anterior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 3 bytes. 







 Parametrización/direccionamiento 
 4.2 Explicación de los parámetros 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Modo de operación 
Determina si un canal está activado o desactivado. 


Reacción a STOP de la CPU 
Define el comportamiento del módulo en caso de parada de la CPU. 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


4.3 Área de direcciones 


Opciones de configuración de DQ 4×24..230VAC/2A ST 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo digital, se asignará adicionalmente un 
byte en el área de direcciones de entrada. Cada bit de este byte está asignado a un canal e 
informa sobre la validez del valor digital (0 = valor incorrecto). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Área de direcciones del módulo de salidas digitales DQ 4×24..230VAC/2A ST 
La figura siguiente muestra la asignación del área de direcciones en el módulo 
DQ 4×24..230VAC/2A ST con información de calidad (Quality Information (QI)). Las 
direcciones para la información de calidad solo están disponibles si se ha activado la 
información de calidad. 


 
Figura 4-1 Área de direcciones del módulo de salidas digitales DQ 4×24..230VAC/2A ST con 


información de calidad 
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 Alarmas y avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED (indicadores de estado y error) de 
DQ 4×24..230VAC/2A ST. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado del canal (verde) 
③ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estados y errores. 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estado del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Canal desactivado o activado y señal de proceso = 0 


 
encendido 


Canal activado y señal de proceso = 1 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Estado de la tensión de carga 


Estado de la tensión de carga 
El firmware del módulo no detecta el estado de la tensión de carga. 


Si se usa la función "Estado de la tensión de carga", que está asociada al módulo servidor, 
en un slot con DQ 4×24..230VAC/2A ST aparece siempre "1" en el bit de estado. Esto es así 
incluso cuando no hay tensión de carga. 


El estado de la tensión de carga en el borne no influye en el comportamiento de 
PROFIenegy. 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DQ 4×24...230VAC/2A ST 
 


 6ES7132-6FD00-0BB1 
Información general  
BaseUnits utilizables Tipo de BU B1 
Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13/V13 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/V5.5 SP4 
PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD GSD a partir de la revisión 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (AC) 230 V 
Intensidad de entrada  
Consumo (valor nominal) 11,5 mA 
Consumo máx. 13 mA 
Disipación  
Potencia disipada, típ. 9 W; potencia activa, tensión de carga 230 V, 


todas las salidas con carga de 2 A, 50 Hz 
Área de direcciones  
Área de direcciones por módulo  
Área de direcciones por módulo, máx. 1 byte; + 1 byte para información QI 
Salida 1 byte 
Salidas digitales  
Número de salidas 4 
Sumidero No 
Fuente Sí 
Protección contra cortocircuitos No; si se usa el tipo de BU B1, debe instalarse un 


fusible con una corriente de disparo de 10 A 
Detección de rotura de hilo No 
Protección de sobrecarga No; si se usa el tipo de BU B1, debe instalarse un 


fusible con una corriente de disparo de 10 A 
Limitación de la sobretensión inductiva de corte a Si se usa el tipo de BU B1, debe proporcionarse 


una protección contra sobretensión 
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 6ES7132-6FD00-0BB1 
Control de una entrada digital Sí 
Poder de corte de las salidas  
Con carga óhmica, máx. 2 A 
Con carga de lámparas, máx. 100 W 
Tensión de salida  
Para señal "1", mín. 20,4 V 
Intensidad de salida  
para señal "1" valor nominal 2 A 
Para señal "1" rango admisible, mín. 10 mA 
Para señal "1", rango admisible máx. 2 A 
para señal "0" Corriente residual, máx. 460 µA 
Retardo a la salida con carga óhmica  
"0" a "1", máx. 10 ms 
"1" a "0", máx. 10 ms 
Conexión en paralelo de 2 salidas  
Para combinaciones lógicas No 
Para incrementar la potencia No 
Para mando redundante de una carga Sí 
Frecuencia de conmutación  
Con carga óhmica, máx. 10 Hz 
Con carga inductiva, máx. 0,5 Hz 
Con carga de lámparas, máx. 1 Hz 
Corriente total de las salidas  
Corriente máx. por canal 2 A 
Corriente máx. por módulo 8 A 
Corriente total de las salidas (por módulo)  
Posición de montaje horizontal  
• Hasta 40 °C, máx. 8 A 


• Hasta 50 °C, máx. 6 A 


• Hasta 60 °C, máx. 4 A 


Posición de montaje vertical  
• Hasta 30 °C, máx. 8 A 


• Hasta 40 °C, máx. 6 A 


• Hasta 50 °C, máx. 4 A 


Intensidad de salida por canal  
Posición de montaje horizontal  
• Hasta 60 °C, máx. 2 A 


Posición de montaje vertical  
• Hasta 50 °C, máx. 2 A 


Salidas Triac  
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 6ES7132-6FD00-0BB1 
Tamaño del arrancador de motor según NEMA, 
máx. 


5 


Longitud de cable  
Longitud del cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud del cable no apantallado, máx. 600 m 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


No 


Alarmas/diagnósticos/información de estado  
Posibilidad de aplicar valores sustitutivos Sí 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico No 
LED de diagnóstico  
Indicador de estado del canal Sí, LED verde 
Para diagnóstico de canal No 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
Entre los canales No 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 2545 VDC 2s (prueba de rutina) 
Dimensiones  
Ancho 20 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 50 g 


Croquis acotado 
Ver manual de producto BaseUnits de ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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 Parámetros y estructuras de datos A 
A.1 Parametrización y estructura de registros de parámetros 


Los registros del módulo tienen una estructura idéntica, independientemente de que el 
módulo se configure con PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Parametrización en el programa de usuario 
Existe la posibilidad de reparametrizar el módulo en el modo RUN. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" a través del 
registro 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene no obstante un código de error correspondiente.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 







Parámetros y estructuras de datos  
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Estructura del registro 128 


 
Figura A-1 Estructura del registro 128 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
En la figura siguiente se muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 3. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-3 Estructura bytes x a x+1 para los canales 0 a 3 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización.  


Vista general de la documentación del módulo de salidas digitales DQ 4×24VDC/2A HF 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de salidas digitales DQ 4×24VDC/2A HF. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de salidas digitales DQ 4×24VDC/2A HF 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


BaseUnits Manual de producto BaseUnits de  
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/59753521)  


Datos técnicos 


Información 
complementaria y 
particularidades del 
sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


Información del producto 
Información complementaria a la 
documentación de ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/73021864) 


Información de última hora que 
todavía no se ha incluido en los 
manuales de sistema, manuales 
de funciones o manuales de 
producto. 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) están disponibles los 
manuales actuales de los productos SIMATIC para su descarga gratuita. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7132-6BD20-0CA0 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo DQ 4×24VDC/2A HF 
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Características  
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de salidas digitales con 4 salidas 


● Salida tipo fuente (sourcing) (PNP, salida tipo P) 


● Tensión de alimentación L+ 


● Intensidad de salida 2 A (por canal) 


● Valores sustitutivos parametrizables (por canal) 


● Diagnóstico parametrizable (por canal) 


● Adecuado para electroválvulas, contactores de corriente continua y lámparas de 
señalización 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrización en RUN 


● PROFIenergy 


● Información de calidad 


● Modo isócrono 


● Shared Output (MSO) interna del módulo 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios se suministran con el módulo y también pueden pedirse como 
repuesto: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 


Consulte también 
Datos técnicos (Página 21) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación general de conexiones 
La tabla siguiente muestra la asignación de conexiones para DQ 4×24VDC/2A HF. 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones del DQ 4×24VDC/2A HF 


Asignación de conexiones del DQ 4×24VDC/2A HF (6ES7132-6BD20-0BA0) 
Borne Asigna-


ción 
Borne Asigna-


ción 
Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por color 
(bornes 1 a 16) 


1 DQ0 2 DQ1 • DQn: Señal de salida, canal n 
• M: Masa 


A0 


 
CC02 
6ES7193-6CP02-2MA0 


3 DQ2 4 DQ3 
5 DQ0 6 DQ1 
7 DQ2 8 DQ3 
9 M 10 M 
11 M 12 M 
13 M 14 M 
15 M 16 M 
L+ 24 V DC M M 


1 hilo 


 


2 hilos 


 


3 hilos 


 
 1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de sistema 


Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 
 


 


 Nota 
Cruce en la salida 


Tenga en cuenta que la presencia de tensión en la salida debido a un cruce puede provocar 
que se suministre a los módulos L+. 
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 Nota 


La primera BaseUnit de una estación ET 200SP debe ser una BaseUnit clara. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 


 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio del DQ 4x24VDC/2A HF. 


 
Figura 3-1 Esquema de principio del DQ 4×24VDC/2A HF 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros del DQ 4x24VDC/2A HF 
Al efectuar la parametrización del módulo con STEP 7, se especifican las características del 
módulo mediante diferentes parámetros. Los parámetros ajustables figuran en la siguiente 
tabla. El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante registros (ver capítulo Parametrización y 
estructura de registros de parámetros (Página 25)). 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametri-
zación en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7  


(TIA Portal) 


Archivo GSD de 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
de PROFIBUS 
DP1 


Diagnóstico 
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear Sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Cortocircuito a L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear Sí Canal 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear Sí Canal Canal 


Canal activado • Bloquear 
• Habilitar 


Habilitar Sí Canal Canal 
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Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametri-
zación en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7  


(TIA Portal) 


Archivo GSD de 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
de PROFIBUS 
DP1 


Reacción a STOP de la 
CPU 


• Desconectar
• Mantener último valor
• Aplicar valor


sustitutivo 1


Desconectar Sí Canal Módulo 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de
potencial del módulo
izquierdo


• Permitir nuevo grupo
de potencial


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo 
izquierdo 


No Módulo Módulo 


1 Solo para configuración mediante archivo GSD PROFIBUS; no afecta a la configuración con STEP 7 mediante HSP: 
Como en la configuración con GSD de PROFIBUS el número de parámetros está limitado a un máximo de 244 bytes 
por estación ET 200SP, las posibilidades de parametrización están limitadas. No obstante, en caso necesario, 
puede ajustar los parámetros mediante los registros 64 a 67, tal como se describe en la columna 
"Archivo GSD PROFINET IO" (ver tabla anterior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 7 bytes. 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitado, permite diagnosticar tensión de alimentación L+ faltante o insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitado, permite diagnosticar un cortocircuito a M en la alimentación de actuadores. 


Diagnóstico Cortocircuito a L+ 
Habilitado, permite diagnosticar un cortocircuito a L+ en la alimentación de actuadores. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitado, permite diagnosticar una interupción en el cable al actuador. 


Modo de operación 
Define si un canal está activado o desactivado. 


Reacción a STOP de la CPU 
Define el comportamiento del módulo en caso de STOP de la CPU. 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentra una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación. 


Ver también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Área de direcciones 
En STEP 7, el módulo puede configurarse de diferentes maneras (ver la tabla siguiente). En 
función de la configuración se asignan direcciones adicionales o distintas en la memoria 
imagen de proceso de las salidas/entradas. 


Opciones de configuración de DQ 4×24VDC/2A HF 
El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) o con un archivo GSD. Si se 
configura el módulo mediante archivo GSD, encontrará la configuración bajo diversos 
nombres abreviados/nombres de módulo. Son posibles las configuraciones siguientes: 


Tabla 4- 2 Opciones de configuración con archivo GSD 


Configuración Nombre abreviado/ 
nombre del módulo en el 
archivo GSD 


Software de configuración, p. ej. STEP 7 (TIA Portal) 


Integrado en el 
catálogo de 


hardware STEP 7, 
a partir de V13 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD  
PROFIBUS DP 


1 x 4 canales sin información de 
calidad 


DQ 4×24VDC/2A HF x x x 


1 x 4 canales con información 
de calidad 


DQ 4×24VDC/2A HF QI x x x 


1 x 4 canales con información 
de calidad para Shared Output 
interna del módulo con hasta 
4 submódulos 


DQ 4×24VDC/2A HF MS
O 


--- x --- 


Información de calidad (Quality Information, QI) 
Los módulos siguientes siempre tienen activada la información de calidad: 


● DQ 4×24VDC/2A HF QI


● DQ 4×24VDC/2A HF MSO


Cada canal tiene asignado un bit adicional de información de calidad. El bit de información 
de calidad indica si el valor de salida especificado por el programa de usuario está 
realmente presente en el borne del módulo (0 = el valor es erróneo). 
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Área de direcciones en caso de configuración como DQ 4×24VDC/2A HF de 4 canales 
La siguiente figura muestra la asignación del área de direcciones en la configuración como 
módulo de 4 canales con información de calidad. La dirección inicial del módulo puede 
asignarse libremente. Las direcciones de los canales se derivan de dicha dirección inicial. 


Las letras "a a d" están grabadas en el módulo. P. ej., "QB a" significa byte de salida "a" de 
la dirección inicial del módulo. 


Figura 4-1 Área de direcciones en la configuración como DQ 4×24VDC/2A HF de 4 canales con 
información de calidad 


Área de direcciones en caso de configuración como DQ 4×24VDC/2A MSO de 1 x 4 canales 
Al configurar un módulo de 1 x 4 canales (Shared Output interna del módulo, MSO), los 
canales 0 a 3 del módulo se copian en hasta cuatro submódulos. Así, los canales 0 a 3 
están presentes con valores idénticos en distintos submódulos. Al usar el módulo en un 
Shared Device, dichos submódulos pueden asignarse a un total de cuatro controladores IO: 


● El controlador IO al que está asignado el submódulo 1 tiene acceso de escritura a las
salidas 0 a 3.


● El controlador IO al que están asignados los submódulos 2, 3 ó 4 tiene acceso de lectura
a las salidas 0 a 3.
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Información de calidad 
El significado de la información de calidad depende del submódulo en cuestión. 


En el submódulo 1 (= submódulo base), la información de calidad 0 indica que el valor es 
erróneo. 


En los submódulos 2 a 4 (= submódulos MSO), la información de calidad 0 indica que el 
valor es erróneo o que se ha producido uno de los siguientes errores: 


● El submódulo base todavía no está parametrizado (no está operativo).


● Se ha interrumpido la conexión entre el controlador IO y el submódulo base.


● El controlador IO del submódulo base se encuentra en el estado STOP o
DESCONEXIÓN.


La siguiente figura muestra la asignación del área de direcciones para los submódulos 1, 2, 
3 y 4 y la información de calidad. 


Figura 4-2 Área de direcciones en la configuración como DQ 4×24VDC/2A MSO de 1 x 4 canales 
con información de calidad 
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 Alarmas y avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED (indicadores de estado y error) de 
DQ 4x24VDC/2A HF. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado del canal (verde) 
③ Error del canal (rojo) 
④ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se describe el significado de los indicadores de estado y error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 19).  


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


apagado 
Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


parpadea 
Módulo no parametrizado 


encendido 
Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


parpadea 
Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo 


LED de estado de canal/error de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estado y error del LED de estado de canal/error de canal 


LED Estado de 
canal 


LED Error de 
canal 


Significado 


apagado apagado 
Canal desactivado o señal de proceso = 0. 


encendido apagado 
Canal activado y sin diagnóstico de canal 


apagado encendido 
Canal activado y diagnóstico de canal 


encendido encendido 
Canal activado y diagnóstico de canal rotura de hilo 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


apagado 
Falta tensión de alimentación L+ 


encendido 
Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de salidas digitales DQ 4×24VDC/2A HF admite alarmas de diagnóstico. 


Alarmas de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con estos eventos: 


● Falta tensión de alimentación 


● Cortocircuito 


● Rotura de hilo 


Encontrará información detallada sobre el evento en la ayuda en pantalla de STEP 7. 
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5.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Nota 
Es posible conectar 2 actuadores por cada salida. 


En caso de cableado doble, los diagnósticos de ambos actuadores influyen los unos en los 
otros. 


Esto significa que: 
• solo se notifica una rotura de hilo si están afectados ambos actuadores.
• un único cortocircuito afecta a ambos actuadores.


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Avisos de 
diagnóstico 


Código de 
error 


Significado Solución 


Cortocircuito 1H • Cortocircuito a M en la alimentación
de actuadores 1


• Cortocircuito a L+ en la alimentación
de actuadores 2


Corregir el cableado del proceso 


Rotura de hilo 6H Cableado del actuador sujeto a 
impedancia demasiado alta 


Utilizar otro tipo de actuador o cablear de 
forma diferente (emplear cables con una 
sección mayor, p. ej.) 


Interrupción del cable entre módulo y 
actuador 


Restablecer la conexión 


Canal no cableado (abierto) • Desactivar el diagnóstico
• Cablear los contactos del actuador


con una resistencia en el rango de
resistencia de carga


Falta tensión de 
alimentación 


11H Tensión de alimentación L+ falta o es 
insuficiente 


• Comprobar tensión de alimentación
L+ en la BaseUnit


• Comprobar tipo de BaseUnit


Canal/componente 
no disponible 
temporalmente 


1FH El firmware se está actualizando o se ha 
cancelado durante la actualización 


Conectar la tensión de alimentación 
Reiniciar la actualización del firmware 


1 solo en estado conmutado (valor de salida 1) 
2 solo en estado no conmutado (valor de salida 0) 
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 Nota 
• Con una tensión de alimentación por debajo de la tensión de alimentación mínima L+ y 


estando activado el canal, el indicador de estado de canal puede estar "apagado", 
aunque todavía no se notifique ningún diagnóstico con el parámetro "Diagnóstico Falta 
tensión de alimentación L+" habilitado. 


• En caso de cortocircuito a L+ de la alimentación del actuador, pueden darse en el canal 
conectado unas condiciones de carga que provoquen un diagnóstico de rotura de hilo. 
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Datos técnicos 6
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DQ 4×24VDC/2A HF 


6ES7132-6BD20-0CA0 
Nombre del producto DQ 4x24VDC/2A HF 
Información general 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0 
Función del producto 
Datos I&M Sí 
Ingeniería con 
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13/V13 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/V5.5 SP4 
PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Modo de operación 
MSO Sí 
Tensión de alimentación 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Intensidad de entrada 
Consumo máx. 60 mA; sin carga 
Tensión de salida 
Valor nominal (DC) 24 V 
Potencia disipada 
Potencia disipada, típ. 1 W 
Área de direcciones 
Área de direcciones por módulo 
Área de direcciones por módulo, máx. 1 byte; + 1 byte para información QI 
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 6ES7132-6BD20-0CA0 
Salidas digitales  
Número de salidas 4 
Fuente Sí 
Protección contra cortocircuitos Sí 
• Umbral de respuesta, típ. 2,8 a 5,2 A 


Limitación de la sobretensión inductiva de corte a L+ -(37 a 41V) 
Control de una entrada digital Sí; consumo mínimo 7 mA 
Poder de corte de las salidas  
Con carga óhmica, máx. 2 A 
Con carga de lámparas, máx. 10 W 
Rango de resistencia de carga  
Límite inferior 12 Ω 
Límite superior 3400 Ω 
Intensidad de salida  
para señal "1" valor nominal 2 A 
para señal "0" Corriente residual, máx. 0,1 mA 
Retardo a la salida con carga óhmica  
"0" después de "1", típ. 50 µs 
"1" después de "0", típ. 100 µs 
Conexión en paralelo de 2 salidas  
Para incrementar la potencia No 
Frecuencia de conmutación  
Con carga óhmica, máx. 100 Hz 
Con carga inductiva, máx. 2 Hz 
Con carga de lámparas, máx. 10 Hz 
Corriente total de las salidas  
Corriente máx. por módulo 8 A 
Longitud de cable  
Longitud del cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud de cable no apantallado, máx. 200 m 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


Sí 


Tiempo de ciclo de bus (TDP), mín. 500 µs 
Jitter, máx. 8 µs 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Posibilidad de aplicar valores sustitutivos Sí 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
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6ES7132-6BD20-0CA0 
Avisos de diagnóstico 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Rotura de hilo Sí 
Cortocircuito Sí 
LED de diagnóstico 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado del canal Sí, LED verde 
Para diagnóstico de canal Sí, LED rojo 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico 
Aislamiento galvánico de canales 
entre los canales No 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Diferencia de potencial admisible 
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento 
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones 
Ancho 15 mm 
Pesos 
Peso, aprox. 30 g 


Corriente residual para estado de señal "0" 


Nota 
Corriente residual para estado de señal "0" 


Condicionada por la función Diagnóstico Rotura de hilo, con el estado de señal "0" de la 
salida fluye una corriente residual reducida que puede hacer que se iluminen ligeramente 
los diodos indicadores. 


Esta corriente residual es independiente del parámetro ajustado en Diagnóstico Rotura de 
hilo. 
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Curva de reducción (derating) 
La siguiente imagen muestra la reducción de la intensidad de carga en posición de montaje 
horizontal y vertical. 


 
Figura 6-1 Corriente de carga con respecto a la posición de montaje 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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Parámetros y estructuras de datos A
A.1 Parametrización y estructura de registros de parámetros 


Los registros del módulo tienen una estructura idéntica, independientemente de que se 
configure el módulo con PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN (p. ej., la reacción a STOP de la 
CPU de canales concretos puede modificarse en RUN sin afectar a los demás canales). 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante los registros 
64 a 67. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene no obstante un código de error correspondiente.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura de los registros 64 a 67 


 
Figura A-1 Estructura de los registros 64 a 67 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 3. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


Figura A-3 Estructura de los bytes x a x+2 para los canales 0 a 3 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
CPU: el término "CPU" se refiere en lo sucesivo tanto a módulos centrales del sistema de 
automatización S7-1500 como a CPU/módulos de interfaz del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP. 


STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de todas las versiones de "STEP 7 (TIA 
Portal)". 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


 


La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las interferencias. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le asisten con distintas herramientas y ejemplos a la hora de 
resolver las tareas de automatización. Las soluciones se representan como interacción de 
varios componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor de SIMATIC Selection Tool y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054

http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7132-6BD20-0DA0 


Vista del módulo 


 
① Tipo y nombre del módulo ⑦ LED de tensión de alimentación 
② LED de diagnóstico ⑧ Clase de función 
③ Código matriz bidimensional ⑨ Identificación por color del tipo de módulo 
④ Esquema de conexión ⑩ Versión de función y firmware 
⑤ LED de estado de canal ⑪ Código de color para selección de las etiquetas de 


identificación por color 
⑥ LED de modo de operación ⑫ Referencia 


Figura 2-1 Vista del módulo DQ 4×24VDC/2A HS 
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Características  
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de salidas digitales con 4 salidas (push-pull) 


● Salida tipo fuente (sourcing) (PNP, salida tipo P) 


● Tensión de alimentación L+ 


● Intensidad de salida 2 A (por canal) 


● Valores sustitutivos parametrizables (por canal) 


● Diagnóstico parametrizable (por módulo) 


● Adecuado para electroválvulas, contactores de corriente continua y lámparas de 
señalización 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrización en RUN 


● PROFIenergy 


● Información de calidad 


● Modo isócrono 


● Oversampling 


● Control de válvulas 


● Modulación del ancho de impulso 


El módulo puede configurarse con STEP 7 y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Etiquetas rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Esquema eléctrico y esquema de principio 


En el presente capítulo encontrará el esquema de principio del módulo DQ 4x24VDC/2A HS 
con las asignaciones de terminales para una conexión a 2 y 3 hilos en los 3 modos de 
operación: DQ, modulación del ancho de impulso y oversampling. 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene información 
acerca del cableado de la BaseUnit. 


 


 Nota 


Es posible conectar 2 actuadores por cada salida. 
 


 Nota 
Cruce en la salida 


Tenga en cuenta que la presencia de tensión en la salida debido a un cruce puede provocar 
que se suministre L+ a los módulos. 


 


 Nota 
• El grupo de carga del módulo debe comenzar por una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta 


durante la configuración. 
• No se permite conectar actuadores con conexión a 1 hilo. 


 


 Nota 


Las diferentes posibilidades de conexión pueden utilizarse opcionalmente para todos los 
canales y combinarse libremente. 


 


 Nota 


Las salidas DQn- no deben conectarse a masa. 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293





 Conexión 
 3.1 Esquema eléctrico y esquema de principio 


Módulo de salidas digitales DQ 4x24VDC/2A HS (6ES7132-6BD20-0DA0) 
Manual de producto, 03/2015, A5E34944450-AA 13 


Conexión: conexión a 2 hilos de actuadores 
La figura siguiente muestra a modo de ejemplo la asignación de terminales del módulo de 
salidas digitales DQ 4×24VDC/2A HS en la BaseUnit del tipo A0 sin bornes AUX (conexión 
a 2 hilos). 


 
① Conexión a 2 hilos 24 V DC Tensión de alimentación L+ (alimentación solo en Ba-


seUnit clara) 
② Interfaz hacia el bus de fondo M Masa 
③ Unidad de control P1, P2, AUX Barras de potencial internas autoinstalables  


Conexión hacia la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión hacia la izquierda interrumpida (BaseUnit 
clara) 


④ Protección contra inversiones de po-
laridad 


DIAG LED de error o diagnóstico (verde, rojo) 


⑤ Etiqueta de identificación por color CCxx 
(opcional) 


.0, .1, .2, .3 LED de estado del canal (verde) 


⑥ Circuito de filtro de tensión de ali-
mentación (solo disponible en BaseUnit 
clara) 


PWM LED de modulación del ancho de impulso (verde) 


DQn+ Señal de salida, canal n OVS LED de oversampling (verde) 
DQn- Referencia de la señal de salida, canal n PWR LED Power (verde) 
Figura 3-1 Esquema de principio y asignación de terminales para conexión a 2 hilos de actuadores 
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Conexión: conexión a 3 hilos de actuadores 
La figura siguiente muestra a modo de ejemplo la asignación de terminales del módulo de 
salidas digitales DQ 4×24VDC/2A HS en una BaseUnit del tipo A0 con bornes AUX 
(conexión a 3 hilos). 


 
① Conexión a 3 hilos 1A ... 10A Bornes AUX 
② Etiquetas de identificación por color CCxx 


(opcionales) 
PE (AUX) Conexión de conductor de protección 


③ Circuito de filtro de tensión de alimentación 
(solo disponible en BaseUnit clara) 


24 V DC Tensión de alimentación L+ (alimentación solo en 
BaseUnit clara) 


DQn+ Señal de salida, canal n M Masa 
DQn- Referencia de la señal de salida, canal n P1, P2, AUX Barras de potencial internas autoinstalables  


Conexión hacia la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión hacia la izquierda interrumpida (BaseUnit 
clara) 


Figura 3-2 Asignación de terminales para conexión a 3 hilos de actuadores 







 


Módulo de salidas digitales DQ 4x24VDC/2A HS (6ES7132-6BD20-0DA0) 
Manual de producto, 03/2015, A5E34944450-AA 15 


 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros del DQ 4×24VDC/2A HS 
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración.  


Son posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación centralizada con una CPU ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante juegos de datos; ver capítulo Parametrización 
y estructura del registro de parámetros (Página 42). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 3 


Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej., STEP 7 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS 
DP1 


Modo de operación • Modo normal DQ (control 
de válvulas)/oversampling 
2 


• Modulación del ancho de 
impulso 


Modo normal 
DQ (control de 
válvu-
las)/oversampli
ng 


No Módulo Módulo 1 


Tasa de salida Modo normal y modulación del 
ancho de impulso: 
• 1 valor/ciclo 
Oversampling: 
• 2 valores/ciclo 
• 4 valores/ciclo 
• ... 
• 32 valores/ciclo 


1 valor/ciclo No Módulo Módulo 1 


Diagnóstico 
Falta tensión de ali-
mentación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear Sí Módulo Módulo 1 
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Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej., STEP 7 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS 
DP1 


Diagnóstico  
Cortocircuito 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear Sí Módulo Módulo 1 


Diagnóstico Rebase por 
exceso 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear Sí Módulo Módulo 1 


Canal activado • Bloquear 
• Habilitar 


Habilitar Sí Canal Canal 1 


Reacción a STOP de la 
CPU 


• Desconectar 
• Mantener último valor 
Modo normal/oversampling 
• Aplicar valor sustitutivo 1 
Modulación del ancho de 
impulso 
• Aplicar valor sustitutivo 


Desconectar Sí Canal Módulo 1 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de poten-
cial del módulo izquierdo 
(BaseUnit oscura) 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial (BaseUnit clara) 


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo 
izquierdo 


No Módulo Módulo 1 


Control de válvulas 
Tiempo de retención 


• Desconectado 
• 10 ms 
• 20 ms 
• ... 
• 10 s 


500 ms Sí Canal Canal 1 


Modulación del ancho 
de impulso Relación de 
impulso-pausa 


• Desconectada 
• 0,1 % 
• 0,2 % 
• ... 
• 100 % 


100 % Sí Canal Canal 1 
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Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej., STEP 7 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS 
DP1 


Modulación del ancho 
de impulso Período 


• Desconectada 
• 0,20 ms 
• 0,40 ms 
• 0,93 ms 
• 1,33 ms 
• 4,27 ms 
• 10,67 ms 
• 21,33 ms 
• 34,13 ms 
• 59,73 ms 


Desconectada Sí Canal Canal 1 


Valor sustitutivo Rela-
ción de impulso-pausa 
(para modulación del 
ancho de impulso) 


• Desconectado 
• 0,1 % 
• 0,2 % 
• ... 
• 100 % 


Desconectado Sí Canal Canal 1 


 1 Las posibilidades de parametrización están restringidas por el número de parámetros limitado en la configuración de 
GSD en PROFIBUS (máximo 244 bytes por estación ET 200SP). En caso necesario, pueden ajustarse estos parámet-
ros mediante el juego de datos 128, como se describe en la columna "Archivo GSD de PROFINET IO" (consulte la tab-
la superior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 15 bytes. 


2 El control de válvulas es una función especial del modo normal. 
3 El oversampling no se soporta con archivos GSD. 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Modo de operación 
Define para todo el módulo el modo de operación en el que operarán los canales del 
módulo. En la configuración con archivo GSD, el propio usuario define el modo de operación 
del módulo seleccionando el nombre del módulo en el archivo GSD. 


● Modo normal como módulo de salidas digitales 


– El control de válvulas es una función especial del modo normal; ver capítulo Modo 
normal/control de válvulas (Página 20) 


● Modulación del ancho de impulso; ver capítulo Modulación del ancho de impulso 
(Página 22) 


● Oversampling; ver capítulo Oversampling (Página 26) 


Ver capítulo Área de direcciones (Página 28). 


Tasa de salida 
Determina el número de subciclos por ciclo de datos isócrono.  
Ver capítulo Oversampling (Página 26). 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del diagnóstico cuando falta la tensión de alimentación L+ o es insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito 
Habilitación del diagnóstico cuando se produce un cortocircuito en la alimentación del 
actuador. 


Diagnóstico Rebase por exceso 
Habilitación del diagnóstico cuando se rebasa por exceso el rango de valores permitido para 
la relación de impulso-pausa en la modulación del ancho de impulso.  
Ver capítulo Modulación del ancho de impulso (Página 22). 


Canal activado 
Determina si un canal está activado o desactivado. 


Reacción a STOP de la CPU 
Define el comportamiento del módulo en caso de STOP de la CPU. 
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Grupo de potencial 
Con el parámetro "Grupo de potencial" se especifica si el módulo está enchufado en una 
BaseUnit clara u oscura. 


Un grupo de potencial comienza siempre por un módulo de periferia enchufado en una 
BaseUnit clara. Todos los módulos que le siguen a la derecha y que están enchufados en 
BaseUnits oscuras pertenecen al mismo grupo de potencial, ya que las BaseUnits oscuras 
se alimentan de las BaseUnits claras. 


El grupo de potencial finaliza antes de una nueva BaseUnit clara o al final de la estación. 


Control de válvulas Tiempo de retención 
Define el tiempo tras el cual se emite la señal de salida modulada por ancho de impulso en 
el siguiente ciclo de datos posible.  
Ver capítulo Modo normal/control de válvulas (Página 20). 


Modulación del ancho de impulso Relación de impulso-pausa 
Define la relación de impulso-pausa para la modulación del ancho de impulso aplicada en el 
control de válvulas.  
Ver capítulo Modo normal/control de válvulas (Página 20). 


Modulación del ancho de impulso Período 
Determina la frecuencia de la modulación del ancho de impulso.  
Ver capítulo Modo normal/control de válvulas (Página 20) y capítulo Modulación del ancho 
de impulso (Página 22). 


Relación de impulso-pausa Valor sustitutivo 
Define la relación de impulso-pausa de la modulación del ancho de impulso en caso de 
STOP de la CPU.  
Ver capítulo Modulación del ancho de impulso (Página 22). 


Ver también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Modo normal/control de válvulas 


Modo normal 
"Modo normal" se refiere al funcionamiento del DQ 4×24VDC/2A HS como módulo de 
salidas digitales. 


El control de válvulas es una función especial del modo normal. 


Función de control de válvulas 
El control de válvulas permite cambiar a una "corriente de retención" menor después de 
excitar la válvula (corriente de excitación). Esto se realiza aplicando una modulación del 
ancho de impulso (ver capítulo Modulación del ancho de impulso (Página 22)). 


Cuando se produce un cambio 0 → 1 en el canal digital, se empieza a contar el tiempo de 
retención parametrizado. Una vez transcurrido, la relación de impulso-pausa se aplica como 
modulación del ancho de impulso. La señal de ajuste se emite digitalmente en forma de 
secuencia de impulsos de conexión y desconexión. 


Configuración 
El control de válvulas se configura con los siguientes parámetros: 


● Modo de operación "Modo normal" 


● Control de válvulas Tiempo de retención 


● Modulación del ancho de impulso Relación de impulso-pausa 


● Modulación del ancho de impulso Período 


Secuencia temporal 
En la figura siguiente se representa la secuencia temporal del control de válvulas. La 
modulación del ancho de impulso se aplica en el siguiente ciclo de datos posible. 


 
① Ciclo de datos 
② Control de válvulas Tiempo de retención 


Figura 4-1 Control de válvulas 
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Parámetro "Modulación del ancho de impulso Período" 
El parámetro "Modulación del ancho de impulso Período" permite determinar la frecuencia 
de la modulación del ancho de impulso aplicada para el control de válvulas (ver capítulo 
Modulación del ancho de impulso (Página 22)). 


Atención: si este parámetro está ajustado a "Desconectada", el DQ 4×24VDC/2A HS se 
encuentra en modo normal sin control de válvulas. 


Parámetro "Modulación del ancho de impulso Relación impulso-pausa"  
El parámetro "Modulación del ancho de impulso Relación de impulso-pausa" (0 ... 1000) 
permite definir la relación de impulso-pausa de la modulación del ancho de impulso en toda 
la duración del período parametrizada.  


Atención: a diferencia del modo de operación "Modulación del ancho de impulso", en modo 
normal con control de válvulas no es posible actualizar cíclicamente la relación de impulso-
pausa en función de un valor de salida del programa de usuario. 


Derating 
Tenga en cuenta la información sobre derating del módulo que figura en el capítulo Derating 
del DQ 4x24VDC/2A HS (Página 39).  
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4.4 Modulación del ancho de impulso 


Función 
El módulo puede utilizarse en el modo de operación "Modulación del ancho de impulso". En 
este modo de operación, las cuatro salidas ofrecen tan solo una señal de salida modulada 
por ancho de impulso. 


El canal digital se controla con una relación de impulso-pausa, que se actualiza cíclicamente 
en función del valor de salida del programa de usuario. La señal de ajuste se emite 
digitalmente en forma de secuencia de impulsos de conexión y desconexión. 


 
① Duración del período T; frecuencia de la modulación del ancho de impulso: f = 1/T 
② Duración de impulso (relación de impulso-pausa) 


Figura 4-2 Modulación del ancho de impulso 


Configuración 
La modulación del ancho de impulso se configura con los siguientes parámetros: 


● Modo de operación "Modulación del ancho de impulso" 


● Modulación del ancho de impulso Período 


● Relación de impulso-pausa Valor sustitutivo 


● Diagnóstico Rebase por exceso 
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Secuencia temporal 
El valor de salida (0 ... 1000) del programa de usuario se escribe en la palabra de salida del 
canal. El módulo reproduce este valor mediante la característica de salida y los valores de 
duración mínima de impulso y pausa mínima entre impulsos en la duración del período 
parametrizada y calcula de este modo la relación de impulso/pausa (la duración de impulso) 
de la modulación del ancho de impulso. 


 
① Duración del período T 
② Duración mínima de impulso 
③ Pausa mínima entre impulsos 


Figura 4-3 Duración mínima de impulso y pausa mínima entre impulsos 
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La duración mínima de impulso y la pausa mínima entre impulsos son de al menos 2 μs 
cada una, es decir: 


● Se suprimen duraciones de impulso menores que la duración mínima de impulso. 


● Se reducen al 100 % (≙ valor de salida 1000) las duraciones de impulso mayores que la 
duración del período menos la pausa mínima entre impulsos. 


 
① Pausa mínima entre impulsos 
② Característica de salida 
③ Duración mínima de impulso 
Figura 4-4 Característica de salida de la duración de impulso 


Al calcular la relación de impulso-pausa de la modulación del ancho de impulso, se aplican 
los siguientes valores: 


Tabla 4- 2 Cálculo de la relación de impulso-pausa de la modulación del ancho de impulso 


Parámetro Período Frecuencia Valor de salida en el pro-
grama del usuario (‰) 


Relación de impulso-pausa 
en el borne de salida DQn 
(‰) 


0,20 ms 5000 Hz 0...9 0 
10...990 10...990 
991...1000 1000 


0,40 ms 2500 Hz 0...4 0 
5...995 5...995 
996...1000 1000 


0,93 ms 1071 Hz 0...2 0 
3...997 3...997 
998...1000 1000 


1,33 ms 750 Hz 0, 1 0 
2...998 2...998 
999, 1000 1000 
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Parámetro Período Frecuencia Valor de salida en el pro-
grama del usuario (‰) 


Relación de impulso-pausa 
en el borne de salida DQn 
(‰) 


4,27 ms 234 Hz 0...1000 0...1000 
10,67 ms 94 Hz 0...1000 0...1000 
21,33 ms 47 Hz 0...1000 0...1000 
34,13 ms 29 Hz 0...1000 0...1000 
59,73 ms 17 Hz 0...1000 0...1000 


Ejemplo 


Si configura un canal con 5000 Hz (≙ 200 μs) y el programa de usuario escribe el valor 3 en 
la palabra de salida del canal, el módulo cambia este valor a 0: el canal está ajustado a 0 
permanentemente. 


Parámetro "Diagnóstico Rebase por exceso"  
El parámetro "Diagnóstico Rebase por exceso" permite habilitar el diagnóstico en el caso de 
que se rebase por exceso el rango de valores permitido para la relación de impulso-pausa, 
es decir, si se escribe un valor de salida > 1000 del programa de usuario en la palabra de 
salida del canal. 


Parámetro "Relación de impulso-pausa Valor sustitutivo"  
El parámetro "Relación de impulso-pausa Valor sustitutivo" (0 ... 1000) permite definir la 
relación de impulso-pausa de la modulación del ancho de impulso en caso de STOP de la 
CPU. 


Derating 
Tenga en cuenta la información sobre derating del módulo que figura en el capítulo Derating 
del DQ 4x24VDC/2A HS (Página 39).  







Parametrización y direccionamiento  
4.5 Oversampling 


 Módulo de salidas digitales DQ 4x24VDC/2A HS (6ES7132-6BD20-0DA0) 
26 Manual de producto, 03/2015, A5E34944450-AA 


4.5 Oversampling 


Función 
Por oversampling o sobremuestreo se entiende la emisión de datos en subciclos 
equidistantes en el tiempo, donde n subciclos equivalen a un ciclo de bus PROFINET. El 
controlador transfiere un paquete de datos al módulo, que lo emite en n subciclos 
equidistantes.  


El oversampling o sobremuestreo es apropiado siempre que se necesite una emisión de 
datos con una resolución temporal mayor pero no se desee utilizar un ciclo de bus 
PROFINET demasiado corto y, en consecuencia, ciclos de CPU demasiado rápidos.  


Con la función de oversampling, un ciclo PROFINET se divide en subciclos equidistantes: 


● Cada subciclo emite un valor de salida de 4 bits. 


● Un subciclo dura al menos 100 μs. 


● Los subciclos son posibles en niveles de 2 a 32 (solo números pares). Donde: ciclo de 
datos isócrono / número de subciclos ≥ duración de subciclo permitida (100 μs). 


Requisitos 
El oversampling solo es posible si se ajusta el modo isócrono. 


Configuración 
El oversampling se configura con los siguientes parámetros: 


● Modo de operación "Oversampling" 


● Tasa de salida 


 


 Nota 


En la configuración con oversampling no debe utilizarse la reducción de bloques en los 
grupos de ejecución del programa de usuario. Por lo tanto, asegúrese de que la emisión de 
los datos en el módulo esté coordinada temporalmente con el programa de usuario de la 
CPU. 
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Secuencia temporal 
En la figura siguiente se representa la secuencia temporal del oversampling. Los datos de 
salida que hay en la CPU se emiten en el segundo ciclo de datos siguiente, repartidos en los 
subciclos que se generan en el propio módulo. 


 
n Valores de salida del ciclo n 
Subciclo 4 bits x 32 (máx.) = máx. 16 bytes de datos de salida por ciclo de datos 


Figura 4-5 Oversampling 


Derating 
Tenga en cuenta la información sobre derating del módulo que figura en el capítulo Derating 
del DQ 4x24VDC/2A HS (Página 39).  
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4.6 Área de direcciones 
En STEP 7, el módulo puede configurarse de diferentes maneras; ver la tabla siguiente. En 
función de la configuración se asignan direcciones adicionales o distintas en la memoria 
imagen de proceso de las salidas/entradas. 


Configuraciones posibles del DQ 4×24VDC/2A HS 
El módulo puede configurarse con STEP 7 o con un archivo GSD. Si se configura el módulo 
mediante archivo GSD, encontrará la configuración bajo diversos nombres 
abreviados/nombres de módulo. Son posibles las configuraciones siguientes: 


Tabla 4- 3 Configuraciones posibles con archivo GSD 


Configuración Nombre abrevi-
ado/nombre del módulo 
en el archivo GSD 


Software de configuración; p. ej., STEP 7 
Puede integrarse 
en el catálogo de 
hardware STEP 7 


a partir de V13 
SP1 


Archivo GSD  
PROFINET IO 


Archivo GSD  
PROFIBUS DP 


1 x 4 canales en modo normal 
sin información de calidad 


DQ 4×24VDC/2A HS x x x 


1 x 4 canales en modo normal 
con información de calidad 


DQ 4×24VDC/2A HS QI x x - 


1 x 4 canales con modulación 
del ancho de impulso 


DQ 4×24VDC/2A HS PW
M 


x x x 


1 x 4 canales con oversampling - x - - 
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Vista general de los modos de operación, funciones y parámetros 
La siguiente tabla ofrece una vista general de lo siguiente:  


● Las dependencias entre los modos de operación del módulo y las funciones tecnológicas 
correspondientes 


● La parametrización necesaria para cada modo de operación 


Tabla 4- 4 Modos de operación, funciones y parámetros del DQ 4×24VDC/2A HS 


Función/parametrización Modo de operación 
Modo normal Control de válvulas 


en modo normal 
Modulación del 
ancho de impulso 


Oversampling 


Función 
Modo isócrono necesario - - - × 
Menor subciclo (= tiempo de 
muestreo) 


250 μs 250 μs 250 μs 100 μs 


Niveles de oversampling posi-
bles (tasa de salida) 


1 1 1 2 a 32 


Información de calidad (QI) × × - - 
Longitud de datos 1 byte 1 byte 8 bytes 16 bytes 
Parametrización 
Control de válvulas Tiempo de 
retención 


- × - - 


Modulación del ancho de impul-
so Relación de impulso-pausa 


- × - - 


Modulación del ancho de impul-
so Período 


- × × - 


Relación de impulso-pausa 
Valor sustitutivo 


- - × - 


Información de calidad (Quality Information, QI) 
En los siguientes módulos del archivo GSD siempre está activada la información de calidad: 


● DQ 4×24VDC/2A HS (...) QI 


Evaluación de la información de calidad 


Si se habilita la información de calidad en el módulo digital, se asignará adicionalmente un 
byte en el espacio de direcciones de entrada. Cada uno de los bits 0 a 3 de este byte está 
asignado a un canal. Informan acerca de la validez del valor digital. 


● Bit = 1: no hay fallos en el canal. 


● Bit = 0: el canal está desactivado o hay un fallo en el módulo. 


Cuando en este módulo se produce un fallo en un canal, la información de calidad de todos 
los canales es 0. 
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Espacio de direcciones en la configuración como DQ 4×24VDC/2A HS de 4 canales 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en la configuración 
como módulo de 4 canales con información de calidad (modo normal sin/con control de 
válvulas). Para que estén disponibles las direcciones de la información de calidad es 
necesario habilitar la información de calidad. 


 
Figura 4-6 Espacio de direcciones en la configuración como DQ 4×24VDC/2A HS de 4 canales con 


información de calidad 


Espacio de direcciones en caso de configuración con modulación del ancho de impulso 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en caso de 
configuración con modulación del ancho de impulso. 


 
Figura 4-7 Espacio de direcciones del DQ 4×24VDC/2A HS con modulación del ancho de impulso 
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Espacio de direcciones en caso de configuración con oversampling 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en caso de 
configuración con oversampling. 


 
Figura 4-8 Espacio de direcciones del DQ 4×24VDC/2A HS con oversampling 
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 Alarmas y avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La figura siguiente muestra la disposición de los indicadores LED del DQ 4×24VDC/2A HS. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado del canal (verde) 
③ Modo de operación Oversampling (verde) 
④ PWR (verde) 
⑤ Modo de operación Modulación del ancho de impulso (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estados y errores. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 35).  


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Señalización de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado y no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico del módulo 


LED de estado de canal 


Tabla 5- 2 Señalización de estados del LED de estado de canal 


LED de estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Canal desactivado o señal de proceso = 0. 


 
encendido 


Canal activado y señal de proceso = 1 


LED de oversampling 


Tabla 5- 3 Señalización de estados del LED de oversampling 


LED de over-
sampling 


Significado 


 
apagado 


Modo de operación Oversampling desactivado 


 
encendido 


Modo de operación Oversampling activado 
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LED PWR 


Tabla 5- 4 Señalización de estados del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 


LED de modulación del ancho de impulso (PWM) 


Tabla 5- 5 Señalización de estados del LED de modulación del ancho de impulso 


LED PWM Significado 


 
apagado 


Modo de operación Modulación del ancho de impulso desactivado 


 
encendido 


Modo de operación Modulación del ancho de impulso activado 


5.2 Alarmas 
El módulo de salidas digitales DQ 4×24VDC/2A HS soporta alarmas de diagnóstico. 


Alarmas de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Cortocircuito 


● Sobretemperatura 


● Valor límite superior rebasado 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 


● Error de comunicación 


● Canal no disponible temporalmente 


Encontrará información detallada sobre el evento en la ayuda en pantalla de STEP 7. 
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5.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


 


 Nota 
Es posible conectar 2 actuadores por cada salida. 


En caso de conexión de dos actuadores, los diagnósticos de ambos actuadores influyen los 
unos en los otros. Es decir, un único cortocircuito afecta a ambos actuadores. 


 


 


Tabla 5- 6 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Avisos de diagnósti-
co 


Código de 
error 


Significado Solución 


Cortocircuito 1 2 1H Cortocircuito de la alimentación del actu-
ador 


Corregir el cableado del proceso 


Sobretemperatura 5H El módulo ha detectado que se ha re-
basado la temperatura de módulo máxima 
permitida. Todos los canales del módulo 
se conectan a alta impedancia. A contin-
uación se rearranca el módulo. 


Corregir el cableado del proceso 


Valor límite superior 
rebasado 


7H Se ha rebasado por exceso el rango de 
valores permitido para la relación de im-
pulso-pausa. 


Corregir el valor de salida (0 ... 1000) 


Error de para-
metrización 


10H • El módulo no puede utilizar determi-
nados parámetros para el canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización 


Falta tensión de 
carga 


11H Falta tensión de alimentación L+ o es 
insuficiente 


• Comprobar la tensión de ali-
mentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 


Error de comuni-
cación 


13H Módulo defectuoso. Sustituir el módulo 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso o 
cancelada. 
En este estado, el módulo no emite 
valores de proceso ni sustitutivos. 


• Esperar a que finalice la actualiza-
ción del firmware 


• Reiniciar la actualización del firmware 


 1 Los canales 0 y 1 o 2 y 3 forman un grupo de carga. Dentro de un grupo de carga puede suceder que se interfiera en el 
canal contiguo en caso de cortocircuito. Sin embargo, los diferentes grupos de carga no se interfieren entre sí en caso 
de cortocircuito. 


2 Si el cortocircuito persiste, el módulo se calienta, con lo que puede activarse la vigilancia de la temperatura y dispar-
arse una alarma de diagnóstico por exceso de temperatura. 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DQ 4×24VDC/2A HS 
 


 6ES7132-6BD20-0DA0 
Nombre del producto ET 200SP, DQ 4x24VDC/2A High Speed 
Información general  
Versión de firmware V1.0 
• Posibilidad de actualizar el firmware Sí 


BaseUnits utilizables BU de tipo A0 
Código de color para etiqueta de identificación por 
color del módulo 


CC00 


Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 SP1 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/- 
PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD GSDML V2.3 
Modo de operación  
DQ Sí 
DQ con función de ahorro de energía Sí; control de válvulas 
PWM Sí 
Oversampling Sí 
MSO No 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo máx. 50 mA; sin carga 
Tensión de salida  
Valor nominal (DC) 24 V 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 2,5 W; con 24 V, 25 °C, modo DQ, 2 A por canal 
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 6ES7132-6BD20-0DA0 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 1 byte; + 1 byte para información QI 
Entrada 1 byte; con QI 
Salida 16 bytes; máx., en el modo de operación Over-


sampling 
Salidas digitales  
Número de salidas 4 
Sumidero (tipo M) No 
Fuente (tipo P) Sí; salida push-pull 
Protección contra cortocircuitos Sí 
• Umbral de respuesta, típ. 6 A 


Limitación de la sobretensión inductiva de corte a M (-1 V) 
Control de una entrada digital No 
Funciones de salidas digitales, parametrizables  
Salida PWM Sí 
• Número, máx. 4 


• Duración del período, parametrizable Sí; 0 ms; 0,2 ms; 0,4 ms; 0,93 ms; 1,33 ms; 4,27 
ms; 10,67 ms; 21,33 ms; 34,13 ms; 59,73 ms 


• Resolución del ciclo de trabajo 0,1 % 


Salida digital con oversampling Sí 
• Número, máx. 4 


• Valores por ciclo, máx. 32 


• Resolución, mín. 100 µs 


Capacidad de conmutación de las salidas  
con carga óhmica, máx. 2 A 
con carga de lámparas, máx. 10 W 
Rango de resistencia de carga  
Límite inferior 12 Ω 
Límite superior 3400 Ω 
Intensidad de salida  
para señal "1" valor nominal 2 A 
para señal "0" Corriente residual, máx. 0,1 mA 
Retardo a la salida con carga óhmica  
"0" a "1", máx. 1 µs 
"1" a "0", máx. 1 µs 
Conexión en paralelo de 2 salidas  
para incrementar la potencia No 
Frecuencia de conmutación  
con carga óhmica, máx. 5 kHz 
con carga inductiva, máx. 5 kHz 
con carga de lámparas, máx. 5 kHz 
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 6ES7132-6BD20-0DA0 
Corriente total de las salidas  
Corriente por módulo, máx. 8 A 
Corriente total de las salidas (por módulo)  
Posición de montaje horizontal  
• hasta 30 °C, máx. 8 A; modo DQ 


• hasta 40 °C, máx. 6,9 A; modo DQ 


• hasta 50 °C, máx. 4,7 A; modo DQ 


• hasta 60 °C, máx. 2,5 A; modo DQ 


Posición de montaje vertical  
• hasta 30 °C, máx. 7,2 A; modo DQ 


• hasta 40 °C, máx. 5,6 A; modo DQ 


• hasta 50 °C, máx. 4 A; modo DQ 


Longitud de cable  
apantallado, máx. 50 m 
no apantallado, máx. 50 m 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


Sí; solo modos de operación DQ y OVS 


Tiempo de ciclo de bus (TDP), mín. 250 µs 
Jitter, máx. 1 µs 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Posibilidad de aplicar valores sustitutivos Sí 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Cortocircuito Sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


Sí, LED PWR verde 


Señalización de estados de canal Sí, LED verde 
para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales No 
entre los canales y el bus de fondo Sí 
Diferencia de potencial admisible  
entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
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 6ES7132-6BD20-0DA0 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Anchura 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 31 g 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  


6.2 Derating del DQ 4x24VDC/2A HS 


Intensidad de salida máxima permitida en función de la frecuencia 
La siguiente figura muestra la intensidad de salida máxima permitida por canal en función de 
la frecuencia. 


Esta característica debe tenerse en cuenta en todos los modos de operación del módulo. 


 
Figura 6-1 Derating del DQ 4×24VDC/2A HS en función de la frecuencia 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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Intensidad de salida máxima permitida en función de la temperatura ambiente 
Para la intensidad de salida máxima permitida debe tenerse en cuenta la temperatura 
ambiente, además de la frecuencia. En función del modo de operación del módulo 
parametrizado se obtiene un derating de "DQ" o de "PWM" adicional. La siguiente tabla 
muestra las dependencias de la variante de derating y el modo de operación del módulo: 


Tabla 6- 1 Variantes de derating adicionales del DQ 4×24VDC/2A HS 


Variante de derating Modo de operación 
Modo normal Control de válvulas 


en modo normal 
Modulación del 
ancho de impulso 


Oversampling 


Derating de DQ × - - × 
Derating de PWM - × × - 


Derating de DQ 


La figura siguiente muestra la intensidad total máxima permitida en función de la 
temperatura ambiente para el derating de DQ. 


 
① Posición de montaje horizontal 
② Posición de montaje vertical 


Figura 6-2 Derating de DQ adicional en función de la temperatura ambiente 
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Derating de PWM 


La figura siguiente muestra la intensidad total máxima permitida en función de la 
temperatura ambiente para el derating de PWM. 


 
① Posición de montaje horizontal 
② Posición de montaje vertical 


Figura 6-3 Derating de PWM adicional en función de la temperatura ambiente 
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 Parámetros y estructuras de datos A 
A.1 Parametrización y estructura del registro de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN. P. ej., en el modo de operación 
"Modulación del ancho de impulso" puede modificarse la duración del período de canales 
concretos en RUN sin que ello repercuta en los demás canales. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el juego de 
datos 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


 


 Nota 
Modificación de parámetros en RUN 


Un juego de parámetros con un contenido diferente a la parametrización de arranque hace 
que se abandone brevemente el modo isócrono y se sincronice nuevamente con el ciclo de 
bus de campo. 


 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contendrá el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del juego de datos 128 para el módulo completo  
 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 para el módulo completo 


Información del encabezado 
La figura siguiente muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Información del encabezado del módulo 
La figura siguiente muestra la estructura de la información del encabezado del módulo. 


 
Figura A-3 Información del encabezado del módulo 


Bloque de parámetros del módulo 
La figura siguiente muestra la estructura del bloque de parámetros del módulo para los 
canales 0 a 3. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-4 Bloque de parámetros del módulo 


Información del encabezado del canal 
La figura siguiente muestra la estructura de la información del encabezado del canal. 


 
Figura A-5 Información del encabezado del canal 







 Parámetros y estructuras de datos 
 A.1 Parametrización y estructura del registro de parámetros 


Módulo de salidas digitales DQ 4x24VDC/2A HS (6ES7132-6BD20-0DA0) 
Manual de producto, 03/2015, A5E34944450-AA 45 


Bloque de parámetros del canal 
La figura siguiente muestra la estructura del bloque de parámetros del canal. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-6 Estructura byte x hasta x+7 para los canales 0 a 3 
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Codificaciones para la duración del período de la modulación del ancho de impulso 
La siguiente tabla contiene la codificación para la duración del período de la modulación del 
ancho de impulso del módulo de salidas digitales. Dicha codificación debe introducirse en 
los bytes x+6 y x+7 del bloque de parámetros de canal del juego de datos 128 (véase la 
figura anterior). 


Tabla A- 1 Codificación del rango de salida 


Valor Duración del período Codificación 
4 
7 
12 
14 
21 
26 
30 
33 
36 


0,20 ms 
0,40 ms 
0,93 ms 
1,33 ms 
4,27 ms 
10,67 ms 
21,33 ms 
34,13 ms 
59,73 ms 


0000 0100 
0000 0111 
0000 1100 
0000 1110 
0001 0101 
0001 1010 
0001 1110 
0010 0001 
0010 0100 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


PELIGRO  
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


ADVERTENCIA  
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


PRECAUCIÓN  
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


ATENCIÓN  
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
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Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


ADVERTENCIA  
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Nota sobre IT Security 
Siemens ofrece para su portfolio de productos de automatización y accionamientos 
mecanismos de IT Security con objetivo de hacer más seguro el funcionamiento de la 
instalación o máquina. Le recomendamos mantenerse informado sobre los últimos 
desarrollos de la tecnología de seguridad TI (IT-Security) en relación con sus productos. 
Encontrará información al respecto en Internet (http://support.automation.siemens.com).  


Aquí puede registrarse si le interesa recibir una newsletter específica de un producto. 


Sin embargo, para el funcionamiento seguro de una instalación o máquina también es 
necesario integrar los componentes de automatización en un concepto de IT Security 
integral de toda la instalación o máquina, que sea conforme a la tecnología TI más 
avanzada. Encontrará indicaciones al respecto en Internet 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


También hay que tener en cuenta los productos de terceros que tenga instalados. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/�

http://www.siemens.com/industrialsecurity�
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Guía de orientación de la documentación 1
1.1 Guía de la documentación del módulo de salidas digitales 


DQ 16x24VDC/0,5A ST 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


La documentación completa del sistema ET 200SP se compone de distintos módulos, 
compuestos a su vez del manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de 
producto. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (Ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Documentación del módulo de salidas digitales DQ 16×24VDC/0,5A ST 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de salidas digitales DQ 16×24VDC/0,5A ST. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de salidas digitales DQ 16×24VDC/0,5A ST 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de periferia 


descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la 
instalación 


• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


BaseUnits Manual de producto ET 200SP 
BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/58532597/133300)  


Datos técnicos 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) se pueden descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300�

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal�
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Descripción del producto 2
2.1 Características del DQ 16x24VDC/0,5A ST 


Referencia 
6ES7132-6BH00-0BA0 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo DQ 16×24VDC/0,5A ST 
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Características  
● Características técnicas 


– Módulo de salidas digitales con 16 salidas 


– Tensión de alimentación L+ 


– Corriente de salida 0,5 A por canal, intensidad total máx. 8 A 
(tener en cuenta reducción de potencia: Datos técnicos (Página 19)) 


– Salida tipo fuente (sourcing) (PNP, salida tipo P) 


– Adecuado para electroválvulas, contactores de corriente continua y lámparas de 
señalización 


– Diagnóstico parametrizable por módulos 


● Funciones soportadas 


– Actualización de firmware 


– Datos identificativos I&M 


– Reparametrizar en RUN 


– PROFIenergy 


Accesorios 
Los siguientes accesorios, no incluidos en el volumen de suministro del módulo, son aptos 
para el módulo: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Plaquita de identificación por referencia 


● Contacto de pantalla 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�
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Conexión 3
3.1 Asignación de pines 


Asignación de pines general 


Tabla 3- 1 Asignación de pines para DQ 16×24VDC/0,5A ST 


Asignación de pines para DQ 16×24VDC/0,5A ST (6ES7132-6BH00-0BA0) 
Borne Asignación Borne Asignación Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por 
color 


1 DQ0 2 DQ1 
3 DQ2 4 DQ3 
5 DQ4 6 DQ5 
7 DQ6 8 DQ7 
9 DQ8 10 DQ9 
11 DQ10 12 DQ11 
13 DQ12 14 DQ13 
15 DQ14 16 DQ15 
L+ 24 V DC M M 


DQn: Señal de salida, canal n A0 --- 


1 hilo 


 
1 Tipos de BaseUnit utilizables; se reconocen por las dos últimas posiciones de la referencia. Ver también el manual de 


sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 
 


 


 Nota 


La primera BaseUnit debe ser una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta durante la 
configuración. 


 


 Nota 


En el módulo de salidas digitales puede saltar el fusible integrado en la BaseUnit BaseUnit 
tipo A1, quedando los bornes inservibles.  


Durante la puesta en marcha deberá prestar atención a que los módulos digitales se utilicen 
únicamente con la BaseUnit tipo A0. 
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Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio DQ 16×24VDC/0,5A ST 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�
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Parámetros/área de direcciones 4
4.1 Parámetros 


Parámetros archivo GSD 


Tabla 4- 1 Parámetros para DQ 16x24VDC/0,5A ST (archivo GSD) 


Parámetros Rango de valores Ajuste 
predeterminado 


Reparametrizar 
en RUN 


Ámbito de 
actuación 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Habilitar 
• Bloquear 


Bloquear Sí Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Habilitar 
• Bloquear 


Bloquear Sí Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito a L+ 


• Habilitar 
• Bloquear 


Bloquear Sí Módulo 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 


• Habilitar 
• Bloquear 


Bloquear Sí Módulo 


Modo de operación • Canal desactivado 
• Canal activado 


Canal activado Sí Canal 


Reacción a STOP de la 
CPU 


• Desconectar 
• Mantener último valor 
• Aplicar valor sustitutivo 1 


Desconectar Sí Canal 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de potencial del 
módulo izquierdo 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial 


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo izquierdo 


No Módulo 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del aviso de diagnóstico cuando la tensión de alimentación L+ es insuficiente o 
falta. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitación del diagnóstico cuando aparece un cortocircuito a masa de la alimentación del 
actuador. 


Diagnóstico Cortocircuito a L+ 
Habilitación del diagnóstico cuando aparece un cortocircuito de la alimentación de 
actuadores a L+. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitación del diagnóstico cuando el cable al actuador está interrumpido. 


Modo de operación 
Determina si un canal está activado o desactivado. 


Reacción a STOP de la CPU 
Define el comportamiento del módulo en caso de parada de la CPU. 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentre una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación (ver manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


4.3 Área de direcciones 


Área de direcciones del módulo de salidas digitales DQ 16×24VDC/0,5A ST 
La figura siguiente muestra la asignación del área de direcciones. 


 
Área de direcciones del módulo de salidas digitales DQ 16×24VDC/0,5A ST 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�
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Alarmas/avisos de diagnóstico 5
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado de canal (verde) 
③ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 


Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de Status y error. Para 
ver las medidas de solución de los avisos de diagnóstico, consulte el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 17). 


LED PWR 


Tabla 5- 1 Significado del LED PWR 


PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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LED DIAG 


Tabla 5- 2 Significado del LED DIAG 


DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado y no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 3 Significado del LED Estado de canal 


Estado de canal Significado 


 
apagado 


Canal desactivado o activado y señal de proceso = 0 


 
encendido 


Canal activado y señal de proceso = 1 


5.2 Alarmas 
El módulo de salidas digitales DQ 16×24VDC/0,5A ST admite alarmas de diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Cortocircuito 


● Rotura de hilo 


● Falta tensión de carga 
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5.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Los errores de módulo se indican en forma de diagnósticos (estado del módulo). 


Tabla 5- 4 Tipos de error 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Cortocircuito 1D • Cortocircuito a masa de la 
alimentación del actuador 


• Cortocircuito a L+ de la alimentación 
del actuador 


Corregir el cableado del proceso 


Cableado del actuador sujeto a 
impedancia demasiado alta 


Utilizar otro tipo de actuador o cablear de 
forma diferente (emplear cables con una 
sección mayor, p. ej.) 


Interrupción del cable entre módulo y 
actuador 


Restablecer la conexión 


Rotura de hilo 6D 


Canal no cableado (abierto) • Desactivar el diagnóstico 
• Cablear los contactos del actuador 


con una resistencia en el rango de 
resistencia de carga 


Falta tensión de 
carga 


17D Tensión de alimentación L+ insuficiente o 
falta 


• Comprobar tensión de alimentación 
L+ en la BaseUnit 


• Comprobar tipo de BaseUnit 
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Datos técnicos 6
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del DQ 16×24VDC/0,5A ST 
 


 6ES7132-6BH00-0BA0 
Nombre del producto DQ 16x24VDC/0,5A ST 
Información general  
• Datos I&M Sí 


Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V11.0 SP2 con HSP0024 / - 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP2 con archivo GSD / - 
Tensión de alimentación  
Tipo de tensión de alimentación DC 
• Valor nominal (DC) 24 V 


• Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 


• Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 


• Protección contra inversión de polaridad Sí 


Intensidad de entrada  
• Consumo máx. 60 mA; sin carga 


Disipación  
• Potencia disipada, típ. 1 W 


Área de direcciones  
Área de direcciones por módulo  
• Espacio de direcciones por módulo, máx. 2 bytes 


Salidas digitales  
• Número de salidas 16 


• Protección contra cortocircuitos Sí 


Umbral de respuesta, típ. 0,7 a 1,3 A 
Limitación de la sobretensión inductiva de corte a típ. L+ (-50 V) 
Poder de corte de las salidas  
• Con carga óhmica, máx. 0,5 A 


• Con carga de lámparas, máx. 5 W 


• Control de una entrada digital Sí 







Datos técnicos  
6.1 Datos técnicos 


 Módulo de salidas digitales DQ 16x24 VDC/0,5A ST (6ES7132-6BH00-0BA0) 
20 Manual de producto, 12/2012, A5E03574422-02 


 6ES7132-6BH00-0BA0 
Rango de resistencia de carga  
• Límite inferior 48 Ω 


• Límite superior 12 kΩ 


Intensidad de salida  
• para señal "1" valor nominal 0,5 A 


• para señal "0" Corriente residual, máx. 0,1 mA 


Retardo a la salida con carga óhmica  
• "0" después de "1", típ. 50 µs 


• "1" después de "0", típ. 100 µs 


Conexión en paralelo de 2 salidas  
• Para incrementar la potencia No 


• Para mando redundante de una carga Sí 


Frecuencia de conmutación  
• Con carga óhmica, máx. 100 Hz 


• Con carga inductiva, máx. 2 Hz 


• Con carga de lámparas, máx. 10 Hz 


Corriente total de las salidas  
• Corriente máx. por módulo 8 A 


Longitud de línea  
• Longitud del cable apantallado, máx. 1000 m 


• Longitud del cable no apantallado, máx. 200 m 


Alarmas/diagnósticos/información de estado  
• Posibilidad de aplicar valores sustitutivos Sí 


Alarmas  
• Alarma de diagnóstico Sí 


Avisos de diagnóstico  
• Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 


• Rotura de hilo Sí 


• Cortocircuito Sí 


LED de diagnóstico  
• Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 


• Indicador de estado de canal Sí, LED verde 


• Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
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 6ES7132-6BH00-0BA0 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
• Entre los canales No 


• Entre los canales y el bus de fondo Sí 


Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC / 60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Normas, homologaciones, certificados  
SIL según IEC 61508 2 
Clase de seguridad máx. alcanzable en modo de 
seguridad 


 


Performance Level según EN ISO 13849-1 d 
Condiciones ambientales  
Temperatura de empleo  
• Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 


• Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 


• Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 


• Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 


Dimensiones  
• Ancho 15 mm 


Pesos  
• Peso, aprox. 28 g 


Corriente residual para estado de señal "0" 
 


 Nota 
Corriente residual para estado de señal "0" 


Condicionada por la función Diagnóstico Rotura de hilo, con el estado de señal "0" de la 
salida fluye una corriente residual reducida que puede hacer que se iluminen ligeramente 
los diodos indicadores. 


Esta corriente residual es independiente del parámetro ajustado en Diagnóstico Rotura de 
hilo. 
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Curva de reducción (derating) 
La siguiente imagen muestra la reducción de la intensidad de carga en posición de montaje 
horizontal y vertical. 


 
Figura 6-1 Corriente de carga con respecto a la posición de montaje 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300�
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Juego de parámetros A
A.1 Parametrización y estructura del juego de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Existe la posibilidad de cambiar la parametrización del módulo en RUN (p. ej., es posible 
modificar los valores de tensión o intensidad de canales concretos en RUN, sin que ello 
repercuta en los demás canales). 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción WRREC a través del 
registro 128. Los parámetros configurados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, 
los parámetros configurados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción WRREC, el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene no obstante un código de error correspondiente.  


La instrucción WRREC y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del registro 128 
 


 Nota 


El canal 0 contiene el diagnóstico para todo el módulo. 
 


 
Figura A-1 Estructura del registro 128 


Información del encabezado 
En la siguiente figura se muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
En la figura siguiente se muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 15. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-3 Estructura bytes x a x+1 para los canales 0 a 15 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Vista general de la documentación del módulo de salidas digitales RQ 4×24VUC/2A CO ST 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de salidas digitales RQ 4×24VUC/2A CO ST. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de salidas digitales RQ 4×24VUC/2A CO ST 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


BaseUnits Manual de producto BaseUnits de  
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/59753521)  


Datos técnicos 


Información 
complementaria y 
particularidades del 
sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


Información del producto 
Información complementaria a la 
documentación de ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/es/73021864) 


Información de última hora que 
todavía no se ha incluido en los 
manuales de sistema, manuales 
de funciones o manuales de 
producto. 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) están disponibles los 
manuales actuales de los productos SIMATIC para su descarga gratuita. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7132-6GD50-0BA0 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo RQ 4×24VUC/2A CO ST 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● 4 salidas digitales de relé inversoras con aislamiento galvánico 


● Tensión de alimentación L+ 


● Intensidad de salida de 2 A por salida 


● Contacto NA (NO: normally open) y contacto NC (NC: normally closed) 


● Valores sustitutivos parametrizables (por canal) 


● Diagnóstico parametrizable (por módulo) 


● Adecuado para cargas óhmicas 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M0 a I&M3 


● Reparametrización en RUN 


● PROFIenergy 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios se suministran con el módulo y también pueden pedirse como 
repuesto: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación general de conexiones 
La tabla siguiente muestra la asignación de conexiones para RQ 4x24VUC/2A CO ST. 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones del RQ 4×24VUC/2A CO ST 


Asignación de conexiones del RQ 4×24VUC/2A CO ST (6ES7132-6GD50-0BA0) 
Borne Asignación Borne Asignación Explicación BaseUnit1 Etiqueta de identificación 


por color 
(bornes 1 a 16) 


1 12.0 2 12.1 • 11.n: Contacto común 
• 12.n: Contacto NC 
• 14.n: Contacto NA 
• n: Canal 


A0 --- 
3 12.2 4 12.3 
5 14.0 6 14.1 
7 14.2 8 14.3 
9 11.0 10 11.1 
11 11.2 12 11.3 
13 RES 14 RES 
15 RES 16 RES 
L+ 24 V DC M M 


Inversor 


 
 


 1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


 


 


 Nota 


La primera BaseUnit de una estación debe ser una BaseUnit de color claro. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 


 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio del RQ 4x24VUC/2A CO ST. 


 
Figura 3-1 Esquema de principio del RQ 4×24VUC/2A CO ST 
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 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros del RQ 4x24VUC/2A CO ST 
Al efectuar la parametrización del módulo con STEP 7, se especifican las características del 
módulo mediante diferentes parámetros. Los parámetros ajustables figuran en la siguiente 
tabla. El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante registros (ver capítulo Parametrización y 
estructura de registros de parámetros). 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametri-
zación en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7  


(TIA Portal) 


Archivo GSD de 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
de PROFIBUS 
DP1 


Diagnóstico 
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Habilitar 
• Bloquear 


Bloquear Sí Módulo Módulo 


Canal activado • Bloquear 
• Habilitar 


Habilitar Sí Canal Canal 


Reacción a STOP de la 
CPU 


• Desconectar 
• Mantener último valor 
• Aplicar valor 


sustitutivo 1 


Desconectar Sí Canal Módulo 


 1 Solo para configuración mediante archivo GSD PROFIBUS; no afecta a la configuración con STEP 7 mediante HSP: 
Como en la configuración con GSD de PROFIBUS el número de parámetros está limitado a un máximo de 244 bytes 
por estación ET 200SP, las posibilidades de parametrización están limitadas. No obstante, en caso necesario puede 
ajustar este parámetro mediante el registro 128, tal como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO"  
(ver tabla anterior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 4 bytes. 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitado, permite diagnosticar tensión de alimentación L+ faltante o insuficiente. 


Modo de operación 
Define si un canal está activado o desactivado. 


Reacción a STOP de la CPU 
Define el comportamiento del módulo en caso de STOP de la CPU. 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


4.3 Área de direcciones 


Área de direcciones del módulo de salidas digitales RQ 4×24VUC/2A CO ST 
La figura siguiente muestra la asignación del área de direcciones en 
RQ 4×24VUC/2A CO ST. 


 
Figura 4-1 Área de direcciones del módulo de salidas digitales RQ 4×24VUC/2A CO ST 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Alarmas y avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED (indicadores de estado y error) de 
RQ 4x24VUC/2A CO ST. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado del canal (verde) 
③ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estado y error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 14). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no listo para el servicio (no parametrizado) 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estado del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Canal desactivado o activado y señal de proceso = 0 


 
encendido 


Canal activado 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de salidas digitales RQ 4×24VUC/2A CO ST admite alarmas de diagnóstico. 


Alarmas de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con el siguiente evento: 


● Falta tensión de alimentación 


Encontrará información detallada sobre el evento en la ayuda en pantalla de STEP 7. 


5.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Falta tensión de 
alimentación 


11H Tensión de alimentación L+ falta o es 
insuficiente 


• Comprobar tensión de 
alimentación L+ del grupo de 
potencial 


• Comprobar BaseUnit 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del RQ 4×24VUC/2A CO ST 
 


 
 6ES7132-6GD50-0BA0 


Nombre del producto RQ 4x24VUC/2A CO ST 
Información general  
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0 
Función del producto  
Datos I&M Sí 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13/V13 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/V5.5 SP4 
PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Intensidad de entrada  
Consumo (valor nominal) 50 mA 
Consumo máx. 60 mA 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1,2 W 
Área de direcciones  
Área de direcciones por módulo  
Área de direcciones por módulo, máx. 1 byte; + 1 byte para información QI 
Salidas digitales  
Conexión en paralelo de 2 salidas  
Para incrementar la potencia No 
Frecuencia de conmutación  
Con carga óhmica, máx. 2 Hz 
Corriente total de las salidas  
Corriente máx. por módulo 8 A 
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 6ES7132-6GD50-0BA0 
Salidas de relé  
Nº de salidas relé 4 
Tensión nominal de alimentación de bobina de 
relé L+ (DC) 


24 V 


Consumo de los relés (corriente de bobinas de 
todos los relés), máx. 


40 mA 


Poder de corte de los contactos  
• Con carga óhmica, máx. 2 A 


• Intensidad térmica permanente, máx. 2 A 


• Tensión nominal (DC) 24 V 


• Tensión nominal (AC) 24 V 


Longitud de cable  
Longitud del cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud de cable no apantallado, máx. 200 m 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Posibilidad de aplicar valores sustitutivos Sí 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Avisos de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado del canal Sí, LED verde 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales Sí 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Entre los canales y la alimentación de la 
electrónica 


Sí 


Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 30 g 







 Datos técnicos 
 6.1 Datos técnicos 


Módulo de salidas digitales RQ 4x24VUC/2A CO ST (6ES7132-6GD50-0BA0) 
Manual de producto, 02/2014, A5E32855953-AA 17 


Curva de reducción (derating) 
La siguiente imagen muestra la reducción de la intensidad de carga en posición de montaje 
horizontal y vertical. 


 
Figura 6-1 Corriente de carga con respecto a la posición de montaje 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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 Parámetros y estructuras de datos A 
A.1 Parametrización y estructura de registros de parámetros 


Los registros del módulo tienen una estructura idéntica, independientemente de que se 
configure el módulo con PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN (p. ej., la reacción a STOP de la 
CPU de canales concretos puede modificarse en RUN sin afectar a los demás canales). 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el registro 
128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene no obstante un código de error correspondiente.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del registro 128 


 
Figura A-1 Estructura del registro 128 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros del registro 128. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-3 Estructura de los bytes x a x+1 para los canales 0 a 3 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
CPU: el término "CPU" se refiere en lo sucesivo tanto a módulos centrales del sistema de 
automatización S7-1500 como a CPU/módulos de interfaz del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP. 


STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de todas las versiones de "STEP 7 (TIA 
Portal)". 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


 
La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las interferencias. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx





Guía de la documentación  
 


 Módulo de salidas digitales RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST (6ES7132-6HD00-0BB1) 
8 Manual de producto, 03/2015, A5E03576778-AC 


Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le asisten con distintas herramientas y ejemplos a la hora de 
resolver las tareas de automatización. Las soluciones se representan como interacción de 
varios componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor de SIMATIC Selection Tool y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054

http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7132-6HD00-0BB1 


Vista del módulo 


 
① Tipo y nombre del módulo ⑦ Clase de función 
② LED de diagnóstico ⑧ Identificación por color del tipo de módulo 
③ Código matriz bidimensional ⑨ Versión de función y firmware 
④ Esquema de conexión ⑩ Código de color para selección de las etiquetas de identifi-


cación por color 
⑤ LED de estado de canal ⑪ Referencia 
⑥ LED de tensión de ali-


mentación 
  


Figura 2-1 Vista del módulo RQ 4×120VDC-230VAC/5A NO ST 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas:  


● Módulo de salidas digitales con 4 salidas de relé aisladas 


● Tensión de alimentación L+ 


● Intensidad de salida de 5 A por salida 


● Contacto NA (NO: normally open) 


● Diagnóstico parametrizable (por módulo) 


● Salida de valores sustitutivos 


● Adecuado para electroválvulas, contactores de corriente continua y lámparas de 
señalización 


El módulo soporta las siguientes funciones:  


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrización en RUN 


● PROFIenergy 


● Información de calidad 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 
 


 Nota 


El módulo de periferia RQ 4×120VDC-230VAC/5A NO ST (6ES7132-6HD00-0BB1) 
sustituye al módulo predecesor con la referencia 6ES7132-6HD00-0BB0 y soporta 
adicionalmente la BaseUnit del tipo BU B1 (conexión a 2 hilos de actuadores). 


 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado:  


● Etiquetas rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293





 


 Módulo de salidas digitales RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST (6ES7132-6HD00-0BB1) 
12 Manual de producto, 03/2015, A5E03576778-AC 


 Conexión 3 
3.1 Esquema eléctrico y esquema de principio 


En este capítulo encontrará el esquema de principio del módulo RQ 4x120VDC-230VAC/5A 
NO ST con las asignaciones de terminales para una conexión a 2 y 3 hilos. 


Encontrará información acerca del cableado de la BaseUnit en el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


 


 Nota 


Las diferentes posibilidades de conexión pueden utilizarse opcionalmente para todos los 
canales y combinarse libremente. 


 


 Nota 


Los contactos de relé del módulo deben conmutar siempre el mismo potencial de tensión. 
Los bornes AUX deben utilizarse siempre con la misma tensión o PE correspondiente. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión: conexión a 3 hilos de actuadores 
La figura siguiente muestra el esquema de principio y, a modo de ejemplo, la asignación de 
terminales del módulo de salidas digitales RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST en la BaseUnit 
del tipo B0. 


 
① Conexión a 3 hilos RES Reserva, debe permanecer sin asignar 


para futuras ampliaciones de funciones 
② Interfaz hacia el bus de fondo 1A ... 4A Bornes AUX (de libre uso hasta 230 V 


AC) 
③ Protección contra inversión de polaridad DIAG LED de diagnóstico (verde, rojo) 
④ Etiqueta de identificación por color CCxx (opcional) .0, .1, .2, .3 LED de estado de canal (verde) 
RQn+, RQn- Canal n PWR LED Power (verde) 
P1, P2, AUX Barras de potencial internas autoinstalables  


Conexión hacia la izquierda (BaseUnit oscura) 
  


Figura 3-1 Esquema eléctrico y esquema de principio para la conexión a 3 hilos de actuadores 
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Conexión: conexión a 2 hilos de actuadores 
La figura siguiente muestra el esquema de principio y, a modo de ejemplo, la asignación de 
terminales del módulo de salidas digitales RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST en la BaseUnit 
del tipo B1. 


 
① Conexión a 2 hilos 1L, 2L Tensión de alimentación 24V DC 
② Interfaz hacia el bus de fondo 1N, 2N Tensión de alimentación del conductor neutro 
③ Protección contra inversión de polaridad DIAG LED de diagnóstico (verde, rojo) 
RQn+, 


RQn- 
Canal n .0, .1, .2, .3 LED de estado de canal (verde) 


RES Reserva, debe permanecer sin asignar para 
futuras ampliaciones de funciones 


PWR LED Power (verde) 


  P1, P2, AUX Barras de potencial internas autoinstalables  
Conexión hacia la izquierda (BaseUnit oscura) 


Figura 3-2 Esquema eléctrico y esquema de principio para la conexión a 2 hilos de actuadores 
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 Parámetros/espacio de direcciones 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros del RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST 
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Configuración centralizada con una CPU S7-1500 


● Configuración descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Configuración descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante juegos de datos (ver capítulo Parametrización 
y estructura del juego de parámetros (Página 26)). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 1 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 
Archivo GSD 


PROFINET IO 
Archivo GSD 


PROFIBUS DP 
1 


Diagnóstico  
Falta tensión de ali-
mentación L+ 


• Habilitar 
• Bloquear 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Modo de operación • Canal desactivado 
• Canal activado 


Canal activado sí Canal Canal 


Reacción a STOP de la 
CPU 


• Desconectar 
• Mantener último valor 
• Aplicar valor sustitutivo 


Desconectar sí Canal Módulo 


Valor sustitutivo • 0 
• 1 


0 sí Canal Canal 


 1 Las posibilidades de parametrización están restringidas debido al número limitado de parámetros en la configuración 
de GSD en PROFIBUS (máximo 244 bytes por estación ET 200SP). En caso necesario, pueden ajustarse estos pa-
rámetros mediante el juego de datos 128, como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO" (consulte la 
tabla superior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 8 bytes. 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del diagnóstico para cuando falta tensión de alimentación L+ o es insuficiente. 


Modo de operación 
Determina si un canal está activado o desactivado. 


Reacción a STOP de la CPU / Valor sustitutivo 
Define el comportamiento del módulo en caso de parada de la CPU. 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Espacio de direcciones 


Opciones de configuración 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo digital, se asignará adicionalmente un 
byte en el espacio de direcciones de entrada. Los bits 0 a 3 de este byte están asignados a 
un canal. Informan acerca de la validez del valor digital. 


Bit = 1: no hay fallos en el canal. 


Bit = 0: el canal está desactivado o hay un fallo en el módulo. 


Cuando se produce un fallo en un canal de este módulo, la información de calidad es 0 para 
todos los canales. 


Espacio de direcciones 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones del módulo 
RQ 4×120VDC-230VAC/5A NO ST con información de calidad (Quality Information (QI)). 
Las direcciones para la información de calidad solo están disponibles si se ha habilitado 
ésta. 


 
Figura 4-1 Espacio de direcciones del RQ 4×120VDC-230VAC/5A NO ST con información de 


calidad 
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 Alarmas/avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado de canal (verde) 
③ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estados y errores. Para 
ver las medidas de solución de los avisos de diagnóstico, consulte el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 20). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no listo para el servicio (no parametrizado) 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estados del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Canal desactivado o activado y señal de proceso = 0 


 
encendido 


Canal activado y señal de proceso = 1 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estados del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 


 







Alarmas/avisos de diagnóstico  
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5.2 Alarmas 
El módulo de salidas digitales RQ 4×120VDC-230VAC/5A NO ST asiste alarmas de 
diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 


5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Error de para-
metrización 


10H • El módulo no puede utilizar determina-
dos parámetros para el canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización 


Falta tensión de 
carga 


11H Falta tensión de alimentación L+ o es insufi-
ciente 


• Comprobar la tensión de ali-
mentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso o can-
celada. En este estado, el módulo no emite 
valores de proceso ni valores sustitutivos. 


• Esperar a que finalice la actual-
ización del firmware 


• Reiniciar la actualización del 
firmware 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del RQ 4×120VDC-230VAC/5A NO ST 
 


 6ES7132-6HD00-0BB1 
Nombre del producto RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST 
Información general  
Versión de firmware V1.1 
• Posibilidad de actualizar el firmware Sí 


BaseUnits utilizables BU de tipo B0, B1 
Código de color para etiqueta de identificación por 
color del módulo 


CC00 


Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Ingeniería  
configurable/integrada con STEP 7 TIA Portal 
desde versión 


V13 SP1 


configurable/integrada con STEP 7 desde versión V5.5 SP3/- 
PROFIBUS a partir de versión GSD/revisión GSD Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD GSDML V2.3 
Modo de operación  
DQ Sí 
DQ con función de ahorro de energía No 
PWM No 
Oversampling No 
MSO No 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo máx. 100 mA; sin carga 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1,5 W 
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 6ES7132-6HD00-0BB1 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 1 byte; + 1 byte para información QI 
Entrada 1 byte; con QI 
Salida 1 byte 
Salidas digitales  
Número de salidas 4 
Protección contra cortocircuitos No 
Frecuencia de conmutación  
con carga óhmica, máx. 2 Hz 
con carga inductiva, máx. 0,5 Hz 
con carga de lámparas, máx. 2 Hz 
Corriente total de las salidas  
Corriente por módulo, máx. 20 A 
Salidas de relé  
Cantidad de salidas de relé 4 
Tensión nominal de alimentación de bobina de 
relé L+ (DC) 


24 V 


Consumo de los relés (corriente de bobinas de 
todos los relés), máx. 


40 mA 


Fusible externo para salidas de relé sí, con 6 A 
Capacidad de conmutación de los contactos  
• Corriente térmica permanente, máx. 5 A; máx. 1 385 VA, 150 W 


• Corriente conmutada, mín. 100 mA; 5 V DC 


Longitud de cable  
apantallado, máx. 1000 m 
no apantallado, máx. 200 m 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


No 


Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Posibilidad de aplicar valores sustitutivos Sí 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


Sí, LED PWR verde 


Señalización de estados de canal Sí, LED verde 
para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
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 6ES7132-6HD00-0BB1 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales Sí 
entre los canales y el bus de fondo Sí 
entre los canales y la tensión de alimentación del 
sistema electrónico 


Sí 


Diferencia de potencial admisible  
entre canales y el bus de fondo/tensión de ali-
mentación 


240 V AC 


entre el bus de fondo y la tensión de alimentación 75 V DC/60 V AC 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 2 500 V DC (Type Test) 
Ensayado con  
entre canales y el bus de fondo/tensión de ali-
mentación 


2500 V DC 


entre el bus de fondo y la tensión de alimentación 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Anchura 20 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 40 g 







Datos técnicos  
6.1 Datos técnicos 
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Curva de derating 
La siguiente figura muestra la curva de derating de la intensidad de carga en posición de 
montaje horizontal y vertical. 


 


 
Figura 6-1 Corriente de carga en función de la posición de montaje 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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6.2 Ciclos de maniobra 


Poder de corte y vida útil de los contactos 
Con un circuito externo de supresión, los contactos tendrán más duración que la 
especificada en la tabla. La tabla muestra el poder de corte y la vida útil de los contactos de 
relé: 


Tabla 6- 1 Poder de corte y vida útil de los contactos de relé  


Tipo de carga Tensión Intensidad Ciclos de maniobra (típ.) 
para carga óhmica 24 V DC 5,0 A 0,1 millones 


4,0 A 0,2 millones 
2,0 A 0,5 millones 
1,0 A 1,6 millones 
0,5 A 4 millones 
0,1 A 7 millones 


60 V DC 0,5 A 1,6 millones 
120 V DC 0,2 A 1,6 millones 
48 V AC 2,0 A 1,6 millones 
60 V AC 2,0 A 1,2 millones 
120 V AC 5,0 A 0,1 millones 


3,0 A 0,2 millones 
2,0 A 0,4 millones 
1,0 A 0,8 millones 
0,5 A 1,5 millones 


230 V AC 5,0 A 0,1 millones 
3,0 A 0,2 millones 
2,0 A 0,4 millones 
1,0 A 0,8 millones 
0,5 A 1,5 millones 


para cargas inductivas según la 
norma IEC 947-5-1  
DC 13/ AC 15 


24 V DC 2,0 A 0,1 millones 
1,0 A 0,2 millones 
0,5 A 0,5 millones 


60 V DC 0,5 A 0,2 millones 
120 V DC 0,2 A 0,5 millones 
48 V AC 1,0 A 0,7 millones 
60 V AC 1,0 A 0,5 millones 
120 V AC 2,0 A 0,1 millones 


1,0 A 0,3 millones 
0,5 A 1 millones 
0,1 A 2 millones 


para cargas inductivas según la 
norma IEC 947-5-1  
DC 13/ AC 15 


230 V AC 2,0 A 0,1 millones 
1,0 A 0,3 millones 
0,5 A 1 millones 
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 Parametrización y estructura del juego de 
parámetros A 
A.1 Parametrización y estructura del juego de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Existe la posibilidad de reparametrizar el módulo en modo RUN.  


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el juego de 
datos 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 


Estructura del juego de datos 128 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 
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Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 


Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros del juego de datos 128. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-3 Estructura byte x hasta x+1 para los canales 0 a 3 
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Copyright © Siemens AG 2015. 
Reservados todos los derechos 


Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


En este manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
CPU: el término "CPU" se refiere en lo sucesivo tanto a módulos centrales del sistema de 
automatización S7-1500 como a CPU/módulos de interfaz del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP. 


STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de todas las versiones de "STEP 7 (TIA 
Portal)". 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las interferencias. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le asisten con distintas herramientas y ejemplos a la hora de 
resolver las tareas de automatización. Las soluciones se representan como interacción de 
varios componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/ps/ae). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor de SIMATIC Selection Tool y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

http://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/ps/ae

http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7134-6FF00-0AA1 


Vista del módulo 


 
① Tipo y nombre del módulo ⑦ Clase de función 
② LED de diagnóstico ⑧ Identificación por color del tipo de módulo 
③ Código matriz bidimen-


sional 
⑨ Versión de función y firmware 


④ Esquema de conexión ⑩ Código de color para selección de las etiquetas de identificación 
por color 


⑤ LED de estado de canal ⑪ Referencia 
⑥ LED de tensión de ali-


mentación 
  


Figura 2-1 Vista del módulo AI 8×U BA 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas:  


● Módulo de entradas analógicas con 8 entradas (Single-Ended) 


● Rangos de entrada para medición de tensión: 


– ± 10 V, resolución 16 bits incl. signo 


– 0 a 10 V, resolución 15 bits 


● Tiempo de ciclo del módulo (todos los canales) 10 ms 


● Diagnóstico parametrizable (por módulo) 


El módulo soporta las siguientes funciones:  


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrización en RUN 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado:  


● Etiquetas rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293





 


 Módulo de entradas analógicas AI 8xU BA (6ES7134-6FF00-0AA1) 
12 Manual de producto, 03/2015, A5E34941671-AA 


 Conexión 3 
3.1 Esquema eléctrico y esquema de principio 


En este capítulo encontrará el esquema de principio del módulo AI 8xU BA con la 
asignación de terminales para una conexión a 2 hilos. 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene información sobre 
el cableado de la BaseUnit. 


 


 Nota 


El grupo de carga del módulo debe comenzar con una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta 
durante la configuración. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión: medición de tensión, conexión a 2 hilos 
La figura siguiente muestra el esquema de principio y, a modo de ejemplo, la asignación de 
terminales del módulo de entradas analógicas AI 8xU BA en la BaseUnit del tipo BU A0/A1. 


 
① Conexión a 2 hilos para medición de tensión Un+ Entrada de tensión positiva, canal n 
② Interfaz hacia el bus de fondo MANA Masa de las entradas analógicas 
③ Convertidor analógico/digital (CAD) L+ 24 V DC (alimentación solo en BaseUnit clara) 
④ Limitación de intensidad M Masa 
⑤ Etiqueta de identificación por color CCxx 


(opcional) 
P1, P2, AUX Barras de potencial internas autoinstalables  


Conexión hacia la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión hacia la izquierda interrumpida (BaseUnit 
clara) 


⑥ Medición de temperatura solo con BU de tipo 
A1 (función no utilizable para este módulo) 


DIAG LED de diagnóstico (verde, rojo) 


⑦ Circuito de filtro de tensión de alimentación 
(solo disponible en BaseUnit clara) 


AI0 a AI7 LED de estado de canal (verde) 


  PWR LED Power (verde) 


Figura 3-1 Esquema eléctrico y esquema de principio para medición de tensión en conexión a 2 hilos 







 


 Módulo de entradas analógicas AI 8xU BA (6ES7134-6FF00-0AA1) 
14 Manual de producto, 03/2015, A5E34941671-AA 


 Parámetros/espacio de direcciones 4 
4.1 Tipos y rangos de medición 


El módulo de entradas analógicas AI 8xU BA tiene los siguientes rangos de medición: 


Tabla 4- 1 Rangos de medición 


Tipo de medición Rango de medición Resolución 
Tensión 0 a 10 V 


± 10 V  
15 bits 
16 bits incl. signo 


Las tablas de los rangos de medición, así como de rebase por exceso, rango de saturación 
por exceso, etc. figuran en el capítulo Representación de valores analógicos (Página 31). 
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4.2 Parámetros 


Parámetros del AI 8xU BA 
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación centralizada con una CPU ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante juegos de datos, ver capítulo Parametrización 
y estructura del juego de parámetros (Página 27). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 2 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD)  


Parámetros Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 
Archivo GSD 
PROFINET 


IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Diagnóstico  
Falta tensión de ali-
mentación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Rebase por exceso 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 1 


Diagnóstico  
Rebase por defecto 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo 


Tipo/rango de medición • Desactivado 
• Tensión +/- 10 V 
• Tensión 0..10 V 


Tensión (+/- 10 
V) 


sí Canal Canal 


Filtrado • Ninguno 
• Débil 
• Medio 
• Fuerte 


Ninguno sí Canal Canal 
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Parámetros Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 
Archivo GSD 
PROFINET 


IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Supresión de frecuen-
cias perturbadoras 


• 60 Hz (50 ms) 
• 50 Hz (60 ms) 2 
• 16,6 Hz (180 ms) 
• 4800 Hz (0,625 ms) 
• 60 Hz (18,75 ms) 3 
• 50 Hz (22,5 ms) 2 3 
• 16,6 Hz (67,5 ms) 3 


50 Hz (60 ms) sí Canal Módulo 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de poten-
cial del módulo izquierdo 
(BaseUnit oscura) 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial (BaseUnit clara) 


Utilizar el 
grupo de po-
tencial del 
módulo 
izquierdo 


no Módulo Módulo 


 1 Solo para configuración mediante archivo GSD PROFIBUS; no afecta a la configuración con STEP 7 mediante HSP: 
dado que en la configuración con GSD de PROFIBUS el número de parámetros está limitado a un máximo de 244 
bytes por estación ET 200SP, las posibilidades de parametrización están limitadas. No obstante, en caso necesario 
puede ajustar estos parámetros mediante el juego de datos 128, tal como se describe en la columna "Archivo GSD 
PROFINET IO" (ver tabla anterior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 8 bytes. 


2  Supresión de frecuencias perturbadoras: a 50 Hz las señales perturbadoras de 400 Hz se filtran automáticamente. 
3 Al seleccionar esta supresión de frecuencias perturbadoras con un tiempo de integración más corto, se reduce la 


atenuación alcanzable de la frecuencia parásita (ver los Datos técnicos). 


 
 


 Nota 
Canales no utilizados 


Desactive en la parametrización los canales que no se utilicen. Así mejorará el tiempo de 
ciclo del módulo. 


Un canal desactivado devuelve siempre el valor 7FFFH. 
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4.3 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del diagnóstico cuando falta tensión de alimentación L+ o es insuficiente. 


Diagnóstico Rebase por exceso 
Habilitación del diagnóstico cuando el valor medido sobrepasa el rango de saturación por 
exceso. 


Diagnóstico Rebase por defecto 
Habilitación del diagnóstico cuando el valor medido está por debajo del rango de saturación 
por defecto. 


Tipo/rango de medición 
Ver el capítulo Tipos y rangos de medición (Página 14). 


Filtrado 
Los valores medidos se suavizan mediante filtrado. El filtrado se puede ajustar en 4 niveles.  


Tiempo de filtrado = número de ciclos del módulo (k) x tiempo de ciclo del módulo.  


La figura siguiente muestra tras cuántos ciclos del módulo el valor analógico filtrado se 
acerca al 100 %, en función del filtrado configurado. Esto vale para cada cambio de señal en 
la entrada analógica. 


 
① Sin filtrado (k = 1) 
② Débil (k = 4) 
③ Medio (k = 8) 
④ Fuerte (k = 16) 


Figura 4-1 Filtrado en AI 8xU BA 
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Supresión de frecuencias perturbadoras 
Este parámetro suprime en los módulos de entradas analógicas las interferencias causadas 
por la frecuencia de la red de corriente alterna utilizada.  


La frecuencia de la red de tensión alterna puede provocar interferencias en el valor medido, 
especialmente al medir en rangos de tensión pequeños. El usuario indica mediante este 
parámetro la frecuencia de red que predomina en su instalación. 


Grupo de potencial 
Con el parámetro "Grupo de potencial" se especifica si el módulo está enchufado en una 
BaseUnit clara u oscura. 


Un grupo de potencial comienza siempre por un módulo de periferia enchufado en una 
BaseUnit clara. Todos los módulos que le siguen a la derecha y que están enchufados en 
BaseUnits oscuras pertenecen al mismo grupo de potencial, ya que las BaseUnits oscuras 
se alimentan de las BaseUnits claras. 


El grupo de potencial finaliza antes de una nueva BaseUnit clara o al final de la estación. 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.4 Espacio de direcciones 


Espacio de direcciones 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en el AI 8×U BA. 


 
Figura 4-2 Espacio de direcciones del AI 8×U BA  
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 Alarmas/avisos de diagnóstico 5 
5.1 Señalización de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del AI 8xU BA. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado de canal (verde) 
③ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estados y errores. Las 
soluciones posibles para los avisos de diagnóstico figuran en el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 22). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Señalización de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado y no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico del módulo 


LED de estado de canal 


Tabla 5- 2 Señalización de estados del LED de estado de canal 


LED de estado 
de canal 


Significado 


 
apagado 


Canal desactivado 


 
encendido 


Canal activado 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Señalización de estados del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de entradas analógicas AI 8×U BA soporta alarmas de diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Límite inferior no alcanzado 


● Límite superior rebasado 


● Fallo 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 


5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Límite superior re-
basado 


7H El valor está por encima del rango de 
saturación por exceso. 


Módulo y sensor no casan, elegir 
otros 


Límite inferior no al-
canzado 


8H El valor está por debajo del rango de satu-
ración por defecto.  


Módulo y sensor no casan, elegir 
otros 


Fallo 9H Se ha producido un fallo interno en el 
módulo. 


Sustituir el módulo 


Error de para-
metrización 


10H • El módulo no puede utilizar determina-
dos parámetros para el canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización 


Falta tensión de carga 11H Falta tensión de alimentación L+ o es 
insuficiente 


• Comprobar la tensión de ali-
mentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso o 
cancelada. 
En este estado, el módulo no lee valores 
de proceso. 


• Esperar a que finalice la actualiza-
ción del firmware 


• Reiniciar la actualización del firm-
ware 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del AI 8×U BA 
 


 6ES7134-6FF00-0AA1 
Nombre del producto ET 200SP, 8xU Basic 
Información general  
Versión de firmware V1.0 
• Posibilidad de actualizar el firmware Sí 


BaseUnits utilizables Tipo de BU A0, A1 
Código de color para etiqueta de identificación por 
color del módulo 


CC02 


Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Rango de medición escalable No 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 SP1 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/- 
PROFIBUS, a partir de versión GSD/revisión 
GSD. 


Revisión GSD 5 


PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Modo de operación  
Oversampling No 
MSI No 
Configuración CiR en RUN  
Posibilidad de reparametrizar en RUN sí 
Posibilidad de calibración en RUN No 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo máx. 25 mA 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 0,7 W 
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 6ES7134-6FF00-0AA1 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 16 bytes 
Entradas analógicas  
Cantidad de entradas analógicas 8; single-ended 
Tensión de entrada admisible para entrada de 
tensión (límite de destrucción), máx. 


30 V 


Tiempo de ciclo (todos los canales), mín. 1 ms; por canal 
Rangos de entrada (valores nominales), tensiones  
0 a +10 V Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 10 V) 100 kΩ 
-10 V a +10 V Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-10 V a +10 V) 100 kΩ 
Longitud de cable  
apantallado, máx. 200 m 
Formación de valores analógicos para las entra-
das 


 


Tiempo de integración y conversión/resolución por 
canal 


 


Resolución con rango de saturación por exceso 
(bits incl. signo), máx. 


16 bits 


Tiempo de integración parametrizable sí 
Supresión de tensiones perturbadoras para 
frecuencia perturbadora f1 en Hz 


16,67 / 50 / 60 / 4 800 (16,67 / 50 / 60) 


Tiempo de conversión (por canal)  ms; 180/60/50/0,625 (67,5/22,5/18,75) 
Filtrado de los valores medidos  
Número de niveles 4; sin; x 4/8/16 
Parametrizable sí 
Sensores  
Conexión de los transmisores de señales  
para medición de tensión Sí 
para medición de intensidad como transductor de 
medida a 4 hilos 


No 


Errores/precisiones  
Error de linealidad (referido al rango de entrada), 
(+/-) 


± 0,01 % 


Error de temperatura (referido al rango de entra-
da), (+/-) 


± 0,005 % 


Diafonía entre las entradas, mín. 50 dB 
Repetibilidad en estado estacionario a 25 °C (re-
ferido al rango de entrada), (+/-) 


± 0,05 % 


Límite de error práctico en todo el rango de tem-
peraturas 


 


Tensión, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,5 % 
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 6ES7134-6FF00-0AA1 
Límite de error básico (límite de error práctico a 
25 °C) 


 


Tensión, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,3 % 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = n x 
(f1 +/- 1 %), f1 = frecuencia perturbadora 


 


Interferencias en modo diferencial (cresta de la 
interferencia < valor nominal del rango de entra-
da), mín. 


70 dB; con tiempo de conversión 67,5/22,5/18,75 
ms: 40 dB 


Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


No 


Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico sí 
Alarma de límite No 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación sí 
Rotura de hilo No 
Cortocircuito No 
Error agrupado sí 
Rebase por exceso/por defecto sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


Sí, LED PWR verde 


Señalización de estados de canal Sí, LED verde 
para diagnóstico de canal No 
para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales No 
entre los canales y el bus de fondo sí 
entre los canales y la tensión de alimentación del 
sistema electrónico 


No 


Diferencia de potencial admisible  
entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Anchura 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 31 g 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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 Juego de parámetros A 
A.1 Dependencias en la configuración con un archivo GSD 


En la configuración del módulo con archivo GSD hay que tener en cuenta que los ajustes de 
algunos parámetros dependen de otros. 


Configuración con archivo GSD de PROFINET  
La tabla muestra los parámetros posibles en función del tipo y rango de medición para 
PROFINET. 


 
Tipo de medición Rango de medición Diagnóstico 


Falta tensión de ali-
mentación L+ 


Rebase por exceso Rebase por defecto 


Desactivado * * * 
Tensión ± 10 V x x x 


0..10 V x x x 
 x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 


Configuración con archivo GSD de PROFIBUS  
La tabla muestra los parámetros posibles en función del tipo y rango de medición para 
PROFIBUS. 


 
Tipo de medición Rango de medición Diagnóstico 


Falta tensión de ali-
mentación L+ 


Rebase por exceso/por de-
fecto 


Desactivado * * 
Tensión ± 10 V x x 


0..10 V x x 
 x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 
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A.2 Parametrización y estructura del juego de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN. P. ej., pueden modificarse los 
valores de tensión o intensidad de canales concretos en RUN sin que ello repercuta en los 
demás canales. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el juego de 
datos 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del juego de datos 128 
 


 Nota 


El canal 0 contiene el diagnóstico de todo el módulo. 
 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 
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Información del encabezado 
La figura siguiente muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 


Parámetros 
La figura siguiente muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 7. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 
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Figura A-3 Estructura de los bytes x hasta x+17 para los canales 0 a 7 


Codificación del tipo de medición 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los tipos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Esta codificación debe introducirse en el byte x (ver la figura anterior). 


Tabla A- 1 Codificación del tipo de medición 


Tipo de medición Codificación 
Desactivado 0000 0000 
Tensión 0000 0001 


Codificación del rango de medición 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los rangos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Esta codificación debe introducirse en el byte x+1 (ver la figura 
anterior). 


Tabla A- 2 Codificación del rango de medición 


Rango de medición Codificación 
± 10 V 
0 a 10 V 


0000 1001 
0000 1011 
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 Representación de valores analógicos B 
 


 


Resolución de los valores medidos 
La resolución de los valores analógicos puede variar en función del módulo analógico y de 
su parametrización.  


Cada valor analógico se introduce en las variables alineado a la izquierda. Los bits 
marcados con "x" se ponen a "0".  


Tabla B- 1 Resolución de los valores analógicos 


Resolución en bits  
incl. signo 


Valores Valor analógico 


 Decimal Hexadecimal Byte alto Byte bajo 
16 1 1H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
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B.1 Representación de los rangos de entrada 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de entrada 
bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


Tabla B- 2 Rangos de entrada bipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
 
Rango nom-
inal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 -100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por defecto 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-117,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 3 Rangos de entrada unipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
Rango nom-
inal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por defecto 


-4864 -17,593 1 1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-17,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 
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B.2 Representación de valores analógicos en rangos de medición de 
tensión 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (la codificación) de 
los rangos de medición de tensión posibles. 


Tabla B- 4 Rango de medición de tensión ±10 V 


Valores Rango de medición de tensión Rango 
dec. hex. ±10 V  
32767 7FFF >11,759 V Rebase por exceso 
32511 7EFF 11,759 V Rango de saturación por 


exceso 27649 6C01  
27648 6C00 10 V Rango nominal 
20736 5100 7,5 V 
1 1 361,7 µV 
0 0 0 V 
-1 FFFF  
-20736 AF00 -7,5 V 
-27648 9400 -10 V 
-27649 93FF  Rango de saturación por 


defecto -32512 8100 -11,759 V 
-32768 8000 <-11,759 V Rebase por defecto 


 


Tabla B- 5 Rango de medición de tensión de 0 a 10 V 


Valores Rango de medición de tensión Rango 
dec. hex. 0 a 10 V  
32767 7FFF >11,759 V Rebase por exceso 
32511 7EFF 11,759 V Rango de saturación por 


exceso 27649 6C01  
27648 6C00 10 V Rango nominal 
20736 5100 7,5 V 
1 1 0 V + 361,7 µV 
0 0 0 V 
-1 FFFF  Rango de saturación por 


defecto -4864 ED00 -1,759 V 
-32768 8000 < -1,759 V Rebase por defecto 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
CPU: el término "CPU" se refiere en lo sucesivo tanto a módulos centrales del sistema de 
automatización S7-1500 como a CPU/módulos de interfaz del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP. 


STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de todas las versiones de "STEP 7 (TIA 
Portal)". 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


 


La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las interferencias. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le asisten con distintas herramientas y ejemplos a la hora de 
resolver las tareas de automatización. Las soluciones se representan como interacción de 
varios componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor de SIMATIC Selection Tool y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054

http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7134-6GF00-0AA1 


Vista del módulo 


 
① Tipo y nombre del módulo ⑦ Clase de función 
② LED de diagnóstico ⑧ Identificación por color del tipo de módulo 
③ Código matriz bidimensional ⑨ Versión de función y firmware 
④ Esquema de conexión ⑩ Código de color para selección de las etiquetas de iden-


tificación por color 
⑤ LED de estado de canal ⑪ Referencia 
⑥ LED de tensión de alimentación   


Figura 2-1 Vista del módulo AI 8×I 2-/4-wire BA 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de entradas analógicas con 8 entradas (Single-Ended) 


● Para transductores de medida a 2 y 4 hilos 


● Rangos de entrada para medición de intensidad: 


– 4 a 20 mA, resolución 15 bits 


– 0 a 20 mA, resolución 15 bits 


– ± 20 mA, resolución 16 bits incl. signo 


● Tiempo de ciclo del módulo (todos los canales) 10 ms 


● Diagnóstico parametrizable (por módulo) 


El módulo soporta las siguientes funciones:  


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrización en RUN 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado:  


● Etiquetas rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también  
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Esquema eléctrico y esquema de principio 


En este capítulo encontrará el esquema de principio del módulo AI 8xI 2-/4-wire BA con las 
asignaciones de terminales para una conexión a 2 y 4 hilos. 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene información sobre 
el cableado de la BaseUnit. 


 


 Nota 


Las diferentes posibilidades de conexión pueden utilizarse opcionalmente para todos los 
canales y combinarse libremente. 


 


 Nota 


El grupo de carga del módulo debe comenzar con una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta 
durante la configuración. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión: medición de intensidad, conexión a 2 hilos 
La figura siguiente muestra el esquema de principio y, a modo de ejemplo, la asignación de 
terminales del módulo de entradas analógicas AI 8xI 2-/4-wire BA en la BaseUnit del tipo BU 
A0/A1. 


 
① Conexión a 2 hilos para medición de intensidad In+ Señal de entrada, canal n 
② Interfaz hacia el bus de fondo UV Tensión de alimentación 
③ Convertidor analógico/digital (CAD) L+ 24 V DC (alimentación solo en BaseUnit clara) 
④ Limitación de intensidad M Masa 
⑤ Etiqueta de identificación por color CCxx 


(opcional) 
P1, P2, AUX Barras de potencial internas autoinstalables  


Conexión hacia la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión hacia la izquierda interrumpida (BaseUnit 
clara) 


⑥ Medición de temperatura solo con BU de tipo 
A1 (función no utilizable para este módulo) 


DIAG LED de diagnóstico (verde, rojo) 


⑦ Circuito de filtro de tensión de alimentación 
(solo disponible en BaseUnit clara) 


AI0 a AI7 LED de estado de canal (verde) 


  PWR LED Power (verde) 


Figura 3-1 Esquema eléctrico y esquema de principio para medición de tensión en conexión a 2 hilos 
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Conexión: medición de intensidad, conexión a 4 hilos 
La figura siguiente muestra el esquema de principio y, a modo de ejemplo, la asignación de 
terminales del módulo de entradas analógicas AI 8xI 2-/4-wire BA en la BaseUnit del tipo de 
BU A0 con bornes AUX. 


 
① Conexión a 4 hilos para medición de intensidad 
② Conexión bornes AUX a M 
③ Etiquetas de identificación por color CCxx (opcionales) 
④ Circuito de filtro de tensión de alimentación (solo disponible en BaseUnit clara) 
In+ Señal de entrada, canal n 
UV Tensión de alimentación 
L+ 24 V DC (alimentación solo en BaseUnit clara) 
M Masa 
1A ... 10A Bornes AUX 
P1, P2, AUX Barras de potencial internas autoinstalables  


Conexión hacia la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión hacia la izquierda interrumpida (BaseUnit clara) 


Figura 3-2 Esquema eléctrico y esquema de principio para medición de tensión en conexión a 4 hilos 
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 Parámetros/espacio de direcciones 4 
4.1 Tipos y rangos de medición 


El módulo de entradas analógicas AI 8xI 2-/4-wire BA tiene los siguientes rangos de 
medición: 


Tabla 4- 1 Rangos de medición 


Tipo de medición Rango de medición Resolución 
Intensidad (conexión a 2 o 4 
hilos) 


0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


15 bits 
15 bits 


Intensidad (conexión a 4 hilos) ± 20 mA 16 bits incl. signo 


Las tablas de los rangos de medición, así como de rebase por exceso, rango de saturación 
por exceso, etc. figuran en el capítulo Representación de valores analógicos (Página 33). 


4.2 Parámetros 


Parámetros del AI 8xI 2-/4-wire BA  
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación centralizada con una CPU ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante juegos de datos (ver capítulo Parametrización 
y estructura del juego de parámetros (Página 29)). 
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Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 2 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetros Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 
Archivo GSD 


PROFINET IO 
Archivo GSD 
PROFIBUS 


DP 
Diagnóstico  
Falta tensión de ali-
mentación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Rebase por exceso 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 1 


Diagnóstico  
Rebase por defecto 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Tipo/rango de medición • Desactivado 
• Intensidad (conexión a 4 


hilos) 0..20 mA 
• Intensidad (conexión a 4 


hilos) 4..20 mA 
• Intensidad (conexión a 4 


hilos) +/-20 mA 
• Intensidad (conexión a 2 


hilos) 0..20 mA 
• Intensidad (conexión a 2 


hilos) 4..20 mA 


Intensidad 
(conexión a 4 
hilos) 4..20 mA 


sí Canal Canal 


Filtrado • ninguno 
• débil 
• medio 
• fuerte 


ninguno sí Canal Canal 
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Parámetros Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 
Archivo GSD 


PROFINET IO 
Archivo GSD 
PROFIBUS 


DP 
Supresión de frecuen-
cias perturbadoras 


• 60 Hz (50 ms) 
• 50 Hz (60 ms) 2 
• 16,6 Hz (180 ms) 
• 4800 Hz (0,625 ms) 
• 60 Hz (18,75 ms) 3 
• 50 Hz (22,5 ms) 2 3 
• 16,6 Hz (67,5 ms) 3 


50 Hz (60 ms) sí Canal Módulo 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de poten-
cial del módulo izquierdo 
(BaseUnit oscura) 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial (BaseUnit clara) 


Utilizar el 
grupo de po-
tencial del 
módulo 
izquierdo 


no Módulo Módulo 


 1 Solo para configuración mediante archivo GSD PROFIBUS; no afecta a la configuración con STEP 7 mediante HSP: 
dado que en la configuración con GSD de PROFIBUS el número de parámetros está limitado a un máximo de 244 
bytes por estación ET 200SP, las posibilidades de parametrización están limitadas. No obstante, en caso necesario 
puede ajustar estos parámetros mediante el juego de datos 128, tal como se describe en la columna "Archivo GSD 
PROFINET IO" (ver tabla anterior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 8 bytes. 


2 Supresión de frecuencias perturbadoras: a 50 Hz las señales parásitas de 400 Hz se filtran automáticamente. 
3 Al seleccionar esta supresión de frecuencias perturbadoras con un tiempo de integración más corto, se reduce la 


atenuación alcanzable de la frecuencia parásita (ver los Datos técnicos). 


 
 


 Nota 
Canales no utilizados 


Desactive en la parametrización los canales que no se utilicen. Así mejorará el tiempo de 
ciclo del módulo. 


Un canal desactivado devuelve siempre el valor 7FFFH. 
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4.3 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del diagnóstico cuando falta tensión de alimentación L+ o es insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitación del diagnóstico cuando se produce un cortocircuito a masa en la alimentación 
de sensor. 


Diagnóstico Rebase por exceso 
Habilitación del diagnóstico cuando el valor medido sobrepasa el rango de saturación por 
exceso. 


Diagnóstico Rebase por defecto 
Habilitación del diagnóstico cuando el valor medido está por debajo del rango de saturación 
por defecto. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitación del diagnóstico cuando en la entrada así parametrizada del módulo no circula 
corriente o la corriente es insuficiente para la medición. 


Los diagnósticos Rotura de hilo y Rebase por defecto pueden activarse simultáneamente. Si 
ambos diagnósticos se producen simultáneamente, se emitirá el diagnóstico Rotura de hilo. 


Tipo/rangos de medición 
Ver el capítulo Tipos y rangos de medición (Página 14). 
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Filtrado 
Los valores medidos se suavizan mediante filtrado. El filtrado se puede ajustar en 4 niveles.  


Tiempo de filtrado = número de ciclos del módulo (k) x tiempo de ciclo del módulo.  


La figura siguiente muestra tras cuántos ciclos del módulo el valor analógico filtrado se 
acerca al 100 %, en función del filtrado configurado. Esto vale para cada cambio de señal en 
la entrada analógica.  


 
① Sin filtrado (k = 1) 
② Débil (k = 4) 
③ Medio (k = 8) 
④ Fuerte (k = 16) 


Figura 4-1 Filtrado en AI 8xI 2-/4-wire BA 


Supresión de frecuencias perturbadoras 
En los módulos de entradas analógicas, este parámetro suprime las interferencias causadas 
por la frecuencia de la red de corriente alterna utilizada.  


La frecuencia de la red de corriente alterna puede repercutir desfavorablemente en los 
valores medidos sobre todo al medir en pequeños rangos de tensión y con termopares. El 
usuario indica mediante este parámetro la frecuencia de red que predomina en su 
instalación. 


Grupo de potencial 
Con el parámetro "Grupo de potencial" se especifica si el módulo está enchufado en una 
BaseUnit clara u oscura. 


Un grupo de potencial comienza siempre por un módulo de periferia enchufado en una 
BaseUnit clara. Todos los módulos que le siguen a la derecha y que están enchufados en 
BaseUnits oscuras pertenecen al mismo grupo de potencial, ya que las BaseUnits oscuras 
se alimentan de las BaseUnits claras. 


El grupo de potencial finaliza antes de una nueva BaseUnit clara o al final de la estación. 
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Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


4.4 Espacio de direcciones 
Espacio de direcciones  


La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en el 
AI 8×I 2-/4-wire BA. 


 
Figura 4-2 Espacio de direcciones del AI 8×I 2-/4-wire BA 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Alarmas/avisos de diagnóstico 5 
5.1 Señalización de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del AI 8xU/I 2-/4-wire BA. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado de canal (verde) 
③ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estados y errores. Las 
soluciones posibles para los avisos de diagnóstico figuran en el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 23). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Señalización de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado y no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico del módulo 


LED de estado de canal 


Tabla 5- 2 Señalización de estados del LED de estado de canal 


LED de estado 
de canal 


Significado 


 
apagado 


Canal desactivado 


 
encendido 


Canal activado 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Señalización de estados del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 


 







Alarmas/avisos de diagnóstico  
5.2 Alarmas 


 Módulo de entradas analógicas AI 8xI 2-/4-wire BA (6ES7134-6GF00-0AA1) 
22 Manual de producto, 03/2015, A5E34941316-AA 


5.2 Alarmas 
El módulo de entradas analógicas AI 8×I 2-/4-wire BA soporta alarmas de diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Cortocircuito (conexión a 2 o 4 hilos, intensidad) 


● Rotura de hilo (intensidad 4..20 mA) 


● Límite inferior no alcanzado 


● Límite superior rebasado 


● Fallo 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 
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5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Cortocircuito * 1H Entre alimentación de sensor y M Módulo y sensor no casan, elegir 
otros 


Rotura de hilo 6H Sensor conectado a impedancia excesiva Utilizar otro tipo de sensor o cablear 
de otro modo (emplear cables con 
una sección mayor, p. ej.) 


Cable interrumpido entre módulo y sensor Restablecer la conexión 
Canal sin resistencia interna y sin conectar 
(abierto) 


• Desactivar canal 
• Activar resistencia interna 


Límite superior re-
basado 


7H El valor está por encima del rango de 
saturación por exceso. 


Módulo y sensor no casan, elegir 
otros 


Límite inferior no al-
canzado 


8H El valor está por debajo del rango de satu-
ración por defecto.  


Módulo y sensor no casan, elegir 
otros 


Fallo 9H Se ha producido un fallo interno en el 
módulo. 


Sustituir el módulo 


Error de para-
metrización 


10H • El módulo no puede utilizar determina-
dos parámetros para el canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización (Di-
agnóstico Rotura de hilo parametriza-
do solo para los rangos de medida 
permitidos). 


Falta tensión de carga 11H Falta tensión de alimentación L+ o es 
insuficiente 


• Comprobar la tensión de ali-
mentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso o 
cancelada. 
En este estado, el módulo no lee valores 
de proceso. 


• Esperar a que finalice la actualiza-
ción del firmware 


• Reiniciar la actualización del firm-
ware 


 * El cortocircuito a masa de la alimentación del sensor afecta a todos los canales. 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del AI 8×I 2-/4-wire BA 
 


 6ES7134-6GF00-0AA1 
Nombre del producto ET 200SP, AI 8xI 2-/4-wire Basic 
Información general  
Versión de firmware V1.0 
• Posibilidad de actualizar el firmware Sí 


BaseUnits utilizables Tipo de BU A0, A1 
Código de color para etiqueta de identificación por 
color del módulo 


CC01 


Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Rango de medición escalable No 
Ingeniería  
configurable/integrada con STEP 7 TIA Portal 
desde versión 


V13 SP1 


configurable/integrada con STEP 7 desde versión V5.5 SP3/- 
PROFIBUS, a partir de versión GSD/revisión 
GSD. 


Revisión GSD 5 


PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Modo de operación  
Oversampling No 
MSI No 
Configuración CiR en RUN  
Posibilidad de reparametrizar en RUN Sí 
Posibilidad de calibración en RUN No 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo máx. 25 mA; sin alimentación de sensor 
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 6ES7134-6GF00-0AA1 
Alimentación de sensor  
Alimentación de sensor 24 V  
24 V Sí 
Protección contra cortocircuitos Sí 
Intensidad de salida, máx. 0,7 A; intensidad total de todos sensores/canales 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 0,7 W; sin tensión de alimentación de sensor 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 16 bytes 
Entradas analógicas  
Cantidad de entradas analógicas 8; single-ended 
Intensidad de entrada admisible para entrada de 
intensidad (límite de destrucción), máx. 


50 mA 


Tiempo de ciclo (todos los canales), mín. 1 ms; por canal 
Rangos de entrada (valores nominales), inten-
sidades 


 


0 a 20 mA Sí 
Resistencia de entrada (0 a 20 mA) 100 Ω; 15 bits 
-20 mA a +20 mA Sí 
Resistencia de entrada (-20 mA a +20 mA) 100 Ω; 16 bits incl. signo 
4 mA a 20 mA Sí 
Resistencia de entrada (4 mA a 20 mA) 100 Ω; 15 bits 
Longitud de cable  
apantallado, máx. 200 m 
Formación de valores analógicos para las entra-
das 


 


Tiempo de integración y conversión/resolución por 
canal 


 


Resolución con rango de saturación por exceso 
(bits incl. signo), máx. 


16 bits 


Tiempo de integración parametrizable Sí 
Supresión de tensiones perturbadoras para 
frecuencia parásita f1 en Hz 


16,67 / 50 / 60 / 4 800 (16,67 / 50 / 60) 


Tiempo de conversión (por canal)  ms; 180/60/50/0,625 (67,5/22,5/18,75) 
Filtrado de los valores medidos  
Número de niveles 4; sin; x 4/8/16 
Parametrizable Sí 
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 6ES7134-6GF00-0AA1 
Sensores  
Conexión de los transmisores de señales  
para medición de tensión No 
para medición de intensidad como transductor de 
medida a 2 hilos 


Sí 


• Carga del transductor de medida a 2 hilos, 
máx. 


650 Ω 


para medición de intensidad como transductor de 
medida a 4 hilos 


Sí 


Errores/precisiones  
Error de linealidad (referido al rango de entrada), 
(+/-) 


± 0,01 % 


Error de temperatura (referido al rango de entra-
da), (+/-) 


0,005 %/K 


Diafonía entre las entradas, mín. 50 dB 
Repetibilidad en estado estacionario a 25 °C (re-
ferido al rango de entrada), (+/-) 


± 0,05 % 


Límite de error práctico en todo el rango de tem-
peraturas 


 


Intensidad, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,5 % 
Límite de error básico (límite de error práctico a 
25 °C) 


 


Intensidad, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,3 % 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = n x 
(f1 +/- 1 %), f1 = frecuencia perturbadora 


 


Interferencias en modo diferencial (cresta de la 
interferencia < valor nominal del rango de entra-
da), mín. 


70 dB; con tiempo de conversión 67,5/22,5/18,75 
ms: 40 dB 


Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


No 


Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Alarma de límite No 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Rotura de hilo sí; con 4 a 20 mA 
Cortocircuito sí; entre alimentación de sensor y masa, por 


módulos 
Error agrupado Sí 
Rebase por exceso/por defecto Sí 
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 6ES7134-6GF00-0AA1 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


Sí, LED verde 


Señalización de estados de canal Sí, LED verde 
para diagnóstico de canal No 
para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales No 
entre los canales y el bus de fondo Sí 
entre los canales y la tensión de alimentación del 
sistema electrónico 


No 


Diferencia de potencial admisible  
entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Anchura 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 31 g 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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 Juego de parámetros A 
A.1 Dependencias en la configuración con un archivo GSD 


En la configuración del módulo con archivo GSD hay que tener en cuenta que los ajustes de 
algunos parámetros dependen de otros. 


Configuración con archivo GSD de PROFINET  
En la tabla se muestran las propiedades y sus dependencias del tipo de medición y rango 
de medición con PROFINET. 


 
Tipo de 
medición 


Rango de 
medición 


Diagnóstico 
Falta tensión 
de alimentación 
L+ 


Cortocircuito a 
M 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Rotura de hilo 


Desactivado * * * * * 
Intensidad 
(conexión a 4 
hilos) 


0..20 mA x x x x - 
4..20 mA x x x x x 
± 20 mA x x x x - 


Intensidad 
(conexión a 2 
hilos) 


0..20 mA x x x - - 
4..20 mA x x x x x 


 x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 


Configuración con archivo GSD de PROFIBUS 
En la tabla se muestran las propiedades y sus dependencias del tipo de medición y del 
rango de medición con PROFIBUS. 


 
Tipo de medición Rango de 


medición 
Diagnóstico 


Falta tensión de 
alimentación L+ 


Cortocircuito a M Rebase por ex-
ceso/por defecto 


Rotura de hilo 


Desactivado * * * * 
Intensidad 
(conexión a 4 hilos) 


0..20 mA x x x - 
4..20 mA x x x x 
± 20 mA x x x - 


Intensidad 
(conexión a 2 hilos) 


0..20 mA x x x - 
4..20 mA x x x x 


 x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 
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A.2 Parametrización y estructura del juego de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN. P. ej., pueden modificarse los 
valores de tensión o intensidad de canales concretos en RUN sin que ello repercuta en los 
demás canales. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el juego de 
datos 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del juego de datos 128 
 


 Nota 


El canal 0 contiene el diagnóstico de todo el módulo. 
 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 
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Información del encabezado 
La figura siguiente muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 


Parámetros 
La figura siguiente muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 7. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 
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Figura A-3 Estructura de los bytes x hasta x+17 para los canales 0 a 7 


Codificación del tipo de medición 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los tipos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Esta codificación debe introducirse en el byte x (ver la figura anterior). 


Tabla A- 1 Codificación del tipo de medición 


Tipo de medición Codificación 
Desactivado 0000 0000 
Intensidad, conexión a 4 hilos 0000 0010 
Intensidad, conexión a 2 hilos 0000 0011 


Codificación del rango de medición 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los rangos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Esta codificación debe introducirse en el byte x+1 (ver la figura 
anterior). 


Tabla A- 2 Codificación del rango de medición 


Rango de medición Codificación 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 
± 20 mA 


0000 0010 
0000 0011 
0000 0100 
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 Representación de valores analógicos B 
 


 


Resolución de valores medidos 
La resolución de los valores analógicos puede variar en función del módulo analógico y de 
su parametrización.  


Cada valor analógico se introduce en las variables alineado a la izquierda. Los bits 
marcados con "x" se ponen a "0".  


Tabla B- 1 Resolución de los valores analógicos 


Resolución en bits  
incl. signo 


Valores Valor analógico 


 Decimal Hexadecimal Byte alto Byte bajo 
16 1 1H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
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B.1 Representación de los rangos de entrada 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de entrada 
bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


Tabla B- 2 Rangos de entrada bipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
 
Rango nom-
inal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 -100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por defecto 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-117,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 3 Rangos de entrada unipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
Rango nom-
inal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por defecto 


-4864 -17,593 1 1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-17,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 
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B.2 Representación de valores analógicos en rangos de medición de 
intensidad 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (la codificación) de 
los rangos de medición de intensidad posibles. 


Tabla B- 4 Rango de medición de intensidad ±20 mA 


Valores Rango de medición de intensidad Rango 
dec. hex. ±20 mA  
32767 7FFF >23,52 mA Rebase por exceso 
32511 7EFF 23,52 mA Rango de saturación por 


exceso 27649 6C01  
27648 6C00 20 mA Rango nominal 
20736 5100 15 mA 
1 1 723,4 nA 
0 0 0 mA 
-1 FFFF  
-20736 AF00 -15 mA 
-27648 9400 -20 mA 
-27649 93FF  Rango de saturación por 


defecto -32512 8100 -23,52 mA 
-32768 8000 <-23,52 mA Rebase por defecto 


 


Tabla B- 5 Rangos de medición de intensidad de 0 a 20 mA y de 4 a 20 mA 


Valores Rango de medición de intensidad Rango 
dec. hex. 0 a 20 mA * 4 a 20 mA  
32767 7FFF >23,52 mA >22,81 mA Rebase por exceso 
32511 7EFF 23,52 mA 22,81 mA Rango de saturación por 


exceso 27649 6C01   
27648 6C00 20 mA 20 mA Rango nominal 
20736 5100 15 mA 16 mA 
1 1 723,4 nA 4 mA + 578,7 nA 
0 0 0 mA 4 mA 
-1 FFFF   Rango de saturación por 


defecto -4864 ED00 -3,52 mA 1,185 mA 
-32768 8000 < -3,52 mA < 1,185 mA Rebase por defecto 
 * Con el tipo de medición "Conexión a 2 hilos", el rango "0 a 20 mA" no permite valores negativos. Por 


lo tanto, en este caso no existe rango de saturación por defecto ni rebase por defecto. 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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Guía de la documentación 1
La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. Esta división le permite acceder específicamente al contenido que desee. 


Información básica 


En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le presta asistencia a la hora de configurar y 
programar. 


Información de dispositivos 


Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 


Información general 


En los manuales de funciones encontrará exhaustivas descripciones sobre temas generales 
relacionados con el sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. 
diagnóstico, comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 


La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 


En la información del producto se documentan los cambios y ampliaciones de los manuales. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP agrupada en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
Con My Documentation Manager se combinan manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual propio. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Aplicaciones & Tools 
Aplicaciones & Tools le proporciona herramientas y ejemplos para resolver tareas de 
automatización. Las soluciones se representan como combinación de varios componentes 
del sistema; se evita centrarse en productos concretos. 


Encontrará Aplicaciones & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


Cesta de Compra CAx 
La Cesta de Compra CAx permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con solo unos clics configurará su propio paquete para descargar. 


Puede elegir lo siguiente: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas de conexiones,
archivos de macros EPLAN


● Manuales, curvas características, instrucciones de uso, certificados


● Datos característicos de productos


Encontrará la Cesta de Compra CAx en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582
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Descripción del producto 2
2.1 Características 


Referencia 
6ES7134-6HD00-0BA1 


Vista del módulo 


Figura 2-1 Vista del módulo AI 4×U/I 2-wire ST 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de entradas analógicas con 4 entradas


● Tipo de medición Tensión e Intensidad para transductores de medida a 2 hilos
(ajustable por canal)


● Rangos de entrada para medición de tensión:


– ± 10 V, resolución 16 bits incl. signo


– ± 5 V, resolución 16 bits incl. signo


– 1 a 5 V, resolución 15 bits


– 0 a 10 V, resolución 15 bits


● Rangos de entrada para medición de intensidad:


– 4 a 20 mA, resolución 15 bits


– 0 a 20 mA, resolución 15 bits


● Aislado respecto de la tensión de alimentación L+ (exclusivamente con tipo de medición
Tensión)


● Tensión permitida en modo común: 10 Vss


● Diagnóstico parametrizable por módulo


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización de firmware


● Datos de identificación I&M


● Reparametrización en RUN


● PROFIenergy


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión con otras funciones del módulo 


Función Versión del módulo a partir de Versión de firmware del 
módulo a partir de 


Información de calidad 1 V1.1.0 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 
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Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado:  


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión 3
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación de conexiones general 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones 


Asignación de conexiones del AI 4xU/I 2-wire ST (6ES7134-6HD00-0BA1) 
Borne Asigna-


ción 
Borne Asigna-


ción 
Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por color 
(bornes 1 a 16) 


1 U0+ 2 U1+ Entrada de tensión (bornes 1 a 8) 
• Un+: señal de entrada "+", canal n
• Un-: señal de entrada "-", canal n


A0 
A1 


CC03 
6ES7193-6CP032MA0 


3 U2+ 4 U3+ 
5 U0- 6 U1- 
7 U2- 8 U3- 
9 UV0 10 UV1 Entrada de intensidad 


(bornes 9 a 16) 
• UVn: tensión de entrada, canal n
• In+: entrada de intensidad "+",


canal n


11 UV2 12 UV3 
13 I0+ 14 I1+ 
15 I2+ 16 I3+ 
L+ 24 V DC M M 


Entrada de tensión Entrada de intensidad 


1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit apropiados.  


Nota 


La primera BaseUnit de una estación debe ser una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta 
durante la configuración. 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los tipos de BaseUnit. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio AI 4×U/I 2-wire ST 
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Parámetros/espacio de direcciones 4
4.1 Tipos y rangos de medición 


El módulo de entradas analógicas AI 4×U/I 2-wire ST tiene los siguientes rangos de 
medición: 


Tabla 4- 1 Rangos de medición 


Tipo de medición Rango de medición Resolución 
Tensión ± 10 V 


± 5 V 
1 a 5 V 
0 a 10 V 


16 bits incl. signo 
16 bits incl. signo 
15 bits 
15 bits 


Intensidad (transductor de medida 
a 2 hilos) 


4 a 20 mA 
0 a 20 mA 


15 bits 
15 bits 


Las tablas de los rangos de medición, así como de rebase por exceso, margen de 
saturación por exceso, etc. figuran en el capítulo Representación de valores analógicos 
(Página 32). 
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4.2 Parámetros 


Parámetros del AI 4xU/I 2-wire ST 
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Configuración centralizada con una CPU S7-1500


● Configuración descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP


● Configuración descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante juegos de datos (ver capítulo Parametrización 
y estructura del juego de parámetros (Página 28)). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 2 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetros Rango Ajuste 
predetermi-


nado 


Repara-
metrización 
en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Rebase por exceso 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Rebase por defecto 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico 
Rotura de hilo 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear sí Módulo Módulo 


Tipo/rango de medición • Desactivado
• Tensión +/- 5 V
• Tensión +/- 10 V
• Tensión 1..5 V
• Tensión 0..10 V
• Intensidad (transductor de


medida a 2 hilos)
0...20 mA


• Intensidad (transductor de
medida a 2 hilos)
4...20 mA


Intensidad 
(transductor de 
medida  
a 2 hilos) 
4...20 mA 


sí Canal Canal 
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Parámetros Rango Ajuste 
predetermi-


nado 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Filtrado • Ninguno
• Débil
• Medio
• Fuerte


Ninguno sí Canal Canal 


Supresión de 
frecuencias 
perturbadoras 


• 60 Hz
• 50 Hz 1


• 16,6 Hz


50 Hz sí Canal Módulo 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de
potencial del módulo
izquierdo


• Permitir nuevo grupo de
potencial


Utilizar el 
grupo de 
potencial del 
módulo 
izquierdo 


no Módulo Módulo 


1  Supresión de frecuencias perturbadoras: a 50 Hz las señales perturbadoras de 400 Hz se filtran automáticamente. 


Nota 
Canales no utilizados 


Desactive en la parametrización los canales que no se utilicen. Así mejorará el tiempo de 
ciclo del módulo. 


Un canal desactivado devuelve siempre el valor 7FFFH. 


Repara-
metrización 
en RUN 
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4.3 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del diagnóstico para cuando falta tensión de alimentación L+ o es insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitación del diagnóstico para cuando hay un cortocircuito entre la alimentación del 
sensor y masa, o entre una entrada y la alimentación del sensor. El cortocircuito se detecta 
también en el rango de 1 a 5 V si se cortocircuitan las dos señales de entrada. 


Los diagnósticos Cortocircuito y Rebase por defecto pueden activarse simultáneamente. Sin 
embargo, si se producen los dos diagnósticos al mismo tiempo, el diagnóstico Cortocircuito 
inhibe el diagnóstico Rebase por defecto. El diagnóstico que se emite es Cortocircuito. 


Diagnóstico Rebase por exceso 
Habilitación del diagnóstico para cuando el valor medido sobrepasa el margen de saturación 
por exceso. 


Diagnóstico Rebase por defecto 
Habilitación del diagnóstico para cuando el valor medido está por debajo del margen de 
saturación por defecto. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitación del diagnóstico para cuando en la correspondiente entrada parametrizada del 
módulo no circula corriente o la corriente es insuficiente para la medición. 


Los diagnósticos Rotura de hilo y Rebase por defecto pueden activarse simultáneamente. Si 
ambos diagnósticos se producen simultáneamente, se emitirá el diagnóstico Rotura de hilo. 


Tipo/rango de medición 
Consulte el capítulo Tipos y rangos de medición (Página 13). 
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Filtrado 
Los valores medidos se suavizan mediante filtrado. El filtrado se puede ajustar en 4 niveles.  


Tiempo de filtrado = número de ciclos del módulo (k) x tiempo de ciclo del módulo.  


La figura siguiente muestra tras cuántos ciclos del módulo el valor analógico filtrado se 
acerca al 100 %, en función del filtrado configurado. Esto rige para cada cambio de señal en 
la entrada analógica. 


 
① Sin filtrado (k = 1) 
② Débil (k = 4) 
③ Medio (k = 8) 
④ Fuerte (k = 16) 


Figura 4-1 Filtrado para AI 4xU/I 2-wire ST 


Supresión de frecuencias perturbadoras 
En los módulos de entradas analógicas suprime las perturbaciones causadas por la 
frecuencia de la red de corriente alterna utilizada.  


La frecuencia de la red de corriente alterna puede repercutir desfavorablemente en los 
valores medidos sobre todo al medir en pequeños rangos de tensión y con termopares. El 
usuario indica mediante este parámetro la frecuencia de red que predomina en su 
instalación. 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentre una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación (ver manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.4 Espacio de direcciones 


Opciones de configuración 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo analógico, se asigna adicionalmente un 
byte en el espacio de direcciones de entrada. Los bits 0 a 3 de este byte están asignados a 
un canal. Informan acerca de la validez del valor analógico. 


Bit = 1: no hay fallos en el canal. 


Bit = 0: el canal está desactivado o hay un fallo en el módulo. 


Cuando se produce un fallo en un canal de este módulo, la información de calidad es 0 para 
todos los canales. 


Espacio de direcciones 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en el módulo 
AI 4×U/I 2-wire ST con información de calidad (Quality Information (QI)). Las direcciones 
para la información de calidad solo están disponibles si se ha habilitado ésta. 


 
Figura 4-2 Espacio de direcciones del AI 4×U/I 2-wire ST con información de calidad 
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Alarmas/avisos de diagnóstico 5
5.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del AI 4xU/I 2-wire ST. 


① DIAG (verde/rojo)
② Estado de canal (verde)
③ PWR (verde)


Figura 5-1 Indicadores LED 


Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estados y errores. Para 
ver las medidas de solución de los avisos de diagnóstico, consulte el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 22). 
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LED DIAG  


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal  


Tabla 5- 2 Indicación de estados del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Canal desactivado 


 
encendido 


Canal activado 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estados del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de entradas analógicas AI 4×U/I 2-wire ST asiste alarmas de diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Cortocircuito (intensidad, tensión 1..5 V) 


● Rotura de hilo (intensidad 4..20 mA) 


● Límite inferior no alcanzado 


● Límite superior rebasado 


● Fallo 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 







Alarmas/avisos de diagnóstico  
5.3 Avisos de diagnóstico 


 Módulo de entradas analógicas AI 4xU/I 2-wire ST (6ES7134-6HD00-0BA1) 
22 Manual de producto, 07/2014, A5E03572835-AC 


5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso. 
Durante este tiempo el módulo no realiza 
ninguna medición. 


– 


Cortocircuito 
(intensidad)* 


1H Entre alimentación de sensor y M Módulo y sensor no casan, elegir 
otros Entre entrada y alimentación de sensor 


Cortocircuito (1 a 5 V) 1H Cortocircuito de la señal de entrada Módulo y sensor no casan, elegir 
otros 


Entrada abierta Conectar entrada 
Rotura de hilo 
(intensidad) 


6H Sensor conectado con resistencia 
excesiva. 


Utilizar otro tipo de sensor o cablear 
de otro modo (emplear cables con 
una sección mayor, p. ej.) 


Interrupción del cable entre módulo y 
sensor 


Restablecer la conexión 


Canal sin resistencia interna y no 
conectado (abierto) 


• Desactivar el diagnóstico 
• Activar resistencia interna 


Límite superior 
rebasado 


7H El valor está por encima del margen de 
saturación por exceso. 


Módulo y sensor no casan, elegir 
otros 


Límite inferior no 
alcanzado 


8H El valor está por debajo del margen de 
saturación por defecto.  


Módulo y sensor no casan, elegir 
otros 


Fallo 9H Se ha producido un fallo interno en el 
módulo. 


Sustituir el módulo 


Error de 
parametrización 


10H • El módulo no puede utilizar 
determinados parámetros para el 
canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización 


Falta tensión de carga 11H Tensión de alimentación L+ falta o es 
insuficiente 


• Comprobar la tensión de 
alimentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 


 * El cortocircuito entre alimentación de sensor y masa o entre la señal de entrada y la alimentación de sensor de un 
canal puede repercutir en otros canales durante un tiempo breve (duración < 0,5 s). Por esta razón, es posible que el 
diagnóstico de cortocircuito también se notifique en canales no afectados o que el valor medido se vea afectado 
durante un tiempo breve. 
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Datos técnicos 6
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del AI 4×U/I 2-wire ST 


6ES7134-6HD00-0BA1 
Designación de tipo del producto AI 4xU/I 2-wire ST 
Información general 
Versión de firmware V1.1 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0, A1 
Código de color para etiqueta de identificación por color del 
módulo 


CC03 


Función del producto 
Datos I&M sí 
Ingeniería 
configurable/integrada con STEP 7 TIA Portal desde versión V11 SP2/V13 
configurable/integrada con STEP 7 desde versión V5.5 SP3/- 
PROFIBUS, a partir de versión GSD/revisión GSD. Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Configuración CiR en RUN 
Posibilidad de reparametrizar en RUN sí 
Montaje 
Posibilidad de montaje en rack sí 
Posibilidad de montaje frontal sí 
Posibilidad de montaje sobre perfil sí 
Posibilidad de montaje mural/directo no 
Tensión de alimentación 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Intensidad de entrada 
Consumo máx. 37 mA; sin alimentación de sensor 
Alimentación de sensor 
Alimentación de sensor 24 V 
24 V sí 
Protección contra cortocircuitos sí 
Intensidad de salida, máx. 20 mA; máx. 50 mA por canal por un tiempo < 10 s 
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 6ES7134-6HD00-0BA1 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 0,85 W; sin tensión de alimentación de sensor 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 8 bytes; + 1 byte para información QI 
Entradas analógicas  
Cantidad de entradas analógicas 4 
Tensión de entrada admisible para entrada de tensión  
(límite de destrucción), máx. 


30 V 


Intensidad de entrada admisible para entrada de intensidad 
(límite de destrucción), máx. 


50 mA 


Tiempo de ciclo (todos los canales), mín. Suma de los tiempos de conversión básicos y los tiempos 
de ejecución adicionales (según la parametrización de los 
canales activados) 


Resolución A/D en la entrada analógica 16 bits 
Entradas analógicas, parametrizables sí 
Magnitud de entrada parametrizable sí 
Rangos de entrada  
Tensión sí 
Intensidad sí 
Termopar no 
Termorresistencia no 
Resistencia no 
Rangos de entrada (valores nominales), tensiones  
0 a +10 V Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 10 V) 120 kΩ 
1 a 5 V Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (1 a 5 V) 120 kΩ 
-10 V a +10 V Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-10 V a +10 V) 120 kΩ 
-5 V a +5 V Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-5 V a +5 V) 120 kΩ 
Rangos de entrada (valores nominales), intensidades  
0 a 20 mA Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 20 mA) 100 Ω; + aprox. 0,7 V tensión de flujo de diodo 
4 a 20 mA Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (4 a 20 mA) 100 Ω; + aprox. 0,7 V tensión de flujo de diodo 
Longitud de cable  
Longitud de cable apantallado, máx. 1000 m; 200m para medición de tensión 
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 6ES7134-6HD00-0BA1 
Formación de valores analógicos  
Principio de medida Integración (Sigma-Delta) 
Tiempo de integración y conversión/resolución por canal  
Resolución con margen de saturación por exceso (bits incl. 
signo), máx. 


16 bits 


Tiempo de integración parametrizable sí 
Supresión de tensiones perturbadoras para frecuencia 
perturbadora f1 en Hz 


16,6/50/60 Hz 


Tiempo de conversión (por canal) 180/60/50 ms 
Filtrado de los valores medidos  
Parametrizable sí 
Nivel: Ninguno sí 
Nivel: débil sí 
Nivel: medio sí 
Nivel: fuerte sí 
Sensores  
Conexión de los transmisores de señales  
para medición de tensión sí 
para medición de intensidad como transductor de medida a  
2 hilos 


sí 


• Carga del transductor de medida a 2 hilos, máx. 650 Ω 


Errores/precisiones  
Error de linealidad (referido al rango de entrada), (+/-) ± 0,01 % 
Error de temperatura (referido al rango de entrada), (+/-) ± 0,005 % 
Diafonía entre las entradas, mín. 50 dB 
Repetibilidad en estado estacionario a 25 °C (referido al 
rango de entrada), (+/-) 


± 0,05 % 


Límite de error práctico en todo el rango de temperaturas  
Tensión, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,5 % 
Intensidad, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,5 % 
Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C)  
Tensión, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,3 % 
Intensidad, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,3 % 
Supresión de tensiones perturbadoras para  
f = n x (f1 +/- 1 %), f1 = frecuencia perturbadora 


 


Perturbación en modo serie (cresta de la perturbación < 
valor nominal del rango de entrada), mín. 


70 dB 


Tensión en modo común, máx. 10 V 
Perturbación en modo común, mín. 90 dB 
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 6ES7134-6HD00-0BA1 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico sí 
Avisos de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación sí 
Rotura de hilo Sí; con 4 a 20 mA 
Cortocircuito Sí; con 1 a 5 V o en funcionamiento a 2 hilos: cortocircuito a 


masa de la alimentación del sensor o de una entrada para 
la alimentación del sensor 


Error agrupado sí 
Rebase por exceso/por defecto sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED PWR) sí, LED verde 
Indicador de estado de canal sí, LED verde 
para diagnóstico de módulo sí; LED verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales Sí; por grupos de canal entre el grupo de las entradas de 


intensidad a 2 hilos y el grupo de las entradas de tensión 
entre los canales y el bus de fondo sí 
entre los canales y la tensión de alimentación del sistema 
electrónico 


Sí; solo con entradas de tensión 


Diferencia de potencial admisible  
entre diferentes circuitos 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
entre las entradas (UCM) 10 V DC 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 31 g 


Croquis acotado 
Ver Manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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Juego de parámetros A
A.1 Dependencias en la configuración con un archivo GSD 


En la configuración del módulo con archivo GSD hay que tener en cuenta que los ajustes de 
algunos parámetros dependen de otros. 


Configuración con archivo GSD de PROFINET 
La tabla muestra los parámetros posibles en función del tipo y rango de medición para 
PROFINET. 


Tipo de 
medición 


Rango de 
medición 


Diagnóstico 


Falta tensión de 
alimentación L+ 


Cortocircuito 
a M 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Rotura de hilo 


Desactivado * * * * * 
Tensión ± 5 V x - x x - 


± 10 V x - x x - 
1..5 V x x x x - 
0..10 V x - x x - 


Intensidad 
(transductor de 
medida a 
2 hilos) 


0..20 mA x x x x - 
4..20 mA x x x x x 


x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 
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Configuración con archivo GSD de PROFIBUS  
La tabla muestra los parámetros posibles en función del tipo y rango de medición para 
PROFIBUS. 


 
Tipo de medición Rango de 


medición 
Diagnóstico 


Falta tensión de 
alimentación L+ 


Cortocircuito a M Rebase por 
exceso/  
Rebase por 
defecto 


Rotura de hilo 


Desactivado * * * * 
Tensión ± 5 V x - x - 


± 10 V x - x - 
1..5 V x x x - 
0..10 V x - x - 


Intensidad 
(transductor de 
medida a 2 hilos) 


0..20 mA x x x - 
4..20 mA x x x x 


 x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 


A.2 Parametrización y estructura del juego de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN. P. ej., pueden modificarse los 
valores de tensión o intensidad de canales concretos en RUN sin que ello repercuta en los 
demás canales. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el juego de 
datos 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del juego de datos 128 
 


 Nota 


El canal 0 contiene el diagnóstico de todo el módulo. 
 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 3. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 


 


 


 
Figura A-3 Estructura byte x hasta x+17 para los canales 0 a 3 
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Codificación del tipo de medición 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los tipos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Esta codificación debe introducirse en el byte x (ver la figura anterior). 


Tabla A- 1 Codificación del tipo de medición 


Tipo de medición Codificación 
Desactivado 0000 0000 
Tensión 0000 0001 
Intensidad, transductor de medida a 2 hilos 0000 0011 


Codificación del rango de medición 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los rangos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Esta codificación debe introducirse en el byte x+1 (ver la figura 
anterior). 


Tabla A- 2 Codificación del rango de medición 


Tipo de medición Codificación 
Tensión 
± 5 V 
± 10 V 
1 a 5 V 
0 a 10 V 


  
0000 1000 
0000 1001 
0000 1010 
0000 1011 


Intensidad 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


  
0000 0010 
0000 0011 
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Representación de valores analógicos B
En este anexo se exponen los valores analógicos de todos los rangos de medición 
aplicables con el módulo de entradas analógicas. 


Resolución de valores medidos 
La resolución de los valores analógicos puede variar en función del módulo analógico y de 
su parametrización.  


La tabla siguiente contiene la representación de los valores analógicos binarios y la 
representación decimal o hexadecimal correspondiente de las unidades de los valores 
analógicos.  


Cada valor analógico se introduce en las variables alineado a la izquierda. Los bits 
marcados con "x" se ponen a "0".  


Nota 


Los valores de temperatura digitalizados son el resultado de una conversión efectuada en el 
módulo analógico. Por ello, la resolución siguiente no es válida para valores de temperatura.  


Tabla B- 1 Resolución de los valores analógicos 


Resolución en bits 
incl. signo 


Valores Valor analógico 


Decimal Hexadecimal Byte alto Byte bajo 
14 4 4H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x 
15 2 2H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x 
16 1 1H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
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B.1 Representación de los rangos de entrada 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de entrada 
bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


Tabla B- 2 Rangos de entrada bipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
 
Rango 
nominal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 -100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por defecto 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-117,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 3 Rangos de entrada unipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
Rango 
nominal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por defecto 


-4864 -17,593 1 1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-17,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 
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B.2 Representación de valores analógicos en rangos de medición de 
tensión 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (la codificación) de 
los rangos de medición de tensión posibles. 


Tabla B- 4 Rango de medición de tensión ±10 V y ±5 V 


Valores Rango de medición de tensión Rango 
dec. hex. ±10 V ±5 V  
32767 7FFF >11,759 V >5,879 V Rebase por exceso 
32511 7EFF 11,759 V 5,879 V Margen de 


saturación por 
exceso 


27649 6C01   


27648 6C00 10 V 5 V Rango nominal 
20736 5100 7,5 V 3,75 V 
1 1 361,7 µV 180,8 µV 
0 0 0 V 0 V 
-1 FFFF   
-20736 AF00 -7,5 V -3,75 V 
-27648 9400 -10 V -5 V 
-27649 93FF   Margen de 


saturación por 
defecto 


-32512 8100 -11,759 V -5,879 V 


-32768 8000 <-11,759 V <-5,879 V Rebase por defecto 


 


Tabla B- 5 Rango de medición de tensión de 1 a 5 V y de 0 a 10 V 


Valores Rango de medición de tensión Rango 
dec. hex. 1 a 5 V 0 a 10 V  
32767 7FFF >5,704 V >11,759 V Rebase por exceso 
32511 7EFF 5,704 V 11,759 V Margen de 


saturación por 
exceso 


27649 6C01   


27648 6C00 5 V 10 V Rango nominal 
20736 5100 4 V 7,5 V 
1 1 1 V + 144,7 µV 0 V + 361,7 µV 
0 0 1 V 0 V 
-1 FFFF  Valores negativos 


imposibles 
Margen de 
saturación por 
defecto 


-4864 ED00 0,296 V 


-32768 8000 < 0,296 V Rebase por defecto 
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B.3 Representación de valores analógicos en rangos de medición de 
intensidad 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (la codificación) de 
los rangos de medición de intensidad posibles. 


Tabla B- 6 Rangos de medición de intensidad de 0 a 20 mA y de 4 a 20 mA 


Valores Rango de medición de intensidad Rango 
dec. hex. 0 a 20 mA * 4 a 20 mA  
32767 7FFF >23,52 mA >22,81 mA Rebase por exceso 
32511 7EFF 23,52 mA 22,81 mA Margen de saturación por 


exceso 27649 6C01   
27648 6C00 20 mA 20 mA Rango nominal 
20736 5100 15 mA 16 mA 
1 1 723,4 nA 4 mA + 578,7 nA 
0 0 0 mA 4 mA 
-1 FFFF   Margen de saturación por 


defecto -4864 ED00 -3,52 mA 1,185 mA 
-32768 8000 < -3,52 mA < 1,185 mA Rebase por defecto 
 * Con el tipo de medición "Transductor de medida a 2 hilos", el rango "0 a 20 mA" no permite valores 


negativos. Por lo tanto, en este caso no existe rango de saturación por defecto ni rebase por 
defecto. 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto viene a complementar el manual de sistema Sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
CPU: el término "CPU" se refiere en lo sucesivo tanto a módulos centrales del sistema de 
automatización S7-1500 como a CPU/módulos de interfaz del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP. 


STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de todas las versiones de "STEP 7 (TIA 
Portal)". 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293





 Prólogo 
 


Módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4-wire HS (6ES7134-6HB00-0DA1) 
Manual de producto, 06/2015, A5E03576062-AD 5 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
al respecto en (http://support.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de documentación 1 
 


 
La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 
Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las interferencias. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 
La información del producto se puede descargar gratuitamente de Internet 
(https://support.industry.siemens.com/cs/es/es/view/73021864). 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

https://support.industry.siemens.com/cs/es/es/view/73021864
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


"mySupport" 
Con "mySupport", su área de trabajo personal, podrá sacar el máximo partido al Industry 
Online Support. 


En "mySupport" se pueden guardar filtros, favoritos y etiquetas, solicitar datos CAx y 
elaborar una librería personal en el área Documentación. Asimismo, en las consultas que 
realice con el Support Request (solicitud de soporte), este ya estará cumplimentado con sus 
datos, y en todo momento podrá ver una relación de las solicitudes pendientes. 


Para usar todas las funciones de "mySupport" es necesario registrarse una sola vez. 


Encontrará "mySupport" en Internet (https://support.industry.siemens.com/My/ww/es). 


"mySupport": "Documentación" 
En "MySupport", bajo "Documentación", se pueden combinar manuales completos o partes 
de ellos para elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o a un formato editable. 


Encontrará "mySupport", "Documentación" en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


"mySupport": "Datos CAx" 
En el área "Datos CAx" de "mySupport" puede acceder a datos de producto actualizados 
para su sistema CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará "mySupport", "Datos CAx" en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

https://support.industry.siemens.com/My/ww/es

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline
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Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le asisten con diferentes herramientas y ejemplos a la hora de 
resolver las tareas de automatización. En los ejemplos se muestran siempre soluciones en 
las que interactúan varios componentes del sistema, sin centrarse en productos concretos. 


Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/ps/ae). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es el sucesor de SIMATIC Selection Tool y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 
 



http://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/ps/ae

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7134-6HB00-0DA1 


Vista del módulo 


 
① Tipo y nombre del 


módulo 
⑦ Clase de función 


② LED de diagnóstico ⑧ Identificación por color del tipo de módulo 
③ Código matriz bidi-


mensional 
⑨ Versión de función y firmware 


④ Esquema de conex-
ión 


⑩ Código de color para selección de las etiquetas de identificación por 
color 


⑤ LED de estado de 
canal 


⑪ Referencia 


⑥ LED de tensión de 
alimentación 


  


Figura 2-1 Vista del módulo AI 2×U/I 2-/4-wire HS 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de entradas analógicas con 2 entradas 


● Tipo de medición: tensión e intensidad para transductores de medida a 2 y 4 hilos 


● Rangos de entrada para medición de tensión: 


– ± 10 V, resolución 16 bits incl. signo 


– ± 5 V, resolución 15 bits incl. signo 


– 1 a 5 V, resolución 13 bits 


– 0 a 10 V, resolución 15 bits 


● Rangos de entrada para medición de intensidad: 


– ± 20 mA, resolución 16 bits incl. signo 


– 4 a 20 mA, resolución 14 bits 


– 0 a 20 mA, resolución 15 bits 


● Aislamiento galvánico entre los canales 


● Aislado respecto a la tensión de alimentación L+ 


● Tensión permitida en modo común: 100 Vss/35 Vef 


● Diagnóstico parametrizable (por canal) 


● Alarma de proceso al rebasar valores límite, ajustable por canal (dos límites superiores y 
dos inferiores, respectivamente) 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrización en RUN 


● PROFIenergy 


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión con otras funciones del módulo 


Función Versión del módulo 
a partir de 


Versión de firmware 
del módulo a partir 


de 
Versión básica 1 V1.0.0 
Modo isócrono 2 V1.1.0 
Información de calidad 2 V1.1.0 
Oversampling en canal 0 2 V1.1.0 
Oversampling en canales 0 y 1 2 V2.0.0 
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Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Etiquetas rotulables 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Esquema eléctrico y esquema de principio 


En este capítulo encontrará el esquema de principio del módulo AI 2xU/I 2-/4-wire HS con 
las diferentes asignaciones de terminales para una conexión a 2 y 4 hilos. 


Encontrará información acerca del cableado de la BaseUnit en el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


 


 Nota 


Las diferentes posibilidades de conexión pueden utilizarse opcionalmente para todos los 
canales y combinarse libremente. 


 


 Nota 


El grupo de carga del módulo debe comenzar con una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta 
durante la configuración. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión: medición de tensión para una conexión a 2 hilos 
La figura siguiente muestra el esquema de principio y, a modo de ejemplo, la asignación de 
terminales del módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4-wire HS en la BaseUnit del tipo 
BU A0/A1. 


 
① Conexión a 2 hilos para medición de tensión UVn Tensión de entrada, canal n 
② Interfaz hacia el bus de fondo RES Reserva, debe permanecer sin asignar para 


futuras ampliaciones de funciones 
③ Convertidor analógico/digital (CAD) Mn Masa de referencia para UVn, canal n 
④ Limitación de intensidad L+ 24 V DC (alimentación solo en BaseUnit clara) 
⑤ Etiqueta de identificación por color CCxx (opcional) P1, P2, AUX Barras de potencial internas autoinstalables  


Conexión hacia la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión hacia la izquierda interrumpida (Ba-
seUnit clara) 


⑥ Medición de temperatura solo con BU de tipo A1 
(función no utilizable para este módulo) 


DIAG LED de diagnóstico (verde, rojo) 


⑦ Circuito de filtro de tensión de alimentación (solo 
disponible en BaseUnit clara) 


AI0, AI1 LED de estado de canal (verde) 


Un+ Entrada de tensión positiva, canal n F0, F1 LED de error de canal (rojo) 
Un- Entrada de tensión negativa, canal n PWR LED Power (verde) 
In+ Entrada de intensidad positiva, canal n   
In- Entrada de intensidad negativa, canal n   
Figura 3-1 Esquema eléctrico y esquema de principio para medición de tensión en conexión a 2 hilos 
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Conexión: medición de intensidad en conexión a 2 y 4 hilos  
La figura siguiente muestra el esquema de principio y, a modo de ejemplo, la asignación de 
terminales del módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4-wire HS en la BaseUnit del tipo 
BU A0/A1. 


 
① Conexión a 2 hilos para medición de intensidad Un+ Entrada de tensión positiva, canal n 
② Conexión a 4 hilos para medición de intensidad Un- Entrada de tensión negativa, canal n 
③ Interfaz hacia el bus de fondo UVn Tensión de entrada, canal n 
④ Convertidor analógico/digital (CAD) RES Reserva, debe permanecer sin asignar para fu-


turas ampliaciones de funciones 
⑤ Limitación de intensidad Mn Masa de referencia para UVn, canal n 
⑥ Etiqueta de identificación por color CCxx (op-


cional) 
L+ 24 V DC (alimentación solo en BaseUnit clara) 


⑦ Medición de temperatura solo con BU de tipo A1 
(función no utilizable para este módulo) 


P1, P2, AUX Barras de potencial internas autoinstalables  
Conexión hacia la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión hacia la izquierda interrumpida (Ba-
seUnit clara) 


⑧ Circuito de filtro de tensión de alimentación (solo 
disponible en BaseUnit clara) 


DIAG LED de diagnóstico (verde, rojo) 


In+ Entrada de intensidad positiva, canal n AI0, AI1 LED de estado de canal (verde) 
In- Entrada de intensidad negativa, canal n F0, F1 LED de error de canal (rojo) 
  PWR LED Power (verde) 
Figura 3-2 Esquema eléctrico y esquema de principio para medición de intensidad en conexión a 2 y 4 hilos 
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 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Tipos y rangos de medición 


El módulo de entradas analógicas AI 2×U/I 2-/4-wire HS tiene los siguientes rangos de 
medición: 


Tabla 4- 1 Rangos de medición 


Tipo de medición Rango de medición Resolución 
Tensión ±10 V 


±5 V 
0 a 10 V 
1 a 5 V 


16 bits incl. signo 
15 bits incl. signo 
15 bits 
13 bits 


Intensidad (transductor de medida 
a 2 o 4 hilos) 


± 20 mA 1 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


16 bits incl. signo 
15 bits 
14 bits 


Las tablas de rangos de medición, rebase por exceso, rango de saturación por exceso, etc. 
figuran en el capítulo Representación de valores analógicos (Página 44) y en el manual de 
funciones Procesamiento de valores analógicos. 
1 El rango de medición "+/-20 mA" solo es posible con el tipo de medición "Intensidad 
(transductor de medida a 4 hilos)". 


4.2 Parámetros 


Parámetros del AI 2×U/I 2-/4-wire HS  
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación centralizada con una CPU ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante los juegos de datos; ver capítulo 
Parametrización y estructura del juego de parámetros (Página 38). 
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Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 2 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD)  


Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 
Archivo GSD 


PROFINET IO 
Archivo GSD 


PROFIBUS DP 
Tasa de muestreo 1 valor/ciclo 1 valor/ciclo no Módulo Módulo 
Diagnóstico  
Falta tensión de ali-
mentación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Rebase por exceso 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 1 


Diagnóstico  
Rebase por defecto 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Tipo/rango de medición • Desactivado 
• Tensión 1...5 V 
• Tensión +/- 5 V 
• Tensión +/- 10 V 
• Tensión 0...10 V 
• Intensidad (transductor de 


medida a 4 hilos) 0...20 mA 
• Intensidad (transductor de 


medida a 4 hilos) +/20 mA 
• Intensidad (transductor de 


medida a 4 hilos) 4...20 mA 
• Intensidad (transductor de 


medida a 2 hilos) 0...20 mA 
• Intensidad (transductor de 


medida a 2 hilos) 4...20 mA 


Intensidad 
(transductor 
de medida a 4 
hilos) 4...20 
mA 


sí Canal Canal 


Filtrado • Ninguno 
• 2x 
• 4x 
• 8x 
• 16x 
• 32x 
• 64x 


Ninguno sí Canal Canal 
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Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 
Archivo GSD 


PROFINET IO 
Archivo GSD 


PROFIBUS DP 
Alarma de proceso 
límite superior 1  


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal - 1 


Alarma de proceso 
límite inferior 1 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal 


Alarma de proceso 
límite superior 2 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal 


Alarma de proceso 
límite inferior 2 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal 


Límite superior 1 • Valor 27648 sí Canal Canal 1 
 Límite inferior 1 • Valor 0 sí Canal 


Límite superior 2 • Valor 27648 sí Canal 


Límite inferior 2 • Valor 0 sí Canal 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de poten-
cial del módulo izquierdo 
(BaseUnit oscura) 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial (BaseUnit clara) 


Utilizar el 
grupo de 
potencial del 
módulo 
izquierdo 


no Módulo Módulo 


 1 Las posibilidades de parametrización están restringidas por el número de parámetros limitado en la configuración de 
GSD en PROFIBUS (máximo 244 bytes por estación ET 200SP). No obstante, en caso necesario puede ajustar este 
parámetro mediante el juego de datos 128, tal como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO" (ver tabla 
anterior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 4 bytes. 


 


 


 Nota 
Canales no utilizados 


Desactive en la parametrización los canales que no se utilicen. 


Un canal desactivado devuelve siempre el valor 7FFFH. 
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4.3 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del aviso de diagnóstico cuando falta tensión de alimentación L+ o es 
insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitación del diagnóstico cuando se produce un cortocircuito a masa en la alimentación 
del sensor o en una entrada de alimentación del sensor. El cortocircuito se detecta también 
en el rango de 1 a 5 V cuando se cortocircuita la señal de entrada o bien si la entrada no 
está cableada. 


Los diagnósticos Cortocircuito y Rebase por defecto pueden activarse simultáneamente. Si 
ambos eventos de diagnóstico se producen simultáneamente, se emitirá el diagnóstico de 
cortocircuito. 


Diagnóstico Rebase por exceso 
Habilitación del diagnóstico cuando el valor medido sobrepasa el rango de saturación por 
exceso. 


Diagnóstico Rebase por defecto 
Habilitación del diagnóstico cuando el valor medido está por debajo del rango de saturación 
por defecto. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitación del diagnóstico cuando el módulo no tiene circulación de corriente o esta es 
insuficiente para la medición en el rango de 4 ... 20 mA. 


Los diagnósticos Rotura de hilo y Rebase por defecto pueden activarse simultáneamente. Si 
ambos eventos de diagnóstico se producen simultáneamente, se emitirá el diagnóstico de 
rotura de hilo. 


Tipo/rango de medición 
Ver el capítulo Tipos y rangos de medición (Página 17). 
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Filtrado 
Los valores medidos se suavizan mediante filtrado. El filtrado se puede ajustar en 7 niveles.  


Tiempo de filtrado = número de ciclos del módulo (k) x tiempo de ciclo del módulo.  


La figura siguiente muestra tras cuántos ciclos del módulo el valor analógico filtrado se 
acerca al 100 %, en función del filtrado que se haya configurado. Esto vale para cada 
cambio de señal en la entrada analógica. 


 
① Sin filtrado 
② Filtrado doble 
③ Filtrado cuádruple 
④ Filtrado óctuple 
⑤ Filtrado x 16 
⑥ Filtrado x 32 
⑦ Filtrado x 64 


Figura 4-1 Filtrado con AI 2×U/I 2-/4-wire HS 


Grupo de potencial 
Con el parámetro "Grupo de potencial" se especifica si el módulo está enchufado en una 
BaseUnit clara u oscura. 


Un grupo de potencial comienza siempre por un módulo de periferia enchufado en una 
BaseUnit clara. Todos los módulos que le siguen a la derecha y que están enchufados en 
BaseUnits oscuras pertenecen al mismo grupo de potencial, ya que las BaseUnits oscuras 
se alimentan de las BaseUnits claras. 


El grupo de potencial finaliza antes de una nueva BaseUnit clara o al final de la estación. 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.4 Oversampling 


Función 
Se denomina oversampling o sobremuestreo la captura de datos en subciclos equidistantes 
en el tiempo. El número n de subciclos parametrizado equivale a un ciclo de bus 
PROFINET.  


El oversampling o sobremuestreo es útil cuando es necesario capturar datos con una 
resolución temporal mayor sin tener que utilizar un ciclo de bus PROFINET muy corto ni, por 
consiguiente, ciclos de CPU rápidos. 


En el oversampling o sobremuestreo, un ciclo PROFINET se divide en subciclos de duración 
adecuada: 


● Cada subciclo captura una medida. 


● El ciclo PROFINET mínimo es de 250 µs. Para los subciclos más cortos solo hay 
disponible un subconjunto de funciones. 


● El subciclo más corto posible es 50 μs. 


● El oversampling o sobremuestreo se puede configurar: 


– para el canal 0 (modo monocanal) 


– para los canales 0/1 (modo bicanal) 


● El número de subciclos puede ajustarse del siguiente modo: 


– de 2 a 16 para un canal 


– de 2 a 8 para dos canales 


Requisitos 
El oversampling solo es posible si está activado el modo isócrono. 


Configuración 
El oversampling o sobremuestreo se configura con el parámetro siguiente: 


● Tasa de muestreo 


 


 Nota 


En la configuración con oversampling no debe utilizarse la reducción de bloques en los 
grupos de ejecución del programa de usuario. De este modo se garantiza que el 
procesamiento de los datos en el programa de usuario de la CPU coincida temporalmente 
con la captura en el módulo. 
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Vista general de los modos de operación 
 
Función Modo normal Oversampling en modo normal Oversampling en modo rápido 


Modo mono-
canal 


Modo bicanal Modo mono-
canal 


Modo bicanal 


Modo isócrono x x x 
Menor subciclo 
(=tiempo de muestreo) 


250 μs 250 μs 50 μs 


Niveles de over-
sampling posibles 


1 2 a 16 2 a 8 2 a 16 2 a 8 


Alarma de proceso x - - 
Filtrado x x - 
±10 V x x x 
0 a 10 V x x - 
±5 V x x - 
1 a 5 V x x - 
±20 mA x x x 
0 a 20 mA x x - 
4 a 20 mA x x - 
Rebase por exceso/por 
defecto 


x x x1 


Rotura de hilo 4 a 20 
mA 


x x - 


Cortocircuito 1 a 5 V x x - 
Cortocircuito ali-
mentación del sensor 
con rangos de medición 
de intensidad 


x x x 


Diagnóstico de tensión 
de carga 


x x x 


Información de calidad 
(QI) 


x - - 


Espacio de direcciones 4 bytes 32 bytes 32 bytes 
 1 A partir de la versión de firmware 1.x, en la versión de producto 1 debe estar presente el evento durante al menos un 


ciclo de bus de campo + 250 μs para que la detección del diagnóstico (rebase por exceso/defecto) sea fiable. 


Ejemplo de cálculo 
En el software de configuración se especifica el tiempo de ciclo TDP (tiempo de ciclo de 
emisión) para el modo isócrono. Este tiempo, dividido por el nivel de oversampling ajustado, 
da como resultado el tiempo real de muestreo del módulo. 


Ejemplo de cálculo: 


 
Figura 4-2 Fórmula para calcular el tiempo de muestreo en caso de oversampling 
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Secuencia temporal 
En la figura se representa la secuencia temporal del oversampling. Hasta el siguiente ciclo 
no se copian en el módulo de interfaz los valores medidos de un ciclo de datos con 
oversampling, y en el ciclo subsiguiente están a disposición de la CPU. 


 
① n = valores medidos del ciclo n 


Figura 4-3 Oversampling 


4.5 Espacio de direcciones 


Configuraciones posibles 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo analógico, se asigna adicionalmente un 
byte en el espacio de direcciones de entrada. Los bits 0 a 1 de este byte están asignados a 
un canal. Informan acerca de la validez del valor analógico. 


Bit = 1: no hay fallos en el módulo. 


Bit = 0: el canal está desactivado o hay un fallo en el módulo. 


Cuando en este módulo se produce un fallo en un canal, la información de calidad de todos 
los canales es 0. 
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Espacio de direcciones 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en el módulo 
AI 2xU/I 2-/4-wire HS con información de calidad (Quality Information (QI)). Para que las 
direcciones de la información de calidad estén disponibles, es necesario habilitar la 
información de calidad. 


 
Figura 4-4 Espacio de direcciones del AI 2xU/I 2-/4-wire HS con información de calidad 


Espacio de direcciones del AI 2×U/I 2-/4-wire HS para oversampling con un canal 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones para oversampling con 
un canal. Siempre se empieza a escribir a partir de IB x. Si hay menos de 16 subciclos 
ajustados, las direcciones que estos no utilizan se llenan con 7FFFH. 


 
Figura 4-5 Espacio de direcciones del AI 2xU/I 2-/4-wire HS para oversampling con un canal 
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Espacio de direcciones del AI 2×U/I 2-/4-wire HS para oversampling con dos canales 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones para oversampling con 
dos canales. Siempre se empieza a escribir a partir de IB x. Se admiten como máximo 8 
subciclos. Si hay menos de 8 subciclos ajustados, las direcciones que estos no utilizan se 
llenan con 7FFFH. 


 
Figura 4-6 Espacio de direcciones del AI 2xU/I 2-/4-wire HS para oversampling con dos canales 
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 Alarmas y avisos de diagnóstico 5 
5.1 Señalización de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del AI 2×U/I 2-/4-wire HS. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado de canal (verde) 
③ Error de canal (rojo) 
④ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estados y errores. Las 
soluciones posibles para los avisos de diagnóstico figuran en el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 32). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Señalización de errores del LED DIAG 


DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico del módulo 


LED de estado de canal/error de canal 


Tabla 5- 2 Señalización de estados y errores del LED de estado de canal/error de canal 


Estado de canal Error de canal Significado 


 
apagado 


 
apagado 


Canal desactivado o falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


 
apagado 


Canal activado y no hay diagnóstico de canal 


 
apagado 


 
encendido 


Canal activado y hay diagnóstico de canal 


 
encendido 


 
encendido 


no admisible (error) 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Señalización de estados del LED PWR 


PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de entradas analógicas AI 2×U/I 2-/4-wire HS soporta alarmas de proceso y de 
diagnóstico. 


Evaluación de alarmas con controlador IO  
El módulo genera una alarma de proceso con los siguientes eventos: 


● Rebase por defecto del valor límite inferior 1 


● Rebase por exceso del valor límite superior 1 


● Rebase por defecto del valor límite inferior 2 


● Rebase por exceso del valor límite superior 2 


En caso de alarma, en la CPU del controlador IO se ejecuta un OB de alarma 
correspondiente. 


S7-1500 
Encontrará información detallada sobre el evento en la ayuda en pantalla de STEP 7. 


Aquí se representa la interfaz del bloque en caso de acceso optimizado al bloque, que está 
ajustado de forma estándar en el TIA Portal. 


 
Nombre Tipo de datos Comentario 
LADDR HW_IO ID de hardware del módulo que ha disparado la alarma 
USI WORD USI (High/Low) 
IChannel USInt Canal que ha disparado la alarma de proceso 
EventType Byte Evento de error 
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S7-300/400 u otra CPU 
Encontrará información detallada sobre el evento en el bloque de organización de la alarma 
de proceso, con la instrucción "RALRM" (leer información adicional de alarma) y en la ayuda 
en pantalla de STEP 7. 


El canal del módulo que originó la alarma de proceso se registra en la información de 
arranque del OB4x, dentro de la variable OB4x_POINT_ADDR. En la figura siguiente se 
muestra la asignación a los bits de la palabra doble de datos locales 8. 


 
Figura 5-2 Variable OB4x_POINT_ADDR 


Estructura de la información adicional de alarma 


Tabla 5- 4 Estructura del USI = W#16#0001 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI W#16#0001 User Structure Identifier: Información adicional 


de las alarmas de proceso del módulo de pe-
riferia 


2 


Le sigue el canal que ha disparado la alarma de proceso. 
 Canal B#16#00 a B#16#01 Canal 0 y 1 del módulo de periferia 1 
A continuación va el evento de error que ha disparado la alarma de proceso. 
 Evento de error B#16#03 Rebase por defecto del valor límite inferior 1 1 


B#16#04 Rebase por exceso del valor límite superior 1 
B#16#05 Rebase por defecto del valor límite inferior 2 
B#16#06 Rebase por exceso del valor límite superior 2 
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Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Error 


● Valor límite inferior no alcanzado 


● Valor límite superior rebasado 


● Rotura de hilo (intensidad) 


● Cortocircuito (intensidad y tensión 1 a 5 V) 


● Falta tensión de carga 
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5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 5 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Cortocircuito (inten-
sidad) 


1H A masa en la alimentación del sensor Corregir concordancia módulo/sensor 
En la entrada de la alimentación del sensor 


Cortocircuito (1 a 5 V) 1H Cortocircuito de la señal de entrada Corregir concordancia módulo/sensor 
Entrada abierta Conectar entrada 


Rotura de hilo (inten-
sidad) 


6H Sensor conectado a impedancia excesiva  Utilizar otro tipo de sensor o cablear 
de otro modo (emplear cables con 
una sección mayor, p. ej.) 


Cable interrumpido entre módulo y sensor Restablecer la conexión 
Canal sin conectar (abierto) • Desactivar el diagnóstico 


• Conectar contactos del sensor 


Valor límite superior 
rebasado 


7H El valor está por encima del rango de satu-
ración por exceso. 


Corregir el valor de salida 


Valor límite inferior no 
alcanzado 


8H El valor está por debajo del rango de satu-
ración por defecto. 


Corregir el valor de salida 


Error 9H Se ha producido un fallo interno del módu-
lo (el aviso de diagnóstico en el canal 0 se 
aplica a todo el módulo). 


Sustituir el módulo 


Error de para-
metrización 


10H • El módulo no puede utilizar determina-
dos parámetros para el canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización (Di-
agnóstico Rotura de hilo parametriza-
do solo para los rangos de medida 
permitidos). 


Falta tensión de carga 11H Falta tensión de alimentación L+ o es insu-
ficiente 


• Comprobar la tensión de ali-
mentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso o can-
celada. 
En este estado, el módulo no lee valores 
de proceso. 


• Esperar a que finalice la actualiza-
ción del firmware 


• Reiniciar la actualización del firm-
ware 


 







 


Módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4-wire HS (6ES7134-6HB00-0DA1) 
Manual de producto, 06/2015, A5E03576062-AD 33 


 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del AI 2×U/I 2-/4-wire HS 
 


 6ES7134-6HB00-0DA1 
Información general  
Versión de firmware V2.0 
• Posibilidad de actualizar el firmware Sí 


BaseUnits utilizables Tipo de BU A0, A1 
Código de color para etiqueta de identificación por 
color del módulo 


CC00 


Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Rango de medición escalable No 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 SP1 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3 / - 
PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD GSDML V2.3 
Modo de operación  
Oversampling Sí; 2 canales por módulo 
MSI No 
Configuración CiR en RUN  
Reparametrización en RUN Sí 
Posibilidad de calibración en RUN No 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo (valor nominal) 39 mA; sin alimentación del sensor 
Alimentación de sensor  
Alimentación del sensor 24 V  
24 V Sí 
Protección contra cortocircuitos Sí 
Intensidad de salida, máx. 20 mA; máx. 50 mA por canal durante < 10 s 
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 6ES7134-6HB00-0DA1 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 0,95 W; sin alimentación del sensor 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 4 bytes; + 1 byte para información QI (32 bytes 


en el modo de operación Oversampling) 
Entradas analógicas  
N.º de entradas analógicas 2; entradas diferenciales 
Tensión de entrada admisible para entrada de 
tensión (límite de destrucción), máx. 


30 V 


Intensidad de entrada admisible para entrada de 
intensidad (límite de destrucción), máx. 


50 mA 


Tiempo de ciclo (todos los canales), mín. 125 µs 
Entrada analógica con oversampling Sí 
• Valores por ciclo, máx. 16 


• Resolución, mín. 50 µs 


Rangos de entrada (valores nominales), tensiones  
0 a +10 V Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 10 V) 75 kΩ 
1 V a 5 V Sí; 13 bits 
Resistencia de entrada (1 V a 5 V) 75 kΩ 
-10 V a +10 V Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-10 V a +10 V) 75 kΩ 
-5 V a +5 V Sí; 15 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-5 V a +5 V) 75 kΩ 
Rangos de entrada (valores nominales), inten-
sidades 


 


0 a 20 mA Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 20 mA) 130 Ω 
-20 mA a +20 mA Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-20 mA a +20 mA) 130 Ω 
4 mA a 20 mA Sí; 14 bits 
Resistencia de entrada (4 mA a 20 mA) 130 Ω 
Longitud de cable  
apantallado, máx. 1000 m; 200m para medición de tensión 
Formación de valores analógicos para las entra-
das 


 


Principio de medida Codificación instantánea (aproximación sucesiva) 
Tiempo de integración y conversión/resolución por 
canal 


 


Resolución con rango de saturación por exceso 
(bits incl. signo), máx. 


16 bits 


Supresión de tensiones perturbadoras para 
frecuencia perturbadora f1 en Hz 


No 
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 6ES7134-6HB00-0DA1 
Tiempo de conversión (por canal) 10 µs 
Filtrado de los valores medidos  
Número de niveles 7; ninguno; 2x/4x/8x/16x/32x/64x 
parametrizable Sí 
Sensor  
Conexión de los transmisores de señales  
para medición de tensión Sí 
para medición de intensidad como transductor de 
medida a 2 hilos 


Sí 


• Carga del transductor de medida a 2 hilos, 
máx. 


650 Ω 


para medición de intensidad como transductor de 
medida a 4 hilos 


Sí 


Errores/precisiones  
Error de linealidad (referido al rango de entrada), 
(+/-) 


0,03 % 


Error de temperatura (referido al rango de entra-
da), (+/-) 


0,01 %/K 


Diafonía entre las entradas, mín. -50 dB 
Repetibilidad en estado estacionario a 25 °C (re-
ferido al rango de entrada), (+/-) 


0,1 % 


Límite de error práctico en todo el rango de tem-
peraturas 


 


Tensión, referida al rango de entrada, (+/-) 0,3 % 
Intensidad, referida al rango de entrada, (+/-) 0,3 % 
Límite de error básico (límite de error práctico a 
25 °C) 


 


Tensión, referida al rango de entrada, (+/-) 0,2 % 
Intensidad, referida al rango de entrada, (+/-) 0,2 % 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = n x 
(f1 +/- 1%), f1 = frecuencia perturbadora 


 


Tensión en modo común, máx. 35 V 
Perturbación en modo común, mín. 90 dB 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


Sí 


Tiempo de filtro y procesamiento (TWE), mín. 80 µs 
Tiempo de ciclo de bus (TDP), mín. 125 µs 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Alarma de límite Sí; dos límites superiores y dos límites inferiores 
Avisos de diagnóstico  
Rotura de hilo Sí; por canales, solo con 4 ... 20 mA 
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 6ES7134-6HB00-0DA1 
Cortocircuito Sí; por canales, de 1 V a 5 V o para rangos de 


medición de intensidad, cortocircuito en la ali-
mentación del sensor 


Rebase por exceso/por defecto Sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


Sí, LED PWR verde 


Señalización de estados de canal Sí, LED verde 
para diagnóstico de canal Sí, LED rojo 
para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales Sí 
entre los canales y el bus de fondo Sí 
entre los canales y la alimentación de la electróni-
ca 


Sí 


Diferencia de potencial admisible  
entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
entre las entradas (UCM) 75 V DC/60 V AC 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Anchura 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 32 g 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)  


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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 Registro de parámetros A 
A.1 Dependencias en la configuración con un archivo GSD 


En la configuración del módulo con archivo GSD hay que tener en cuenta que los ajustes de 
algunos parámetros dependen de otros. 


Configuración con archivo GSD de PROFINET  
La tabla muestra los parámetros posibles en función del tipo y rango de medición para 
PROFINET. 


 
Tipo de 
medición 


Rango de 
medición 


Diagnóstico Alarmas de 
proceso Falta tensión 


de ali-
mentación L+ 


Cortocircuito 
a M 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Rotura de 
hilo 


Desactivado * * * * * * 
Tensión 1..5 V x x x x - x 


±5 V x - x x - x 
±10 V x - x x - x 
0..10 V x - x x - x 


Intensidad 
(transductor 
de medida a 4 
hilos) 


0..20 mA x x x x - x 
±20 mA x x x x - x 
4..20 mA x x x x x x 


Intensidad 
(transductor 
de medida a 2 
hilos) 


0..20 mA x x x - - x 
4..20 mA x x x x x x 


 x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 
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Configuración con archivo GSD de PROFIBUS  
La tabla muestra los parámetros posibles en función del tipo y rango de medición para 
PROFIBUS. 


 
Tipo de 
medición 


Rango de 
medición 


Diagnóstico Alarmas de 
proceso Falta tensión de 


alimentación L+ 
Cortocircuito a 
M 


Rebase por 
exceso/por 
defecto 


Rotura de hilo 


Desactivado * * * * * 
Tensión 1..5 V x x x - - 


+/- 5 V x - x - - 
+/- 10 V x - x - - 
0..10 V x - x - - 


Intensidad 
(transductor de 
medida a 4 
hilos) 


0..20 mA x x x - - 
+/- 20 mA x x x - - 
4..20 mA x x x x - 


Intensidad 
(transductor de 
medida a 2 
hilos) 


0..20 mA x x x - - 
4..20 mA x x x x - 


 x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 


A.2 Parametrización y estructura del registro de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN. P. ej., pueden modificarse los 
valores de tensión o intensidad de canales concretos en RUN sin que ello repercuta en los 
demás canales. 


 


 Nota 


Tras actualizar el firmware hay que reparametrizar primero el módulo de periferia antes de 
poder utilizar las nuevas funciones. 
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Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el juego de 
datos 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


 


 Nota 
Modificación de parámetros en RUN 


Un juego de parámetros con un contenido diferente a la parametrización de arranque hace 
que se abandone brevemente el modo de medición sincronizado y se sincronice 
nuevamente con el ciclo del bus de campo. El canal más lento sirve de referencia para el 
ciclo de medición "interno". 


 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contendrá el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 


Estructura del juego de datos 128 para el módulo completo 
 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 para el módulo completo 
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Información del encabezado 
La figura siguiente muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 


Información de encabezado del módulo 
La figura siguiente muestra la estructura de la información del encabezado del módulo. 


 
Figura A-3 Información de encabezado del módulo 


Bloque de parámetros del módulo 
La figura siguiente muestra la estructura del bloque de parámetros del módulo. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-4 Bloque de parámetros del módulo 







 Registro de parámetros 
 A.2 Parametrización y estructura del registro de parámetros 


Módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4-wire HS (6ES7134-6HB00-0DA1) 
Manual de producto, 06/2015, A5E03576062-AD 41 


Información de encabezado del canal 
La figura siguiente muestra la estructura de la información del encabezado del canal. 


 
Figura A-5 Información de encabezado del canal 


Bloque de parámetros de canal 
La figura siguiente muestra la estructura del bloque de parámetros de canal. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 
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Figura A-6 Estructura de los bytes x hasta x+19 para los canales 0 y 1 
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Codificación para tipo de medición 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los tipos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Esta codificación debe introducirse en el byte x (véase la figura Bloque 
de parámetros de canal). 


Tabla A- 1 Codificación para tipo de medición 


Tipo de medición Codificación 
Desactivado 0000 0000 
Tensión 0000 0001 
Intensidad, transductor de medida a 4 hilos 0000 0010 
Intensidad, transductor de medida a 2 hilos 0000 0011 


Codificación para rango de medición 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los rangos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Esta codificación debe introducirse en el byte x+1 (véase la figura 
Bloque de parámetros de canal). 


Tabla A- 2 Codificación para rango de medición 


Rango de medición Codificación 
Tensión 
±5 V 
±10 V 
1 a 5 V 
0 a 10 V 


 
0000 1000 
0000 1001 
0000 1010 
0000 1011 


Intensidad 
±20 mA 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


 
0000 0100 
0000 0010 
0000 0011 
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 Representación de valores analógicos B 
 


 


En este anexo se muestran los valores analógicos de todos los rangos de medición que 
pueden emplearse con el módulo de entradas analógicas. 


Resolución de valores medidos 
La resolución de los valores analógicos puede variar en función del módulo analógico y de 
su parametrización.  


La tabla siguiente contiene la representación de los valores analógicos binarios y la 
representación decimal o hexadecimal correspondiente de las unidades de los valores 
analógicos.  


Cada valor analógico se introduce en las variables alineado a la izquierda. Los bits 
marcados con "x" se ponen a "0". 


Tabla B- 1 Resolución de los valores analógicos 


Resolución en bits 
incl. signo 


Valores Valor analógico 


 Decimal Hexadecimal Byte alto Byte bajo 
13 8 8H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x x 
14 4 4H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x 
15 2 2H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x 
16 1 1H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
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B.1 Representación de los rangos de entrada 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de entrada 
bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


Tabla B- 2 Rangos de entrada bipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
 
Rango nom-
inal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 -100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por defecto 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-117,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 3 Rangos de entrada unipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rango nom-
inal 1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por defecto 


-4864 -17,593 1 1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-17,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 
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B.2 Representación de valores analógicos en rangos de medición de 
tensión 


Las tablas siguientes muestran los valores decimales y hexadecimales (la codificación) de 
los rangos de medición de tensión posibles. 


Tabla B- 4 Rango de medición de tensión ±10 V y ±5 V 


Valores Rango de medición de tensión Rango 
dec. hex. ±10 V ±5 V  
32767 7FFF > 11,759 V > 5,879 V Rebase por exceso 
32511 7EFF 11,759 V 5,879 V Rango de satura-


ción por exceso 27649 6C01   
27648 6C00 10 V 5 V Rango nominal 
20736 5100 7,5 V 3,75 V 
1 1 361,7 µV 180,8 µV 
0 0 0 V 0 V 
-1 FFFF   
-20736 AF00 -7,5 V -3,75 V 
-27648 9400 -10 V -5 V 
-27649 93FF   Rango de satura-


ción por defecto -32512 8100 -11,759 V -5,879 V 
-32768 8000 < -11,759 V < -5,879 V Rebase por defecto 


 


Tabla B- 5 Rango de medición de tensión de 1 a 5 V y de 0 a 10 V 


Valores Rango de medición de tensión Rango 
dec. hex. 1 a 5 V 0 a 10 V  
32767 7FFF > 5,704 V > 11,759 V Rebase por exceso 
32511 7EFF 5,704 V 11,759 V Rango de satura-


ción por exceso 27649 6C01   
27648 6C00 5 V 10 V Rango nominal 
20736 5100 4 V 7,5 V 
1 1 1 V + 144,7 µV 361,7 µV 
0 0 1 V 0 V 
-1 FFFF   Rango de satura-


ción por defecto -4864 ED00 0,296 V -1,759 V 
-32768 8000 < 0,296 V < -1,759 V Rebase por defecto 
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B.3 Representación de valores analógicos en rangos de medición de 
intensidad 


Las tablas siguientes muestran los valores decimales y hexadecimales (la codificación) de 
los rangos de medición de intensidad posibles. 


Tabla B- 6 Rango de medición de intensidad ±20 mA 


Valores Rango de medición de intensidad Rango 
dec. hex. ±20 mA  
32767 7FFF > 23,52 mA Rebase por exceso 
32511 7EFF 23,52 mA Rango de saturación por 


exceso 27649 6C01  
27648 6C00 20 mA Rango nominal 
20736 5100 15 mA 
1 1 723,4 nA 
0 0 0 mA 
-1 FFFF  
-20736 AF00 -15 mA 
-27648 9400 -20 mA 
-27649 93FF  Rango de saturación por 


defecto -32512 8100 -23,52 mA 
-32768 8000 < -23,52 mA Rebase por defecto 


 


Tabla B- 7 Rangos de medición de intensidad de 0 a 20 mA y de 4 a 20 mA 


Valores Rango de medición de intensidad Rango 
dec. hex. 0 a 20 mA* 4 a 20 mA  
32767 7FFF > 23,52 mA** > 22,81 mA** Rebase por exceso 
32511 7EFF 23,52 mA 22,81 mA Rango de saturación por 


exceso 27649 6C01   
27648 6C00 20 mA 20 mA Rango nominal 
20736 5100 15 mA 16 mA 
1 1 723,4 nA 4 mA + 578,7 nA 
0 0 0 mA 4 mA 
-1 FFFF   Rango de saturación por 


defecto -4864 ED00 -3,52 mA 1,185 mA 
-32768 8000 < -3,52 mA < 1,185 mA Rebase por defecto 
 * Con el tipo de medición "Transductor de medida a 2 hilos", el rango "0 a 20 mA" no permite valores 


negativos. Por lo tanto, en este caso no existe rango de saturación por defecto ni rebase por de-
fecto. 


** Con el tipo de medición "Transductor de medida a 2 hilos" se admite la reacción aquí descrita para 
rebase por exceso hasta máx. 35 mA. 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (Ayuda en pantalla) ayuda a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Vista general de la documentación del módulo de entradas analógicas AI 2×U/I 2-/4-wire HF 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de entradas analógicas AI 2×U/I 2-/4-wire HF. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de entradas analógicas AI 2×U/I 2-/4-wire HF 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


Instalación de 
controladores con 
inmunidad a las 
perturbaciones 


Manual de funciones Instalación de 
controladores con inmunidad a las 
perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59193566) 


• Principios básicos 
• Compatibilidad electromagnética 
• Protección contra rayos 


Procesamiento de 
valores analógicos  


Manual de funciones 
Procesamiento de valores 
analógicos 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/67989094)  


• Principios de la tecnología 
analógica (cableado, 
procesamiento, diseño) 


• Descripción/explicación de 
significados, p. ej. tiempos de 
conversión y de ciclo, límites de 
error básico y de error práctico 


Diagnóstico del sistema Manual de funciones  
Diagnóstico del sistema 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59192926) 


• Resumen 
• Evaluación del diagnóstico de 


hardware/software 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67989094

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67989094

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
BaseUnits Manual de producto ET 200SP 


BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59753521)  


Datos técnicos 


Información 
complementaria y 
particularidades del 
sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


Información del producto relativa a 
la documentación del sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/73021864) 


Información de última hora que 
todavía no se ha incluido en los 
manuales de sistema, manuales de 
funciones o manuales de producto. 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal





  
   


Módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4-wire HF (6ES7134-6HB00-0CA1) 
Manual de producto, 02/2014, A5E33062517-AA 7 


 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7134-6HB00-0CA1 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo AI 2×U/I 2-/4-wire HF 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de entradas analógicas con 2 entradas 


● Resolución: hasta 16 bits incl. signo 


● Aislamiento galvánico por canal 


● Tipo de medición Tensión ajustable canal por canal 


● Tipo de medición Intensidad ajustable canal por canal (para conexión a 2 ó 4 hilos) 


● Diagnóstico parametrizable (por canal) 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrizar en RUN 


● PROFIenergy 


● Calibración en runtime 


● Modo isócrono (solo PROFINET IO) 


● Información de calidad (solo PROFINET IO) 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación general de conexiones 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones del AI 2×U/I 2-/4-wire HF 


Asignación de conexiones del AI 2×U/I 2-/4-wire HF (6ES7134-6HB00-0CA1) 
Borne Asignación Borne Asignación Explicaciones BaseUnits1 Etiqueta de 


identificación 
por color 


1 U0+ 2 U1+ • Un+: Entrada de tensión de 
canal n positivo 


• Un-: Entrada de tensión de 
canal n negativo 


• In+: Entrada de intensidad de 
canal n positivo 


• In-: Entrada de intensidad de 
canal n negativo 


• 1UVn: Tensión de alimentación 
conexión a 2 hilos 2 


• 1Mn: Masa de referencia a 
1UVn canal n 


• 2UVn: Tensión de alimentación 
conexión a 4 hilos 3 


• 2Mn: Masa de referencia a 
2UVn canal n 


A0 
A1 


 


 
CC05 
6ES7193-
6CP05-2MA0 


3 U0- 4 U1- 
5 I0+ 6 I1+ 
7 I0- 8 I1- 
9 1UV0 10 1UV1 
11 1M0 12 1M1 
13 2UV0 14 2UV1 
15 2M0 16 2M1 
L+ 24 V DC M M 


       
Entrada de tensión 


 


Entrada de intensidad (conexión a 2 hilos) 


 


Entrada de intensidad (conexión a 4 hilos) 


 


 1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


2 Sin aislamiento galvánico respecto al canal en cuestión 
3 Sin aislamiento galvánico respecto a la tensión de alimentación L+ 
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 Nota 


La primera BaseUnit de una estación debe ser una BaseUnit de color claro. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 


 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio del AI 2×U/I 2-/4-wire HF 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Tipos y rangos de medición 


La siguiente tabla muestra el tipo de medición y el rango de medición correspondiente. 


Tabla 4- 1 Tipos y rangos de medición 


Tipo de medición Rango de medición Resolución 
Tensión ± 10 V 


± 5 V 
0 a 10 V 
1 a 5 V 


16 bits incl. signo 
16 bits incl. signo 
15 bits 
15 bits 


Intensidad ±20 mA 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


16 bits incl. signo 
15 bits 
15 bits 


Las tablas de rangos de medición, rebase por exceso, rango de saturación por exceso, etc. 
figuran en el anexo Representación de valores analógicos (Página 33) y en el manual de 
funciones Procesamiento de valores analógicos. 
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4.2 Parámetros 


Parámetros del AI 2xU/I 2-/4-wire HF 
Los parámetros ajustables figuran en la siguiente tabla. El rango efectivo de los parámetros 
ajustables depende del tipo de configuración. Son posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción WRREC mediante los registros (ver capítulo Parametrización y 
estructura de registros de parámetros (Página 29)). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 2 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametriza-
ción en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Rebase por exceso 1 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Rebase por defecto 1 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 
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Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametriza-
ción en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Tipo/rango de medición • Desactivado 
• Tensión 


– 1..5 V 
– ±5 V 
– ±10 V 
– 0..10 V 


• Intensidad 
(conexión a 4 hilos) 
– 0..20 mA 
– ±20 mA 
– 4..20 mA 


• Intensidad 
(conexión a 2 hilos) 
– 0..20 mA 
– 4..20 mA 


Intensidad 
(conexión a 4 
hilos) 4..20 mA 


sí Canal Canal 


Filtrado 1 • Ninguno 
• 2x 
• 4x 
• 8x 
• 16x 
• 32x 


Ninguno sí Canal Canal 


Supresión de 
frecuencias 
perturbadoras 2 


• 4800 Hz 
• 2400 Hz 
• 1200 Hz 
• 600 Hz 
• 300 Hz 
• 60 Hz 
• 50 Hz 
• 16,6 Hz 


50 Hz sí Canal Canal 


Alarma de proceso 
límite superior 1 1 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal - 


Alarma de proceso 
límite inferior 1 1 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal - 


Alarma de proceso 
límite superior 2 1 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal - 
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Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametriza-
ción en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Alarma de proceso 
límite inferior 2 1 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal - 


Límite superior 1 1 • Valor 27648 sí Canal - 


Límite inferior 1 1 • Valor 0 sí Canal - 


Límite superior 2 1 • Valor 27648 sí Canal - 


Límite inferior 2 1 • Valor 0 sí Canal - 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de 
potencial del 
módulo izquierdo 


• Permitir nuevo 
grupo de potencial 


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo izquierdo 


no Módulo Módulo 


 1 Las posibilidades de parametrización están restringidas debido a la limitación del número de parámetros para la 
configuración de PROFIBUS GSD (máximo 244 bytes por estación ET 200SP). En caso necesario, pueden ajustarse 
estos parámetros mediante el registro 128, como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO" (ver tabla 
superior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 7 bytes. 


2 En el modo de operación normal pueden configurarse distintas supresiones de frecuencias perturbadoras para los dos 
canales. Esto da lugar a tiempos de integración diferentes para la conversión de analógico a digital. El tiempo para la 
actualización de los datos útiles internamente en el módulo se orienta entonces, para ambos canales, el tiempo de 
integración más largo. 
En el modo isócrono es necesario que ambos canales tengan configurada una supresión de frecuencia perturbadora  
de 4800 Hz. 


 


 


 Nota 
Canales no utilizados 


Desactive las entradas no utilizadas en la parametrización. 


Una entrada desactivada devuelve siempre el valor 7FFFH. 
 


Propiedad del módulo en el modo isócrono  
La supresión de frecuencias perturbadoras permitida en ambos canales para el modo 
isócrono de los módulos es de 4800 Hz (0,625 ms). 


Tenga en cuenta que en el modo isócrono no se devuelve ningún valor instantáneo para el 
instante Ti. El módulo analógico AI 2xU/I 2-/4-wire HF devuelve un valor medio para el rango 
de 0,625 ms a partir de Ti. 
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4.3 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitado, permite diagnosticar tensión de alimentación L+ faltante o insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitado, permite diagnosticar un cortocircuito a masa en la alimentación de sensores o en 
una entrada de la alimentación de sensores. El cortocircuito se detecta también en el rango 
de 1 a 5 V cuando se cortocircuita la señal de entrada o bien si la entrada no está cableada. 


Los diagnósticos Cortocircuito y Rebase por defecto pueden activarse simultáneamente. Si 
ambos eventos de diagnóstico se producen simultáneamente, se emitirá el diagnóstico de 
cortocircuito. 


Diagnóstico Rebase por exceso 
Habilitado, permite diagnosticar si el valor medido sobrepasa el margen de saturación por 
exceso. 


Diagnóstico Rebase por defecto 
Habilitado, permite diagnosticar si el valor medido está por debajo del rango de saturación 
por defecto. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitado, permite diagnosticar si el módulo no tiene circulación de corriente o esta es 
insuficiente para la medición en el rango de 4 ... 20 mA. 


Los diagnósticos Rotura de hilo y Rebase por defecto pueden activarse simultáneamente. Si 
ambos eventos de diagnóstico se producen simultáneamente, se emitirá el diagnóstico de 
rotura de hilo. 
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Filtrado 
Los valores medidos son suavizados mediante filtrado. El filtrado se puede ajustar  
en 5 niveles.  


Tiempo de filtrado = número de ciclos del módulo (k) x tiempo de ciclo del módulo.  


La siguiente figura muestra tras cuántos ciclos del módulo el valor analógico filtrado se 
acerca al 100%, en función del filtrado configurado. Esto rige para cada cambio de señal en 
la entrada analógica. 


 
① Sin filtrado (k = 1) 
② Débil (k = 4) 
③ Medio (k = 8) 
④ Fuerte (k = 16) 
⑤ Muy fuerte (k = 32) 


Figura 4-1 Filtrado del AI 2×U/I 2-/4-wire HF 


Supresión de frecuencias perturbadoras 
En los módulos de entradas analógicas, suprime las perturbaciones causadas por la 
frecuencia de la red de corriente alterna utilizada.  


La frecuencia de la red de corriente alterna puede repercutir desfavorablemente en los 
valores medidos sobre todo al medir en pequeños rangos de tensión y con termopares. El 
usuario indica mediante este parámetro la frecuencia de red que predomina en su 
instalación. 


BaseUnit con entrada de tensión de alimentación 
Determina que en este slot se encuentra una BaseUnit clara con entrada de tensión de 
alimentación (ver manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.4 Área de direcciones 


Área de direcciones del módulo de entradas analógicas AI 2×U/I 2-/4-wire HF 
La figura siguiente muestra la asignación del área de direcciones en el AI 2xU/I 2-/4-wire HF 
con información de calidad (Quality Information (QI)). Las direcciones para la información de 
calidad solo están disponibles si se ha habilitado la información de calidad. 


 
Figura 4-2 Área de direcciones del módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4-wire HF con 


información de calidad 


Posibilidades de configuración del AI 2×U/I 2-/4-wire HF 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo analógico, se asigna adicionalmente un 
byte en el área de direcciones de entrada. Los bits 0 y 1 de este byte están asignados a un 
canal. Informan acerca de la validez del valor analógico. 


Bit = 1: no hay errores en el canal. 


Bit = 0: hay errores en el cableado, en el valor creado en el canal, etc. 
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5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del AI 2xU/I 2-/4-wire HF. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado del canal (verde) 
③ Error del canal (rojo) 
④ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las siguientes tablas contienen el significado de los indicadores de estado y de error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 22). 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
Apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo 


 


Tabla 5- 2 LED de indicación de estado y error Estado de canal/error de canal 


LED Significado 


Estado de canal Error de canal 


 
Apagado 


 
Apagado 


Canal desactivado o falta tensión de carga 


 
encendido 


 
Apagado 


Canal activado pero no hay diagnóstico de canal 


 
Apagado 


 
encendido 


Canal activado y diagnóstico de canal 


 
encendido 


 
encendido 


No permitido (error) 


 


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
Apagado 


Falta tensión de carga 


 
encendido 


Hay tensión de carga 
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5.2 Alarmas 
El módulo de entradas analógicas AI 2×U/I 2-/4-wire HF soporta alarmas de proceso y 
diagnóstico. 


Alarmas de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con estos eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Cortocircuito (intensidad: alimentación de sensores; tensión: 1 a 5 V) 


● Rotura de hilo (intensidad: 4 a 20 mA) 


● Valor límite superior rebasado 


● Valor límite inferior no alcanzado 


● Alarma de proceso perdida 


● Error 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 


Alarmas de proceso  
El módulo genera una alarma de proceso con los siguientes eventos: 


● Rebase por defecto del valor límite inferior 1 


● Rebase por exceso del valor límite superior 1 


● Rebase por defecto del valor límite inferior 2 


● Rebase por exceso del valor límite superior 2 


S7-1500 
Encontrará información detallada sobre el evento en la ayuda en pantalla de STEP 7. 


Aquí se representa la interfaz del bloque en caso de acceso optimizado al bloque, que está 
ajustado de forma estándar en el TIA Portal. 


 
Nombre Tipo de datos Comentario 
LADDR HW_IO ID de hardware del módulo que ha disparado la alarma 
USI WORD USI (High/Low) 
IChannel USInt Canal que ha disparado la alarma de proceso 
EventType Byte Evento de error 
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S7-300/400 u otra CPU 
Encontrará información detallada sobre el evento en el bloque de organización de la alarma 
de proceso, con la instrucción "RALRM" (leer información adicional de alarma) y en la ayuda 
en pantalla de STEP 7. 


El canal del módulo que ha originado la alarma de proceso se registra en la información de 
arranque del bloque de organización. En la figura siguiente se muestra la asignación a los 
bits de la palabra doble de datos locales 8. 


 
Figura 5-2 Información de arranque del bloque de organización 


Estructura de la información adicional de alarma 


Tabla 5- 4 Estructura de la información adicional de alarma 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI  
(User Structure Identifier) 


W#16#0001 Información adicional de las alarmas de 
proceso del módulo de periferia 


2 


Canal que ha disparado la alarma de proceso. 
 Canal B#16#00 a B#16#01 Canal 0 y 1 del módulo de periferia 1 
Evento que ha disparado la alarma de proceso. 
 Evento de error B#16#03 Rebase por defecto del valor límite inferior 1 1 


B#16#04 Rebase por exceso del valor límite superior 1 
B#16#05 Rebase por defecto del valor límite inferior 2 
B#16#06 Rebase por exceso del valor límite superior 2 
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5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 5 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código 
de error 


Significado Solución 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso. El canal 0 
vale para todo el módulo. Durante este tiempo 
el módulo no realiza ninguna medición. 


– 


Cortocircuito 
(intensidad) 


1H A masa en la alimentación de sensores Corregir concordancia módulo/sensor 
En la entrada de la alimentación de sensores 


Cortocircuito (1 a 5 V) 1H Cortocircuito de la señal de entrada Corregir concordancia módulo/sensor 
Entrada abierta Cablear entrada 


Rotura de hilo 
(intensidad) 


6H Cableado del sensor sujeto a impedancia 
demasiado alta 


Utilizar otro tipo de sensor o cablear 
de forma diferente (emplear cables 
con una sección mayor, p. ej.) 


Interrupción del cable entre módulo y sensor Restablecer la conexión 
Canal no cableado (abierto) • Desactivar el diagnóstico 


• Cablear contactos del sensor 


Valor límite superior 
rebasado 


7H El valor está por encima del margen de 
saturación por exceso. 


Corregir concordancia módulo/sensor 


Valor límite inferior no 
alcanzado 


8H El valor está por debajo del margen de 
saturación por defecto.  


Corregir concordancia módulo/sensor 


Error 9H Se ha producido un error interno del módulo 
(el aviso de diagnóstico en el canal 0 se 
aplica a todo el módulo). 


Sustituir el módulo 


Error de 
parametrización 


10H El módulo no puede utilizar parámetros para 
el canal: el módulo enchufado no coincide 
con la configuración. 
Parametrización incorrecta.  


• Corrección de la configuración 
(sincronizar la configuración teórica 
con la real). 


• Corrección de la parametrización 
(Diagnóstico Rotura de hilo 
parametrizado solo para los rangos 
de medida autorizados). 


Falta tensión de carga 11H Tensión de alimentación L+ inexistente o 
insuficiente 


• Comprobar tensión de 
alimentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar tipo de BaseUnit 


Alarma de proceso 
perdida 


16H Se señaliza el error si no se ha podido 
señalizar una alarma de proceso (límite 
superior/inferior). 


• En caso necesario, parametrizar 
por duplicado los límites. 


• En caso necesario, reducir el ciclo 
del bus. 


• En caso necesario, usar una SFU 
más alta. 
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 Datos técnicos 6 
 


Datos técnicos del AI 2×U/I 2-/4-wire HF 
 


 6ES7134-6HB00-0CA1 
Nombre del producto AI 2xU/I 2-/4-wire HF 
Información general  
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0, A1 
Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde versión V13 
STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/V5.5 SP4 
PROFIBUS, versión GSD/revisión GSD o sup. Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD GSDML V2.3 
Configuración CiR en RUN  
Posibilidad de cambio de parametrización en RUN Sí 
Calibración en RUN Sí 
Diseño/montaje  
Montaje en rack posible Sí 
Montaje frontal posible Sí 
Montaje sobre perfiles posible Sí 
Posibilidad de montaje en pared/directo No 
Tensión de alimentación  
Tipo de tensión de alimentación DC 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo (valor nominal) 39 mA; sin alimentación de 


sensores 
Consumo máx. 240 mA; con alimentación de 


sensor de 100 mA 
respectivamente 
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6ES7134-6HB00-0CA1 
Alimentación de sensores 
Alimentación de sensores 24 V 
24 V Sí 
Protección contra cortocircuitos Sí 
Intensidad de salida, máx. 20 mA; máx. 50 mA por canal 


durante < 10 s (dos hilos) 
Alimentación adicional de sensores 24 V 
Intensidad de salida, máx. 100 mA; máx. 150 mA durante 


< 10 s (cuatro hilos) 
Potencia disipada 
Potencia disipada, típ. 0,95 W; sin alimentación de 


sensores 
Área de direcciones 
Área de direcciones por módulo 
Área de direcciones por módulo, máx. 4 bytes; + 1 byte para información 


QI 
Entradas analógicas 


2 
30 V 


50 mA 


Sí 
Sí 


Sí; 15 bits 
75 kΩ 
Sí; 15 bits 
75 kΩ 
Sí; 16 bits incl. signo 
75 kΩ 
Sí; 16 bits incl. signo 
75 kΩ 


Sí; 15 bits 
130 Ω 
Sí; 16 bits incl. signo 
130 Ω 
Sí; 15 bits 
130 Ω 


N.º de entradas analógicas 
Tensión de entrada admisible para entrada de tensión 
(límite de destrucción), máx. 
Intensidad de entrada admisible para entrada de intensidad
(límite de destrucción), máx. 
Rangos de entrada 
Tensión 
Intensidad 
Rangos de entrada (valores nominales), tensiones 
0 a +10 V 
Resistencia de entrada (0 a 10 V) 
1 a 5 V 
Resistencia de entrada (1 a 5 V) 
-10 V a +10 V 
Resistencia de entrada (-10 V a +10 V) 
-5 V a +5 V 
Resistencia de entrada (-5 V a +5 V) 
Rangos de entrada (valores nominales), intensidades 
0 a 20 mA 
Resistencia de entrada (0 a 20 mA) 
-20 a +20 mA 
Resistencia de entrada (-20 a +20 mA) 
4 a 20 mA 
Resistencia de entrada (4 a 20 mA) 
Longitud de cable 
Longitud del cable apantallado, máx. 200 m; 1000 m para medición de 


intensidad 
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6ES7134-6HB00-0CA1 
Formación de valores analógicos 
Principio de medida Sigma Delta 
Tiempo de integración y conversión/resolución por canal 
Resolución con rango de saturación por exceso (bits incl. signo), 
máx. 


16 bits 


Tiempo de integración parametrizable Sí 
Supresión de tensiones perturbadoras para frecuencia 
perturbadora f1 en Hz 


16,6/50/60/300/600/1,2 k/
2,4 k/4,8 k 


Tiempo de conversión (por canal)  ms;67,5/22,5/18,75/
10/5/2,5/1,25/0,625 


Filtrado de los valores medidos 
Número de niveles 6; ninguno; 2x/4x/8x/16x/32x 
Parametrizable Sí 
Sensor 
Conexión de los sensores 
para medición de tensión Sí 
para medición de intensidad como transductor de medida a 2 
hilos 


Sí 


Carga del transductor de medida a 2 hilos, máx. 650 Ω 
para medición de intensidad como transductor de medida a 4 hilos Sí 
Errores/precisiones 


± 0,01 % 
± 0,003 %/K 
-50 dB 
± 0,1 % 


± 0,1 % 
± 0,1 % 


± 0,05%; 0,1% para SFU 4,8 kHz 
± 0,05%; 0,1% para SFU 4,8 kHz 


35 V 


Error de linealidad (referido al rango de entrada), (+/-) 
Error por temperatura (referido al rango de entrada) 
Diafonía entre las entradas, mín. 
Repetibilidad en el estado transitorio a 25 °C (referido al rango 
de entrada), (+/-) 
Límite de error práctico en todo el rango de temperaturas 
Tensión, referida al rango de entrada, (+/-) 
Intensidad, referida al rango de entrada, (+/-) 
Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C) 
Tensión, referida al rango de entrada, (+/-) 
Intensidad, referida al rango de entrada, (+/-) 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = n x (f1 +/- 1%),  
f1 = frecuencia perturbadora 
Tensión en modo común, máx. 
Perturbación en modo común, mín. 90 dB 
Modo isócrono 
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el borne) Sí 
Tiempo de filtro y procesamiento (TWE), mín. 800 µs 
Tiempo de ciclo de bus (TDP), mín. 1 ms 
Jitter, máx. 5 µs 
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 6ES7134-6HB00-0CA1 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Alarma de valor límite Sí; dos límites superiores y dos 


límites inferiores 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Rotura de hilo Sí; solo en el rango de medida de 


4 mA a 20 mA 
Cortocircuito Sí; de 1 a 5 V o para rangos de 


medición de intensidad con 
cortocircuito en la alimentación de 
sensores 


Rebase por exceso/por defecto Sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado del canal Sí; LED verde 
Para diagnóstico de canal Sí, LED rojo 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales Sí 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Entre los canales y la alimentación de la electrónica Sí 
Diferencia de potencial admisible  
entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento 


básico) 
Entre las entradas (UCM) 75 V DC/60 V AC 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Grado y clase de protección  
IP (lado posterior) IP20 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 32 g 


Croquis acotado 
Ver Manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521





  
   


Módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4-wire HF (6ES7134-6HB00-0CA1) 
Manual de producto, 02/2014, A5E33062517-AA 27 


 Parámetros y estructuras de datos A 
A.1 Dependencias en la configuración con un archivo GSD 


En la configuración del módulo con archivo GSD hay que tener en cuenta que los ajustes de 
algunos parámetros dependen de otros. 


Configuración con archivo GSD de PROFINET  
La tabla contiene las propiedades y sus dependencias de tipo de medición y rango de 
medición para PROFINET. 


 
Tipo de 
medición  


Rango de 
medición 


Diagnóstico Alarmas de 
proceso Rebase por 


defecto  
Rebase por 
exceso 


Rotura de hilo Cortocircuito 
a M 


Falta tensión 
de alimentación 
L+ 


Desactivado * * * * * * * 
Tensión ±10 V x x – – x x 


±5 V x x – – x x 
0..10 V x x – – x x 
1..5 V x x – x x x 


Intensidad 
(conexión a 4 
hilos) 


±20 mA x x – x x x 
0..20 mA x x – x x x 
4..20 mA x x x x x x 


Intensidad 
(conexión a 2 
hilos) 


0..20 mA x – – x x x 
4..20 mA x x x x x x 


 x = propiedad autorizada, – = propiedad no autorizada, * = propiedad no relevante 
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Configuración con archivo GSD de PROFIBUS 
La tabla contiene las propiedades y sus dependencias de tipo de medición y rango de 
medición para PROFIBUS. 


Tabla A- 1 Dependencias de tipo de medición y rango de medición para PB 


Tipo de 
medición  


Rango de 
medición 


Diagnóstico Alarmas 
de 
proceso 


Rebase 
por 
defecto  


Rebase por 
exceso 


Rotura de 
hilo 


Tensión de 
carga L+ 


Cortocircuito 
a M 


Filtrado/ 
Supresión de 
frecuencias 
perturbadoras 


Desactivado * * * * * * * * 
Tensión ±10 V x x – x – x – 


±5 V x x – x – x – 
0..10 V x x – x – x – 
1..5 V x x – x x x – 


Intensidad 
(conexión a 
4 hilos) 


±20 mA x x – x x x – 
0..20 mA x x – x x x – 
4..20 mA x x x x x x – 


Intensidad 
(conexión a 
2 hilos) 


0..20 mA – – – x x x – 
4..20 mA x x x x x x – 


 x = propiedad autorizada, – = propiedad no autorizada, * = propiedad no relevante 
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A.2 Parametrización y estructura de registros de parámetros 
Los registros del módulo tienen una estructura idéntica, independientemente de que el 
módulo se configure con PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Parametrización en el programa de usuario 
Tiene la posibilidad de cambiar la parametrización del módulo en RUN. P. ej., es posible 
modificar los rangos de medición de canales concretos en RUN sin que ello afecte a los 
demás canales. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo mediante el registro 128 con la instrucción 
"WRREC". Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque.  


 


 Nota 
Modificación de parámetros en RUN  


Un registro de parámetros con un contenido diferente a la parametrización de arranque hace 
que se abandone brevemente el modo isócrono con una nueva sincronización al ciclo de 
bus de campo. El canal más lento sirve de referencia para el tiempo de ciclo "interno".  


 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. No obstante, el 
parámetro de salida STATUS contiene el código de error correspondiente.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 


Estructura del registro 128  


 
Figura A-1 Estructura del registro 128 
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Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 


Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 1. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


* x = 10 + (número de canal x 18); el número de canal es de 0 a 1 
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Figura A-3 Estructura de los bytes x a x+17 para los canales 0 y 1 


Códigos para tipo de medición 
La tabla siguiente contiene todos los tipos de medición del módulo de entradas analógicas 
con su codificación. Dichos códigos deben introducirse en el byte x (véase la figura anterior). 


Tabla A- 2 Códigos para tipo de medición 


Tipo de medición Código 
Desactivado 0000 0000 
Tensión 0000 0001 
Intensidad, conexión a 4 hilos 0000 0010 
Intensidad, conexión a 2 hilos 0000 0011 
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Códigos para rango de medición 
En la tabla siguiente se muestran los códigos para los rangos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Dichos códigos debe introducirse en el byte x+1 (véase la figura 
anterior). 


Tabla A- 3 Códigos para rango de medición 


Rango de medición Código 
Tensión 
±5 V 
±10 V 
1 a 5 V 
0 a 10 V 


 
0000 1000 
0000 1001 
0000 1010 
0000 1011 


Intensidad 
±20 mA 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


 
0000 0100 
0000 0010 
0000 0011 


Códigos para el filtrado y la supresión de frecuencias perturbadoras 
La siguiente tabla muestra los códigos para el filtrado y la supresión de frecuencias 
perturbadoras. Dichos códigos deben introducirse en el byte x (véase la figura anterior). 


Tabla A- 4 Códigos para el filtrado  


Filtrado Código 
Ninguno 0000 
2x 0100 
4x 0001 
8x 0101 
16x 0010 
32x 0011 


 


Tabla A- 5 Códigos para la supresión de frecuencias perturbadoras 


Supresión de frecuencias perturbadoras Código 
16,6 Hz (67,5 ms) 0100 
50 Hz (22,5 ms) 0010 
60 Hz (18,75 ms) 0001 
300 Hz (10 ms) 0101 
600 Hz (5 ms) 0110 
1200 Hz (2,5 ms) 0111 
2400 Hz (1,25 ms) 1000 
4800 Hz (0,625 ms) 1001 
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 Representación de valores analógicos B 
 


En este apartado se muestran los valores analógicos para todos los rangos de medición que 
pueden usarse con el módulo de entradas analógicas AI 2xU/I 2-/4wire HF. 


Resolución de valores medidos 
El valor analógico digitalizado es el mismo para los valores de entrada y salida en un mismo 
rango nominal. Los valores analógicos se representan como cifra de coma fija en forma de 
complemento de 2. 


Aparecen representadas las resoluciones 15 y 16 bits incl. el signo. Todos los valores 
analógicos se registran en el ACU alineados a la izquierda. Los bits marcados con "x" se 
ponen a "0". 


Tabla B- 1 Resolución de los valores analógicos 


Resolución en bits Valores Valor analógico 
 Decimal Hexadecimal Byte alto Byte bajo 
15 2 2H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x 
16 1 1H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
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B.1 Representación de los rangos de entrada 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de entrada, 
separados por rangos de entrada bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


Tabla B- 2 Rangos de entrada bipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 > 117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
 
Rango 
nominal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 -100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por defecto 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 < -117,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 3 Rangos de entrada unipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 > 117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rango 
nominal 1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por defecto 


-4864 -17,593 1 1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 < -17,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 
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B.2 Representación de valores analógicos en rangos de medición de 
tensión 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (codificaciones) de 
los posibles rangos de medición de tensión. 


Tabla B- 4 Rango de medición de tensión ±10 V y ±5 V 


Valores Rango de medición de tensión Rango 
dec. hex. ±10 V ±5 V  
32767 7FFF > 11,759 V > 5,879 V Rebase por exceso 
32511 7EFF 11,759 V 5,879 V Rango de 


saturación por 
exceso 


27649 6C01   


27648 6C00 10 V 5 V Rango nominal 
20736 5100 7,5 V 3,75 V 
1 1 361,7 µV 180,8 µV 
0 0 0 V 0 V 
-1 FFFF   
-20736 AF00 -7,5 V -3,75 V 
-27648 9400 -10 V -5 V 
-27649 93FF   Rango de 


saturación por 
defecto 


-32512 8100 -11,759 V -5,879 V 


-32768 8000 < -11,759 V < -5,879 V Rebase por defecto 
 


Tabla B- 5 Rango de medición de tensión de 1 a 5 V y de 0 a 10 V 


Valores Rango de medición de tensión Rango 
dec. hex. 1 a 5 V 0 a 10 V  
32767 7FFF > 5,704 V > 11,759 V Rebase por exceso 
32511 7EFF 5,704 V 11,759 V Rango de 


saturación por 
exceso 


27649 6C01   


27648 6C00 5 V 10 V Rango nominal 
20736 5100 4 V 7,5 V 
1 1 1 V + 144,7 µV 361,7 µV 
0 0 1 V 0 V 
-1 FFFF   Rango de 


saturación por 
defecto 


-4864 ED00 0,296 V -1,759 V 


-32768 8000 < 0,296 V < -1,759 V Rebase por defecto 
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B.3 Representación de valores analógicos en rangos de medición de 
intensidad 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (codificaciones) de 
los posibles rangos de medición de intensidad. 


Tabla B- 6 Rango de medición de intensidad ±20 mA 


Valores Rango de medición de intensidad Rango 
dec. hex. ±20 mA  
32767 7FFF > 23,52 mA Rebase por exceso 
32511 7EFF 23,52 mA Rango de saturación por 


exceso 27649 6C01  
27648 6C00 20 mA Rango nominal 
20736 5100 15 mA 
1 1 723,4 nA 
0 0 0 mA 
-1 FFFF  
-20736 AF00 -15 mA 
-27648 9400 -20 mA 
-27649 93FF  Rango de saturación por 


defecto -32512 8100 -23,52 mA 
-32768 8000 < -23,52 mA Rebase por defecto 


 


Tabla B- 7 Rangos de medición de intensidad de 0 a 20 mA y de 4 a 20 mA 


Valores Rango de medición de intensidad Rango 
dec. hex. 0 a 20 mA* 4 a 20 mA  
32767 7FFF > 23,52 mA > 22,81 mA Rebase por exceso 
32511 7EFF 23,52 mA 22,81 mA Rango de saturación por 


exceso 27649 6C01   
27648 6C00 20 mA 20 mA Rango nominal 
20736 5100 15 mA 16 mA 
1 1 723,4 nA 4 mA + 578,7 nA 
0 0 0 mA 4 mA 
-1 FFFF   Rango de saturación por 


defecto -4864 ED00 -3,52 mA 1,185 mA 
-32768 8000 < -3,52 mA < 1,185 mA Rebase por defecto 
 * Con el tipo de medición "Conexión a 2 hilos", el rango "0 a 20 mA" no permite valores negativos. Por 


lo tanto, en este caso no existe rango de saturación por defecto ni rebase por defecto. 











 


 


Módulo de entradas analógicas  


-/4-wire ST  
(6ES7134-6GD00-0BA1) 


 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


 


 


SIMATIC 


ET 200SP 
Módulo de entradas analógicas  
AI 4xI 2-/4-wire ST  
(6ES7134-6GD00-0BA1) 
 
Manual de producto 


 


  
07/2014 
A5E03551868-AC 


Prólogo 
  


 


Guía de la documentación 
 1 


 


Descripción del producto 
 2 


 


Conexión 
 3 


 


Parámetros/espacio de 
direcciones 


 4 
 


Alarmas/avisos de 
diagnóstico 


 5 
 


Datos técnicos 
 6 


 


Juego de parámetros 
 A 


 


Representación de valores 
analógicos 


 B 
 







 


   Siemens AG 
Industry Sector 
Postfach 48 48 
90026 NÜRNBERG 
ALEMANIA 


A5E03551868-AC 
Ⓟ 08/2014 Sujeto a cambios sin previo aviso 


Copyright © Siemens AG 2012 - 2014. 
Reservados todos los derechos 


Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. Esta división le permite acceder específicamente al contenido que desee. 


 


Información básica 


En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP. 
La ayuda en pantalla de STEP 7 le presta asistencia a la hora de configurar y programar. 


Información de dispositivos 


Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 


Información general 


En los manuales de funciones encontrará exhaustivas descripciones sobre temas generales 
relacionados con el sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. 
diagnóstico, comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 


La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 


En la información del producto se documentan los cambios y ampliaciones de los manuales. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP agrupada en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
Con My Documentation Manager se combinan manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual propio. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Aplicaciones & Tools 
Aplicaciones & Tools le proporciona herramientas y ejemplos para resolver tareas de 
automatización. Las soluciones se representan como combinación de varios componentes 
del sistema; se evita centrarse en productos concretos. 


Encontrará Aplicaciones & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


Cesta de Compra CAx 
La Cesta de Compra CAx permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con solo unos clics configurará su propio paquete para descargar. 


Puede elegir lo siguiente: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas de conexiones, 
archivos de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de uso, certificados 


● Datos característicos de productos 


Encontrará la Cesta de Compra CAx en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7134-6GD00-0BA1 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo AI 4×I 2-/4-wire ST 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de entradas analógicas con 4 entradas 


● Tipo de medición Intensidad para transductores de medida a 2 o 4 hilos 


● Rangos de entrada 


– 4 a 20 mA, resolución 15 bits 


– 0 a 20 mA, resolución 15 bits 


– ± 20 mA, resolución 16 bits incl. signo 


● Aislado respecto de la tensión de alimentación L+ (exclusivamente con tipo de entrada 
Transductor de medida a 4 hilos) 


● Tensión permitida en modo común: 10 VSS 


● Diagnóstico parametrizable por módulo 


El módulo soporta las siguientes funciones:  


● Actualización de firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrización en RUN 


● PROFIenergy 


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión con otras funciones del módulo 


Función Versión del módulo a partir de Versión de firmware del 
módulo a partir de 


Información de calidad 1 V1.1.0 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado:  


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también  
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación de conexiones general 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones  


Asignación de conexiones del AI 4×I 2-/4-wire ST (6ES7134-6GD00-0BA1) 
Borne Asigna-


ción 
Borne Asigna-


ción 
Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por color 
(bornes 1 a 16) 


1 1I0+ 2 1I1+ Conexión a 4 hilos (bornes 1 a 8): 
• 1In+: señal de entrada "+", 


canal n 
• 1In-: señal de entrada "-", 


canal n 


A0 
A1 


 
CC03 
6ES7193-6CP03-2MA0 


3 1I2+ 4 1I3+ 
5 1I0- 6 1I1- 
7 1I2- 8 1I3- 


9 UV0 10 UV1 Conexión a 2 hilos (bornes 9 a 16): 
• UVn: tensión de entrada, 


canal n 
• 2In+: señal de entrada "+", 


canal n 


11 UV2 12 UV3 
13 2I0+ 14 2I1+ 
15 2I2+ 16 2I3+ 
L+ 24 V DC M M 


Conexión a 2 hilos 


 


Conexión a 4 hilos 


 


 1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit apropiados.  
 


 


 Nota 


La primera BaseUnit de una estación debe ser una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta 
durante la configuración. 


 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los tipos de BaseUnit. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio AI 4×I 2-/4-wire ST 
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 Parámetros/espacio de direcciones 4 
4.1 Tipos y rangos de medición 


El módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-/4-wire ST tiene los siguientes rangos de 
medición: 


Tabla 4- 1 Rangos de medición 


Tipo de medición Rango de medición Resolución 
Intensidad (transductor de 
medida a 2 hilos) 


0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


15 bits 
15 bits 


Intensidad (transductor de 
medida a 4 hilos) 


0 a 20 mA 
4 a 20 mA 
± 20 mA 


15 bits 
15 bits 
16 bits incl. signo 


Las tablas de los rangos de medición, así como de rebase por exceso, margen de 
saturación por exceso, etc. figuran en el capítulo Representación de valores analógicos 
(Página 31). 
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4.2 Parámetros 


Parámetros del AI 4xI 2-/4-wire ST 
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Configuración centralizada con una CPU S7-1500


● Configuración descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP


● Configuración descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante juegos de datos (ver capítulo Parametrización 
y estructura del juego de parámetros (Página 27)). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 2 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetros Rango Ajuste 
predetermi-


nado 


Repara-
metrización


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Rebase por exceso 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Rebase por defecto 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico 
Rotura de hilo 


• Bloquear
• Habilitar


Bloquear sí Módulo Módulo 
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Parámetros Rango Ajuste 
predetermi-


nado 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Tipo/rango de medición • Desactivado
• Intensidad (transductor de


medida a 4 hilos)
0...20 mA


• Intensidad (transductor de
medida a 4 hilos)
4...20 mA


• Intensidad (transductor de
medida a 4 hilos)
+/-20 mA


• Intensidad (transductor de
medida a 2 hilos)
0...20 mA


• Intensidad (transductor de
medida a 2 hilos)
4...20 mA


Intensidad 
(transductor 
de medida 
a 4 hilos) 
4...20 mA 


sí Canal Canal 


Filtrado • ninguno
• débil
• medio
• fuerte


Ninguno sí Canal Canal 


Supresión de 
frecuencias 
perturbadoras 


• 60 Hz
• 50 Hz 1


• 16,6 Hz


50 Hz sí Canal Módulo 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de
potencial del módulo
izquierdo


• Permitir nuevo grupo de
potencial


Utilizar el 
grupo de 
potencial del 
módulo 
izquierdo 


no Módulo Módulo 


1 Supresión de frecuencias perturbadoras: a 50 Hz las señales perturbadoras de 400 Hz se filtran automáticamente. 


Nota 
Canales no utilizados 


Desactive en la parametrización los canales que no se utilicen. Así mejorará el tiempo de 
ciclo del módulo. 


Un canal desactivado devuelve siempre el valor 7FFFH. 


Repara-
metrización


en RUN 
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4.3 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del diagnóstico para cuando falta tensión de alimentación L+ o es insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitación del diagnóstico para cuando hay un cortocircuito entre la alimentación del 
sensor y masa, o entre una entrada y la alimentación del sensor. 


Diagnóstico Rebase por exceso 
Habilitación del diagnóstico para cuando el valor medido sobrepasa el margen de saturación 
por exceso. 


Diagnóstico Rebase por defecto 
Habilitación del diagnóstico para cuando el valor medido está por debajo del margen de 
saturación por defecto. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitación del diagnóstico para cuando en la correspondiente entrada parametrizada del 
módulo no circula corriente o la corriente es insuficiente para la medición. 


Los diagnósticos Rotura de hilo y Rebase por defecto pueden activarse simultáneamente. Si 
ambos diagnósticos se producen simultáneamente, se emitirá el diagnóstico Rotura de hilo. 


Tipo/rango de medición 
Ver el capítulo Tipos y rangos de medición (Página 12). 
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Filtrado 
Los valores medidos se suavizan mediante filtrado. El filtrado se puede ajustar en 4 niveles.  


Tiempo de filtrado = número de ciclos del módulo (k) x tiempo de ciclo del módulo.  


La figura siguiente muestra tras cuántos ciclos del módulo el valor analógico filtrado se 
acerca al 100 %, en función del filtrado configurado. Esto rige para cada cambio de señal en 
la entrada analógica.  


 
① Sin filtrado (k = 1) 
② Débil (k = 4) 
③ Medio (k = 8) 
④ Fuerte (k = 16) 


Figura 4-1 Filtrado para AI 4xI 2-/4-wire ST  


Supresión de frecuencias perturbadoras 
En los módulos de entradas analógicas suprime las perturbaciones causadas por la 
frecuencia de la red de corriente alterna utilizada.  


La frecuencia de la red de corriente alterna puede repercutir desfavorablemente en los 
valores medidos sobre todo al medir en pequeños rangos de tensión y con termopares.  
El usuario indica mediante este parámetro la frecuencia de red que predomina en su 
instalación. 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentre una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación (ver manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.4 Espacio de direcciones 


Opciones de configuración 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo analógico, se asigna adicionalmente un 
byte en el espacio de direcciones de entrada. Los bits 0 a 3 de este byte están asignados a 
un canal. Informan acerca de la validez del valor analógico. 


Bit = 1: no hay fallos en el módulo. 


Bit = 0: el canal está desactivado o hay un fallo en el módulo. 


Cuando se produce un fallo en un canal de este módulo, la información de calidad es 0 para 
todos los canales. 


Espacio de direcciones  
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en el módulo 
AI 4×I 2-/4-wire ST con información de calidad (Quality Information (QI)). Las direcciones 
para la información de calidad solo están disponibles si se ha habilitado ésta. 


 
Figura 4-2 Espacio de direcciones del AI 4×I 2-/4-wire ST con información de calidad 







  
  


 Módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-/4-wire ST (6ES7134-6GD00-0BA1) 
18 Manual de producto, 07/2014, A5E03551868-AC 


 Alarmas/avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del AI 4xI 2-/4-wire ST. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado de canal (verde) 
③ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 


Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estados y errores. Para 
ver las medidas de solución de los avisos de diagnóstico, consulte el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 21). 
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LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estados del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Canal desactivado 


 
encendido 


Canal activado 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estados del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-/4-wire ST asiste alarmas de diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Cortocircuito (intensidad, transductor de medida a 2 hilos) 


● Rotura de hilo (intensidad 4..20 mA) 


● Límite inferior no alcanzado 


● Límite superior rebasado 


● Fallo 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 
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5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso. 
Durante este tiempo el módulo no realiza 
ninguna medición. 


– 


Cortocircuito 
(transductor de medida 
a 2 hilos, intensidad)* 


1H Entre alimentación de sensor y M Módulo y sensor no casan, elegir 
otros Entre entrada y alimentación de sensor 


Rotura de hilo 
(intensidad) 


6H Sensor conectado con resistencia 
excesiva. 


Utilizar otro tipo de sensor o cablear 
de otro modo (emplear cables con 
una sección mayor, p. ej.) 


Interrupción del cable entre módulo y 
sensor 


Restablecer la conexión 


Canal sin resistencia interna y no 
conectado (abierto) 


• Desactivar el diagnóstico 
• Activar resistencia interna 


Límite superior 
rebasado 


7H El valor está por encima del margen de 
saturación por exceso. 


Módulo y sensor no casan, elegir 
otros 


Límite inferior no 
alcanzado 


8H El valor está por debajo del margen de 
saturación por defecto.  


Módulo y sensor no casan, elegir 
otros 


Fallo 9H Se ha producido un fallo interno en el 
módulo. 


Sustituir el módulo 


Error de 
parametrización 


10H • El módulo no puede utilizar 
determinados parámetros para el 
canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización 


Falta tensión de carga 11H Tensión de alimentación L+ falta o es 
insuficiente 


• Comprobar la tensión de 
alimentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 


 * El cortocircuito entre alimentación de sensor y masa o entre la señal de entrada y la alimentación de sensor de un 
canal puede repercutir en otros canales durante un tiempo breve (duración < 0,5 s). Por esta razón, es posible que el 
diagnóstico de cortocircuito también se notifique en canales no afectados o que el valor medido se vea afectado 
durante un tiempo breve. 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del AI 4×I 2-/4-wire ST 
 


 6ES7134-6GD00-0BA1 
Designación de tipo del producto AI 4xI 2-/4-wire ST 
Información general  
Versión de firmware V1.1 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0, A1 
Código de color para etiqueta de identificación por color del 
módulo 


CC03 


Función del producto  
Datos I&M sí 
Ingeniería  
configurable/integrada con STEP 7 TIA Portal desde versión V11 SP2/V13 
configurable/integrada con STEP 7 desde versión V5.5 SP3/- 
PROFIBUS, a partir de versión GSD/revisión GSD. Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Configuración CiR en RUN  
Posibilidad de reparametrizar en RUN sí 
Montaje  
Posibilidad de montaje en rack sí 
Posibilidad de montaje frontal sí 
Posibilidad de montaje sobre perfil sí 
Posibilidad de montaje mural/directo no 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Intensidad de entrada  
Consumo máx. 37 mA; sin alimentación de sensor 
Alimentación de sensor  
Alimentación de sensor 24 V  
24 V sí 
Protección contra cortocircuitos sí 
Intensidad de salida, máx. 20 mA; máx. 50 mA por canal por un tiempo < 10 s 
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 6ES7134-6GD00-0BA1 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 0,85 W; sin tensión de alimentación de sensor 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 8 bytes; + 1 byte para información QI 
Entradas analógicas  
Cantidad de entradas analógicas 4 
Intensidad de entrada admisible para entrada de intensidad 
(límite de destrucción), máx. 


50 mA 


Tiempo de ciclo (todos los canales), mín. Suma de los tiempos de conversión básicos y los tiempos 
de ejecución adicionales (según la parametrización de los 
canales activados) 


Resolución A/D en la entrada analógica 16 bits 
Entradas analógicas, parametrizables sí 
Magnitud de entrada parametrizable sí 
Rangos de entrada  
Tensión no 
Intensidad sí 
Termopar no 
Termorresistencia no 
Resistencia no 
Rangos de entrada (valores nominales), intensidades  
0 a 20 mA sí 
Resistencia de entrada (0 a 20 mA) 100 Ω; + aprox. 0,7 V tensión de flujo de diodo en 


funcionamiento a 2 hilos 
-20 a +20 mA sí 
Resistencia de entrada (-20 a +20 mA) 100 Ω 
4 a 20 mA sí 
Resistencia de entrada (4 a 20 mA) 100 Ω; + aprox. 0,7 V tensión de flujo de diodo en 


funcionamiento a 2 hilos 
Longitud de cable  
Longitud del cable apantallado, máx. 1000 m 
Formación de valores analógicos  
Principio de medida Integración (Sigma-Delta) 
Tiempo de integración y conversión/resolución por canal  
Resolución con margen de saturación por exceso (bits incl. 
signo), máx. 


16 bits 


Tiempo de integración parametrizable sí 
Supresión de tensiones perturbadoras para frecuencia 
perturbadora f1 en Hz 


16,6/50/60 Hz 


Tiempo de conversión (por canal) 180/60/50 ms 
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 6ES7134-6GD00-0BA1 
Filtrado de los valores medidos  
Parametrizable sí 
Nivel: ninguno sí 
Nivel: débil sí 
Nivel: medio sí 
Nivel: fuerte sí 
Sensores  
Conexión de los transmisores de señales  
para medición de intensidad como transductor de medida a  
2 hilos 


sí 


• Carga del transductor de medida a 2 hilos, máx. 650 Ω 


para medición de intensidad como transductor de medida a  
4 hilos 


sí 


Errores/precisiones  
Error de linealidad (referido al rango de entrada), (+/-) ± 0,01 % 
Error de temperatura (referido al rango de entrada), (+/-) ± 0,005 % 
Diafonía entre las entradas, mín. 50 dB; válido hasta +/-5 V de sobretensión en otros canales 
Repetibilidad en estado estacionario a 25 °C  
(referido al rango de entrada), (+/-) 


± 0,05 % 


Límite de error práctico en todo el rango de temperaturas  
Intensidad, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,5 % 
Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C)  
Intensidad, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,3 % 
Supresión de tensiones perturbadoras para  
f = n x (f1 +/- 1 %), f1 = frecuencia perturbadora 


 


Perturbación en modo serie  
(cresta de la perturbación < valor nominal del rango de 
entrada), mín. 


70 dB 


Tensión en modo común, máx. 10 V 
Perturbación en modo común, mín. 90 dB 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico sí 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación sí 
Rotura de hilo sí; con 4 a 20 mA 
Cortocircuito sí; funcionamiento a 2 hilos: cortocircuito a masa de la 


alimentación del sensor o de una entrada para la 
alimentación del sensor 


Error agrupado sí 
Rebase por exceso/por defecto sí 
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 6ES7134-6GD00-0BA1 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED PWR) sí, LED verde 
Indicador de estado de canal sí, LED verde 
para diagnóstico de módulo sí; LED verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales sí; por grupos de canal entre el grupo de entradas de 


intensidad a 2 hilos y el grupo de entradas de intensidad a  
4 hilos 


entre los canales y el bus de fondo sí 
entre los canales y la tensión de alimentación del sistema 
electrónico 


sí; solo con transductor de medida a 4 hilos 


Diferencia de potencial admisible  
entre diferentes circuitos 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
entre las entradas (UCM) 10 V DC 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 31 g 


Croquis acotado 
Ver Manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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 Juego de parámetros A 
A.1 Dependencias en la configuración con un archivo GSD 


En la configuración del módulo con archivo GSD hay que tener en cuenta que los ajustes de 
algunos parámetros dependen de otros. 


Configuración con archivo GSD de PROFINET  
La tabla muestra los parámetros posibles en función del tipo y rango de medición para 
PROFINET. 


 
Tipo de 
medición 


Rango de 
medición 


Diagnóstico 


Falta tensión 
de alimentación 
L+ 


Cortocircuito 
a M 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Rotura de hilo 


Desactivado * * * * * 
Intensidad 
(conexión  
a 4 hilos) 


0..20 mA x - x x - 
4..20 mA x - x x x 
± 20 mA x - x x - 


Intensidad 
(conexión  
a 2 hilos) 


0..20 mA x x x x - 
4..20 mA x x x x x 


 x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 
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Configuración con archivo GSD de PROFIBUS  
La tabla muestra los parámetros posibles en función del tipo y rango de medición para 
PROFIBUS. 


 
Tipo de 
medición 


Rango de 
medición 


Diagnóstico 


Falta tensión de 
alimentación L+ 


Cortocircuito a M Rebase por exceso/  
Rebase por defecto 


Rotura de hilo 


Desactivado * * * * 
Intensidad 
(conexión  
a 4 hilos) 


0..20 mA x - x - 
4..20 mA x - x x 
± 20 mA x - x - 


Intensidad 
(conexión  
a 2 hilos) 


0..20 mA x x x - 
4..20 mA x x x x 


 x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 


A.2 Parametrización y estructura del juego de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN. P. ej., pueden modificarse los 
valores de tensión o intensidad de canales concretos en RUN sin que ello repercuta en los 
demás canales. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el juego de 
datos 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del juego de datos 128 
 


 Nota 


El canal 0 contiene el diagnóstico de todo el módulo. 
 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 3. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 


 


 


 
Figura A-3 Estructura byte x hasta x+17 para los canales 0 a 3 
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Codificación del tipo de medición 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los tipos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Esta codificación debe introducirse en el byte x (ver la figura anterior). 


Tabla A- 1 Codificación del tipo de medición 


Tipo de medición Codificación 
Desactivado 0000 0000 
Intensidad, transductor de medida a 4 hilos 0000 0010 
Intensidad, transductor de medida a 2 hilos 0000 0011 


Codificación del rango de medición 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los rangos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Esta codificación debe introducirse en el byte x+1 (ver la figura 
anterior). 


Tabla A- 2 Codificación del rango de medición 


Rango de medición Codificación 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 
± 20 mA 


0000 0010 
0000 0011 
0000 0100 


 







  
   


Módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-/4-wire ST (6ES7134-6GD00-0BA1) 
Manual de producto, 07/2014, A5E03551868-AC 31 


 Representación de valores analógicos B 
 


En este anexo se exponen los valores analógicos de todos los rangos de medición 
aplicables con el módulo de entradas analógicas. 


Resolución de valores medidos 
La resolución de los valores analógicos puede variar en función del módulo analógico y de 
su parametrización.  


La tabla siguiente contiene la representación de los valores analógicos binarios y la 
representación decimal o hexadecimal correspondiente de las unidades de los valores 
analógicos.  


Cada valor analógico se introduce en las variables alineado a la izquierda. Los bits 
marcados con "x" se ponen a "0".  


 


 Nota 


Los valores de temperatura digitalizados son el resultado de una conversión efectuada en el 
módulo analógico. Por ello, la resolución siguiente no es válida para valores de temperatura.  


 


 


Tabla B- 1 Resolución de los valores analógicos 


Resolución en bits  
incl. signo 


Valores Valor analógico 


 Decimal Hexadecimal Byte alto Byte bajo 
14 4 4H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x 
15 2 2H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x 
16 1 1H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
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B.1 Representación de los rangos de entrada 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de entrada 
bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


Tabla B- 2 Rangos de entrada bipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
 
Rango 
nominal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 -100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por defecto 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-117,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 3 Rangos de entrada unipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
Rango 
nominal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por defecto 


-4864 -17,593 1 1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-17,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 
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B.2 Representación de valores analógicos en rangos de medición de 
intensidad 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (la codificación) de 
los rangos de medición de intensidad posibles. 


Tabla B- 4 Rango de medición de intensidad ±20 mA 


Valores Rango de medición de intensidad Rango 
dec. hex. ±20 mA  
32767 7FFF >23,52 mA Rebase por exceso 
32511 7EFF 23,52 mA Margen de saturación por 


exceso 27649 6C01  
27648 6C00 20 mA Rango nominal 
20736 5100 15 mA 
1 1 723,4 nA 
0 0 0 mA 
-1 FFFF  
-20736 AF00 -15 mA 
-27648 9400 -20 mA 
-27649 93FF  Margen de saturación por 


defecto -32512 8100 -23,52 mA 
-32768 8000 <-23,52 mA Rebase por defecto 


 


Tabla B- 5 Rangos de medición de intensidad de 0 a 20 mA y de 4 a 20 mA 


Valores Rango de medición de intensidad Rango 
dec. hex. 0 a 20 mA * 4 a 20 mA  
32767 7FFF >23,52 mA >22,81 mA Rebase por exceso 
32511 7EFF 23,52 mA 22,81 mA Margen de saturación por 


exceso 27649 6C01   
27648 6C00 20 mA 20 mA Rango nominal 
20736 5100 15 mA 16 mA 
1 1 723,4 nA 4 mA + 578,7 nA 
0 0 0 mA 4 mA 
-1 FFFF   Margen de saturación por 


defecto -4864 ED00 -3,52 mA 1,185 mA 
-32768 8000 < -3,52 mA < 1,185 mA Rebase por defecto 
 * Con el tipo de medición "Transductor de medida a 2 hilos", el rango "0 a 20 mA" no permite valores 


negativos. Por lo tanto, en este caso no existe rango de saturación por defecto ni rebase por 
defecto. 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 







 


Módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 
Manual de producto, 11/2014, A5E35318492-AA 5 


Prólogo  
 


Ámbito de validez de la documentación 
El presente manual de producto describe el módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-wire 
4…20mA HART, referencia 6ES7134-6TD00-0CA1 


Complementa el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). En él se describen las 
funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


La documentación completa del sistema ET 200SP está compuesta por el manual de 
sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (Ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Resumen de la documentación del módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART  
La siguiente tabla muestra otros documentos necesarios para el uso del módulo de entradas 
analógicas AI 4xI 2-wire 4…20mA HART. 


Tabla 1- 1 Documentación  


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


Procesamiento de 
valores analógicos  


Manual de funciones 
Procesamiento de valores analógi-
cos 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/67989094)  


• Principios básicos de la 
tecnología analógica (cableado, 
procesamiento, instalación) 


• Descripción/explicación de sig-
nificados, p. ej., tiempo de con-
versión y tiempo de ciclo, límites 
de error básico y de error prácti-
co 


Diagnóstico de sistema Manual de funciones Diagnóstico 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59192926) 


• Resumen 
• Evaluación de diagnóstico 


hardware/software 


BaseUnits Manual de producto ET 200SP 
BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59753521)  


Datos técnicos 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67989094

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67989094

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7134-6TD00-0CA1 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo AI 4xI 2-wire 4…20mA HART  
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de entradas analógicas con 4 entradas 


● Tipo de medición Intensidad para transductores HART a 2 hilos 


● Rango de entrada 4 a 20 mA 


● Resolución 16 bits incl. signo 


● Diagnóstico parametrizable por canal 


El módulo soporta las siguientes funciones:  


● Comunicación HART (Rev. 5 a Rev. 7) 


● Actualización de firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrización en RUN 


● Información de calidad (solo con PROFINET IO) 


● Hasta cuatro variables HART directamente en el espacio de direcciones de entrada 


El módulo puede configurarse con STEP 7 en el TIA Portal, con HW Config o con un archivo 
GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado:  


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también  
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


El módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART puede usarse con todas las BaseUnit de 
tipo A0 o A1. 


Conecte los transductores a la BaseUnit del módulo analógico. La entrada de la tensión de 
alimentación en la BaseUnit clara del respectivo grupo de potencial alimenta el módulo y los 
transductores conectados a las tensiones de alimentación de los sensores. 


Un grupo de potencial nuevo siempre comienza con una BaseUnit clara. 


BaseUnit 
La BaseUnit no está incluida en el volumen de suministro del módulo y debe pedirse por 
separado. 


Encontrará un resumen de las BaseUnit que pueden utilizarse con el módulo analógico en 
Información del producto para la documentación del sistema de periferia descentralizada ET 
200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864) 


Encontrará la información necesaria para elegir la BaseUnit apropiada en el manual de 
sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) y en el manual de producto 
ET 200SP BaseUnits (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521). 


Encontrará la información necesaria para el cableado de la BaseUnit y el apantallamiento de 
los cables, entre otras cosas, en el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293), capítulo 
"Conexión". 


 


 Nota 


La primera BaseUnit de una estación debe ser una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta 
durante la configuración. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Asignación de conexiones general 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones de AI 4xI 2-wire 4…20mA HART (6ES7134-6TD00-0CA1)  


Asignación de conexiones de AI 4xI 2-wire 4…20mA HART (6ES7134-6TD00-0CA1) 
Borne Asig-


nación 
Borne Asig-


nación 
Explicación BaseUnit Etiqueta de identifi-


cación por color 
(bornes 1 a 16) 


1 H0+ 2 H1+ Terminales de prueba HART  
(bornes 1 a 8): 
• Hn+: Señal HART "+", canal n 
• Hn-: Señal HART "-", canal n 


A0 
A1 


 
Etiqueta de identifi-
cación por color 
recomendada: CC03 
6ES7193-6CP03-2MA0 


3 H2+ 4 H3+ 
5 H0- 6 H1- 
7 H2- 8 H3- 
9 UV0 10 UV1 Conexión a 2 hilos  


(bornes 9 a 16): 
• UVn: tensión de entrada, canal n 
• In+: señal de entrada "+", ca-


nal n 


11 UV2 12 UV3 
13 I0+ 14 I1+ 
15 I2+ 16 I3+ 
L+ 24 V DC M M 


Conexión a 2 hilos utilizando el canal 0 como ejemplo 


 
Los terminales de prueba HART Hn+/Hn- sirven para la medición opcional de la señal HART, p. ej., con un dispositivo de 
mano externo. 
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Asignación de conexiones de AI 4xI 2-wire 4…20mA HART (6ES7134-6TD00-0CA1) 
 Conexión a 4 hilos utilizando el canal 0 como ejemplo 


 
 
Para realizar una conexión a 4 hilos no aislada, puede enchufarse el transductor a los terminales de prueba HART Hn+ y 
Hn-. 
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3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio de AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 


Tensión de alimentación L+/M 
Conecte la tensión de alimentación (24 V DC) a los terminales L+ y M. Existe un circuito de 
protección interno que protege el módulo analógico contra la inversión de la polaridad. El 
módulo analógico vigila si la tensión de alimentación está conectada. 
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 Función HART 4 
 


 


Definición  
"HART" son las siglas de "Highway Addressable Remote Transducer" = aparato de campo 
(sensor o transductor) remoto direccionable mediante comunicación.  


Gracias a la funcionalidad HART el módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART puede 
intercambiar datos también con los aparatos de campo conectados. El protocolo HART se 
ha convertido en el estándar de hecho para la comunicación con aparatos de campo 
inteligentes: HART es una marca registrada de "HART Communication Foundation" (HCF), 
que es titular de todos los derechos sobre el protocolo HART. Encontrará información 
exhaustiva sobre HART en la especificación HART.  


Ventajas de HART 
El uso del módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART ofrece las siguientes ventajas: 


● conexión compatible con los módulos analógicos estándar: lazo de corriente 4 - 20 mA 


● además, comunicación digital a través del protocolo HART 


● gran número de aparatos de campo con funcionalidad HART en servicio 


● el módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART incorpora la opción HART al sistema 
S7 


Uso en el sistema 
El módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART se utiliza en la periferia descentralizada 
que se conecta a PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Se puede conectar un aparato de campo a cada canal: el módulo analógico AI 4xI 2-wire 
4…20mA HART actúa como maestro HART en modo monodrop, y los aparatos de campo, 
como dispositivos HART. 


Aplicaciones típicas  
Aplicaciones típicas: 


● Puesta en marcha de los aparatos de campo (ajuste centralizado de parámetros) 


● Modificación online de parámetros de los aparatos de campo 


● Visualización de información, mantenimiento y diagnóstico de los aparatos de campo 


● Integración de herramientas de configuración para aparatos de campo a través de 
interfaz HART 
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4.1 Funcionamiento de HART 


Introducción  
El protocolo HART describe la parte física de la transferencia: los protocolos de transmisión, 
la estructura de los avisos, los formatos de datos y los comandos.  


Señal HART  
La siguiente figura muestra la señal analógica con la señal HART modulada (procedimiento 
FSK), que está formada por ondas senoidales de 1200 Hz y 2200 Hz y tiene el valor medio 
0. Puede aplicarse un filtro de entrada para recuperar la señal analógica original.  


 
Figura 4-1 La señal HART 


 


① Señal analógica 


② Tiempo (segundos) 


K Comando 
Q Respuesta 
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Comunicación HART 
El módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART procesa la comunicación HART en modo 
multiplexado, es decir, canal por canal de manera consecutiva. Por ello, los comandos 
HART de los distintos canales afectan a la velocidad de procesamiento HART en los otros 
canales. 


Cuando está habilitado el modo HART, el módulo analógico envía comandos HART de 
modo autónomo a los aparatos de campo conectados. Esto se realiza canal por canal 
alternando siempre con los comandos HART externos que puedan llegar a través de la 
interfaz de comandos del módulo (ver el capítulo 4.3 "Interfaz de comandos HART"). 


Comandos HART 
Las propiedades parametrizables de los aparatos de campo HART (parámetros HART) 
pueden ajustarse con comandos HART y leerse por medio de respuestas HART. Los 
comandos HART y sus parámetros se dividen en tres grupos con las siguientes 
propiedades: 


● universales 


● de uso general 


● específicos del aparato 


Los comandos universales deben ser soportados obligatoriamente por todos los fabricantes 
de aparatos de campo HART. Los de uso general, en cambio, solo están recomendados. 
Además existen comandos válidos solo para aparatos de campo concretos.  


Ejemplos de comandos HART 
Las dos tablas siguientes contienen ejemplos de comandos HART: 


Tabla 4- 1 Ejemplos de comandos HART universales 


Comando Función 
0 Lee el fabricante y el tipo de aparato. El comando 0 es el único que permite 


acceder a los aparato de campo mediante dirección corta (short frame ad-
dress).  


11 Lee el fabricante y el tipo de aparato 
1 Lee la variable primaria y la unidad 
2 Lee la intensidad y el porcentaje del rango, en modo digital como número en 


coma flotante (IEEE 754) 
3 Lee hasta cuatro variables dinámicas predefinidas (variable primaria, 


secundaria, etc.) 
13, 18 Lee o escribe la etiqueta del punto de medida ("tag"), la descripción y la fecha 


(datos adjuntos) 
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Tabla 4- 2 Ejemplos de comandos de uso general 


Comando Función 
36 Ajusta el límite superior del rango 
37 Ajusta el límite inferior del rango 
41 Realiza el autotest del aparato 
43 Pone a cero la variable primaria 
109 Conexión y desconexión del modo burst 


Estructura del protocolo HART 
Cada trama HART enviada por el módulo analógico al aparato de campo conectado (trama 
de petición) y cada trama HART recibida por el aparato de campo (trama de respuesta) 
presenta básicamente la siguiente estructura: 
 
PREAMBLE STRT ADDR COM BCNT STATUS DATA CHK 


 


 
PREAMBLE: Bytes (0xFF) para la sincronización.  


Según la parametrización, de 5 a 20 bytes 
STRT:   Carácter de inicio (delimitador de inicio) 
ADDR:  Dirección del aparato de campo (1 byte; dirección corta, o 5 byte; dirección 


larga) 
COM:     Número de comando HART 
BCNT:  Número de bytes. Número de los siguientes bytes sin suma de compro-


bación 
STATUS: Estado del aparato HART (1.º y 2.º byte de estado). Presente solo en tramas 


de respuesta. Para la estructura del estado de aparato HART, ver más ade-
lante. 


DATA:  Datos de usuario/parámetro transmitidos, número en función del comando 
(0…230 bytes) 


CHK:    Suma de verificación 


A excepción de los bytes de Preamble, esta estructura está incluida en los datos de 
comunicación de la interfaz de comandos HART. Ver el capítulo Juegos de datos de petición 
y respuesta HART (Página 66). 


Las respuestas HART siempre contienen datos. Con las respuestas HART se envía siempre 
información de estado (estado de aparato HART; 1.º y 2.º byte de estado), que debe 
evaluarse para tener la seguridad de que la respuesta es correcta.  
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Estructura del estado del aparato HART (1.º y 2.º byte de estado) 


Tabla 4- 3 1. Byte de estado 


con bit 7 = 1: "Error de comunicación" 
Bit 6 = 1 
Bit 5 = 1 
Bit 4 = 1 
Bit 3 = 1 
Bit 2 = 0 
Bit 1 = 1 
Bit 0 = 0 


Error de paridad 
Desbordamiento 
Error de trama (framing) 
Error de suma de verificación 
reservado 
Desbordamiento del búfer de recepción 
reservado 


con bit 7 = 0: "específico en función de la trama de respuesta"  
 


Tabla 4- 4 2. Byte de estado 


Bit 7 = 1 
Bit 6 = 1 
Bit 5 = 1 
Bit 4 = 1 
Bit 3 = 1 
Bit 2 = 1 
Bit 1 = 1 
Bit 0 = 1 


Error de aparato 
Configuración modificada 
Arranque (cold start) 
más información de estado disponible 
Intensidad de salida analógica fija 
Intensidad de salida analógica saturada 
Variable secundaria fuera de rango 
Variable principal fuera de rango 


HART-Fast-Mode  
El módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART soporta el procesamiento de comandos 
HART como secuencia SHC ("succesive HART command"). 
Cuando el módulo analógico detecta en un canal un comando HART con el bit SHC 
activado, se reserva el procesamiento completo de comandos HART en el módulo HART 
analógico para dicho canal durante aprox. 2 s. Durante ese tiempo, en todos los demás 
canales del módulo analógico no se procesan tramas HART (ver el capítulo Interfaz de 
comandos HART (Página 26)) 


 


 Nota 
• Mientras un canal HART del módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART procesa 


una secuencia SHC, se reserva el procesamiento completo de HART del módulo para 
ese canal, y por lo tanto dejan de actualizarse las variables HART de todos los canales 
HART. No varía ni su valor ni su Quality Code. 


• Las peticiones HART para otros canales no se procesan, y en consecuencia se 
rechazan. 


 


Modo burst 
El módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART no soporta el modo burst. Los comandos 
HART con el bit burst activado se omiten y no se reenvían al aparato de campo conectado. 
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4.2 Uso de HART 


Entorno de sistema para el uso de HART  
Para el uso de aparatos de campo inteligentes con funcionalidad HART se requiere el 
siguiente entorno de sistema: 


● Lazo de corriente 4 - 20 mA 


Conexión de los transductores al módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 


● Herramienta de parametrización HART "cliente": 
Los parámetros HART pueden ajustarse mediante un terminal de mano externo (aparato 
de mano HART) o mediante una herramienta de parametrización HART (PDM). Ambos 
asumen la funcionalidad de un "cliente".  


La herramienta de parametrización pasa por el módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA 
HART, mientras que el aparato de mano HART se conecta directamente al aparato de 
campo. Ver la asignación de "Terminales de prueba HART (bornes 1 a 8)" en el 
capítulo 3.1 "Asignación de conexiones". 


El PDM (Process Device Manager) puede solicitarse en forma independiente (stand 
alone) o integrado en HW Config de STEP 7.  


● Conexión de sistema HART: 
El módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART asume la funcionalidad de un 
"maestro" que recibe los comandos, p. ej., enviados desde la herramienta de 
parametrización HART o programados desde un programa de usuario S7, los reenvía al 
aparato de campo inteligente y devuelve las respuestas. La interfaz del módulo analógico 
AI 4xI 2-wire 4…20mA HART está compuesta por juegos de datos que se transfieren a 
través del bus de periferia ET200SP. Los juegos de datos deben ser generados o 
interpretados por el cliente. . 


 
Figura 4-2 Entorno de sistema para el uso de HART 
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Tratamiento de errores  
Los dos bytes de estado HART (estado del aparato HART) que se transfieren con cada 
respuesta del aparato de campo contienen información de error acerca de la comunicación 
HART, el comando HART y el estado del aparato. 
Estos datos son evaluados, entre otros, por el módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA 
HART y están disponibles en el sistema en forma de avisos de diagnóstico S7. 


Configuración/puesta en marcha 
El módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART se configura en el sistema SIMATIC con 
STEP 7 o el TIA Portal. Se parametrizan los distintos canales en lo que respecta a la 
adquisición de valores analógicos propiamente dicha y al uso de las variables HART en el 
espacio de direcciones de entrada del módulo.  
Puede configurarse un aparato de campo por cada canal. A continuación, a través de ese 
aparato de campo configurado se realiza la configuración/parametrización del aparato de 
campo conectado mediante PDM (o la EDD para la ET200SP). 


También es posible configurar el módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART mediante 
un archivo GSD, tanto con PROFIBUS DP como con PROFINET IO. Sin embargo, en este 
caso no es posible configurar/parametrizar directamente los aparatos de campo conectados. 


Reparametrización de los aparatos de campo 
Por regla general, el módulo analógico HART acepta las peticiones lanzadas para la 
reparametrización de aparatos de campo. La asignación de derechos de acceso solo puede 
realizarse en la herramienta de parametrización.  


Para reparametrizar los aparatos de campo conectados a un módulo analógico HART, haga 
lo siguiente:  


1. La reparametrización de un aparato de campo se lanza mediante un comando HART que 
se introduce mediante la herramienta de parametrización SIMATIC PDM o se programa 
mediante el programa de usuario STEP 7. 


2. Tras reparametrizar un aparato de campo HART, se activa el bit correspondiente en el 
estado del aparato HART del aparato de campo conectado (en el 2.º byte de estado). 


3. Como consecuencia de la reparametrización del aparato de campo, el módulo analógico 
HART lanza una alarma de diagnóstico "Configuración modificada", si dicha alarma está 
habilitada. Ver el capítulo 7.3. "Avisos de diagnóstico". Esta alarma de diagnóstico no 
debe interpretarse como fallo, sino como mera indicación, y el módulo analógico la 
elimina de manera automática al cabo de 1 minuto aproximadamente. 


También al reparametrizar con el aparato de mano puede dispararse una alarma de 
diagnóstico (si está habilitada). 


Consulte también 
Asignación de conexiones (Página 15) 


Avisos de diagnóstico (Página 48) 
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4.3 Interfaz de comandos HART 


Juegos de datos 
El cliente (p. ej., PDM o el programa de usuario de STEP 7), envía los comandos HART 
mediante juegos de datos al aparato de campo conectado en forma de lo que se denomina 
peticiones HART externas. La respuesta del aparato de campo se devuelve también en el 
sistema mediante juegos de datos. 


La comunicación HART solo puede ser manejada por un cliente (p. ej., PDM) por canal. Si 
un canal es manejado por varios clientes, la respuesta devuelta por el módulo no puede 
atribuirse de manera segura a un cliente. El módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 
no soporta la gestión de clientes. 


A cada cliente/canal se le asignan juegos de datos fijos: 


Tabla 4- 5 Estructura de los juegos de datos 


Canal Número del juego de datos 


Petición al aparato de campo Respuesta del aparato de campo 
0 80 81 
1 82 83 
2 84 85 
3 86 87 


Los juegos de datos en cuestión se envían al módulo con la instrucción "WRREC" y son 
leídos por el módulo con la instrucción "RDREC".  


Los errores de transferencia se indican en el parámetro de salida STATUS. 


Los errores en la interpretación del juego de datos de la petición se señalizan en el 
correspondiente juego de datos de respuesta. Las peticiones (request) erróneas pueden 
volver a leerse mediante el juego de datos de la petición. 
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Reglas 
● Después de escribir un juego de datos de petición, un cliente debe leer el 


correspondiente juego de datos de respuesta antes de poder escribir un nuevo juego de 
datos de petición. 


● El cliente puede evaluar el "estado de ejecución" en el juego de datos de respuesta: Si el 
"estado de ejecución" es "correcto" o "incorrecto", el juego de datos de respuesta incluye 
datos de respuesta o indicadores de error actuales. 


● El juego de datos de respuesta debe leerse siempre completo, ya que, tras la primera 
lectura con estado correcto o incorrecto, el módulo analógico puede modificarlo. 
Si el estado de ejecución del juego de datos de respuesta es "correcto" o "incorrecto", el 
juego de datos contiene datos de respuesta o indicadores de fallo actuales. 


● El cliente no podrá volver a escribir un juego de datos de petición en el módulo hasta que 
haya leído, mediante el correspondiente juego de datos de respuesta, la reacción al 
juego de datos de petición escrito anteriormente; de lo contrario, el módulo sobrescribirá 
la respuesta. 


● La parte STATUS de la trama de respuesta (estado del aparato HART en los datos de 
respuesta) indica si se han producido errores y, en caso afirmativo, cuáles. 


Las peticiones se almacenan siempre por canales, y se bloquean los correspondientes 
juego de datos. De este modo, cualquier intento de volver a escribir el mismo juego de datos 
de petición se impide y se rechaza con la respuesta BUSY.  
El bloqueo del juego de datos de petición se anula tras la finalización o el procesamiento del 
comando HART solicitado. 


Secuencia SHC 
Si se envía al módulo un comando HART con el bit SHC activado, ese canal se reserva para 
comandos HART durante 2 segundos. Es decir, no se envían más comandos HART al 
aparato de campo por ese canal.  


Cada vez que llega un nuevo comando HART con el bit SHC activado, el módulo reserva 
nuevamente dicho canal para comandos HART durante 2 segundos más. Si se detecta en 
dicho canal un comando HART sin el bit SHC activado, o si no se recibe ningún comando 
más por dicho canal durante los 2 segundos posteriores, se envía de nuevo al aparato de 
campo por dicho canal de modo cíclico el comando 3 ó 9 para leer las variables HART.  
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4.4 Variables HART 


Introducción  
Numerosos aparatos de campo HART ofrecen magnitudes adicionales (p. ej., la temperatura 
del sensor).  


Por cada canal con funcionalidad HART activada, se leen de modo cíclico hasta cuatro 
variables HART soportadas por el aparato de campo conectado. La lectura de las variables 
HART se realiza automáticamente mediante el comando HART 3 (en los aparatos de campo 
con HART Rev. 5) o el comando 9 (en los aparatos de campo a partir de HART Rev. 6). 


Estas cuatro variables HART por canal se guardan siempre en el juego de datos de 
variables HART 121, de donde pueden leerse en cualquier momento. Ver el capítulo Juego 
de datos de variables HART (Página 63).  


Además, con el módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART pueden configurarse hasta 
4 variables HART directamente al espacio de direcciones de entrada del módulo.  Asigne las 
correspondientes variables HART a un canal en el cuadro de diálogo de propiedades del 
módulo. La parametrización se realiza mediante el juego de datos de parámetros 140 (ver el 
capítulo Parametrización y estructura de los parámetros de mapeado de HART (Página 59)). 
Esto permite procesar fácilmente en el autómata programable los valores medidos por el 
aparato de campo como datos de entrada. 


Asignación de direcciones  
Cuando se asignan (o mapean) variables HART al espacio de direcciones de entrada del 
módulo, ya sea mediante parametrización o seleccionando la configuración correspondiente, 
se reservan siempre 20 bytes adicionales para dichas variables. 


Configuración de variables HART 
Por cada canal pueden configurarse hasta 4 variables HART  


● PV (primary variable) 


● SV (secondary variable) 


● TV (tertiary variable) 


● QV (quaternary variable) 


Cuando está activado el modo HART, el módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART lee 
de modo cíclico y de manera autónoma las variables enviadas por los aparatos de campo 
conectados y las pone a disposición en el espacio de direcciones de entrada conforme a la 
configuración. 


Cada variable HART está compuesta por un valor de 4 bytes y un byte para el Quality Code. 
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Quality Code  
El Quality Code describe el estado de proceso de una determinada variable HART. 


Estructura de principio del Quality Code 
 
Bit 7….6 5....2 1…0 
 Quality 


0  0: Bad 
0  1: Insegura 
1  0: Buena 
1  1: Buena 


Subestado 
Codificado según "PROFIBUS PA 
Profile for Process Control Devices" 


Límites 
0  0: OK 
0  1: límite inferior 
1  0: límite superior 
1  1: constante 


Los Quality Codes generados por el módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART varían 
en función de la revisión HART del aparato de campo utilizado. 


En aparatos de campo con HART Revision 5 
El Quality Code se forma únicamente a partir del 1.º y 2.º byte de estado (estado de aparato 
HART) de las tramas de respuesta (comando HART 3). 
 
Quality Code Significado (estado de proceso)  
80H Valor correcto Válido aunque en el 2.º byte de es-


tado de la trama de respuesta HART 
estén activados los siguientes bits: 
• Configuración modificada 
• Arranque (cold start) 
• Intensidad de salida analógica fija 


78H Valor inseguro Válido aunque en el 2.º byte de es-
tado de la trama de respuesta HART 
estén activados los siguientes bits: 
• Más información de estado dis-


ponible 
• Intensidad de salida analógica 


saturada 
• Variable secundaria fuera de ran-


go 
• Variable principal fuera de rango 


84H Código de respuesta RC8: Error de actual-
ización 


 


24H Código de respuesta RC16: Access Re-
stricted 


Petición rechazada por el equipo de 
campo 


23H Error de comunicación o variable HART no 
existente en el aparato de campo 


 


37H Valor de inicialización del módulo analógico tras el arranque del módulo 
00H Valor de inicialización del sistema S7  
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En aparatos de campo a partir de HART Revision 7 
El Quality Code se forma mediante el 1.er byte de estado (estado de aparato HART) y el 
"Device Variable Status" (DVS) de las tramas de respuesta (comando HART 9). 
 
Quality Code Significado (estado de proceso)  
80H Valor correcto  
89H "Good" con "límite inferior" Estado de proceso compuesto por el 


"Device Variable Status" (DVS) de las 
tramas de respuesta con los corre-
spondientes límites (ver arriba) 


8AH "Good" con "límite superior" 
28H…2BH "Bad"  
68H…6BH  
78H…7BH "Manual" o "Fixed"  


(controlado manualmente o valor fijo) 
88H…8BH "More Device variable State Available"  


(más información de estado disponible) 
84H Código de respuesta RC8: Error de actual-


ización 
 


24H Código de respuesta RC16: Access Re-
stricted 


Petición rechazada por el equipo de 
campo 


23H Error de comunicación o variable HART no 
existente en el aparato de campo 


 


37H Valor de inicialización del módulo analógico tras el arranque del módulo 
00H Valor de inicialización del sistema S7  
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 Parámetros 5 
5.1 Parámetros del AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 


Los parámetros permiten regular el funcionamiento del módulo analógico AI 4xI 2-wire 
4…20mA HART.  


Existen los siguientes tipos de parámetros: 


● Parámetros de canal o tecnológicos (juego de datos 128) 


En caso de configuración con GSD de PROFIBUS-DP, se realiza una parametrización 
reducida mediante parametrización de arranque (trama Prm). 


● Parámetros que determinan la indicación de las variables HART en el espacio de 
direcciones del módulo; parámetros de mapeado HART (juego de datos 140) 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante juegos de datos (ver capítulo Parametrización 
y estructura de los parámetros de canal o tecnológicos. (Página 56)). 


5.1.1 Parámetros de canal o tecnológicos 


Parámetros del AI 4xI 2-/4-wire ST  
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Configuración descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Configuración descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Tabla 5- 1 Parámetros de canal o tecnológicos ajustables y su ajuste predeterminado 


Parámetros Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej., STEP 7 


(TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS 


DP 
Diagnóstico  
Falta tensión de ali-
mentación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Módulo 2 


Diagnóstico  
Alimentación de sensor 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Módulo 2 


Diagnóstico  
Rebase por exceso 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Módulo 2 
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Parámetros Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej., STEP 7 


(TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS 


DP 
Diagnóstico  
Rebase por defecto 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Módulo 2 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Módulo 2 


Diagnóstico HART • Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Módulo 2 


Tipo/rango de medición • Desactivado 
• Intensidad (transductor de 


medida a 2 hilos) 
4...20 mA 


• Intensidad (transductor de 
medida a 2 hilos) 
4..20 mA HART 


Intensidad 
(transductor de 
medida a 2 
hilos) 
4..20 mA HAR
T 


sí Canal Canal 


Filtrado • ninguno 
• 4x (débil) 
• 16x (medio) 
• 32x (fuerte) 


Ninguno sí Canal Canal 


Supresión de frecuen-
cias perturbadoras 


• 60 Hz (tiempo de inte-
gración 16,6 ms) 


• 50 Hz 1 (tiempo de inte-
gración 20 ms) 


• 10 Hz (tiempo de inte-
gración 100 ms) 


50 Hz sí Canal Módulo 2 


Límite de intensidad 
para diagnóstico Rotura 
de hilo 


• 1,185 mA 
• 3,6 mA 


1,185 mA sí Canal no modifica-
ble 2 


Número de bytes  
Preamble HART 


5…20 5 sí Canal no modifica-
ble 2 
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Parámetros Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej., STEP 7 


(TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS 


DP 
Número de repeticiones 
HART 


0…255 5 sí Canal no modifica-
ble 2 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de poten-
cial del módulo izquierdo 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial 


Utilizar el 
grupo de po-
tencial del 
módulo 
izquierdo 


no Módulo Módulo 


 1 Supresión de frecuencias perturbadoras: a 50 Hz las señales perturbadoras de 400 Hz se filtran automáticamente. 
2 Debido a la limitación del número de parámetros en caso de configuración con GSD PROFIBUS (como máximo 244 


bytes por estación ET 200SP), las posibilidades de parametrización están restringidas. En este caso, la para-
metrización se realiza mediante el juego de datos 245. En caso necesario, puede ajustar estos parámetros mediante el 
juego de datos 128 como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO" (ver tabla anterior).  


 


 


 Nota 
Canales no utilizados 


Desactive en la parametrización los canales que no se utilicen. Así mejorará el tiempo de 
ciclo del módulo. 


Un canal desactivado devuelve siempre el valor analógico 7FFFH. 
 


Consulte también 
Parametrización y estructura de los parámetros de canal o tecnológicos. (Página 56) 
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5.1.2 Explicación de los parámetros de canal o tecnológicos 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del diagnóstico para cuando falta tensión de alimentación L+ o es insuficiente. 


Diagnóstico Alimentación del sensor 
Habilitación del diagnóstico para cuando hay un cortocircuito entre la alimentación del 
sensor y masa, o entre una entrada y la alimentación del sensor. 


Los diagnósticos Cortocircuito y Rebase por defecto pueden activarse simultáneamente. Si 
los dos eventos de diagnóstico se producen simultáneamente, se emitirá el diagnóstico 
Cortocircuito. 


Diagnóstico Rebase por exceso 
Habilitación del diagnóstico para cuando el valor medido sobrepasa el rango de saturación 
por exceso. 


Diagnóstico Rebase por defecto 
Habilitación del diagnóstico para cuando el valor medido está por debajo del rango de 
saturación por defecto. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitación del diagnóstico si circula corriente a la entrada del módulo o si circula corriente 
por debajo del límite parametrizado para rotura de hilo. 


Los diagnósticos Rotura de hilo y Rebase por defecto pueden activarse simultáneamente. Si 
ambos diagnósticos se producen simultáneamente, se emitirá el diagnóstico Rotura de hilo. 


Diagnóstico HART 
Habilitación de los diagnósticos de las vigilancias HART específicas de trama y de la 
información de estado suministrada por el equipo de campo conectado en la trama HART 
(estado del equipo HART). 
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Límite de intensidad para diagnóstico Rotura de hilo 
Permite definir el límite de intensidad para la detección de rotura de hilo. En caso de que la 
intensidad caiga por debajo del límite de rotura de hilo parametrizado, el valor medido se 
considera no válido y, si el diagnóstico de rotura de hilo está habilitado, se genera el 
correspondiente diagnóstico. Si la información de calidad está configurada, el valor 
analógico se señaliza como no válido. 


Con un límite de rotura de hilo de 3,6 mA, el valor medido se declara no válido si la 
intensidad cae por debajo de 3,6 mA, y vuelve a considerarse válido si la intensidad sube 
por encima de 3,8 mA. 


Con un límite de rotura de hilo de 1,185 mA, no existe histéresis.  


Tipo/rango de medición 
El módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-wire 4…20mA HART tiene los siguientes rangos 
de medición: 


Tabla 5- 2 Rangos de medición 


Tipo de medición Rango de medición Resolución 
Desactivado - - 
Intensidad (transductor de medida a 2 hilos) 4 a 20 mA 15 bits + signo 
Intensidad (transductor de medida a 2 hilos) 4 a 20 mA HART 15 bits + signo 


Encontrará nociones básicas acerca del rango de medición, el desbordamiento, el rango de 
saturación y otros temas en el capítulo Representación de valores analógicos (Página 73) y 
en el manual de funciones "Procesamiento de valores analógicos". 
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Filtrado 
Los valores medidos se suavizan mediante filtrado. El filtrado se puede ajustar en 4 niveles.  


Tiempo de filtrado = número de ciclos del módulo (k) x tiempo de ciclo del módulo.  


La figura siguiente muestra tras cuántos ciclos del módulo el valor analógico filtrado se 
acerca al 100 %, en función del filtrado configurado. Esto rige para cada cambio de señal en 
la entrada analógica.  


 
① Sin filtrado (k = 1) 
② Débil (k = 4) 
③ Medio (k = 8) 
④ Fuerte (k = 16) 


Figura 5-1 Filtrado del valor analógico  


Supresión de frecuencias perturbadoras 
En los módulos de entradas analógicas suprime las perturbaciones causadas por la 
frecuencia de la red de corriente alterna utilizada.  


La frecuencia de la red de corriente alterna puede repercutir desfavorablemente en los 
valores medidos, sobre todo al medir en pequeños rangos de tensión. . 


Número de bytes Preamble HART 
Define el número de bytes Preamble (FFH) iniciales que el módulo debe enviar antes de 
cada trama HART. Estos bytes sirven para sincronizar las tramas. 


Número de repeticiones HART 
Define el número de repeticiones de tramas HART. Si el módulo analógico no recibe 
respuesta (o recibe una respuesta incorrecta) a una trama HART enviada al aparato de 
campo, la trama se repite y se envía nuevamente al aparato de campo.  


Dado que la comunicación HART de los distintos canales se realiza en modo multiplexado, 
las tramas HART erróneas afectan a los demás canales si el número de repeticiones es alto, 
es decir, los canales se procesan con menos frecuencia. 
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Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentre una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación (ver manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


Consulte también 
Parámetros del AI 4xI 2-wire 4…20mA HART (Página 31) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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5.1.3 Parámetros de mapeado HART 
Los parámetros de mapeado HART permiten configurar (mapear) hasta 4 variables HART al 
espacio de direcciones del módulo.  


Cada variable HART ocupa 5 bytes de datos de entrada. Si se configura (mapea) por lo 
menos una variable HART en el espacio de direcciones de entrada, se asignan las 
direcciones para las cuatro variables (20 bytes).   


En caso de configuración con GSD PROFIBUS DP, no es posible configurar las variables 
HART directamente. Se envían de manera fija las cuatro variables secondary al espacio de 
direcciones del módulo en orden ascendente de canales.  
En caso necesario, esto puede modificarse mediante el juego de datos 140 (ver el capítulo 
Parametrización y estructura de los parámetros de mapeado de HART (Página 59)). 


Parámetros 


Tabla 5- 3 Parámetros de mapeado HART ajustables 


Parámetros Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización en 
RUN 


Con archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Variable 
0 


Canal 0…3 0 sí 0 
Tipo • Non/Cir 


• Primary 
• Secondary 
• Tertiary 
• Quaternary 


Non/Cir sí Secondary 


Variable 
1 


Canal 0…3 0 sí 1 
Tipo • Non/Cir 


• Primary 
• Secondary 
• Tertiary 
• Quaternary 


Non/Cir sí Secondary 


Variable 
2 


Canal 0…3 0 sí 2 
Tipo • Non/Cir 


• Primary 
• Secondary 
• Tertiary 
• Quaternary 


Non/Cir sí Secondary 
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Parámetros Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización en 
RUN 


Con archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Variable 
3 


Canal 0…3 0 sí 3 
Tipo • Non/Cir 


• Primary 
• Secondary 
• Tertiary 
• Quaternary 


Non/Cir sí Secondary 
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Módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 
Manual de producto, 11/2014, A5E35318492-AA 41 


 Configuración/espacio de direcciones 6 
6.1 Configuración 


El módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART puede configurarse  


● en el TIA Portal a partir de V13.0.1 


● con STEP 7 a partir de V5.5 + SP4 (HSP0263) 


● mediante GSD/GSDML 


Puede descargar los archivos GSD para el sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
de Internet  


GSDML (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/57138621)              


GSD (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/ 73016883)        


Opciones de configuración 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Sin información de calidad y sin variables HART ("AI 4xI 2-wire 4…20mA HART") 


● Sin información de calidad y con variables HART ("AI 4xI 2-wire 4…20mA HART, 
4 variables") 


● Con información de calidad y sin variables HART ("AI 4xI 2-wire 4…20mA HART, QI") 


● Con información de calidad y con variables HART ("AI 4xI 2-wire 4…20mA HART, 
4 variables, QI") 


En caso de configuración con GSD/GSDML, debe seleccionarse directamente una de las 
configuraciones posibles.  


En caso de usarse STEP 7 (TIA Portal HW Config), la configuración se realiza 
indirectamente mediante los parámetros. 


Limitaciones 
● El módulo solo puede utilizarse detrás de un IM Standard o High Feature. 


● Si se trabaja con una estación PROFIBUS DP, la información de calidad no está 
disponible. 


● Detrás de un IM Standard (V1.1), el módulo solo puede operarse en configuración "Sin 
información de calidad y sin variables HART". En el TIA Portal, el módulo situado detrás 
de un IM Standard IM (V1.1) no está disponible. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/57138621

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/%2073016883
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6.2 Espacio de direcciones 
La siguiente figura muestra la asignación del espacio de direcciones del módulo AI 4xI 2-
wire 4…20mA HART en una configuración con información de calidad (QI) y con variables 
HART.  


Las direcciones para la información de calidad solo están disponibles si la información de 
calidad está habilitada o si se ha seleccionado la configuración correspondiente en el 
GSDML. 


Las direcciones para las variables HART solo están disponibles si se han 
configurado/parametrizado dichas variables o se ha seleccionado la configuración 
correspondiente en el GSD/GSDML. 
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Si las variables HART están configuradas y no se ha configurado ni parametrizado 
información de calidad, las variables HART empiezan directamente a continuación de los 
valores analógicos, es decir, a partir de IB x + 8;  


Tabla 6- 1 Espacio de direcciones del módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 


 


IB x+9  
…. 
IB x+12 


Valor  Variable 0 HART configurada 


IB x+13 Quality Code  
IB x+14 
…. 
IB x+17 


Valor  Variable 1 HART configurada 


IB x+18 Quality Code  
IB x+19 
…. 
IB x+22 


Valor  Variable 2 HART configurada 


IB 
x+23        


Quality Code  


IB x+24 
…. 
IB x+27 


Valor  Variable 3 HART configurada 


IB x+28 Quality Code  







Configuración/espacio de direcciones  
6.2 Espacio de direcciones 


 Módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 
44 Manual de producto, 11/2014, A5E35318492-AA 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo analógico, se asigna adicionalmente un 
byte en el espacio de direcciones de entrada. Los bits 0 a 3 de este byte están asignados en 
cada caso al canal correspondiente. Ofrecen información acerca de la validez del valor 
analógico, independientemente de las habilitaciones para diagnóstico. 


Bit = 1: No existen errores en el valor analógico o en la medición de valores analógicos del 
canal. 


Bit = 0: No es posible medir correctamente el valor analógico del canal.  
El canal está desactivado, hay un fallo en el cableado o el módulo está averiado. 


Evaluar variables HART 
Si se han configurado (mapeado) variables HART al módulo analógico, habrá cuatro 
variables HART de 5 bytes cada una en el espacio de direcciones de entrada.  


Cada variable HART está compuesta por un valor real de 4 bytes y un byte para el Quality 
Code. El Quality Code describe la validez del valor (ver el capítulo Variables HART 
(Página 28)). 
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 Alarmas/avisos de diagnóstico 7 
7.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores de estados y errores del módulo de entradas 
analógicas AI 4xI 2-wire 4…20mA HART. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado de canal (verde) 
③ Error de canal (rojo) 
④ PWR (verde) 


Figura 7-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estados y errores. Para 
ver las medidas de solución de los avisos de diagnóstico, consulte el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 48). 


Tabla 7- 1 Indicación de estados de los LED Estado de canal/Error de canal 


LED Significado 


Estado de 
canal 


Error de 
canal 


 
apagado 


 
apagado 


Canal desactivado o módulo desconectado 


 
encendido 


 
apagado 


Canal activado, no hay diagnóstico de canal 


 
apagado 


 
encendido 


Canal activado, hay diagnóstico de canal 


 
encendido 


 
encendido 


Canal activado, solo hay diagnóstico de canal HART 


 


Tabla 7- 2 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo de la ET 200SP, incorrecta o desconectada 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo, existe por lo menos un error ac-
tualmente 


 


Tabla 7- 3 Indicación de estados del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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7.2 Alarmas 
El módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-wire 4…20mA HART soporta alarmas de 
diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Canal/componente no disponible temporalmente 


● Cortocircuito/sobrecarga de tensión del sensor 


● Rotura de hilo 


● Límite inferior no alcanzado 


● Límite superior rebasado 


● Fallo 


● Falta tensión de alimentación L+ 


● Error de comunicación HART o fallo del aparato de campo HART 
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7.3 Avisos de diagnóstico 
Para cada evento de diagnóstico detectado se genera un aviso de diagnóstico. El LED DIAG 
parpadea en el módulo. 


Además, el diagnóstico se visualiza canal a canal por medio de los correspondientes LED 
de error de canal/estado de canal. 


Los avisos de diagnóstico pueden leerse en el búfer de diagnóstico de la CPU, p. ej., o 
visualizarse en STEP 7, en la vista Online y diagnóstico. Los códigos de error pueden 
evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 7- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de di-
agnóstico 


Código 
de error 


Significado Solución 


Ca-
nal/componente 
no disponible 
temporalmente 


1FH • Actualización de firmware en 
curso o cancelada. Durante es-
te tiempo el módulo no realiza 
ninguna medición. 


 


Cortocircui-
to/sobrecarga de 
la alimentación del 
sensor * 


10EH 
 
 


• Cortocircuito a M de la ali-
mentación del sensor 


• Cortocircuito de la entrada a la 
alimentación del sensor 


• Sobrecarga de alimentación 
del sensor 


• Módulo y sensor no casan, 
elegir otros 


Rotura de hilo  6H • Sensor conectado con resis-
tencia excesiva. 


• Interrupción del cable entre 
módulo y sensor 


• Canal sin resistencia interna y 
no conectado (abierto) 


• Utilizar otro tipo de sensor o 
cablear de otro modo 
(emplear cables con una 
sección mayor, p. ej.) 


• Restablecer la conexión 
• Desactivar el diagnóstico 
• Activar resistencia interna 


Límite superior 
rebasado 


7H • El valor analógico está por 
encima del rango de satura-
ción por exceso. 


• Módulo y sensor no casan, 
elegir otros 


Límite inferior no 
alcanzado 


8H • El valor analógico está por 
debajo del rango de saturación 
por defecto. 


• Módulo y sensor no casan, 
elegir otros 


Fallo 9H • Se ha producido un fallo inter-
no en el módulo. 


• Sustituir el módulo 


Falta tensión de 
alimentación 


11H • Tensión de alimentación L+ 
falta o es insuficiente 


• Comprobar el cableado de 
la tensión de alimentación 
L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de Ba-
seUnit 
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Aviso de di-
agnóstico 


Código 
de error 


Significado Solución 


Error de comuni-
cación HART 


141H • El aparato de campo HART no 
responde 


• Error de timing 
• El aparato de campo HART no 


ha entendido el comando envi-
ado (1.er byte de estado) 


• Comprobación del cableado 
de proceso 


• Corregir la parametrización 
• Ajustar una intensidad de 


salida ≥4 mA 
• Aumentar el número de 


repeticiones parametrizadas 


Variable principal 
HART fuera de 
rango 


142H • Parámetros erróneos en el 
aparato de campo HART 


• El aparato de campo HART se 
encuentra en "Variable pri-
maria fuera de rango" en el 
modo de simulación 


• Punto de medida incorrecto 
• Variable primaria parametriza-


da fuera de rango 


• Comprobación de la para-
metrización del aparato 
HART 


• Corregir simulación 
• Comprobar si está 


conectado el transduc-
tor correcto 


Intensidad de 
salida analógica 
HART saturada 


143H La intensidad de salida del aparato 
de campo HART está saturada: 
• Parámetros erróneos en el 


aparato de campo HART 
• El aparato de campo 


HART está ajustado a un valor 
de medida demasiado alto en 
el modo de simulación 


• Punto de medida incorrecto 


Intensidad de 
salida analógica 
HART fija 


144H La intensidad de salida del aparato 
de campo HART es fija: 
• Parámetros erróneos en el 


aparato de campo HART 
• El aparato de campo 


HART está ajustado a un valor 
de medida demasiado alto en 
el modo de simulación 


• Punto de medida incorrecto 


Variable 
secundaria HART 
fuera de rango 


149H • Parámetros erróneos en el 
aparato de campo HART 


• El aparato de campo HART se 
encuentra en "Variable no pri-
maria fuera de rango" en el 
modo de simulación 


• Punto de medida incorrecto 
• Variable no primaria para-


metrizada fuera de rango 
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Aviso de di-
agnóstico 


Código 
de error 


Significado Solución 


Más información 
de estado HART 
disponible 


145H • En el estado de aparato HART 
(2.º byte de estado) se ha acti-
vado la identificación de "más 
información de estado dis-
ponible" del aparato de campo 
HART. 


• Leer el estado mediante el 
comando HART 48 y, en 
caso necesario, eliminar el 
error y su causa 


Configuración 
HART modificada 
(El módulo lo 
borra automática-
mente al cabo de 
aprox. 1 minuto) 


146H • En el estado de aparato HART 
(2.º byte de estado) se ha acti-
vado la identificación de 
"reparametrización" del apara-
to de campo HART. 


• Para evitar que se emita 
una alarma de diagnóstico 
al realizar la repara-
metrización, la alarma de 
diagnóstico no debe estar 
habilitada. 


Funcionamiento 
incorrecto del 
aparato de campo 
HART 


147H • En el estado de aparato 
HART (2.º byte de estado), el 
aparato de campo señaliza un 
fallo de funcionamiento 


• Leer el estado mediante el 
comando HART 48 y, en 
caso necesario, eliminar el 
error y su causa 


• Sustituir el aparato de cam-
po 


 *  El cortocircuito entre alimentación del sensor y masa o entre la señal de entrada y la alimentación 
del sensor de un canal puede repercutir en otros canales durante un tiempo breve (duración 
< 0,5 s). Por esta razón, es posible que el diagnóstico de cortocircuito también se notifique en 
canales no afectados o que el valor medido se vea afectado durante un tiempo breve. 
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 Datos técnicos 8 
8.1 Datos técnicos del AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 


Datos técnicos del AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 
 
 6ES7134-6TD00-0CA1 
Designación de tipo del producto AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 
Información general 
BaseUnit utilizables Tipo de BU A0, A1 
Compatibilidad con HART Rev. 5 a Rev. 7 
Funciones del producto 
Datos I&M sí, I&M0 a I&M3 
Firmware actualizable sí 
Ingeniería con 
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde la 
versión 


V13 + SP1 


configurable/integrada con STEP 7 desde la versión V5.5 + SP4 + HSP0263 
PROFIBUS, a partir de versión GSD/revisión GSD. GSD V3.0 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD GSDML V2.31 
Configuración CiR en RUN 
Posibilidad de reparametrizar en RUN sí 
Montaje  
Posibilidad de montaje en rack sí 
Posibilidad de montaje frontal sí 
Posibilidad de montaje sobre perfil sí 
Posibilidad de montaje mural/directo no 
Tensión de alimentación 
Valor nominal (DC) 24 V/110 mA 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Intensidad de entrada 
Consumo máx. 25 mA; sin alimentación de sensor 
Alimentación de sensor 
Alimentación de sensor 24V sí 
Protección contra cortocircuitos sí 
Intensidad de salida por canal (4 unidades), máx 20 mA; máx. 50 mA por canal por un tiempo 


< 10 s 
Resistencia de carga del sensor  > 750 Ω con L+ = 24 V 







Datos técnicos  
8.1 Datos técnicos del AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 


 Módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 
52 Manual de producto, 11/2014, A5E35318492-AA 


 6ES7134-6TD00-0CA1 
Potencia disipada 
Potencia disipada, típ. 0,65 W; sin sensor 
Espacio de direcciones por módulo 
Sin información de calidad y sin variables HART  8 bytes 
Con información de calidad y sin variables HART  9 bytes 
Sin información de calidad y con variables HART 28 bytes 
Con información de calidad y con variables HART 29 bytes 
Entradas analógicas 
Cantidad de entradas analógicas 4 
Intensidad de entrada admisible para entrada de 
intensidad (límite de destrucción), máx. 


50 mA 


Rangos de entrada (valores nominales), intensidades 
Intensidad de 4 a 20 mA sí, 15 bits + signo 
Resistencia de entrada (4 a 20 mA) 280 Ω; + aprox. 0,35 V tensión de flujo de 


diodo  
Longitud de cable 
Longitud del cable apantallado, máx. 800 m 
Formación de valores analógicos 
Principio de medida Integración (Sigma-Delta) 
Tiempo de integración y conversión/resolución por canal 
Resolución con rango de saturación por exceso (bits 
incl. signo), máx. 


16 bits 


 sí, por canales 
Supresión de tensiones perturbadoras para frecuen-
cia perturbadora f1 en Hz 


10/50/60, por canales 


Filtrado de los valores medidos 
Parametrizable sí (ninguno, débil, medio, fuerte), por canales 
Errores/precisiones 
Error de linealidad (referido al rango de entrada), (+/-) ± 0,01 % 
Error de temperatura (referido al rango de entrada), 
(+/-) 


± 0,005 % 


Diafonía entre las entradas, mín. 60 dB 
Repetibilidad en estado estacionario a 25 °C (referido 
al rango de entrada), (+/-) 


± 0,05 % 


Límite de error práctico en todo el rango de temperaturas 
Intensidad, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,5 % 
Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C) 
Intensidad, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,3 % 
Influencia de una señal HART superpuesta a la señal de entrada HART referida al rango de entrada 
Error con tiempo de integración 16,6 ms ± 0,05% 
Error con tiempo de integración 20 ms ± 0,04% 
Error con tiempo de integración 100 ms ± 0,02% 
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 6ES7134-6TD00-0CA1 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = n x (f1 +/- 1 %), f1 = frecuencia perturbadora 
Perturbación en modo serie (cresta de la perturbación 
< valor nominal del rango de entrada), mín. 


60 dB 


Alarmas/diagnósticos/información de estados 
Alarma de diagnóstico sí 
Avisos de diagnóstico 
Vigilancia de la tensión de alimentación sí 
Rotura de hilo sí; por canales 
Cortocircuito sí; por canales, cortocircuito a masa de la 


alimentación del sensor o de una entrada 
con la alimentación del sensor 


Overflow/Underflow sí; por canales 
HART sí; por canales 
LED de diagnóstico 
Vigilancia de la tensión de alimentación sí, LED PWR verde 
Indicador de estado de canal sí, LED verde 
para diagnóstico de canales sí; LED rojo 
para diagnóstico de módulo sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico 
entre los canales no 
entre los canales y el bus de fondo sí 
entre los canales y la tensión de alimentación del 
sistema electrónico 


no 


Aislamiento, dimensionado para un aislamiento bási-
co entre canales y bus de fondo 


60 V AC/75 V DC 


Aislamiento 
Aislamiento ensayado con 500 V AC o 707 V DC (Type Test) 
Temperatura de empleo 
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 
Dimensiones 
Anchura 15 mm 
Altura 73 mm 
Profundidad 58 mm 
Pesos 
Peso, aprox. 31 g 


Croquis acotado 
Ver Manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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Parametrización en el programa de usuario 
Es posible reparametrizar canales individuales del módulo en RUN, así como mapear las 
variables HART, sin que ello repercuta en los restantes canales. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC".  


● Los parámetros de canal o tecnológicos, mediante el juego de datos 128 


● El mapeado HART, mediante el juego de datos 140. 


Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los parámetros 
ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 


Parámetros 
Se admiten únicamente los valores que se indican a continuación. Los valores no incluidos 
en la lista son rechazados por el módulo analógico. 


El módulo analógico comprueba todos los juegos de datos de parámetros. Si se detecta un 
parámetro incorrecto, se rechaza la totalidad del juego de datos y los parámetros del módulo 
analógico permanecen invariables. 
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9.1 Parametrización y estructura de los parámetros de canal o 
tecnológicos. 


Estructura del juego de datos 128 
El juego de datos 128, con una longitud de 42 bytes, contiene los parámetros de canal o 
tecnológicos de los cuatro canales, a razón de 10 bytes por canal. 


Existen tres tipos de parámetros: los que afectan a la adquisición de valores analógicos 
propiamente dicha, a las habilitaciones de diagnóstico y a parámetros fundamentales de la 
comunicación HART. 


Los juegos de datos 131 a 134 permiten especificar y modificar otros parámetros o ajustes 
específicos de HART. Ver el capítulo Ajustes específicos de HART (Página 64). 


 
Figura 9-1 Estructura del juego de datos 128 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura 9-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 3. 


Todos los bits no utilizados, así como los bits o bytes identificados como "reservados", 
deben estar a cero. 
Los parámetros se activan ajustando el bit correspondiente a "1" o al valor deseado.  
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* x = 2 + (número de canal * 10); con número de canal 0 ….3 


Figura 9-3 Estructura byte x a x+39 para los canales 0 a 3 
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9.2 Parametrización y estructura de los parámetros de mapeado de 
HART 


Estructura del juego de datos 140 
El juego de datos 140 tiene una longitud total de 12 bytes.  


Los parámetros del juego de datos 140 permiten configurar/mapear al espacio de 
direcciones de entrada del módulo hasta cuatro variables HART de los distintos canales, a 
condición de que se haya seleccionado la configuración correspondiente (ver el capítulo 6.1 
"Configuración"). 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura 9-4 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la parametrización de las cuatro variables HART 0…3. 


 
* x = 4 + (variable HART * 2); con variable HART  0….3 


Figura 9-5 Parámetros 


La identificación de variable 0 = non o 15 = CiR produce el mismo comportamiento en el 
módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART. No se configura ni mapea ninguna variable 
HART, es decir, el área de memoria correspondiente se mantiene sin ocupar en el espacio 
de direcciones de entrada. 
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Leer/escribir datos en RUN 
Los juegos de datos de operación HART se envían al módulo con la instrucción "WRREC" y 
son leídos por el módulo con la instrucción "RDREC". 


Los errores que se producen en la transferencia se indican en el parámetro de salida 
STATUS de "WRREC" o "RDREC". 


Están disponibles los siguientes juegos de datos de operación: 
 
Número del 
juego de datos 


Descripción Longitud 
(bytes) 


de escritura  de lectura 


80 Petición HART canal 0 240 sí sí 
81 Respuesta HART canal 0 240 no sí 
80 Petición HART canal 1 240 sí sí 
81 Respuesta HART canal 1 240 no sí 
80 Petición HART canal 2 240 sí sí 
81 Respuesta HART canal 2 240 no sí 
80 Petición HART canal 3 240 sí sí 
81 Respuesta HART canal 3 240 no sí 
121 Variables HART 80 no sí 
131 Parámetro HART canal 0 8 sí sí 
132 Parámetro HART canal 1 8 sí sí 
133 Parámetro HART canal 2 8 sí sí 
134 Parámetro HART canal 3 8 sí sí 
148 HART Directory 17 no sí 
149 Datos de HART Feature 3 no sí  
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10.1 HART Directory 


Estructura del HART Directory 
 
Byte  Significado Nota 
0 Profile Revision Number = 2, 0 (Revisión 2.0) 
1 
2 Index of Client Management = 255 (irrelevante) 
3 Number of Clients = 1 
4 Number of Channels = 4 
5 Write Read Index Offset = 1 (La respuesta a un juego de datos de 


petición se realiza con el número del juego 
de datos de petición + 1)  


6 Index of HMD Feature Parameter = 149  
7 Index of HMD Module Parameter = 255 (irrelevante) 
8 Start Index of Burst Buffer Area = 255 (irrelevante) 
9+n Index of HMD Channel Parameter (Chan-


nel n) 
= 131+n 


9+n+4 Index of HART Client Channel Message 
Data 


= 80+(2*n) 
Los juegos de datos de petición HART no 
pueden configurarse. Se utilizan siempre 
juegos de datos a partir del número 80 (80, 
82, 84, 86).   


10.2 Datos de HART Feature 


Estructura de los datos de HART Feature 
 
Byte  Significado Nota 
0 Byte 0 = 0x62 


Bit1 = 1: "Parameter check result is given with a read response" 
Bit5 = 1: "compact format is supported" 


1 Byte 1 = 0 
2 Max Length 


Data Unit  
= 240 (longitud máxima de los juegos de datos de petición HART)  
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10.3 Juego de datos de variables HART 
El módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART soporta hasta 4 variables HART por 
canal, que se leen de modo cíclico, a condición de que el aparato de campo conectado las 
soporte. 
Estas 16 variables HART están disponibles en modo lectura en el juego de datos de 
variables HART 121.  


Cada variable HART está compuesta por un valor real de 4 bytes y un byte para el Quality 
Code. Ver el capítulo 4.4.1 "Quality-Code". 


Estructura del juego de datos de variables HART 
 
Byte  Significado 
Canal 0 
0…3 Valor Primary Variable (PV) 
4 Quality Code 
5…8 Valor Secondary Variable (SV) 
9 Quality Code 
10…13 Valor Tertiary (TV) 
14 Quality Code 
15…18 Valor Quaternary (QV) 
19 Quality Code 
Canal 1 
20…39 Variables HART como en el canal 0 
Canal 2 
40…59 Variables HART como en el canal 0 
Canal 3 
60…79 Variables HART como en el canal 0 


Si la funcionalidad HART no está activada o el aparato de campo conectado no suministra la 
variable HART en cuestión, se ajusta la variable = 0 y el QC = 0x37 (valor de inicialización 
del módulo analógico).  
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10.4 Ajustes específicos de HART 
La comunicación HART está disponible en la parametrización estándar (ver el capítulo 9.1 
"Parametrización y estructura de los parámetros de canal o tecnológicos"). 


Pueden ajustarse otras opciones específicas HART para cada canal mediante los juegos de 
datos 131…134.  


Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los parámetros 
ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Cada nueva parametrización del módulo analógico restablece los ajustes específicos HART 
a los valores iniciales del juego de datos de parámetros 128. 


En caso de ausencia de tensión de alimentación L+, los ajustes específicos HART no se 
transfieren al módulo. 
 
Canal Número del juego de datos 
0 131 
1 132 
2 133 
3 134 
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Estructura de los ajustes específicos HART 


 
Figura 10-1 Ajustes 
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10.5 Juegos de datos de petición y respuesta HART 
Los comandos HART se ejecutan para cada canal mediante una interfaz de comandos 
independiente con un juego de datos de petición y un juego de datos de respuesta en cada 
caso. 
 
Canal Número del juego de datos 


Petición al aparato de campo Respuesta del aparato de campo 
0 80 81 
1 82 83 
2 84 85 
3 86 87 


Estructura de los juegos de datos de petición 80, 82, 84, 86 
 
Byte Significado Nota 
0 Request-Control  
1 Number of Preamble Bytes 5…20 
2…239 Datos de comunicación según especificación 


HART  
 


Código "Request-Control": 
 
Bit 0…1:  reservado = 0 


 
Bit 2: 0 = Parameter are not checked 


 
Bit 3...4:  reservado = 0 


 
Bit 5: 0 = Transparent format * 


1 = Compact format 
 


Bit 6:  1 = Activar modo SHC ** 
 


Bit 7: 0 = Petición HART 
 


* El módulo analógico procesa los comandos HART en formato Transparent Message o en 
formato Compact Message. Sin embargo, los datos de respuesta del módulo se emiten 
siempre en formato Transparent Message.  


** El procesamiento de una secuencia de comandos HART como secuencia SHC repercute 
en todos los demás canales que tienen activada la funcionalidad HART. Ver el capítulo 4.3 
"Interfaz de comandos HART", apartado "Secuencia SHC". 
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Estructura de los juegos de datos de respuesta 81, 83, 85, 87 


En caso de respuesta incorrecta 
 
Byte Significado Nota 
0 Response-Control  
1 Indicador de error agrupado HART  
2 Error de protocolo   
3…239 Datos de respuesta según especificación 


HART 
Solo existe para "Response-Result" = 6 = 
"incorrecta, con datos" 


En caso de respuesta correcta 
 
Byte Significado Nota 
0 Response-Control  
1 Indicador de error agrupado HART  
2…239 Datos de respuesta según especificación 


HART 
Solo existe para "Response-Result" = 4 = 
"correcta, con datos" 


Código "Response-Control": 
 
Bits 0-2: Response Result (estado de procesamiento) 


0 = inactivo  
1 = inactivo (reservado) 
2 = en espera 
3 = en espera, en ejecución 
4 = correcto, con datos 
5 = correcto, sin datos 
6 = incorrecto, con datos 
7 = incorrecto, sin datos  


Bit 3:   0 = Modo burst no activo;  
Bit 4: 0 = Los datos de respuesta proceden direc-


tamente del aparato HART 
Bit 5: 0 = Datos de respuesta en formato Transpa-


rent Message  
Bit 6:  0 = Modo SHC no activo 


1 = Modo SHC activo 
Bit 7:   0 = Respuesta HART 
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Código "Indicador de error agrupado HART" 
 
Número de 
bit 


Significado Explicación 


0 más información de estado 
disponible 


(2. byte de estado HART). El comando HART 48 per-
mite obtener más información de estado 


1 Error en la comunicación 
HART 


El aparato de campo ha detectado un error de co-
municación a la recepción del comando. Las indica-
ciones de error se encuentran en el 1.er byte de 
estado HART 


2 Parameter Check 0: Parámetro HMD no modificado 
1: Comprobar parámetro HMD 


3 Reservado Siempre 0 
4…7 Error de protocolo HART al 


responder 
0: Error no especificado 
1: Error HMD 
2: Error de canal 
3: Error de comando 
4: Error de petición 
5: Error de respuesta 
6: Petición rechazada 
7: Petición de perfil rechazada 
8: Petición específica de fabricante rechazada 
9 - 15: No utilizado 


Código "Error de protocolo HART al responder" 
 
Error de 
protocolo 
HART al 
responder  


Significado Explicación 


0 Error no especificado Siempre 0 
1 Error HMD 0: No especificado 


1: Error interno de comunicación 
2: Error de parametrización 
3: Fallo de HW 
4: Tiempo de espera finalizado 
5: Temporizador HART finalizado 
6…127: reservado 
128…255: Manufacturer Specific 


2 Error de canal 0: No especificado 
1: Fallo de cable 
2: Cortocircuito 
3: Cable cortado 
4: Baja salida de intensidad 
5: Error de parametrización 
6…127: Reservado 
128…255: Manufacturer Specific 
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Error de 
protocolo 
HART al 
responder  


Significado Explicación 


3 Error de comando 0-127: Protocolo HART, 
Bit 7 = siempre 0 


4 Error de petición Bit 0 = 0: Reservado 
Bit 1 = 1: Desbordamiento del búfer de recepción 
Bit 2 = 0: Reservado 
Bit 3 = 1: Error de suma de verificación 
Bit 4 = 1: Error de trama 
Bit 5 = 1: Error de desbordamiento 
Bit 6 = 1: Error de paridad 
Bit 7 = 1: Reservado 


5 Error de respuesta Bit 0 = 1: Tiempo excedido GAP 
Bit 1 = 1: Desbordamiento del búfer de recepción 
Bit 2 = 1: Timeout 
Bit 3 = 1: Error de suma de verificación 
Bit 4 = 1: Error de trama 
Bit 5 = 1: Error de desbordamiento 
Bit 6 = 1: Error de paridad 
Bit 7 = 1: Reservado 


6 Petición rechazada 0: No especificado 
1: Formato abreviado (formato Compact) no soportado 
2: SHC no soportado 
3: Comando no admisible 
4: No hay recursos 
5…127: reservado 
128…255: Manufacturer Specific 


7 Petición de perfil rechazada 0: No especificado (no soportado) 
8 Petición específica de fabri-


cante rechazada 
0: No especificado (no soportado) 
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Ejemplo de programación HART (interfaz de comandos HART) 
Se desea enviar por el canal HART 0 el comando 01 en formato Transparent Message al 
aparato de campo HART con la dirección "98 CF 38 84 F0".  
Al detectarse un flanco ascendente en la entrada 4.0 de un módulo de entradas digitales, se 
escribe el comando HART. 


Se dan por válidos los siguientes supuestos: 


● La dirección del módulo analógico AI 4xI 2-wire 4…20mA HART es 512 (200H). 


● El juego de datos está guardado en DB80: a partir de la dirección 0.0, longitud 11 bytes. 


● En el ejemplo, el DB80 (juego de datos de petición para el canal 0) está compuesto por 
11 bytes. 


 
AWL Explicación 


 A I 4.0 


 FP M 101.0 


 = M 104.0 


m2: CALL SFC 58 


 


 REQ :=M104.0 Petición de escritura 


 IOID :=B#16#54 


 LADDR :=W#16#200 


Identificador de área de direcciones 


Dirección del módulo  


 RECNUM :=B#16#50 Número de juego de datos 80 


 RECORD :=P#DB80.DBX0.0 BYTE 11 Juego de datos con una longitud de 11 bytes (debe 
coincidir exactamente con la longitud que se desea 
transferir) 


 RET_VAL :=MW93 


 BUSY :=M51.0 


 A M 51.0 


 JC m2 


 BE 


RET_VAL de SFC 58 (OK/error/...) 


La operación de lectura no ha concluido todavía 
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Tabla 10- 1 DB80: Formato Transparent Message 


Byte Valor inicial (hex) Comentario (hex) 
0 00 Req_Control 


(00 = formato Transparent Message. 
40 = formato Transparent Message con secuencia SHC) 


1 05 Número de bytes de Preamble (05-14) 
2 82 Carácter de inicio 


(02 = Short Frame para comando 0) 
(82 = Long Frame para otros comandos) 


3 98 Dirección 
(para el comando 0, la dirección tiene exactamente 1 byte 
de longitud y posee el valor 0.) 


4 CF 
5 38 
6 84 
7 F0 
8 01 Comando (CMD) 
9 00 Longitud en bytes 
10 98 Suma de verificación (CHK)  


(se calcula desde el byte 2 "Carácter de inicio" hasta el 
penúltimo byte) 


Los comandos HART pueden enviarse también en el formato Compact Message. En tal 
caso, los datos que se transfieren mediante el DB 80 se reducen a 4 bytes. 


Tabla 10- 2 DB80: Formato Compact Message 


Byte Valor inicial (hex) Comentario (hex) 
0 20 Req_Control 


(20 = formato Compact Message. 
60 = formato Compact Message con secuencia SHC) 


1 05 Número de bytes de Preamble (05-14) 
2 01 Comando (CMD) 
3 00 Longitud en bytes 


Leyendo de modo cíclico el juego de datos DS81 para el canal HART 0 se puede conocer 
cuándo se recibió la respuesta del aparato de campo. La respuesta se emite siempre en 
formato Transparent Message. 
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Tabla 10- 3 FC81: Lectura de la respuesta con SFC 59 en el DB81 


AWL Explicación 


m3: CALL SFC 59  


 REQ :=1 Petición de lectura 


 IOID :=B#16#54 


 LADDR :=W#16#200 


Identificador de área de direcciones 


Dirección de módulo de la entrada analógica HART 


 RECNUM :=B#16#51 Número de juego de datos 81 


 RECORD :=P#DB81.DBX0.0 BYTE 75 Juego de datos 


 RET_VAL :=MW100 


 BUSY :=M49.1 


 A M 49.1 


 JC m3 


 BE 


RET_VAL de SFC 59 (OK/error/...) 


La operación de lectura no ha concluido todavía 


La sección de programa A M 49.1 a JC m3 solo se necesita en caso de que la lectura deba 
realizarse de modo síncrono. 


Mientras "0x03" se encuentra en el byte 0 del DB81, la respuesta del aparato de campo no 
ha llegado todavía. Cuando, en el byte 0, el bit 2 = 1, existen datos de respuesta positivos 
procedentes del aparato de campo, que pueden evaluarse. 
En caso de que los datos de respuesta sean incorrectos, ver las tablas "Indicador de fallo 
agrupado HART" en el byte 1 o " Errores de protocolo HART en respuesta" en el byte 2 de 
la respuesta del aparato de campo. 
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Tabla 11- 1 Resolución de los valores analógicos 


Resolución en bits incl. signo Valores Valor analógico 
 Decimal Hexadecimal Byte alto Byte bajo 
16 1 1H Signo 0 0 0 0 0 


0 0 
0 0 0 0 0 0 0 1 


Representación/Rango de valores  
En la siguiente tabla encontrará los valores decimales y hexadecimales (códigos) de los 
rangos de medida de intensidad. 


Tabla 11- 2 Rango de medida de intensidad 4 a 20 mA/4…20 mA HART 


Valores Rango de medida de inten-
sidad 


Rango 


dec. hex. de 4 a 20 mA  
32767 7FFF >22,81 mA Rebase por exceso 
32511 7EFF 22,81 mA Rango de saturación 
27649 6C01  
27648 6C00 20 mA Rango nominal 
20736 5100 16 mA 
1 1 4 mA + 578,7 nA 
0 0 4 mA 
-1 FFFF  Rango de saturación por defecto 
-4864 ED00 1,185 mA 
-32768 8000 < 1,185 mA Rebase por defecto 


 


 


 







Representación de valores analógicos  
11.1 Representación de los rangos de entrada 


 Módulo de entradas analógicas AI 4xI 2-wire 4…20mA HART 
74 Manual de producto, 11/2014, A5E35318492-AA 


11.1 Representación de los rangos de entrada 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de entrada 
bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


Tabla 11- 3 Rangos de entrada bipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
 
Rango nom-
inal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 -100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por defecto 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-117,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 


 


Tabla 11- 4 Rangos de entrada unipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
Rango nom-
inal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación 
por defecto 


-4864 -17,593 1 1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-17,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 
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11.2 Representación de valores analógicos en rangos de medición de 
intensidad 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (la codificación) de 
los rangos de medición de intensidad posibles. 


Tabla 11- 5 Rango de medición de intensidad ±20 mA 


Valores Rango de medición de intensidad Rango 
dec. hex. ±20 mA  
32767 7FFF >23,52 mA Rebase por exceso 
32511 7EFF 23,52 mA Margen de saturación por 


exceso 27649 6C01  
27648 6C00 20 mA Rango nominal 
20736 5100 15 mA 
1 1 723,4 nA 
0 0 0 mA 
-1 FFFF  
-20736 AF00 -15 mA 
-27648 9400 -20 mA 
-27649 93FF  Margen de saturación por 


defecto -32512 8100 -23,52 mA 
-32768 8000 <-23,52 mA Rebase por defecto 


 


Tabla 11- 6 Rangos de medición de intensidad de 0 a 20 mA y de 4 a 20 mA 


Valores Rango de medición de intensidad Rango 
dec. hex. 0 a 20 mA * 4 a 20 mA  
32767 7FFF >23,52 mA >22,81 mA Rebase por exceso 
32511 7EFF 23,52 mA 22,81 mA Margen de saturación por 


exceso 27649 6C01   
27648 6C00 20 mA 20 mA Rango nominal 
20736 5100 15 mA 16 mA 
1 1 723,4 nA 4 mA + 578,7 nA 
0 0 0 mA 4 mA 
-1 FFFF   Margen de saturación por 


defecto -4864 ED00 -3,52 mA 1,185 mA 
-32768 8000 < -3,52 mA < 1,185 mA Rebase por defecto 
 *  Con el tipo de medición "Transductor de medida a 2 hilos", el rango "0 a 20 mA" no permite 


valores negativos. Por lo tanto, en este caso no existe rango de saturación por defecto ni rebase 
por defecto. 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
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 PELIGRO 
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 ADVERTENCIA 
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 PRECAUCIÓN 
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manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 







  
  


Módulo de entradas analógicas AI 4xRTD/TC 2-/3-/4- wire HF (6ES7134-6JD00-0CA1) 
Manual de producto, 02/2014, A5E03573292-AD 3 


Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema de periferia descentralizada ET 200SP.  


Además, el sistema de información de STEP 7 (Ayuda en pantalla) ayuda a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Vista general de la documentación del módulo de entradas analógicas AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de entradas analógicas AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de entradas analógicas AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/58649293) 


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


Instalación de 
controladores con 
inmunidad a las 
perturbaciones 


Manual de funciones Instalación de 
controladores con inmunidad a las 
perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59193566)  


• Principios básicos 
• Compatibilidad electromagnética 
• Protección contra rayos 


Procesamiento de 
valores analógicos  


Manual de funciones 
Procesamiento de valores 
analógicos 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/67989094)  


• Principios de la tecnología 
analógica (cableado, 
procesamiento, diseño) 


• Descripción/explicación de 
significados, p. ej. tiempos de 
conversión y de ciclo, límites de 
error básico y de error práctico 


Diagnóstico del sistema Manual de funciones  
Diagnóstico de sistema 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59192926)  


• Resumen 
• Evaluación del diagnóstico de 


hardware/software 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67989094

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67989094

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
BaseUnits Manual de producto BaseUnits de 


ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59753521)  


Datos técnicos 


Información 
complementaria y 
particularidades del 
sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


Información del producto relativa a 
la documentación del sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/73021864) 


Información de última hora que 
todavía no se ha incluido en los 
manuales de sistema, manuales de 
funciones o manuales de producto. 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7134-6JD00-0CA1 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de entradas analógicas con 4 entradas 


● Resolución: hasta 16 bits incl. signo 


● Tipo de medición Tensión ajustable canal por canal 


● Tipo de medición Resistencia ajustable canal por canal 


● Tipo de medición Termorresistencia (RTD) ajustable canal por canal 


● Tipo de medición Termopar (TC) ajustable canal por canal 


● Diagnóstico parametrizable por canal 


● Alarma de proceso al rebasar valores límite, ajustable por canal (dos límites superiores y 
dos inferiores, respectivamente) 


● Compensación automática de la resistencia del cable en la conexión a 3 hilos 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrizar en RUN 


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión de otras funciones del módulo 


Función Versión del módulo 
a partir de 


Versión de firmware 
del módulo a partir 


de
Calibración en runtime 1 a partir de V2.00.00
Información de calidad (solo PROFINET IO) 1 a partir de V1.01.00
Rango de medición escalable 1 a partir de V2.00.00
Resistencia del conductor parametrizable para conexión 
a 2 hilos 


1 a partir de V2.00.00


Comprobación de rotura de hilo desactivable 1 a partir de V2.00.00


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 
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Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación general de conexiones 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones del AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF 


Asignación de conexiones del AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF (6ES7134-6JD00-0CA1) 
Borne Asignación Borne Asignación Explicaciones BaseUnits1 Etiqueta de 


identificación por color 
1 M0+ 2 M1+ • Mn+: conductor de 


medida positivo, 
canal n 


• Mn-: línea de 
medida negativa, 
canal n 


• ICn+: línea de 
corriente constante 
positiva, canal n 


• ICn-: línea de 
corriente constante 
negativa, canal n 


A0 
A1 


--- 
3 M2+ 4 M3+ 
5 M0- 6 M1- 
7 M2- 8 M3- 
9 IC0+ 10 IC1+ 
11 IC2+ 12 IC3+ 
13 IC0- 14 IC1- 
15 IC2- 16 IC3- 
L+ 24 V DC M M 


RTD conexión a 2 hilos 


 


RTD conexión a 3 hilos 


 


RTD conexión a 4 hilos 


 


TC 


 


 1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


 


 


 Nota 


La primera BaseUnit de una estación debe ser una BaseUnit de color claro. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 
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Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Tipos y rangos de medición 


  
La siguiente tabla muestra qué rangos de medición y coeficientes de temperatura pueden 
parametrizarse para cada tipo de medición: 


Tabla 4- 1 Tipos y rangos de medición 


Tipo de medición Rango de medición Coeficiente de temperatura 
Desactivado – – 
Resistencia (conexión a 2, 3 ó 4 hilos) 150 Ω/300 Ω/600 Ω/ 


3 kΩ/6 kΩ 
– 


Resistencia (conexión a 2 hilos) PTC – 
Termorresistencia RTD 
(conexión a 3 hilos) 


Climatiz./Estándar 
Cu 10  


Cu 0,004271 


Termorresistencia RTD 
(conexión a 2, 3 ó 4 hilos) 


Climatiz./Estándar  
Pt 100  
Pt 200  
Pt 500  
Pt 1000  


Pt 0,00385/ 
Pt 0,003916/ 
Pt 0,003902/ 
Pt 0,00392/ 
Pt 0,00385055 


Climatiz./Estándar 
Ni 100  
Ni 120  
Ni 200  
Ni 500  
Ni 1000  


Ni 0,00618/ 
Ni 0,00672 


Climatiz.2/Estándar2 
Ni 1000  


Ni 0,005 


Termopar TC Tipo E, N, J, K, L, S, R,  
B, T, C, U, TXK (según GOST) 


 


Tensión ±50 mV/±80 mV/ 
±250 mV/±1 V 


 


 1 Los coeficientes de temperatura predeterminados son válidos para Europa.  
2 Para sensores LG-Ni 1000 de Siemens Building Ltd (Landis & Stäfa). 
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Particularidad al utilizar sensores Cu10 
● En la parametrización, seleccione "Termorresistencia (3 hilos)" y "Cu10". 


● Cablee el sensor Cu10 con un sistema de conexión a 3 hilos. 


● Durante el funcionamiento, la resistencia del conductor de medida que falta se compensa 
internamente de manera automática. 


 
  Nota 


A fin de garantizar una compensación óptima del cable con el sensor Cu10, tenga en 
cuenta lo siguiente: 
• Para que el valor medido sea exacto, la resistencia del conductor de corriente 


constante positivo que va al sensor Cu10 y la resistencia del conductor de medida 
negativo deben tener el mismo valor. 


• Recomendación: el conductor de medida debe ser lo mas corto posible. 
• Pueden aparecer otros valores de resistencia en función del sistema de conexión 


utilizado. 
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Particularidad al utilizar resistencias PTC 
Las PTC son adecuadas para la vigilancia de temperatura o como dispositivo térmico de 
protección de accionamientos complejos o bobinas de transformador. 


● En la parametrización, seleccione "Resistencia (conexión a 2 hilos)" y "PTC": 


● Conecte la PTC con un sistema de conexión a 2 hilos. 


● Utilice resistencias PTC del tipo A (termistor PTC) según DIN/VDE 0660, parte 302. 


● Si está habilitado el diagnóstico "Rebase por defecto", con valores de resistencia < 18 Ω 
se genera un diagnóstico "Valor límite inferior no alcanzado" que muestra un 
cortocircuito. 


● Datos de sensor de la resistencia PTC: 


Tabla 4- 2 Utilización de resistencias PTC 


Característica Datos técnicos Observación 
Puntos de 
conmutación 


Comportamiento con temperatura en aumento 
< 550 Ω  Rango normal: 


• SIMATIC S7: Bit 0 = "0", Bit 2 = "0" (en PAE) 


de 550 Ω a 1650 Ω Rango de preaviso: 
• SIMATIC S7: Bit 0 = "0", Bit 2 = "1" (en PAE) 


> 1650 Ω Rango de reacción: 
• SIMATIC S7: Bit 0 = "1", Bit 2 = "0" (en PAE) 


Comportamiento con temperatura en descenso 
> 750 Ω Rango de reacción: 


• SIMATIC S7: Bit 0 = "1", Bit 2 = "0" (en PAE) 


de 750 Ω a 540 Ω Rango de preaviso: 
• SIMATIC S7: Bit 0 = "0", Bit 2 = "1" (en PAE) 


< 540 Ω Rango normal: 
• SIMATIC S7: Bit 0 = "0", Bit 2 = "0" (en PAE) 


Comportamiento después de cortocircuito 
< 18 Ω • SIMATIC S7: Bit 7 (IB x+1) = "1", Bit 0 = "0" y 


Bit 2 = "0" 


(TNF-5) °C 
(TNF+5) °C 
(TNF+15) °C 
Tensión de 
medición/ 
tensión en el PTC 


máx. 550 Ω 
mín. 1330 Ω 
mín. 4000 Ω 
máx. 7,5 V1 


TNF = temperatura nominal de respuesta del sensor 
(según DIN/VDE 0660) 


 1 Por debajo de 23 kΩ 
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Asignación en la memoria imagen de proceso de las entradas (MIPE/PAE) en SIMATIC S7 


 
Figura 4-1 Asignación en la memoria imagen de proceso de las entradas (MIPE/PAE) 


Indicaciones para la programación 


● En la memoria imagen de proceso de las entradas, los bits 0+2 son relevantes para la 
evaluación. Mediante los bits 0+2 se puede vigilar p. ej. la temperatura de un motor. 


● Los bits 0+2 de la imagen de proceso de las entradas no tienen un comportamiento de 
almacenamiento. Al realizar la parametrización, recuerde que, p. ej., un motor arranca de 
forma controlada (mediante acuse). 


● Los bits 0+2 no pueden activarse nunca simultáneamente, sino que se activan de forma 
consecutiva. 


 


 ATENCIÓN 


La medición no es posible en los siguientes casos: 
• Con los módulos de periferia desenchufados 
• En caso de fallo de la alimentación de tensión del módulo de periferia 
• En caso de rotura de hilo o cortocircuito de los conductores de medida 


Esto hace necesario, por motivos de seguridad, evaluar siempre las entradas de 
diagnóstico del AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF. 
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Ejemplo 
El diagrama muestra la evolución de la temperatura y los puntos de conmutación 
correspondientes.  


 
Figura 4-2 Evolución de la temperatura con rango de preaviso 


Consulte también 
Datos técnicos (Página 40) 
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4.2 Parámetros 


Parámetros del AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF 
Los parámetros ajustables figuran en la siguiente tabla. El rango efectivo de los parámetros 
ajustables depende del tipo de configuración. Son posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo mediante registros con la instrucción WRREC; ver capítulo Parametrización y 
estructura de registros de parámetros (Página 52). Es posible ajustar los siguientes 
parámetros: 


Tabla 4- 3 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Diagnóstico 
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal Canal1 


Diagnóstico 
Unión fría  


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal Módulo 


Diagnóstico 
Rebase por 
exceso 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal Módulo 


Diagnóstico 
Rebase por 
defecto 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal 


Diagnóstico 
Rotura de hilo 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal Canal 
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Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Tipo/rango de 
medición 


• Desactivado Termorresistencia 
(conexión a 4 hilos) 
Pt 100 estándar 


Sí Canal Canal 


• Tensión ±50 mV 
• Tensión ±80 mV 
• Tensión ±250 mV 
• Tensión ±1 V 


Resistencia  
(conexión a 2, 3 ó 4 
hilos) 
• 150 Ω 
• 300 Ω 
• 600 Ω 
• 3 kΩ 
• 6 kΩ 


Tipo/rango de 
medición 


Resistencia (conexión 
a 2 hilos) PTC 


Termorresistencia 
(conexión a 4 hilos) 
Pt 100 estándar 


Sí Canal Canal 


Tipo/rango de 
medición 


Termorresistencia  
(conexión a 2, 3 ó 4 
hilos) 
• Pt 100 climatiz. 
• Pt 200 climatiz. 
• Pt 500 climatiz. 
• Pt 1000 climatiz. 


Termorresistencia 
(conexión a 4 hilos) 
Pt 100 estándar 


Sí Canal Canal 


Termorresistencia  
(conexión a 2, 3  
ó 4 hilos) 
• Pt 100 estándar 
• Pt 200 estándar 
• Pt 500 estándar 
• Pt 1000 estándar 
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Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Tipo/rango de 
medición 
 


Termorresistencia  
(conexión a 2, 3 ó 4 
hilos) 
• Ni 100 climatiz. 
• Ni 120 climatiz. 
• Ni 200 climatiz. 
• Ni 500 climatiz. 
• Ni 1000 climatiz. 


Termorresistencia 
(conexión a 4 hilos) 
Pt 100 estándar 


Sí Canal Canal 


Termorresistencia  
(conexión a 2, 3 ó 4 
hilos) 
• Ni 100 estándar 
• Ni 120 estándar 
• Ni 200 estándar 
• Ni 500 estándar 
• Ni 1000 estándar 


Tipo/rango de 
medición 


Termorresistencia  
(conexión a 2, 3 ó 4 
hilos) 
• LG Ni 1000 


climatiz. 


Termorresistencia 
(conexión a 4 hilos) 
Pt 100 estándar 


Sí Canal Canal 


Termorresistencia  
(conexión a 2, 3 ó 4 
hilos) 
• LG Ni 1000 


estándar 


Termorresistencia 
(conexión a 3 hilos) 
• Cu 10 climatiz. 
• Cu 10 estándar 
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Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Tipo/rango de 
medición 


Termopar  
• Tipo B (PtRh-PtRh) 
• Tipo N 


(NiCrSi-NiSi) 
• Tipo E (NiCr-CuNi) 
• Tipo R (PtRh-Pt) 
• Tipo S (PtRh-Pt) 
• Tipo J (Fe-CuNi) 
• Tipo L (Fe-CuNi) 
• Tipo T (Cu-CuNi) 
• Tipo K (NiCr-NiAl) 
• Tipo U (Cu-CuNi) 
• Tipo C (WRe-WRe) 
• Tipo TXK 


Termorresistencia 
(conexión a 4 hilos) 
Pt 100 estándar 


Sí Canal Canal 


Coeficiente de 
temperatura 


• Pt 0,00385055 
• Pt 0,003916 
• Pt 0,003902 
• Pt 0,00392 
• Pt 0,00385 
• Ni 0,00618 
• Ni 0,00672 
• LG-Ni 0,005 
• Cu 0,00427 


Pt 0,00385055 Sí Canal Canal 


Unidad de 
temperatura 


• Grados Celsius 
• Grados Fahrenheit 
• Kelvin 


Grados Celsius Sí Canal Módulo 


Unión fría 4 • Sin modo de canal 
de referencia 


• Canal de referencia 
del módulo 


• Unión fría interna 
• Canal de referencia 


del grupo 0 a 3 
• Temperatura de 


referencia fija 


Sin modo de canal de 
referencia 


Sí Canal Canal 
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Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Filtrado • Ninguno 
• Débil 
• Medio 
• Fuerte 


Ninguno Sí Canal Canal 


Supresión de 
frecuencias 
perturbadoras 3 


• 60 Hz 
• 50 Hz 2 
• 16,6 Hz 


50 Hz Sí Canal Canal 


Rango de 
medición 
escalable 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal - 


Resolución del 
rango de medición 


• 2 decimales 
• 3 decimales 


2 decimales Sí Canal - 


Centro del rango 
de medición 


• Valor en el rango 
nominal del rango 
de medición 


0 Sí Canal - 


Resistencia del 
conductor 5 


0 a 50000 mΩ  0 Sí Canal - 


Alarma de proceso 
límite superior 1 3 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal - 


Límite superior 1 3 • Valor 8500 Sí Canal - 


Alarma de proceso 
límite inferior 1 3 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal - 


Límite inferior 1 3 • Valor -2000 Sí Canal - 


Alarma de proceso 
límite superior 2 3 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal - 


Límite superior 2 3 • Valor 8500 Sí Canal - 


Alarma de proceso 
límite inferior 2 3 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal - 
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Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Límite inferior 2 3 • Valor -2000 Sí Canal - 


Grupo de 
potencial 


• Utilizar el grupo de 
potencial del 
módulo izquierdo 


• Permitir nuevo 
grupo de potencial 


Utilizar el grupo de 
potencial del módulo 
izquierdo 


no Módulo Módulo 


 1  Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+: detección por módulo o aviso por canal 
2  Supresión de frecuencias perturbadoras: con 50 Hz las señales perturbadoras de 400 Hz se filtran automáticamente. 
3 Las posibilidades de parametrización están restringidas debido a la limitación del número de parámetros para la 


configuración de PROFIBUS GSD (máximo 244 bytes por estación ET 200SP). En caso necesario, pueden ajustarse 
estos parámetros mediante el registro 128, como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO" (ver tabla 
superior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 24 bytes. 


4 Solo con la configuración mediante el archivo GSD PROFIBUS: con el parámetro adicional "Cx Unión fría activada", la 
opción "Habilitar" implica utilizar la unión fría ajustada. Con la opción "Bloquear" se utiliza para RTD "Sin modo de canal 
de referencia" y, para TC, "Temperatura de referencia fija". 


5 Solo para conexión a 2 hilos  
 


 


 Nota 
Canales no utilizados 


Al "Desactivar" en la parametrización los canales no utilizados, mejora el tiempo de ciclo del 
módulo. 


Un canal desactivado devuelve siempre el valor 7FFFH. 
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4.3 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitado, permite diagnosticar tensión de alimentación L+ faltante o insuficiente. 


Diagnóstico Unión fría 
Habilitado, permite diagnosticar la unión fría cuando se desea medir la temperatura de 
referencia de la unión fría para el canal TC operado. 


Unión fría mediante el archivo GSD de PROFINET 
Como unión fría para la medición del termopar (TC) puede utilizarse una BaseUnit con 
sensor de temperatura interno (BU..T), el canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3 o el canal 0 
del módulo de periferia, si este se ha parametrizado como "Termorresistencia Pt100 
climatiz. Celsius". 


A continuación se muestra una posible parametrización: 


Tabla 4- 4 Canal RTD 


Ajuste Descripción 
Sin modo de canal de 
referencia 


El valor de temperatura presente en el canal 0 puede utilizarse 
como valor de referencia para todo el módulo.  


Canal de referencia del grupo 
0, 1, 2, 3 


El canal actúa como emisor de la temperatura de la unión fría para 
un grupo. La distribución se realiza mediante el módulo de interfaz. 


 


Tabla 4- 5 Canal TC 


Ajuste Descripción 
Canal de referencia del 
módulo  


El canal TC correspondiente utiliza el canal 0 del mismo módulo 
como temperatura de unión fría. Este canal debe estar 
parametrizado como "Termorresistencia Pt100 climatiz. Celsius" y 
"Sin modo de canal de referencia", ya que de lo contrario se dispara 
el diagnóstico Unión fría. 


Unión fría interna La temperatura de la unión fría es leída por un sensor de 
temperatura interno de la BaseUnit. Si el tipo de BaseUnit es 
incorrecto, se dispara el diagnóstico Unión fría. 


Canal de referencia del grupo 
0, 1, 2, 3 


El canal actúa como receptor de la temperatura de la unión fría para 
un grupo. 


Temperatura de referencia fija La temperatura de referencia del termopar se establece en 0 °C. En 
consecuencia, no se realiza ninguna compensación de temperatura.  
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 Nota 
Shared device y "Canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3" 


Si el emisor y el receptor de la temperatura de la unión fría para un grupo están asignados a 
diferentes controladores IO, esos dos controladores IO deben intercambiar datos con el 
dispositivo IO para que la compensación de temperatura pueda realizarse sin fallos. 


 


Unión fría mediante el archivo GSD de PROFIBUS 
Como unión fría para la medición del termopar (TC) puede utilizarse una BaseUnit con 
sensor de temperatura interno (BU..T), el canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3 o el canal 0 
del módulo de periferia, si este se ha parametrizado como "Termorresistencia Pt100 
climatiz. Celsius". 


La unidad de temperatura ajustada (p. ej. grado Celsius) es válida para todo el módulo 
durante la compensación de temperatura "Canal de referencia del módulo" y "Canal de 
referencia del grupo 0, 1, 2, 3". 


Tabla 4- 6 Canal RTD 


Ajuste  Descripción 
Sin modo de canal de 
referencia 


El valor de temperatura presente en el canal 0 puede utilizarse 
como valor de referencia para todo el módulo.  


Canal de referencia del grupo 
0, 1, 2, 3 


El canal actúa como emisor de la temperatura de la unión fría para 
un grupo. La distribución se realiza mediante el módulo de interfaz. 


 


 
Ajuste Descripción 
Canal x Unión fría activada • Bloquear: el canal x se parametriza con el ajuste "Sin modo de 


canal de referencia". 
• Habilitar: el canal x se parametriza con el ajuste arriba 


seleccionado. 
 


Tabla 4- 7 Canal TC 


Ajuste Descripción 
Canal de referencia del 
módulo 


El canal TC correspondiente utiliza el canal 0 del mismo módulo 
como temperatura de unión fría. Este canal debe estar 
parametrizado como "Termorresistencia Pt100 climatiz. Celsius" y 
"Sin modo de canal de referencia", ya que de lo contrario se dispara 
el diagnóstico Unión fría. 


Unión fría interna La temperatura de la unión fría es leída por un sensor de 
temperatura interno de la BaseUnit. Si el tipo de BaseUnit es 
incorrecto, se dispara el diagnóstico Unión fría. 
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Ajuste Descripción 
Canal de referencia del grupo 
0, 1, 2, 3 


El canal actúa como receptor de la temperatura de la unión fría para 
un grupo. 


Temperatura de referencia fija La temperatura de referencia del termopar se establece en 0 °C. En 
consecuencia, no se realiza ninguna compensación de temperatura. 


 


 
Ajuste Descripción 
Canal x Unión fría activada • Bloquear: el canal x se parametriza con el ajuste "Temperatura 


de referencia fija". 
• Habilitar: el canal x se parametriza con el ajuste arriba 


seleccionado. 


Diagnóstico Rebase por exceso 
Habilitado, permite diagnosticar si el valor medido sobrepasa el margen de saturación por 
exceso. 


Diagnóstico Rebase por defecto 
Habilitado, permite diagnosticar si el valor medido está por debajo del rango de saturación 
por defecto. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitado, permite diagnosticar si en la correspondiente entrada parametrizada del módulo 
no circula corriente o la corriente es insuficiente para la medición. 


Tipo/rango de medición 
Ver el capítulo Tipos y rangos de medición (Página 12).  


Coeficiente de temperatura 
El coeficiente de temperatura depende de la composición química del material. En Europa 
se utiliza un solo valor por tipo de sensor (valor predeterminado). 


El coeficiente de temperatura (valor α) indica cuánto varía de forma relativa la resistencia de 
un determinado material cuando la temperatura aumenta en 1 °C. 


El resto de valores permite ajustar el coeficiente de temperatura de manera específica para 
un sensor, lo que proporciona una mayor precisión. 


Unidad de temperatura 
Elección entre grado Celsius, grado Fahrenheit y Kelvin como unidad de temperatura para el 
rango de medición seleccionado.  
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Filtrado 
Los valores medidos son suavizados mediante filtrado. El filtrado se puede ajustar en 4 
niveles.  


Tiempo de filtrado = número de ciclos del módulo (k) x tiempo de ciclo del módulo.  


La siguiente figura muestra tras cuántos ciclos del módulo el valor analógico filtrado se 
acerca al 100%, en función del filtrado configurado. Esto rige para cada cambio de señal en 
la entrada analógica. 


 
① Sin filtrado (k = 1) 
② Débil (k = 4) 
③ Medio (k = 8) 
④ Fuerte (k = 16) 


Figura 4-3 Filtrado para AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF 


Supresión de frecuencias perturbadoras 
En los módulos de entradas analógicas, suprime las perturbaciones causadas por la 
frecuencia de la red de corriente alterna utilizada.  


La frecuencia de la red de corriente alterna puede repercutir desfavorablemente en los 
valores medidos sobre todo al medir en pequeños rangos de tensión y con termopares. El 
usuario indica mediante este parámetro la frecuencia de red que predomina en su 
instalación. 


Resolución del rango de medición  
Parámetro para el tipo de medición termorresistencia estándar y termopar.  


Permite aumentar la resolución a 2 ó 3 decimales para una sección configurable del rango 
de medición. Ver el capítulo Rango de medición escalable (Página 28). 
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Centro del rango de medición  
Determina la temperatura en torno a la cual se extiende de manera simétrica el rango de 
medición escalable. El valor debe encontrarse en el rango nominal del rango de medición en 
el que se basa. Se indica en números enteros. 


Máximo/Mínimo  


Equivale al rebase por exceso/rebase por defecto para el rango de medición escalable.  


Resistencia del conductor  
Parámetro para los tipos de medición resistencia y termorresistencia (conexión a 2 hilos). 


Sirve para compensar la resistencia del conductor sin tener que manipular el cableado del 
sensor.  


Si el parámetro "Resistencia del conductor" se parametriza con un valor superior a 0 mΩ, el 
módulo utiliza automáticamente los datos de calibración de fábrica.  


Habilitar alarma de proceso 
Habilitación de una alarma de proceso si se rebasa por exceso el límite superior 1/2 o se 
rebasa por defecto el límite inferior 1/2. 


Límite inferior 1/2 
Especifique un umbral por debajo del cual se dispare una alarma de proceso. 


Límite superior 1/2 
Especifique un umbral por encima del cual se dispare una alarma de proceso. 


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentra una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación (ver manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.4 Rango de medición escalable 


Introducción 
El rango de medición escalable está disponible para los rangos de medición de temperatura 
de termorresistencia (RTD) estándar y termopar. No se soportan los rangos de medición 
para tensión, resistencia y termorresistencia climatiz. 


El rango de medición escalable es válido para los siguientes rangos: 


● Rango nominal 


● Rango de saturación por defecto 


● Rango de saturación por exceso 


Función 
El rango de medición escalable es una sección delimitada de un rango de medición 
soportado por el módulo.  


Permite aumentar la resolución para una sección parametrizable.  


● El parámetro "Resolución del rango de medición" determina la resolución a 2 ó 3 
decimales. 


● El parámetro "Centro del rango de medición" determina la temperatura en torno a la cual 
se extiende de manera simétrica el rango de medición escalable. 


Rangos de valores 


Tabla 4- 8 Rangos de valores 


Rango de medición 
escalable 


Resolución del rango de medición  Valores hex. 
 2 decimales 3 decimales 


Rebase por exceso >325,11 >32,511 7FFFH 
Límite superior 325,11 32,511 7EFFH 
Centro del rango de 
medición 


0 0 0H 


Límite inferior -325,12 -32,512 8100H 
Rebase por defecto <-325,12 <-32,512 8000H 


Para obtener la temperatura absoluta, debe cotejarse el centro del rango de medición en el 
programa del usuario (como offset) con el valor de los datos útiles del rango de medición 
escalable. 


En los datos útiles, el centro del rango de medición se emite siempre como valor "0".  
Los datos útiles se reproducen en el formato S7 de acuerdo con los rangos de entrada 
bipolares. También el rebase por defecto/rebase por exceso se calcula de acuerdo con los 
límites de S7. 
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Reglas 
● El centro del rango de medición debe encontrarse en el rango nominal del rango de 


medición en el que se basa. Se indica en números enteros. 
● El rango de medición escalable se extiende de manera simétrica en torno al centro del 


rango de medición. En función de la resolución, se obtendrán distintos rangos de valores 
(①, ②). 


● El rango de medición escalable se delimita mediante el rebase por defecto y el rebase 
por exceso del rango de medición en el que se basa: 


– Cuando cae por debajo del límite, se recorta a la altura del rebase por defecto. 


– Cuando sube por encima del límite (③), se recorta a la altura del rebase por exceso. 


Ejemplo 
El siguiente ejemplo visualiza el efecto de los rangos de medición escalables: 


 
① Rango de medición escalable con 2 decimales y en el formato hexadecimal S7 
② Rango de medición escalable con 3 decimales y en el formato hexadecimal S7 
③ Rango de medición escalable recortado a la altura del rebase por exceso del rango de medición en el que se basa 


("clipping")  


Figura 4-4 Ejemplos de rangos de medición escalables 
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4.4.1 Configuración 


Requisitos 
Para realizar la configuración es necesario elegir previamente un rango válido de medición 
de temperatura. 


Configuración 
La función se activa mediante el parámetro "Rango de medición escalable".  


La siguiente imagen muestra un ejemplo de configuración en STEP 7: 


 
Figura 4-5 Configuración para el rango de medición escalable 


Referencia  
Encontrará más información acerca de la configuración en la Ayuda en pantalla de STEP 7. 
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4.4.2 Evaluar registro 235 


Evaluación en el programa del usuario  
En el programa del usuario pueden evaluarse mediante el registro 235 el estado y los límites 
del rango de medición escalable que se obtienen al alcanzarse el rebase por defecto/rebase 
por exceso. 


Estructura del registro 235 


 
Figura 4-6 Estructura del registro 235 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura 4-7 Información del encabezado del registro 235 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros. 


Cuando el correspondiente bit está ajustado a "1", el parámetro está activado. 


* x = 2 + (número de canal x 8) 


 
Figura 4-8 Estructura del registro 235: Parámetros de canal, bytes x a x+7 


Descripción de parámetros  


Tabla 4- 9 Descripción de los parámetros del registro 235 


Parámetros Descripción 
Rango de medición escalable, activo 1 = Función para este canal, activa. 
Clipping 1 = Rango de medición escalable recortado a la altura del 


rebase por exceso/rebase por defecto del rango de medición 
en el que se basa (ver figura (Página 29)). 


Resolución 2 ó 3 decimales 
Centro del rango de medición Temperatura en °C/°F/K enteros ("punto de operación" para 


el escalado) 
Rebase por exceso/por defecto Límites del rango de medición escalable 







 Parametrización y direccionamiento 
 4.4 Rango de medición escalable 


Módulo de entradas analógicas AI 4xRTD/TC 2-/3-/4- wire HF (6ES7134-6JD00-0CA1) 
Manual de producto, 02/2014, A5E03573292-AD 33 


Ejemplo 
El siguiente ejemplo muestra los valores correspondientes a una termorresistencia Pt 100 
estándar, °C: 


Tabla 4- 10 Ejemplo para termorresistencia Pt 100 estándar 


Valor hex. Valor dec. Evaluación registro 235 
00H  0 V0.0 
08H  8 8 bytes 
03H  3 Rango de medición escalable activo y recortado (clipping) 
02H  2 Resolución: 2 decimales 
02EEH  750 Centro del rango de medición: 750 °C 
61A8H  25000 Rebase por exceso (máximo): 


250,00 + 750 = 1000,00 °C  
El rango de medición escalable se recorta a la altura del rebase por 
exceso. 


8100H  -32512 Rebase por defecto (mínimo): 
-325,12 + 750 = 424,88 °C 
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4.5 Área de direcciones 


Área de direcciones del módulo de entradas analógicas AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF 
La figura siguiente muestra la asignación del área de direcciones con información de calidad 
(Quality Information (QI)). Las direcciones para la información de calidad solo están 
disponibles si se ha habilitado la información de calidad. 


 
Figura 4-9 Área de direcciones del AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF con información de calidad 


Posibilidades de configuración del AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad (a partir de la versión de firmware V1.01) 
Si se habilita la información de calidad en el módulo analógico, se asigna adicionalmente un 
byte en el área de direcciones de entrada. Los bits 0 a 3 de este byte están asignados a un 
canal e informan sobre la validez del valor analógico (0 = valor incorrecto). 
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 Alarmas y avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF: 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado del canal (verde) 
③ Error del canal (rojo) 
④ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las siguientes tablas contienen el significado de los indicadores de estado y de error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 38). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal/error de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estado y error del LED Estado de canal/error de canal 


LED Significado 


Estado de canal Error de canal 
 


apagado 
 


apagado 
Canal desactivado 


 
encendido 


 
apagado 


Canal activado pero no hay diagnóstico de canal 


 
apagado 


 
encendido 


Canal activado y diagnóstico de canal 


 
encendido 


 
encendido 


No permitido (error) 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 


Evaluación de alarmas de proceso con controlador IO  
El módulo genera una alarma de proceso con los siguientes eventos: 
● Rebase por defecto del valor límite inferior 1 
● Rebase por exceso del valor límite superior 1 
● Rebase por defecto del valor límite inferior 2 
● Rebase por exceso del valor límite superior 2 


Encontrará información detallada sobre el evento en el bloque de organización de la alarma 
de proceso, con la instrucción "RALRM" (leer información adicional de alarma) y en la ayuda 
en pantalla de STEP 7. 


El canal del módulo que ha originado la alarma de proceso se registra en la información de 
arranque del bloque de organización. En la figura siguiente se muestra la asignación a los 
bits de la palabra doble de datos locales 8. 


 
Figura 5-2 Información de arranque del bloque de organización  


Estructura de la información adicional de alarma 


Tabla 5- 4 Estructura de la información adicional de alarma 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI  
(User Structure Identifier) 


W#16#0001 información adicional de las alarmas de 
proceso del módulo de periferia 


2 


Canal que ha disparado la alarma de proceso. 
 Canal B#16#00 hasta B#16#03 Canal 0 a 3 del módulo de periferia 1 
Evento que ha disparado la alarma de proceso. 
 Evento B#16#03 Rebase por defecto del valor límite inferior 1 1 


B#16#04 Rebase por exceso del valor límite superior 1 
B#16#05 Rebase por defecto del valor límite inferior 2 
B#16#06 Rebase por exceso del valor límite superior 2 
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Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con estos eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Alarma de proceso perdida 


● Error en canal de referencia 


● Error 


● Valor límite inferior no alcanzado 


● Valor límite superior rebasado 


● Rotura de hilo 


● Falta tensión de alimentación 


● Error de parametrización 


5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 5 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Avisos de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso. El 
canal 0 vale para todo el módulo. Durante 
este tiempo el módulo no realiza ninguna 
medición. 


– 


Se está calibrando el canal. 
Rotura de hilo 6H Cableado del sensor sujeto a impedancia 


demasiado alta 
Utilizar otro tipo de sensor o cablear 
de forma diferente (emplear cables 
con una sección mayor, p. ej.) 


Interrupción del cable entre módulo y 
sensor 


Restablecer la conexión 


Canal no cableado (abierto) • Desactivar el diagnóstico 
• Cablear o desactivar canal 


Valor límite superior 
rebasado1 


7H El valor está por encima del margen de 
saturación por exceso. 


Corregir concordancia módulo/sensor 


Rotura de hilo2 Ver Rotura de hilo 
Valor límite inferior no 
alcanzado1 


8H El valor está por debajo del margen de 
saturación por defecto. 


Corregir concordancia módulo/sensor 


Error 9H Se ha producido un error interno del 
módulo (el aviso de diagnóstico en el 
canal 0 se aplica a todo el módulo). 


Sustituir el módulo 
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Avisos de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Error de 
parametrización 


10H El módulo no puede utilizar parámetros 
para el canal: el módulo enchufado no 
coincide con la configuración. 
Parametrización incorrecta. 


• Corrección de la configuración 
(sincronizar la configuración 
teórica con la real). 


• Corrección de la parametrización 
(Diagnóstico Rotura de hilo 
parametrizado solo para los rangos 
de medida autorizados). 


Falta tensión de carga 11H Tensión de alimentación L+ inexistente o 
insuficiente 


• Comprobar tensión de 
alimentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar tipo de BaseUnit 


Error de canal de 
referencia (Unión fría) 


15H La temperatura de referencia de la unión 
fría para el canal TC operado con 
compensación no es válida. 


• Comprobar tipo de BaseUnit 
• Seleccionar la unión fría correcta 


mediante parametrización3 
• Comprobar si en toda la 


configuración se ha asignado en 
cada caso una sola vez como 
emisor la unión fría (canal de 
referencia del grupo 0, 1, 2, 3). 


Alarma de proceso 
perdida 


16H No se ha podido señalizar por lo menos 
una alarma de proceso, ya que hay 
demasiadas alarmas de proceso 
pendientes. 


Corrección del programa, del proceso 


 1 El aviso se refiere al diagnóstico y está en función del rango de medición parametrizado. 
2 Para los rangos de medición de resistencia y termorresistencia, con el diagnóstico "Rotura de hilo" desactivado, este se 


señaliza mediante el diagnóstico "Valor límite superior rebasado". 
3 Shared Device y diagnóstico "Temperatura de referencia": si el emisor y el receptor de la temperatura de la unión fría 


para un grupo están asignados a distintos controladores IO, es posible que en caso de diagnóstico deban cargarse de 
nuevo las dos configuraciones. En tal caso, cargue primero la configuración que contenga el receptor.  
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del AI 4×RTD/TC 2-/3-/4-wire HF 
 


 6ES7134-6JD00-0CA1 
Nombre del producto AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF 
Información general  
Versión de firmware V2.0 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0, A1 
Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde versión V12 SP1/V13 
STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/V5.5 SP4 
PROFIBUS, versión GSD/revisión GSD o sup. Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD GSDML V2.3 
Configuración CiR en RUN  
Posibilidad de cambio de parametrización en RUN Sí 
Calibración en RUN Sí 
Diseño/montaje  
Montaje en rack posible Sí 
Montaje frontal posible Sí 
Montaje sobre perfiles posible Sí 
Posibilidad de montaje en pared/directo No 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo máx. 35 mA 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 0,75 W 
Área de direcciones  
Área de direcciones por módulo  
Área de direcciones por módulo, máx. 8 bytes; + 1 byte para información 


QI 
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 6ES7134-6JD00-0CA1 
Entradas analógicas  
N.º de entradas analógicas 4 
Tensión de entrada admisible para entrada de tensión (límite 
de destrucción), máx. 


30 V 


Intensidad de medida constante para sensores tipo resistencia, típ. 2 mA 
Tiempo de ciclo (todos los canales), mín. Suma de los tiempos de conversión 


básicos y los tiempos de 
procesamiento adicionales (según la 
parametrización de los canales 
activados); se requiere un ciclo 
adicional para la compensación de 
cable con conexión a 3 hilos 


Unidad técnica ajustable para medición de temperatura Sí 
Rangos de entrada (valores nominales), tensiones  
-1 V a +1 V Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-1 V a +1 V) 1 MΩ 
-250 mV a +250 mV Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-250 mV a +250 mV) 1 MΩ 
-50 mV a +50 mV Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-50 mV a +50 mV) 1 MΩ 
-80 mV a +80 mV Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-80 mV a +80 mV) 1 MΩ 
Rangos de entrada (valores nominales), termopares  
Tipo B Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo B) 1 MΩ 
Tipo C Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo C) 1 MΩ 
Tipo E Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo E) 1 MΩ 
Tipo J Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo J) 1 MΩ 
Tipo K Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo K) 1 MΩ 
Tipo L Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo L) 1 MΩ 
Tipo N Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo N) 1 MΩ 
tipo R Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo R) 1 MΩ 
tipo S Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo S) 1 MΩ 
Tipo T Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo T) 1 MΩ 
Tipo U Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo U) 1 MΩ 
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 6ES7134-6JD00-0CA1 
Tipo TXK/TXK(L) según GOST Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo TXK/TXK(L) según GOST) 1 MΩ 
Rangos de entrada (valores nominales), termorresistencias  
Cu 10 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Cu 10) 1 MΩ 
Ni 100 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Ni 100) 1 MΩ 
Ni 1000 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Ni 1000) 1 MΩ 
LG-Ni 1000 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (LG-Ni 1000) 1 MΩ 
Ni 120 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Ni 120) 1 MΩ 
Ni 200 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Ni 200) 1 MΩ 
Ni 500 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Ni 500) 1 MΩ 
Pt 100 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Pt 100) 1 MΩ 
Pt 1000 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Pt 1000) 1 MΩ 
Pt 200 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Pt 200) 1 MΩ 
Pt 500 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Pt 500) 1 MΩ 
Rangos de entrada (valores nominales), resistencias  
0 a 150 ohmios Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 150 ohmios) 1 MΩ 
0 a 300 ohmios Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 300 ohmios) 1 MΩ 
0 a 600 ohmios Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 600 ohmios) 1 MΩ 
0 a 3000 ohmios Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 3000 ohmios) 1 MΩ 
0 a 6000 ohmios Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 6000 ohmios) 1 MΩ 
PTC Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (PTC) 1 MΩ 
Termopar (TC)  
Unidad técnica para medición de temperatura °C/°F/K 
Compensación de temperatura  
• Parametrizable Sí 


• Canal de referencia del módulo  Sí 
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 6ES7134-6JD00-0CA1 


• Unión fría interna Sí; con BaseUnit tipo A1 


• Canal de referencia del grupo Sí 


• Número de grupos de canal de referencia 4; grupos 0 a 3 


• Temperatura de referencia fija Sí 


Termorresistencia (RTD)  
Tensión de entrada admisible para entrada de tensión (límite 
de destrucción), máx. 


30 V 


Unidad técnica para medición de temperatura °C/°F/K 
Longitud de cable  
Longitud del cable apantallado, máx. 200 m; 50 m con termopares 
Formación de valores analógicos  
Principio de medida integración (Sigma-Delta) 
Tiempo de integración y conversión/resolución por canal  
Resolución con rango de saturación por exceso (bits incl. 
signo), máx. 


16 bits 


Tiempo de integración parametrizable Sí 
Tiempo de conversión básico incl. tiempo de integración, ms  
• Tiempo de procesamiento adicional en caso de 


comprobación de rotura de hilo 
2 ms; en las áreas de 
termorresistencia, resistencia y 
termopar 


• Comprobación adicional de rotura de hilo del cable de 
alimentación 


2 ms; con transductor de medida a 
3/4 hilos (termorresistencia y 
resistencia) 


Supresión de tensiones perturbadoras para frecuencia 
perturbadora f1 en Hz 


16,6/50/60 Hz 


Tiempo de conversión (por canal) 180/60/50 ms 
Filtrado de los valores medidos  
parametrizable Sí 
Nivel: Ninguno Sí 
Nivel: Débil Sí 
Nivel: Medio Sí 
Nivel: Fuerte Sí 
Sensor  
Conexión de los sensores  
para medición de tensión Sí 
para medición de resistencia con conexión a 2 hilos Sí 
para medición de resistencia con conexión a 3 hilos Sí 
para medición de resistencia con conexión a 4 hilos Sí 
Errores/precisiones  
Error de linealidad (referido al rango de entrada), (+/-) ± 0,01%; +/- 0,1% con 


termorresistencia y resistencia 
Error por temperatura (referido al rango de entrada) ± 0,0009%/K; +/- 0,005%/K con 


termopar 
Diafonía entre las entradas, mín. -50 dB 
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 6ES7134-6JD00-0CA1 
Repetibilidad en el estado transitorio a 25 °C (referido al rango 
de entrada), (+/-) 


± 0,05 % 


Límite de error práctico en todo el rango de temperaturas  
Tensión, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,1 % 
Resistencia, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,1 % 
Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C)  
Tensión, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,05 % 
Resistencia, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,05 % 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = n x (f1 +/- 1%), 
f1 = frecuencia perturbadora 


 


Perturbación en modo serie (cresta de la perturbación < valor 
nominal del rango de entrada), mín. 


70 dB 


Tensión en modo común, máx. 10 V 
Perturbación en modo común, mín. 90 dB 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Alarma de valor límite Sí; dos límites superiores y dos 


límites inferiores 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Rotura de hilo Sí; por canales 
Rebase por exceso/por defecto Sí; por canales 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado del canal Sí; LED verde 
Para diagnóstico de canal Sí, LED rojo 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales No 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Entre los canales y la alimentación de la electrónica Sí 
Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento 


básico) 
Entre las entradas (UCM) 10 V DC 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 30 g 
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Límites de error práctico y básico para termorresistencias 
 
Límites de error para termorresistencias 
Límite de error práctico (en todo el rango de temp., referido al rango de 
entrada) 


 


• Pt 100, Pt 200, Pt 500, Pt 1000 estándar ±1,0 K 


• Pt 100, Pt 200, Pt 500, Pt 1000 climatiz. ±0,25 K 


• Ni 100, Ni 120, Ni 200, Ni 500, Ni 1000 estándar y climatiz. ±0,4 K 


• Cu 10 ±1,5 K 


Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C, referido al rango 
de entrada) 


 


• Pt 100, Pt 200, Pt 500, Pt 1000 estándar ±0,6 K 


• Pt 100, Pt 200, Pt 500, Pt 1000 climatiz. ±0,13 K 


• Ni 100, Ni 120, Ni 200, Ni 500, Ni 1000 estándar y climatiz. ±0,2 K 


• Cu 10 ±1,0 K 
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Límites de error práctico y básico para termopares 
 
Límites de error para termopares 
Límite de error práctico para termopares (en todo el rango de 
temperaturas, referido al rango de entrada) 


±1,5 K 


Límite de error práctico para termopar tipo C (en todo el rango de 
temperaturas, referido al rango de entrada)1 


±7 K 


Límite de error básico para termopares (límite de error práctico a 25 °C, 
referido al rango de entrada) 


±1 K 


Límite de error básico para termopar tipo C (límite de error práctico a 
25 °C, referido al rango de entrada) 


±5 K 


Límites de error globales en caso de utilizar la compensación interna  


• Límite de error práctico (en todo el rango de temperaturas con 
estado térmico estacionario, variación de la temperatura 
ambiente < 0,3 K/min)2 


±2,5 K 


• Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C con estado 
térmico estacionario, variación de la temperatura 
ambiente < 0,3 K/min)3 


±1,5 K 


 1 Los límites de error indicados son válidos a partir de las siguientes temperaturas: 
 Termopar tipo T: -200 °C 
 Termopar tipo K: -100 °C 
 Termopar tipo B: +700 °C 
 Termopar tipo N: -150 °C 
 Termopar tipo E: -150 °C 
 Termopar tipo R: +200 °C 
 Termopar tipo S: +100 °C 


2 Con termopar tipo C: ±8 K 
3 Con termopar tipo C: ±6 K 


Croquis acotado 
Ver Manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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 Parámetros y estructuras de datos A 
A.1 Dependencias en la configuración con un archivo GSD 


En la configuración del módulo con archivo GSD hay que tener en cuenta que los ajustes de 
algunos parámetros dependen de otros. 


Configuración con archivo GSD de PROFINET  
La tabla contiene las propiedades y sus dependencias de tipo de medición y rango de 
medición para PROFINET. 


Tabla A- 1 Dependencias de tipo de medición/rango de medición 


Tipo de medición  Rango de 
medición 


Coeficiente de 
temperatura 


Unión fría Unidad de 
temperatura 


Resistencia del 
conductor 


Desactivado * * * * * 
Tensión ±50 mV, ±80 mV, 


±250 mV, ±1 V 
* * * * 


Resistencia  
(conexión a 2, 3  
ó 4 hilos) 


150 Ω, 300 Ω,  
600 Ω, 3 kΩ, 
6 kΩ 


* * * x (para conexión a 
2 hilos) 


Resistencia  
(conexión  
a 2 hilos) 


PTC * * * * 


Termorresistencia 
(conexión a 2, 3 ó 
4 hilos) 


Pt100 climatiz.  Pt 0,00385055 
Pt 0,003916 
Pt 0,003902 
Pt 0,00392 
Pt 0,00385 


Canal de 
referencia del 
grupo 0, 1, 2, 3 


Grados Celsius x (para conexión a 
2 hilos) 


Sin modo de canal 
de referencia 


Grados Celsius 
Grados Fahrenheit 


Pt200  
Pt500  
Pt1000 Climatiz.  


Sin modo de canal 
de referencia 


Grados Celsius 
Grados Fahrenheit 


Ni100  
Ni120  
Ni200  
Ni500  
Ni1000 Climatiz.  


Ni 0,00618 
Ni 0,00672 


LG-Ni 1000 
Climatiz.  


LG-Ni 0,005 


(conexión  
a 3 hilos) 


Cu 10 Climatiz.  Cu 0,00427 * 
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Tipo de medición  Rango de 
medición 


Coeficiente de 
temperatura 


Unión fría Unidad de 
temperatura 


Resistencia del 
conductor 


Termorresistencia 
(conexión a 2, 3 ó 
4 hilos) 
 


Pt100  
Pt200  
Pt500  
Pt1000 Estándar  


Pt 0,00385055 
Pt 0,003916 
Pt 0,003902 
Pt 0,00392 
Pt 0,00385 


Sin modo de canal 
de referencia 


Grados Celsius 
Grados Fahrenheit 
Kelvin 


x (para conexión a 
2 hilos) 


Ni100  
Ni120  
Ni200  
Ni500  
Ni1000 Estándar  


Ni 0,00618 
Ni 0,00672 


LG-Ni 1000 
Estándar  


LG-Ni 0,005 


Termorresistencia 
(conexión a 3 
hilos) 


Cu 10 Estándar  Cu 0,00427 * 


Termopar Tipo B, N, E, R, 
S,  
J, L, T, K, U, C, 
TXK 


* Canal de 
referencia del 
módulo1 
Unión fría interna 
Canal de 
referencia del 
grupo 0, 1, 2, 32 


Grados Celsius 
Grados Fahrenheit 
Kelvin 


* 


Temperatura de 
referencia fija 


 x = propiedad autorizada, – = propiedad no autorizada, * = propiedad no relevante 
1 Uso como "Canal de referencia del módulo": 


- El canal 0 debe estar parametrizado como "Pt100 Climatiz." con la unidad de temperatura "grado Celsius". 
- Todo canal TC de este módulo que deba utilizar el canal 0 como referencia deberá estar parametrizado para "Unión 
fría" como "Canal de referencia del módulo".  


2 Uso como "Canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3": 
- Un canal RTD debe estar parametrizado como "Pt100 Climatiz." con la unidad de temperatura "grado Celsius".  
- La "Unión fría" de dicho canal debe estar parametrizada como "Canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3".  
- Solo debe existir un canal RTD con "Unión fría" = "Canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3" por cada grupo 0, 1, 2, 3 y 
dispositivo IO.  
- Cada canal TC del dispositivo IO que deba utilizar esta referencia deberá estar parametrizado para "Unión fría" como 
"Canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3".  
- Si el canal de referencia está asignado al canal 0, puede usarse simultáneamente como "Canal de referencia del 
módulo".  
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Configuración con archivo GSD de PROFINET  
La tabla contiene las propiedades y sus dependencias de tipo de medición para PROFINET. 


Tabla A- 2 Dependencias del tipo de medición 


Tipo de medición  Rango de 
medición 
escalable 


Resolución del 
rango de 
medición 


Diagnóstico 


Rebase por 
defecto  


Rebase por 
exceso 


Rotura de 
hilo 


Falta tensión 
de 
alimentación 
L+ 


Unión fría 


Desactivado * * * * * * * 
Tensión – * x x – x – 
Resistencia  
(conexión a 2, 3 ó 4 
hilos)  


– * x x x x – 


Resistencia PTC 
(conexión a 2 hilos) 


– * x – – x – 


Termorresistencia 
(conexión a 2, 3 ó 4 
hilos) 


x  2 ó 3 decimales x x x x – 


Termopar x 2 ó 3 decimales x x x x x1 
 x = propiedad autorizada, – = propiedad no autorizada, * = propiedad no relevante 


1 La propiedad no es relevante en caso de uso de "Temperatura de referencia fija" 


Configuración con archivo GSD de PROFIBUS  
La tabla contiene las propiedades y sus dependencias de tipo de medición y rango de 
medición para PROFIBUS. 


 
Tipo de medición Rango de 


medición 
Coeficiente 
de 
temperatura 


Slot con 
unión fría 


Unidad de 
temperatura 


Diagnóstico 


Rebase 
por 
defecto/ 
por exceso 


Rotura 
de hilo 


Falta tensión 
de 
alimentación 
L+ 


Unión 
fría 


Desactivado * * * * * * * * 
Tensión ±50 mV, 


±80 mV, 
±250 mV, ±1 V 


* * * x – x – 


Resistencia  
(conexión a 2, 3 
ó 4 hilos) 


150 Ω, 300 Ω, 
600 Ω, 3 kΩ, 
6 kΩ 


* * * x x x – 


Resistencia  
(conexión a 2 
hilos) 


PTC3  * * * x – x – 
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Tipo de medición Rango de 
medición 


Coeficiente 
de 
temperatura 


Slot con 
unión fría 


Unidad de 
temperatura 


Diagnóstico 


Rebase 
por 
defecto/ 
por exceso 


Rotura 
de hilo 


Falta tensión 
de 
alimentación 
L+ 


Unión 
fría 


Termorresistencia  
(conexión a 2, 3 
ó 4 hilos) 
 
 


Pt100 climatiz.  Pt 0,003850
55 
Pt 0,003916 
Pt 0,003902 
Pt 0,00392 
Pt 0,00385 
 


Canal de 
referenci
a del 
grupo 0, 
1, 2, 3 


Grados 
Celsius 


x x x – 


Sin modo 
de canal 
de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 


x x x – 


Pt200  
Pt500  
Pt1000 
Climatiz.  


Pt 0,003850
55 
Pt 0,003916 
Pt 0,003902 
Pt 0,00392 
Pt 0,00385 


Sin modo 
de canal 
de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 


x x x – 


Termorresistencia  
(conexión a 2, 3 
ó 4 hilos)  


Pt100  
Pt200  
Pt500  
Pt1000 
Estándar  


Pt 0,003850
55 
Pt 0,003916 
Pt 0,003902 
Pt 0,00392 
Pt 0,00385 


Sin modo 
de canal 
de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 
Kelvin 


x x x – 


Ni100  
Ni120  
Ni200  
Ni500  
Ni1000 
Climatiz.  


Ni 0,00618 
Ni 0,00672 


Sin modo 
de canal 
de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 


x x x – 


Ni100  
Ni120  
Ni200  
Ni500  
Ni1000 
Estándar  


Ni 0,00618 
Ni 0,00672 


Sin modo 
de canal 
de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 
Kelvin 


x x x – 


Termorresistencia 
(conexión a 2, 3 
ó 4 hilos) 


LG-Ni 1000 
Climatiz.  


LG-Ni 0,005 Sin modo 
de canal 
de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 


x x x – 


LG-Ni 1000 
Estándar  


LG-Ni 0,005 Sin modo 
de canal 
de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 
Kelvin 


x x x – 
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Tipo de medición Rango de 
medición 


Coeficiente 
de 
temperatura 


Slot con 
unión fría 


Unidad de 
temperatura 


Diagnóstico 


Rebase 
por 
defecto/ 
por exceso 


Rotura 
de hilo 


Falta tensión 
de 
alimentación 
L+ 


Unión 
fría 


Termorresistencia  
(conexión a 3 
hilos)  


Cu 10 
Climatiz. 


Cu 0,00427 Sin modo 
de canal 
de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 


x x x – 


Cu 10 
Estándar  


Cu 0,00427 Sin modo 
de canal 
de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 
Kelvin 


x x x – 


Termopar  
 


Tipo B, N, E, 
R, S, J, L, T, 
K, U, C, TXK 


* Canal de 
referencia 
del 
módulo1 
Unión fría 
interna 
Canal de 
referencia 
del grupo 
0, 1, 2, 32 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 
Kelvin 


x x x x 


Temperat
ura de 
referencia 
fija 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 
Kelvin 


x x x * 


 x = propiedad autorizada, – = propiedad no autorizada, * = propiedad no relevante 
1 Uso como "Canal de referencia del módulo": 


- El canal 0 debe estar parametrizado como "Pt100 Climatiz." con la unidad de temperatura "grado Celsius". 
- Cada canal TC de este módulo que deba utilizar el canal 0 como referencia deberá estar parametrizado para "Unión 
fría" con "Habilitar".  


2 Uso como "Canal de referencia del grupo 0": 
- Un canal RTD debe estar parametrizado como "Pt100 Climatiz." con la unidad de temperatura "grado Celsius".  
- La "Unión fría" de dicho canal debe estar parametrizada como "Canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3".  
- Solo debe existir un canal RTD con "Unión fría activada" = "Habilitar" por grupo y línea.  
- Cada canal TC de esta línea que deba utilizar esta referencia debe estar parametrizado para "Unión fría activada" con 
"Habilitar".  


3 Rebase por defecto = 8000H; rotura de hilo y rebase por exceso dan lugar a 01H (disparado) → (no hay diagnóstico), por 
lo que rotura de hilo y rebase por exceso resultan irrelevantes. 
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A.2 Parametrización y estructura de registros de parámetros 
Los registros del módulo tienen una estructura idéntica, independientemente de que se 
configure el módulo con PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN. P. ej., pueden modificarse los 
valores de tensión o intensidad de canales concretos en RUN sin que ello repercuta en los 
demás canales. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo mediante el registro 128 con la instrucción 
"WRREC". Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contendrá el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 


Estructura del registro 128 


 
Figura A-1 Estructura del registro 128 
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Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 3. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


* x = 2 + (número de canal * 22); número de canal = 0 a 3 
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Figura A-3 Estructura de los bytes x a x+21 para los canales 0 a 3 


Códigos para tipo de medición 
En la tabla siguiente se indican los códigos para los tipos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Dichos códigos deben introducirse en el byte x (véase la figura 
anterior). 


Tabla A- 3 Códigos para tipo de medición 


Tipo de medición Código 
Desactivado 0000 0000 
Tensión 0000 0001 
Resistencia, conexión a 4 hilos 0000 0100 
Resistencia, conexión a 3 hilos 0000 0101 
Resistencia, conexión a 2 hilos 0000 0110 
Termorresistencia, conexión a 4 hilos 0000 0111 
Termorresistencia, conexión a 3 hilos 0000 1000 
Termorresistencia, conexión a 2 hilos 0000 1001 
Termopar 0000 1010 
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Códigos para rango de medición 
En la tabla siguiente se indican los códigos para los rangos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Dichos códigos debe introducirse en el byte x+1 (véase la figura 
anterior). 


Tabla A- 4 Códigos para rango de medición 


Rango de medición Código 
Tensión 
50 mV 
80 mV 
250 mV 
1 V 


  
0000 0001 
0000 0010 
0000 0011 
0000 0101 


Resistencia 
150 Ω 
300 Ω 
600 Ω 
3 kΩ 
6 kΩ 
PTC 


  
0000 0001 
0000 0010 
0000 0011 
0000 0100 
0000 0101 
0000 1111 


Termorresistencia Climatiz. 
Pt 100  
Pt 200  
Pt 500  
Pt 1000  


  
0000 0000 
0000 0111 
0000 1000 
0000 1001 


Termorresistencia Estándar 
Pt 100  
Pt 200  
Pt 500  
Pt 1000  


  
0000 0010 
0000 1011 
0000 0100 
0000 0101 


Termorresistencia Climatiz. 
Ni 100  
Ni 120  
Ni 200  
Ni 500  
Ni 1000 
LG Ni 1000 


  
0000 0001 
0000 1101 
0001 0001 
0001 0011 
0000 1010 
0001 1101 


Termorresistencia Estándar 
Ni 100  
Ni 120  
Ni 200  
Ni 500  
Ni 1000  
LG Ni 1000 


  
0000 0011 
0000 1100 
0001 0000 
0001 0010 
0000 0110 
0001 1100 
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Rango de medición Código 
Termorresistencia 
Cu 10 Climatiz. 
Cu 10 Estándar 


  
0000 1110 
0000 1111 


Termopar 
Tipo B 
Tipo N 
Tipo E 
Tipo R 
Tipo S 
Tipo J 
Tipo L 
Tipo T 
Tipo K 
Tipo U 
Tipo C 
Tipo TXK 


 
0000 0000 
0000 0001 
0000 0010 
0000 0011 
0000 0100 
0000 0101 
0000 0110 
0000 0111 
0000 1000 
0000 1001 
0000 1010 
0000 1011 


Códigos para coeficiente de temperatura para medición de temperatura 
En la tabla siguiente se indican los códigos para los coeficientes de temperatura del módulo 
de entradas analógicas. Dichos códigos deben introducirse en el byte x+2 (véase la figura 
anterior). 


Tabla A- 5 Códigos para coeficiente de temperatura para medición de temperatura 


Coeficiente de temperatura Código 
Pt 0,00385055 
Pt 0,003916 
Pt 0,003902 
Pt 0,00392 
Pt 0,00385 


0000 0000 
0000 0001 
0000 0010 
0000 0011 
0000 0100 


Ni 0,00618 
Ni 0,00672 


0000 1000 
0000 1001 


LG-Ni 0,005 0000 1010 
Cu 0,00427 0000 1100 
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Valores límite para alarmas de proceso 
Las tablas siguientes contienen los límites admisibles para las alarmas de proceso (se 
indica en cada caso el valor útil). Los valores límite dependen del tipo y rango de medición 
elegidos. El valor para rebase por exceso debe ser más alto que el valor para rebase por 
defecto. 


Tabla A- 6 Valores límite para resistencia y tensión 


Resistencia 
(todos los rangos de medición ajustables) 


Tensión 


32510 32510 Rebase por exceso 
1 -32511 Rebase por defecto 


 


Tabla A- 7 Valores límite para termopar tipo B, C y E 


Termopar 
Tipo B Tipo C Tipo E  


°C °F K °C °F K °C °F K  
20699 32765 23431 24999 32765 27731 11999 21919 14731 Rebase por 


exceso 
-1199 -1839 1533 -1199 -1839 1533 -2699 -4539 33 Rebase por 


defecto 
 


Tabla A- 8 Valores límite para termopar tipo R, S, J y L 


Termopar 
Tipo R, S Tipo J Tipo L  


°C °F K °C °F K °C °F K  
20189 32765 22921 14499 26419 17231 11499 21019 14231 Rebase por 


exceso 
-1699 -2739 1033 -2099 -3459 633 -1999 -3279 733 Rebase por 


defecto 
 


Tabla A- 9 Valores límite para termopar tipo T, K y U 


Termopar 
Tipo T Tipo K Tipo U  


°C °F K °C °F K °C °F K  
5399 10039 8131 16219 29515 18951 8499 15619 11231 Rebase por 


exceso 
-2699 -4539 33 -2699 -4539 33 -1999 -3279 733 Rebase por 


defecto 
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Tabla A- 10 Valores límite para termopar tipo N y TXK 


Termopar 
Tipo N Tipo TXK  


°C °F K °C °F K  
15499 28219 18231 10499 19219 13231 Rebase por 


exceso 
-2699 -4539 33 -1999 -3279 733 Rebase por 


defecto 
 


Tabla A- 11 Valores límite para termorresistencia 


Termorresistencia 
 Estándar climatiz.  


 °C °F K °C °F  
Cu 3119 5935 5851 17999 32765 Rebase por 


exceso 
-2399 -3999 333 -5999 -7599 Rebase por 


defecto 
Pt 9999 18319 12731 15499 31099 Rebase por 


exceso 
-2429 -4053 303 -14499 -22899 Rebase por 


defecto 
Ni, Ni-LG 2949 5629 5681 29499 32765 Rebase por 


exceso 
-1049 -1569 1683 -10499 -15699 Rebase por 


defecto 
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A.3 Vigilancia de rotura de hilo desactivable 


Función 
La función "Comprobación de rotura de hilo desactivable" está disponible para termopares. 
Desactiva la comprobación de rotura de hilo para el módulo. 


Esto es necesario, p. ej., a la hora de calibrar termopares, ya que la intensidad de medida 
necesaria para la comprobación de rotura de hilo da lugar a errores de medición al realizar 
la calibración. 


Esta función no tiene efecto alguno en los canales que no están parametrizados en el modo 
de operación termopar.  


 


 Nota 
Arranque y reparametrización  


A cada arranque y a cada reparametrización del módulo se activa de nuevo la 
comprobación de rotura de hilo. 


 


Desactivación mediante el programa de usuario  
La comprobación de rotura de hilo puede desactivarse mediante el registro 237. 


Tabla A- 12 Estructura del registro 237 Comprobación de rotura de hilo desactivable 


Byte Función Formato Valor Descripción 
0 Comando UBYTE 80H Comprobación de rotura de hilo 
1 Identificador UBYTE 00H Irrelevante 
2 Número de canal UBYTE FFH Todos los canales 
3 Paso de calibración UBYTE FFH Primer impulso 
4 Tipo de medición UBYTE 00H Irrelevante 
5 Rango de medición UBYTE 00H Irrelevante 
6 Acción UBYTE 01H Desactivar comprobación de rotura de 


hilo  
02H Activar comprobación de rotura de hilo 


7...17 Reservado UBYTE 00H Irrelevante 
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 Representación de valores analógicos B 
 


En este anexo se muestran los valores analógicos para todos los rangos de medición que 
pueden usarse con el módulo de entradas analógicas AI 4xRTD/TC 2-/3-/4-wire HF. 


Resolución de valores medidos 
La resolución de los valores analógicos puede variar en función del módulo analógico y su 
parametrización.  


Cada valor analógico se introduce en las variables alineado a la izquierda. Los bits 
marcados con "x" se ponen a "0".  


 


 Nota 


Los valores de temperatura digitalizados son el resultado de una conversión efectuada en el 
módulo analógico.  
Por ello, la siguiente resolución no rige para los valores de temperatura.  


 


 


Tabla B- 1 Resolución de los valores analógicos 


Resolución en bits  
incl. signo 


Valores Valor analógico 


 Decimal Hexadecimal Byte alto Byte bajo 
14 4 4H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x 
15 2 2H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x 
16 1 1H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 







 Representación de valores analógicos 
 B.1 Representación de los rangos de entrada 


Módulo de entradas analógicas AI 4xRTD/TC 2-/3-/4- wire HF (6ES7134-6JD00-0CA1) 
Manual de producto, 02/2014, A5E03573292-AD 63 


B.1 Representación de los rangos de entrada 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de entrada 
bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


Tabla B- 2 Rangos de entrada bipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
 
Rango 
nominal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 -100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por defecto 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-117,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 3 Rangos de entrada unipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rango 
nominal 1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por defecto 


-4864 -17,593 1 1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-17,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 







Representación de valores analógicos  
B.2 Representación de valores analógicos en rangos de medición de tensión 


 Módulo de entradas analógicas AI 4xRTD/TC 2-/3-/4- wire HF (6ES7134-6JD00-0CA1) 
64 Manual de producto, 02/2014, A5E03573292-AD 


B.2 Representación de valores analógicos en rangos de medición de 
tensión 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (codificaciones) de 
los posibles rangos de medición de tensión. 


Tabla B- 4 Rango de medición de tensión ±1 V 


Valores Rango de medición de tensión Rango 
dec. hex. ±1 V  
32767 7FFF >1,176 V Rebase por exceso 
32511 7EFF 1,176 V Rango de 


saturación por 
exceso 


27649 6C01  


27648 6C00 1 V Rango nominal 
20736 5100 0,75 V 
1 1 36,17 µV 
0 0 0 V 
-1 FFFF  
-20736 AF00 -0,75 V 
-27648 9400 -1 V 
-27649 93FF  Rango de 


saturación por 
defecto 


-32512 8100 -1,176 V 


-32768 8000 <-1,176 V Rebase por defecto 
 


Tabla B- 5 Rango de medición de tensión de ±500 mV a ±50 mV 


Valores Rango de medición de tensión Rango 
dec. hex. ±250 mV ±80 mV ±50 mV  
32767 7FFF >294,0 mV >94,1 mV >58,8 mV Rebase por exceso 
32511 7EFF 294,0 mV 94,1 mV 58,8 mV Rango de 


saturación por 
exceso 


27649 6C01    


27648 6C00 250 mV 80 mV 50 mV Rango nominal 
20736 5100 187,5 mV 60 mV 37,5 mA 
1 1 9,04 µV 2,89 µV 1,81 µV 
0 0 0 mV 0 mV 0 mV 
-1 FFFF    
-20736 AF00 -187,5 mV -60 mV -37,5 mV 
-27648 9400 -250 mV -80 mV -50 mV 
-27649 93FF    Rango de 


saturación por 
defecto 


-32512 8100 -294,0 mV -94,1 mV -58,8 mV 


-32768 8000 <-294,0 mV <-94,1 mV <-58,8 mV Rebase por defecto 
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B.3 Representación de valores analógicos para sensores resistivos 
La siguiente tabla muestra los valores decimales y hexadecimales (codificaciones) de los 
rangos posibles de sensores resistivos. 


Tabla B- 6 Sensores resistivos de 150 Ω a 6000 Ω 


Valores Rango de sensores resistivos Rango 
dec. hex. 150 Ω 300 Ω 600 Ω 3000 Ω 6000 Ω  
32767 7FFF >176,38 Ω >352,77 Ω >705,53 Ω >3527,7 Ω >7055,3 Ω Rebase por 


exceso 
32511 7EFF 176,38 Ω 352,77 Ω 705,53 Ω 3527,7 Ω 7055,3 Ω Rango de 


saturación por 
exceso 


27649 6C01      


27648 6C00 150 Ω 300 Ω 600 Ω 3000 Ω 6000 Ω Rango nominal 
20736 5100 112,5 Ω 225 Ω 450 Ω 2250 Ω 4500 Ω 
1 1 5,43 mΩ 10,85 mΩ 21,70 mΩ 108,5 mΩ 217 mΩ 
0 0 0 Ω 0 Ω 0 Ω 0 Ω 0 Ω 
-32768 8000 (Valores negativos físicamente imposibles) Rebase por 


defecto1 
 1 En caso de conexión incorrecta de las resistencias o resistencia del conductor parametrizada con un valor demasiado 


grande 
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B.4 Representación de valores analógicos para termorresistencia 
 


 Nota 


Para las termorresistencias estándar puede configurarse una resolución más alta del rango 
de medición (ver el capítulo Rango de medición escalable (Página 28)). 


 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (codificaciones) de 
las termorresistencias. 


Tabla B- 7 Termorresistencia Pt 100, 200, 500, 1000 Estándar 


Pt x00 
estándar 
en °C 
(1 dígito 
= 0,1 °C) 


Valores Pt x00 
estándar 
en °F  
(1 dígito 
= 0,1 °F) 


Valores Pt x00 
estándar 
en K 
(1 dígito 
= 0,1 K) 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 


> 1000,0 32767 7FFF > 1832,0 32767 7FFF > 1273,2 32767 7FFF Rebase por exceso 
1000,0 
: 
850,1 


10000 
: 
8501 


2710 
: 
2135 


1832,0 
: 
1562,1 


18320 
: 
15621 


4790 
: 
3D05 


1273,2 
: 
1123,3 


12732 
: 
11233 


31BC 
: 
2BE1 


Rango de 
saturación por 
exceso 


850,0 
: 
-200,0 


8500 
: 
-2000 


2134 
: 
F830 


1562,0 
: 
-328,0 


15620 
: 
-3280 


3D04 
: 
F330 


1123,2 
: 
73,2 


11232 
: 
732 


2BE0 
: 
2DC 


Rango nominal 


-200,1 
: 
-243,0 


-2001 
: 
-2430 


F82F 
: 
F682 


-328,1 
: 
-405,4 


-3281 
: 
-4054 


F32F 
: 
F02A 


73,1 
: 
30,2 


731 
: 
302 


2DB 
: 
12E 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -243,0 -32768 8000 < -405,4 -32768 8000 < 30,2 32768 8000 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 8 Termorresistencia Pt 100, 200, 500, 1000 Climatiz. 


Pt x00 climatiz. en °C 
(1 dígito = 0,01 °C) 


Valores Pt x00 climatiz. en °F 
(1 dígito = 0,01 °F) 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. 
> 155,00 32767 7FFF > 311,00 32767 7FFF Rebase por exceso 
155,00 
: 
130,01 


15500 
: 
13001 


3C8C 
: 
32C9 


311,00 
: 
266,01 


31100 
: 
26601 


797C 
: 
67E9 


Rango de 
saturación por 
exceso 


130,00 
: 
-120,00 


13000 
: 
-12000 


32C8 
: 
D120 


266,00 
: 
-184,00 


26600 
: 
-18400 


67E8 
: 
B820 


Rango nominal 


-120,01 
: 
-145,00 


-12001 
: 
-14500 


D11F 
: 
C75C 


-184,01 
: 
-229,00 


-18401 
: 
-22900 


B81F 
: 
A68C 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -145,00 -32768 8000 < -229,00 -32768 8000 Rebase por 
defecto 







 Representación de valores analógicos 
 B.4 Representación de valores analógicos para termorresistencia 


Módulo de entradas analógicas AI 4xRTD/TC 2-/3-/4- wire HF (6ES7134-6JD00-0CA1) 
Manual de producto, 02/2014, A5E03573292-AD 67 


 


Tabla B- 9 Termorresistencia Ni 100, 120, 200, 500, 1000, LG-Ni 1000 Estándar 


Ni x00 
estándar en 
°C 
(1 dígito = 
0,1 °C)  


Valores Ni x00 
estándar en 
°F 
(1 dígito = 
0,1 °F) 


Valores Ni x00 
estándar en 
K  
(1 dígito = 
0,1 K) 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 


> 295,0 32767 7FFF > 563,0 32767 7FFF > 568,2 32767 7FFF Rebase por 
exceso 


295,0 
: 
250,1 


2950 
: 
2501 


B86 
: 
9C5 


563,0 
: 
482,1 


5630 
: 
4821 


15FE 
: 
12D5 


568,2 
: 
523,3 


5682 
: 
5233 


1632 
: 
1471 


Rango de 
saturación por 
exceso 


250,0 
: 
-60,0 


2500 
: 
-600 


9C4 
: 
FDA8 


482,0 
: 
-76,0 


4820 
: 
-760 


12D4 
: 
FD08 


523,2 
: 
213,2 


5232 
: 
2132 


1470 
: 
854 


Rango nominal 


-60,1 
: 
-105,0 


-601 
: 
-1050 


FDA7 
: 
FBE6 


 -76,1 
: 
-157,0 


-761 
: 
-1570 


FD07 
: 
F9DE 


213,1 
: 
168,2 


2131 
: 
1682 


853 
: 
692 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -105,0 -32768 8000 < -157,0 -32768 8000 < 168,2 32768 8000 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 10 Termorresistencia Ni 100, 120, 200, 500, 1000, LG-Ni 1000 Climatiz. 


Ni x00 climatiz. en 
°C 
(1 dígito = 0,01 °C) 


Valores Ni x00 climatiz. en °F 
(1 dígito = 0,01 °F) 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. 


> 295,00 32767 7FFF > 327,66 32767 7FFF Rebase por 
exceso 


295,00 
: 
250,01 


29500 
: 
25001 


733C 
: 
61A9 


327,66 
: 
280,01 


32766 
: 
28001 


7FFE 
: 
6D61 


Rango de 
saturación por 
exceso 


250,00 
: 
-60,00 


25000 
: 
-6000 


61A8 
: 
E890 


280,00 
: 
-76,00 


28000 
: 
-7600 


6D60 
: 
E250 


Rango nominal 


-60,01 
: 
-105,00 


-6001 
: 
-10500 


E88F 
: 
D6FC 


-76,01 
: 
-157,00 


-7601 
: 
-15700 


E24F 
: 
C2AC 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< - 105,00 -32768 8000 < - 157,00 -32768 8000 Rebase por 
defecto 
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Tabla B- 11 Termorresistencia Cu 10 Estándar 


Cu 10 
estándar 
en °C 
(1 dígito 
= 
0,01 °C)  


Valores Cu 10 
estándar 
en °F 
(1 dígito 
= 0,01 °F) 


Valores Cu 10 
estándar 
en K 
(1 dígito 
= 0,01 K) 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 


> 312,0 32767 7FFF > 593,6 32767 7FFF > 585,2 32767 7FFF Rebase por 
exceso 


312,0 
: 
260,1 


3120 
: 
2601 


C30 
: 
A29 


593,6 
: 
500,1 


5936 
: 
5001 


1730 
: 
12D5 


585,2 
: 
533,3 


5852 
: 
5333 


16DC 
: 
14D5 


Rango de 
saturación por 
exceso 


260,0 
: 
-200,0 


2600 
: 
-2000 


A28 
: 
F830 


500,0 
: 
-328,0 


5000 
: 
-3280 


1389 
: 
F330 


533,2 
: 
73,2 


5332 
: 
732 


14D4 
: 
2DCH 


Rango nominal 


-200,1 
: 
-240,0 


-2001 
: 
-2400 


F82F 
: 
F6A0 


-328,1 
: 
-400,0 


-3281 
: 
-4000 


F32F 
: 
F060 


73,1 
: 
33,2 


731 
: 
332 


2DB 
: 
14CH 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -240,0 -32768 8000 < -400,0 -32768 8000 < 33,2 32768 8000 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 12 Termorresistencia Cu 10 Climatiz. 


Cu 10 climatiz. 
en °C 
(1 dígito = 
0,01 °C) 


Valores Cu 10 climatiz. 
en °F 
(1 dígito = 
0,01 °F) 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. 


> 180,00 32767 7FFF > 325,11 32767 7FFF Rebase por 
exceso 


180,00 
: 
150,01 


18000 
: 
15001 


4650 
: 
3A99 


327,66 
: 
280,01 


32766 
: 
28001 


7FFE 
: 
6D61A 


Rango de 
saturación por 
exceso 


150,00 
: 
-50,00 


15000 
: 
-5000 


3A98 
: 
EC78 


280,00 
: 
- 58,00 


28000 
: 
-5800 


6D60 
: 
E958H 


Rango nominal 


-50,01 
: 
-60,00 


-5001 
: 
-6000 


EC77 
: 
E890 


-58,01 
: 
-76,00 


-5801 
: 
-7600 


E957 
: 
E250 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< - 60,00 -32768 8000 < - 76,00 -32768 8000 Rebase por 
defecto 
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B.5 Representación de valores analógicos para termopares 
 


 Nota 


Para los termopares puede configurarse una resolución más alta (ver el capítulo Rango de 
medición escalable (Página 28)). 


 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (codificaciones) de 
los termopares. 


Tabla B- 13 Termopar tipo B 


Tipo B en 
°C 


Valores Tipo B 
en °F 


Valores Tipo B 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 2070,0 32767 7FFF > 3276,6 32767 7FFF > 2343,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
2070,0 
: 
1820,1 


20700 
: 
18201 


50DC 
: 
4719 


3276,6 
: 
2786,6 


32766 
: 
27866 


7FFE 
: 
6CDA 


2343,2 
: 
2093,3 


23432 
: 
20933 


5B88 
: 
51C5 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1820,0 
: 
0,0 


18200 
: 
0 


4718 
: 
0000 


2786,5 
: 
32,0 


27865 
: 
320 


6CD9 
: 
0140 


2093,2 
: 
273,2 


20932 
: 
2732 


51C4 
: 
0AAC 


Rango nominal 


-0,1 
: 
-120,0 


-1 
: 
-1200 


FFFF 
: 
FB50 


31,9 
: 
-184,0 


319 
: 
-1840 


013F 
: 
F8D0 


273,1 
: 
153,2 


2731 
: 
1532 


0AAB 
: 
05FC 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -120,0 -32768 8000 < -184,0 -32768 8000 < 153,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 14 Termopar tipo C 


Tipo C en 
°C  


Valores Tipo C 
en °F 


Valores Tipo C 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 2500,0 32767 7FFF > 3276,6 32767 7FFF > 2773,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
2500,0 
: 
2315,1 


25000 
: 
23151 


61A8 
: 
5A6F 


3276,6 
: 
2786,6 


32766 
: 
27866 


7FFE 
: 
6CDA 


2773,2 
: 
2588,3 


27732 
: 
25883 


6C54 
: 
651B 


Rango de 
saturación por 
exceso 


2315,0 
: 
0,0 


23150 
: 
0 


5A6E 
: 
0000 


2786,5 
: 
32,0 


27865 
: 
320 


6CD9 
: 
0140 


2588,2 
: 
273,2 


25882 
: 
2732 


651A 
: 
0AAC 


Rango nominal 


-0,1 
: 
-120,0 


-1 
: 
-1200 


FFFF 
: 
FB50 


31,9 
: 
-184,0 


319 
: 
-1840 


013F 
: 
F8D0 


273,1 
: 
153,2 


2731 
: 
1532 


0AAB 
: 
05FC 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -120,0 -32768 8000 < -184,0 -32768 8000 < 153,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 
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Tabla B- 15 Termopar tipo E 


Tipo E 
en °C  


Valores Tipo E 
en °F 


Valores Tipo E 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 1200,0 32767 7FFF > 2192,0 32767 7FFF > 1473,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
1200,0 
: 
1000,1 


12000 
: 
10001 


2EE0 
: 
2711 


2192,0 
: 
1832,1 


21920 
: 
18321 


55A0 
: 
4791 


1473,2 
: 
1273,3 


14732 
: 
12733 


398C 
: 
31BD 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1000,0 
: 
-270,0 


10000 
: 
-2700 


2710 
: 
F574 


1832,0 
: 
-454,0 


18320 
: 
-4540 


4790 
: 
EE44 


1273,2 
: 
3,2 


12732 
: 
32 


31BC 
: 
0020 


Rango nominal 


< -270,0 -32768 8000 < -454,0 -32768 8000 < 3,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 16 Termopar tipo J  


Tipo J 
en °C  


Valores Tipo J 
en °F 


Valores Tipo J 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 1450,0 32767 7FFF > 2642,0 32767 7FFF > 1723,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
1450,0 
: 
1200,1 


14500 
: 
12001 


38A4 
: 
2EE1 


2642,0 
: 
2192,1 


26420 
: 
21921 


6734 
: 
55A1 


1723,2 
: 
1473,3 


17232 
: 
14733 


4350 
: 
398D 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1200,0 
: 
-210,0 


12000 
: 
-2100 


2EE0 
: 
F7CC 


2192,0 
: 
-346,0 


21920 
: 
-3460 


55A0 
: 
F27C 


1473,2 
: 
63,2 


14732 
: 
632 


398C 
: 
0278 


Rango nominal 


< -210,0 -32768 8000 < -346,0 -32768 8000 < 63,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 17 Termopar tipo K 


Tipo K 
en °C  


Valores Tipo K 
en °F 


Valores Tipo K 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 1622,0 32767 7FFF > 2951,6 32767 7FFF > 1895,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
1622,0 
: 
1372,1 


16220 
: 
13721 


3F5C 
: 
3599 


2951,6 
: 
2501,7 


29516 
: 
25017 


734C 
: 
61B9 


1895,2 
: 
1645,3 


18952 
: 
16453 


4A08 
: 
4045 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1372,0 
: 
-270,0 


13720 
: 
-2700 


3598 
: 
F574 


2501,6 
: 
-454,0 


25016 
: 
-4540 


61B8 
: 
EE44 


1645,2 
: 
3,2 


16452 
: 
32 


4044 
: 
0020 


Rango nominal 


< -270,0 -32768 8000 < -454,0 -32768 8000 < 3,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 







 Representación de valores analógicos 
 B.5 Representación de valores analógicos para termopares 


Módulo de entradas analógicas AI 4xRTD/TC 2-/3-/4- wire HF (6ES7134-6JD00-0CA1) 
Manual de producto, 02/2014, A5E03573292-AD 71 


 


Tabla B- 18 Termopar tipo L 


Tipo L 
en °C  


Valores Tipo L 
en °F 


Valores Tipo L 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 1150,0 32767 7FFF > 2102,0 32767 7FFF > 1423,2 32767 7FFF Rebase por exceso 
1150,0 
: 
900,1 


11500 
: 
9001 


2CEC 
: 
2329 


2102,0 
: 
1652,1 


21020 
: 
16521 


521C 
: 
4089 


1423,2 
: 
1173,3 


14232 
: 
11733 


3798 
: 
2DD5 


Rango de 
saturación por 
exceso 


900,0 
: 
-200,0 


9000 
: 
-2000 


2328 
: 
F830 


1652,0 
: 
-328,0 


16520 
: 
-3280 


4088 
: 
F330 


1173,2 
: 
73,2 


11732 
: 
732 


2DD4 
: 
02DC 


Rango nominal 


< -200,0 -32768 8000 < -328,0 -32768 8000 < 73,2 -32768 8000 Rebase por defecto 
 


Tabla B- 19 Termopar tipo N 


Tipo N 
en °C  


Valores Tipo N 
en °F 


Valores Tipo N 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 1550,0 32767 7FFF > 2822,0 32767 7FFF > 1823,2 32767 7FFF Rebase por exceso 
1550,0 
: 
1300,1 


15500 
: 
13001 


3C8C 
: 
32C9 


2822,0 
: 
2372,1 


28220 
: 
23721 


6E3C 
: 
5CA9 


1823,2 
: 
1573,3 


18232 
: 
15733 


4738 
: 
3D75 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1300,0 
: 
-270,0 


13000 
: 
-2700 


32C8 
: 
F574 


2372,0 
: 
-454,0 


23720 
: 
-4540 


5CA8 
: 
EE44 


1573,2 
: 
3,2 


15732 
: 
32 


3D74 
: 
0020 


Rango nominal 


< -270,0 -32768 8000 < -454,0 -32768 8000 < 3,2 -32768 8000 Rebase por defecto 
 


Tabla B- 20 Termopar tipo R y S 


Tipo R, S 
en °C  


Valores Tipo R, S 
en °F 


Valores Tipo R, S 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 2019,0 32767 7FFF > 3276,6 32767 7FFF > 2292,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
2019,0 
: 
1769,1 


20190 
: 
17691 


4EDE 
: 
451B 


3276,6 
: 
3216,3 


32766 
: 
32163 


7FFE 
: 
7DA3 


2292,2 
: 
2042,3 


22922 
: 
20423 


598A 
: 
4FC7 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1769,0 
: 
-50,0 


17690 
: 
-500 


451A 
: 
FE0C 


3216,2 
: 
-58,0 


32162 
: 
-580 


7DA2 
: 
FDBC 


2042,2 
: 
223,2 


20422 
: 
2232 


4FC6 
: 
08B8 


Rango nominal 


-50,1 
: 
-170,0 


-501 
: 
-1700 


FE0B 
: 
F95C 


-58,1 
: 
-274,0 


-581 
: 
-2740 


FDBB 
: 
F54C 


223,1 
: 
103,2 


2231 
: 
1032 


08B7 
: 
0408 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -170,0 -32768 8000 < -274,0 -32768 8000 < 103,2 < 1032 8000 Rebase por 
defecto 
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Tabla B- 21 Termopar tipo T  


Tipo T 
en °C  


Valores Tipo T 
en °F 


Valores Tipo T 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 540,0 32767 7FFF > 1004,0 32767 7FFF > 813,2 32767 7FFF Rebase por exceso 
540,0 
: 
400,1 


5400 
: 
4001 


1518 
: 
0FA1 


1004,0 
: 
752,1 


10040 
: 
7521 


2738 
: 
1D61 


813,2 
: 
673,3 


8132 
: 
6733 


1FC4 
: 
1AAD 


Rango de saturación 
por exceso 


400,0 
: 
-270,0 


4000 
: 
-2700 


0FA0 
: 
F574 


752,0 
: 
-454,0 


7520 
: 
-4540 


1D60 
: 
EE44 


673,2 
: 
3,2 


6732 
: 
32 


1AAC 
: 
0020 


Rango nominal 


< -270,0 -32768 8000 < -454,0 -32768 8000 < 3,2 -32768 8000 Rebase por defecto 
 


Tabla B- 22 Termopar tipo U 


Tipo U 
en °C  


Valores Tipo U 
en °F 


Valores Tipo U 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 850,0 32767 7FFF > 1562,0 32767 7FFF > 1123,2 32767 7FFF Rebase por exceso 
850,0 
: 
600,1 


8500 
: 
6001 


2134 
: 
1771 


1562,0 
: 
1112,1 


15620 
: 
11121 


2738,0 
: 
2B71 


1123,2 
: 
873,3 


11232 
: 
8733 


2BE0 
: 
221D 


Rango de saturación 
por exceso 


600,0 
: 
-200,0 


6000 
: 
-2000 


1770 
: 
F830 


1112,0 
: 
-328,0 


11120 
: 
-3280 


2B70 
: 
F330 


873,2 
: 
73,2 


8732 
: 
732 


221C 
: 
02DC 


Rango nominal 


< -200,0 -32768 8000 < -328,0 -32768 8000 < 73,2 -32768 8000 Rebase por defecto 
 


Tabla B- 23 Termopar tipo TXK (GOST) 


Tipo TXK 
en °C 


Valores Tipo TXK 
en °F 


Valores Tipo TXK 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 1050,0 32767 7FFF > 1922,0 32767 7FFF >1323,2 32767 7FFF Rebase por exceso 
1050,0 
: 
800,1 


10500 
: 
8001 


2904 
: 
1F41 


1922,0 
: 
1472,1 


19220 
: 
14721 


4B14 
: 
3981 


1323,2 
: 
1073,3 


13232 
: 
10733 


33B0 
: 
29ED 


Rango de saturación 
por exceso 


800,0 
: 
0,0 
: 
-200,0 


8000 
: 
0 
: 
-2000 


1F40 
: 
0000 
: 
F830 


1472,0 
: 
32,0 
: 
-328,0 


14720 
: 
320 
: 
-3280 


3980 
: 
0140 
: 
F330 


1073,2 
: 
273 
: 
73,2 


10732 
: 
2730 
: 
732 


29EC 
: 
0AAA 
: 
02DC 


Rango nominal 


< -200,0 -32768 8000 < -328,0 -32768 8000 <73,2 -32768 8000 Rebase por defecto 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema de periferia descentralizada ET 200SP.  


Además, el sistema de información de STEP 7 (ayuda en pantalla) ayuda a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Vista general de la documentación del módulo de entradas analógicas AI 8×RTD/TC 2-wire HF 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de entradas analógicas AI 8×RTD/TC 2-wire HF. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de entradas analógicas AI 8×RTD/TC 2-wire HF 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


Instalación de 
controladores con 
inmunidad a las 
perturbaciones 


Manual de funciones Instalación de 
controladores con inmunidad a las 
perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59193566) 


• Principios básicos 
• Compatibilidad electromagnética 
• Protección contra rayos 


Procesamiento de 
valores analógicos  


Manual de funciones 
Procesamiento de valores 
analógicos 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/67989094)  


• Principios de la tecnología 
analógica (cableado, 
procesamiento, diseño) 


• Descripción/explicación de 
significados, p. ej. tiempos de 
conversión y de ciclo, límites de 
error básico y de error práctico 


Diagnóstico del sistema Manual de funciones Diagnóstico 
del sistema 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59192926) 


• Resumen 
• Evaluación del diagnóstico de 


hardware/software 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67989094

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67989094

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
BaseUnits Manual de producto BaseUnits de 


ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59753521)  


Datos técnicos 


Información 
complementaria y 
particularidades del 
sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


Información del producto relativa a 
la documentación del sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/73021864) 


Información de última hora que 
todavía no se ha incluido en los 
manuales de sistema, manuales de 
funciones o manuales de producto. 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7134-6JF00-0CA1 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo AI 8×RTD/TC 2-wire HF 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de entradas analógicas con 8 entradas 


● Resolución: hasta 16 bits incl. signo 


● Tipo de medición Tensión ajustable canal por canal 


● Tipo de medición Resistencia ajustable canal por canal 


● Tipo de medición Termorresistencia (RTD) ajustable canal por canal 


● Tipo de medición Termopar (TC) ajustable canal por canal 


● Diagnóstico parametrizable por canal 


● Alarma de proceso al rebasar valores límite, ajustable por canal (dos límites superiores y 
dos inferiores, respectivamente) 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrizar en RUN 


● Calibración en runtime 


● Información de calidad (solo PROFINET IO) 


● Resistencia del conductor parametrizable para conexión a 2 hilos 


● Vigilancia de rotura de hilo desactivable 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación general de conexiones 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones del AI 8×RTD/TC 2-wire HF 


Asignación de conexiones del AI 8×RTD/TC 2-wire HF (6ES7134-6JF00-0CA1) 
Borne Asignación Borne Asignación Explicaciones BaseUnits1 Etiqueta de 


identificación por 
color 


1 M0+ 2 M1+ • Mn+: línea de 
medida positivo, 
canal n 


• Mn-: línea de medida 
negativa, canal n 


 


A0 
A1 


--- 
3 M2+ 4 M3+ 
5 M4+ 6 M5+ 
7 M6+ 8 M7+ 
9 M0- 10 M1- 
11 M2- 12 M3- 
13 M4- 14 M5- 
15 M6- 16 M7- 
L+ 24 V DC M M 


RTD conexión a 2 hilos 


 
 


TC 


 
 1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de sistema 


Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 
 


 


 Nota 


La primera BaseUnit de una estación debe ser una BaseUnit de color claro. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 


 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293





Conexión  
3.2 Esquema de principio 


 Módulo de entradas analógicas AI 8xRTD/TC 2-wire HF (6ES7134-6JF00-0CA1) 
10 Manual de producto, 02/2014, A5E32942591-AA 


3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio del AI 8×RTD/TC 2-wire HF 







  
   


Módulo de entradas analógicas AI 8xRTD/TC 2-wire HF (6ES7134-6JF00-0CA1) 
Manual de producto, 02/2014, A5E32942591-AA 11 


 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Tipos y rangos de medición 


  
La siguiente tabla muestra qué rangos de medición y coeficientes de temperatura pueden 
parametrizarse para cada tipo de medición: 


Tabla 4- 1 Tipos y rangos de medición 


Tipo de medición Rango de medición Coeficiente de temperatura 
Desactivado – – 
Resistencia (conexión a 2 hilos) 150 Ω/300 Ω/600 Ω/ 


3 kΩ/6 kΩ 
– 


Resistencia (conexión a 2 hilos) PTC – 
Termorresistencia RTD (conexión a  
2 hilos) 


Climatiz./Estándar  
Pt 100  
Pt 200  
Pt 500  
Pt 1000  


Pt 0,00385/ 
Pt 0,003916/ 
Pt 0,003902/ 
Pt 0,00392/ 
Pt 0,00385055 


Climatiz./Estándar 
Ni 100  
Ni 120  
Ni 200  
Ni 500  
Ni 1000  


Ni 0,00618/ 
Ni 0,00672 


Climatiz.1/Estándar1  
Ni 1000  


Ni 0,005 


Termopar TC Tipo E, N, J, K, L, S, R,  
B, T, C, U, TXK (según GOST) 


 


Tensión ±50 mV/±80 mV/ 
±250 mV/±1 V 


 


 1 Para sensores LG-Ni 1000 de Siemens Building Ltd (Landis & Stäfa). 
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Particularidad al utilizar resistencias PTC 
Las PTC son adecuadas para la vigilancia de temperatura o como dispositivo térmico de 
protección de accionamientos complejos o bobinas de transformador. 


● En la parametrización, seleccione "Resistencia (conexión a 2 hilos)" y "PTC". 


● Conecte la PTC con un sistema de conexión a 2 hilos. 


● Utilice resistencias PTC del tipo A (termistor PTC) según DIN/VDE 0660, parte 302. 


● Si está habilitado el diagnóstico "Rebase por defecto", con valores de resistencia < 18 Ω 
se genera un diagnóstico "Valor límite inferior no alcanzado" que muestra un 
cortocircuito. 


● Datos de sensor de la resistencia PTC: 


Tabla 4- 2 Utilización de resistencias PTC 


Característica Datos técnicos Observación 
Puntos de 
conmutación 


Comportamiento con temperatura en aumento 
< 550 Ω  Rango normal: 


• SIMATIC S7: Bit 0 = "0", Bit 2 = "0" (en PAE) 


550 Ω a 1650 Ω Rango de preaviso: 
• SIMATIC S7: Bit 0 = "0", Bit 2 = "1" (en PAE) 


> 1650 Ω Rango de reacción: 
• SIMATIC S7: Bit 0 = "1", Bit 2 = "0" (en PAE) 


Comportamiento con temperatura en descenso 
> 750 Ω Rango de reacción: 


• SIMATIC S7: Bit 0 = "1", Bit 2 = "0" (en PAE) 


de 750 Ω a 540 Ω Rango de preaviso: 
• SIMATIC S7: Bit 0 = "0", Bit 2 = "1" (en PAE) 


< 540 Ω Rango normal: 
• SIMATIC S7: Bit 0 = "0", Bit 2 = "0" (en PAE) 


Comportamiento después de cortocircuito 
< 18 Ω • SIMATIC S7: Bit 7 (IB x+1) = "1", Bit 0 = "0" y 


Bit 2 = "0" 


(TNF-5) °C 
(TNF+5) °C 
(TNF+15) °C 
Tensión de 
medición/ 
tensión en el PTC 


máx. 550 Ω 
mín. 1330 Ω 
mín. 4000 Ω 
máx. 7,5 V1 


TNF = temperatura nominal de respuesta del sensor 
(según DIN/VDE 0660) 


 1 Por debajo de 23 kΩ 
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Asignación en la memoria imagen de proceso de las entradas (MIPE/PAE) en SIMATIC S7 


 
Figura 4-1 Asignación en la memoria imagen de proceso de las entradas (MIPE/PAE) 


Indicaciones para la programación 


● En la memoria imagen de proceso de las entradas, los bits 0+2 son relevantes para la 
evaluación. Mediante los bits 0+2 se puede vigilar p. ej. la temperatura de un motor. 


● Los bits 0+2 de la imagen de proceso de las entradas no tienen un comportamiento de 
almacenamiento. Al realizar la parametrización, recuerde que, p. ej., un motor arranca de 
forma controlada (mediante acuse). 


● Los bits 0+2 no pueden activarse nunca simultáneamente, sino que se activan de forma 
consecutiva. 


 


 ATENCIÓN 


La medición no es posible en los siguientes casos: 
• Con los módulos de periferia desenchufados 
• En caso de fallo de la alimentación de tensión del módulo de periferia 
• En caso de rotura de hilo o cortocircuito de los conductores de medida 


Esto hace necesario, por motivos de seguridad, evaluar siempre las entradas de 
diagnóstico del AI 8×RTD/TC 2-wire HF. 


 







Parametrización y direccionamiento  
4.1 Tipos y rangos de medición 


 Módulo de entradas analógicas AI 8xRTD/TC 2-wire HF (6ES7134-6JF00-0CA1) 
14 Manual de producto, 02/2014, A5E32942591-AA 


Ejemplo 
El diagrama muestra la evolución de la temperatura y los puntos de conmutación 
correspondientes.  


 
Figura 4-2 Evolución de la temperatura con rango de preaviso 


Consulte también 
Datos técnicos (Página 39) 
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4.2 Parámetros 


Parámetros del AI 8xRTD/TC 2-wire HF 
Los parámetros ajustables figuran en la siguiente tabla. El rango efectivo de los parámetros 
ajustables depende del tipo de configuración. Son posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción WRREC mediante registros (ver capítulo Parametrización y 
estructura de un registro de parámetros (Página 50)). Es posible ajustar los siguientes 
parámetros: 


Tabla 4- 3 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametrizar 
en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


3 
Diagnóstico 
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal Canal1 


Diagnóstico 
Unión fría  


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal Módulo 


Diagnóstico 
Rebase por 
exceso 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal Módulo 
 


Diagnóstico 
Rebase por 
defecto 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal 


Diagnóstico 
Rotura de hilo 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal Canal 
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Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametrizar 
en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


3 
Tipo/rango de 
medición 


• Desactivado Termorresistencia 
(conexión a 2 hilos) 
Pt 100 estándar 


Sí Canal Canal 


• Tensión ±50 mV 
• Tensión ±80 mV 
• Tensión ±250 mV 
• Tensión ±1 V 


Resistencia (conexión a  
2 hilos)  
• 150 Ω 
• 300 Ω 
• 600 Ω 
• 3 kΩ 
• 6 kΩ 


Tipo/rango de 
medición 


Resistencia (conexión a  
2 hilos) PTC 


Termorresistencia 
(conexión a 2 hilos) 
Pt 100 estándar 


Sí Canal Canal 


Tipo/rango de 
medición 


Termorresistencia 
(conexión a 2 hilos)  
• Pt 100 climatiz. 
• Pt 200 climatiz. 
• Pt 500 climatiz. 
• Pt 1000 climatiz. 


Termorresistencia 
(conexión a 2 hilos) 
Pt 100 estándar 


Sí Canal Canal 


Termorresistencia 
(conexión a 2 hilos) 
• Pt 100 estándar 
• Pt 200 estándar 
• Pt 500 estándar 
• Pt 1000 estándar 
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Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametrizar 
en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


3 
Tipo/rango de 
medición 
 


Termorresistencia 
(conexión a 2 hilos)  
• Ni 100 climatiz. 
• Ni 120 climatiz. 
• Ni 200 climatiz. 
• Ni 500 climatiz. 
• Ni 1000 climatiz. 


Termorresistencia 
(conexión a 2 hilos) 
Pt 100 estándar 


Sí Canal Canal 


Termorresistencia 
(conexión a 2 hilos)  
• Ni 100 estándar 
• Ni 120 estándar 
• Ni 200 estándar 
• Ni 500 estándar 
• Ni 1000 estándar 


Tipo/rango de 
medición 


Termopar 
• Tipo B (PtRh-PtRh) 
• Tipo N (NiCrSi-NiSi) 
• Tipo E (NiCr-CuNi) 
• Tipo R (PtRh-Pt) 
• Tipo S (PtRh-Pt) 
• Tipo J (Fe-CuNi) 
• Tipo L (Fe-CuNi) 
• Tipo T (Cu-CuNi) 
• Tipo K (NiCr-NiAl) 
• Tipo U (Cu-CuNi) 
• Tipo C (WRe-WRe) 
• Tipo TXK 


Termorresistencia 
(conexión a 2 hilos) 
Pt 100 estándar 


Sí Canal Canal 


Coeficiente de 
temperatura  


• Pt 0,00385055 
• Pt 0,003916 
• Pt 0,003902 
• Pt 0,00392 
• Pt 0,00385 
• Ni 0,00618 
• Ni 0,00672 
• LG-Ni 0,005 


Pt 0,00385055 Sí Canal Canal 
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Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametrizar 
en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


3 
Unidad de 
temperatura 


• Grados Celsius 
• Grados Fahrenheit 
• Kelvin 


Grados Celsius Sí Canal Módulo 


Unión fría 4 • Sin modo de canal de 
referencia 


• Canal de referencia del 
módulo 


• Unión fría interna 
• Canal de referencia del 


grupo 0 a 3 
• Temperatura de 


referencia fija 


Sin modo de canal 
de referencia 


Sí Canal Canal 


Filtrado • Ninguno 
• Débil 
• Medio 
• Fuerte 


Ninguno Sí Canal Canal 


Supresión de 
frecuencias 
perturbadoras 


• 60 Hz 
• 50 Hz 2 
• 16,6 Hz 


50 Hz Sí Canal Módulo 


Rango de 
medición 
escalable 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal - 


Resolución del 
rango de medición 


• 2 decimales 
• 3 decimales 


2 decimales Sí Canal - 


Centro del rango 
de medición 


• Valor en el rango 
nominal del rango de 
medición 


0 Sí Canal - 


Resistencia del 
conductor 


0 a 50000 mΩ 0 Sí Canal - 


Alarma de proceso 
límite superior 1 3 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal - 


Límite superior 1 3 • Valor 8500 Sí Canal - 


Alarma de proceso 
límite inferior 1 3 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear Sí Canal - 


Límite inferior 1 3 • Valor -2000 Sí Canal - 
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Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Reparametrizar 
en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


3 
Alarma de proceso 
límite superior 2 3 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Canal - 


Límite superior 2 3 • Valor 8500 sí Canal - 


Alarma de proceso 
límite inferior 2 3 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Canal - 


Límite inferior 2 3 • Valor -2000 sí Canal - 


Grupo de 
potencial 


• Utilizar el grupo de 
potencial del módulo 
izquierdo 


• Permitir nuevo grupo 
de potencial 


Utilizar el grupo de 
potencial del 
módulo izquierdo 


no Módulo Módulo 


 1 Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+: detección por módulo o aviso por canal 
2 Supresión de frecuencias perturbadoras: con 50 Hz las señales perturbadoras de 400 Hz se filtran automáticamente. 
3 Las posibilidades de parametrización están restringidas debido a la limitación del número de parámetros para la 


configuración de PROFIBUS GSD (máximo 244 bytes por estación ET 200SP). En caso necesario, pueden ajustarse 
estos parámetros mediante el registro 128, como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO" (ver tabla 
superior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 24 bytes. 


4 Solo con la configuración mediante el archivo GSD PROFIBUS: con el parámetro adicional "Cx Unión fría activada", la 
opción "Habilitar" implica utilizar la unión fría ajustada. Con la opción "Bloquear" se utiliza para RTD "Sin modo de canal 
de referencia" y, para TC, "Temperatura de referencia fija". 


 
 


 Nota 
Canales no utilizados 


"Desactive" en la parametrización las entradas no utilizadas a fin de acortar el tiempo de 
ciclo del módulo. 


Una entrada desactivada devuelve siempre el valor 7FFFH. 
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4.3 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitado, permite diagnosticar tensión de alimentación L+ faltante o insuficiente. 


Diagnóstico Unión fría  
Habilitado, permite diagnosticar la unión fría cuando se desea medir la temperatura de 
referencia de la unión fría para el canal TC operado. 


Unión fría mediante el archivo GSD de PROFINET 
Como unión fría para la medición del termopar (TC) puede utilizarse una BaseUnit con 
sensor de temperatura interno (BU..T), el canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3 o el canal 0 
del módulo de periferia, si este se ha parametrizado como "Termorresistencia Pt100 
climatiz. Celsius". 


A continuación se muestra una posible parametrización: 


Tabla 4- 4 Canal RTD 


Ajuste Descripción 
Sin modo de canal de 
referencia 


El valor de temperatura presente en el canal 0 puede utilizarse 
como valor de referencia para todo el módulo.  


Canal de referencia del grupo 
0, 1, 2, 3 


El canal actúa como emisor de la temperatura de la unión fría para 
el grupo. La distribución se realiza mediante el módulo de interfaz. 


 


Tabla 4- 5 Canal TC 


Ajuste Descripción 
Canal de referencia del 
módulo  


El canal TC correspondiente utiliza el canal 0 del mismo módulo 
como temperatura de unión fría. Este canal debe estar 
parametrizado como "Termorresistencia Pt100 climatiz. Celsius" y 
"Sin modo de canal de referencia", ya que de lo contrario se dispara 
el diagnóstico Unión fría. 


Unión fría interna La temperatura de la unión fría es leída por un sensor de 
temperatura interno de la BaseUnit. Si el tipo de BaseUnit es 
incorrecto, se dispara el diagnóstico Unión fría. 


Canal de referencia del grupo 
0, 1, 2, 3 


El canal actúa como receptor de la temperatura de la unión fría para 
un grupo. 


Temperatura de referencia fija La temperatura de referencia del termopar se establece en 0 °C. En 
consecuencia, no se realiza ninguna compensación de temperatura.  
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 Nota 
Shared device y "Canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3" 


Si el emisor y el receptor de la temperatura de la unión fría para un grupo están asignados a 
diferentes controladores IO, esos dos controladores IO deben intercambiar datos con el 
dispositivo IO para que la compensación de temperatura pueda realizarse sin fallos. 


 


Unión fría mediante el archivo GSD de PROFIBUS 
Como unión fría para la medición del termopar (TC) puede utilizarse una BaseUnit con 
sensor de temperatura interno (BU..T), el canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3 o el canal 0 
del módulo de periferia, si este se ha parametrizado como "Termorresistencia Pt100 
climatiz. Celsius". 


La unidad de temperatura ajustada (p. ej. grado Celsius) es válida para todo el módulo 
durante la compensación de temperatura "Canal de referencia del módulo" y "Canal de 
referencia del grupo 0, 1, 2, 3". 


Tabla 4- 6 Canal RTD 


Ajuste  Descripción 
Sin modo de canal de 
referencia 


El valor de temperatura presente en el canal 0 puede utilizarse 
como valor de referencia para todo el módulo.  


Canal de referencia del grupo 
0, 1, 2, 3 


El canal actúa como emisor de la temperatura de la unión fría para 
un grupo. La distribución se realiza mediante el módulo de interfaz. 


 


 
Ajuste Descripción 
Canal x Unión fría activada • Bloquear: el canal x se parametriza con el ajuste "Sin modo de 


canal de referencia". 
• Habilitar: el canal x se parametriza con el ajuste arriba 


seleccionado. 
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Tabla 4- 7 Canal TC 


Ajuste Descripción 
Canal de referencia del 
módulo 


El canal TC correspondiente utiliza el canal 0 del mismo módulo 
como temperatura de unión fría. Este canal debe estar 
parametrizado como "Termorresistencia Pt100 climatiz. Celsius" y 
"Sin modo de canal de referencia", ya que de lo contrario se dispara 
el diagnóstico Unión fría. 


Unión fría interna La temperatura de la unión fría es leída por un sensor de 
temperatura interno de la BaseUnit. Si el tipo de BaseUnit es 
incorrecto, se dispara el diagnóstico Unión fría. 


Canal de referencia del grupo 
0, 1, 2, 3 


El canal actúa como receptor de la temperatura de la unión fría para 
el grupo.  


Temperatura de referencia fija La temperatura de referencia del termopar se establece en 0 °C. En 
consecuencia, no se realiza ninguna compensación de temperatura.  


 


 
Ajuste Descripción 
Canal x Unión fría activada • Bloquear: el canal x se parametriza con el ajuste "Temperatura 


de referencia fija". 
• Habilitar: el canal x se parametriza con el ajuste arriba 


seleccionado. 


Diagnóstico Rebase por exceso 
Habilitado, permite diagnosticar si el valor medido sobrepasa el margen de saturación por 
exceso. 


Diagnóstico Rebase por defecto 
Habilitado, permite diagnosticar si el valor medido está por debajo del rango de saturación 
por defecto. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitado, permite diagnosticar si en la correspondiente entrada parametrizada del módulo 
no circula corriente o la corriente es insuficiente para la medición. 


Tipo/rango de medición 
Ver el capítulo Tipos y rangos de medición (Página 11).  
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Coeficiente de temperatura 
El coeficiente de temperatura depende de la composición química del material. En Europa 
se utiliza un solo valor por tipo de sensor (valor predeterminado). 


El coeficiente de temperatura (valor α) indica cuánto varía de forma relativa la resistencia de 
un determinado material cuando la temperatura aumenta en 1 °C. 


El resto de valores permite ajustar el coeficiente de temperatura de manera específica para 
un sensor, lo que proporciona una mayor precisión. 


Unidad de temperatura 
Elección entre grado Celsius, grado Fahrenheit y Kelvin como unidad de temperatura para el 
rango de medición seleccionado.  


Filtrado 
Los valores medidos son suavizados mediante filtrado. El filtrado se puede ajustar en 4 
niveles.  


Tiempo de filtrado = número de ciclos del módulo (k) x tiempo de ciclo del módulo.  


La siguiente figura muestra tras cuántos ciclos del módulo el valor analógico filtrado se 
acerca al 100%, en función del filtrado configurado. Esto rige para cada cambio de señal en 
la entrada analógica. 


 
① Sin filtrado (k = 1) 
② Débil (k = 4) 
③ Medio (k = 8) 
④ Fuerte (k = 16) 


Figura 4-3 Filtrado para AI 8×RTD/TC 2-wire HF  
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Supresión de frecuencias perturbadoras 
En los módulos de entradas analógicas, suprime las perturbaciones causadas por la 
frecuencia de la red de corriente alterna utilizada.  


La frecuencia de la red de corriente alterna puede repercutir desfavorablemente en los 
valores medidos sobre todo al medir en pequeños rangos de tensión y con termopares. El 
usuario indica mediante este parámetro la frecuencia de red que predomina en su 
instalación. 


Resolución del rango de medición  
Parámetro para el tipo de medición termorresistencia estándar y termopar. 


Permite aumentar la resolución a 2 ó 3 decimales para una sección configurable del rango 
de medición. Ver el capítulo Rango de medición escalable (Página 25). 


Centro del rango de medición  
Determina la temperatura en torno a la cual se extiende de manera simétrica el rango de 
medición escalable. El valor debe encontrarse en el rango nominal del rango de medición en 
el que se basa. Se indica en números enteros. 


Máximo/Mínimo  


Equivale al rebase por exceso/rebase por defecto para el rango de medición escalable.  


Resistencia del conductor  
Parámetro para los tipos de medición resistencia y termorresistencia. 


Sirve para compensar la resistencia del conductor sin tener que manipular el cableado del 
sensor.  


Si el parámetro "Resistencia del conductor" se parametriza con un valor superior a 0 mΩ, el 
módulo utiliza automáticamente los datos de calibración de fábrica.  


Alarma de proceso 1 ó 2 
Habilitación de una alarma de proceso si se rebasa por exceso el límite superior 1/2 o se 
rebasa por defecto el límite inferior 1/2. 


Límite inferior 1/2 
Especifique un umbral por debajo del cual se dispare una alarma de proceso. 


Límite superior 1/2 
Especifique un umbral por encima del cual se dispare una alarma de proceso. 
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Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentra una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación (ver manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 


4.4 Rango de medición escalable 


Introducción 
El rango de medición escalable está disponible para los rangos de medición de temperatura 
de termorresistencia (RTD) estándar y termopar. No se soportan los rangos de medición 
para tensión, resistencia y termorresistencia climatiz. 


El rango de medición escalable es válido para los siguientes rangos: 


● Rango nominal 


● Rango de saturación por defecto 


● Rango de saturación por exceso 


Función 
El rango de medición escalable es una sección delimitada de un rango de medición 
soportado por el módulo.  


Permite aumentar la resolución para una sección parametrizable.  


● El parámetro "Resolución del rango de medición" determina la resolución a 2 ó 3 
decimales. 


● El parámetro "Centro del rango de medición" determina la temperatura en torno a la cual 
se extiende de manera simétrica el rango de medición escalable. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Rangos de valores 


Tabla 4- 8 Rangos de valores 


Rango de medición 
escalable 


Resolución del rango de medición  Valores hex. 
 2 decimales 3 decimales 


Rebase por exceso >325,11 >32,511 7FFFH 
Límite superior 325,11 32,511 7EFFH 
Centro del rango de 
medición 


0 0 0H 


Límite inferior -325,12 -32,512 8100H 
Rebase por defecto <-325,12 <-32,512 8000H 


Para obtener la temperatura absoluta, debe cotejarse el centro del rango de medición en el 
programa del usuario (como offset) con el valor de los datos útiles del rango de medición 
escalable. 


En los datos útiles, el centro del rango de medición se emite siempre como valor "0". Los 
datos útiles se reproducen en el formato S7 de acuerdo con los rangos de entrada bipolares. 
También el rebase por defecto/rebase por exceso se calcula de acuerdo con los límites de 
S7. 
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Reglas 
● El centro del rango de medición debe encontrarse en el rango nominal del rango de 


medición en el que se basa. Se indica en números enteros. 


● El rango de medición escalable se extiende de manera simétrica en torno al centro del 
rango de medición. En función de la resolución, se obtendrán distintos rangos de valores 
(①, ②). 


● El rango de medición escalable se delimita mediante el rebase por defecto y el rebase 
por exceso del rango de medición en el que se basa: 


– Cuando cae por debajo del límite, se recorta a la altura del rebase por defecto. 


– Cuando sube por encima del límite (③), se recorta a la altura del rebase por exceso. 


Ejemplo 
El siguiente ejemplo visualiza el efecto de los rangos de medición escalables: 


 
① Rango de medición escalable con 2 decimales y en el formato hexadecimal S7 
② Rango de medición escalable con 3 decimales y en el formato hexadecimal S7 
③ Rango de medición escalable recortado a la altura del rebase por exceso del rango de medición en el que se basa 


("clipping")  


Figura 4-4 Ejemplos de rangos de medición escalables 
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4.4.1 Configuración 


Requisitos 
Para realizar la configuración es necesario elegir previamente un rango válido de medición 
de temperatura. 


Configuración 
La función se activa mediante el parámetro "Rango de medición escalable".  


La siguiente imagen muestra un ejemplo de configuración en STEP 7: 


 
Figura 4-5 Configuración para el rango de medición escalable 


Referencia  
Encontrará más información acerca de la configuración en la Ayuda en pantalla de STEP 7. 
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4.4.2 Evaluar registro 235 


Evaluación en el programa del usuario  
En el programa del usuario pueden evaluarse mediante el registro 235 el estado y los límites 
del rango de medición escalable que se obtienen al alcanzarse el rebase por defecto/rebase 
por exceso. 


Estructura del registro 235  


 
Figura 4-6 Estructura del registro 235 
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Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura 4-7 Información del encabezado del registro 235 


Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros. 


Cuando el correspondiente bit está ajustado a "1", el parámetro está activado. 


* x = 2 + (número de canal x 8) 


 
Figura 4-8 Estructura del registro 235: Parámetros de canal, bytes x a x+7 
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Descripción de parámetros  


Tabla 4- 9 Descripción de los parámetros del registro 235 


Parámetros Descripción 
Rango de medición escalable, 
activo 


1 = Función para este canal, activa. 


Clipping 1 = Rango de medición escalable recortado a la altura del rebase 
por exceso/rebase por defecto del rango de medición en el que se 
basa (ver figura (Página 27)). 


Resolución 2 ó 3 decimales 
Centro del rango de medición Temperatura en °C/°F/K enteros ("punto de operación" para el 


escalado) 
Rebase por exceso/por 
defecto 


Límites del rango de medición escalable 


Ejemplo 
El siguiente ejemplo muestra los valores correspondientes a una termorresistencia Pt 100 
estándar, °C: 


Tabla 4- 10 Ejemplo para termorresistencia Pt 100 estándar 


Valor hex. Valor dec. Evaluación registro 235 
00H  0 V0.0 
08H  8 8 bytes 
03H  3 Rango de medición escalable activo y recortado (clipping) 
02H  2 Resolución: 2 decimales 
02EEH  750 Centro del rango de medición: 750 °C 
61A8H  25000 Rebase por exceso (máximo): 


250,00 + 750 = 1000,00 °C  
El rango de medición escalable se recorta a la altura del rebase por 
exceso. 


8100H  -32512 Rebase por defecto (mínimo): 
-325,12 + 750 = 424,88 °C 


Consulte también 
Rango de medición escalable (Página 25) 
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4.5 Área de direcciones 


Área de direcciones del módulo de entradas analógicas AI 8×RTD/TC 2-wire HF 
La figura siguiente muestra la asignación del área de direcciones con información de calidad 
(Quality Information (QI)). Las direcciones para la información de calidad solo están 
disponibles si se ha habilitado la información de calidad. 


 
Figura 4-9 Área de direcciones del AI 8×RTD/TC 2-wire HF con información de calidad 


Posibilidades de configuración del AI 8xRTD/TC 2-wire HF 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo analógico, se asigna adicionalmente un 
byte en el área de direcciones de entrada. Los bits 0 a 7 de este byte están asignados a un 
canal e informan sobre la validez del valor analógico (0 = valor incorrecto). 







  
   


Módulo de entradas analógicas AI 8xRTD/TC 2-wire HF (6ES7134-6JF00-0CA1) 
Manual de producto, 02/2014, A5E32942591-AA 33 


 Alarmas y avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del AI 8xRTD/TC 2-wire HF: 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado del canal (verde) 
③ Error del canal (rojo) 
④ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 


Significado de los indicadores LED  
Las siguientes tablas contienen el significado de los indicadores de estado y de error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 37). 
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LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal/error de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estado y error del LED Estado de canal/error de canal  


LED Significado 


Estado de canal Error de canal 
 


apagado 
 


apagado 
Canal desactivado 


 
encendido 


 
apagado 


Canal activado pero no hay diagnóstico de canal 


 
apagado 


 
encendido 


Canal activado y diagnóstico de canal 


 
encendido 


 
encendido 


No permitido (error) 


LED PWR  


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 


Evaluación de alarmas de proceso con controlador IO  
El módulo genera una alarma de proceso con los siguientes eventos: 


● Rebase por defecto del valor límite inferior 1 


● Rebase por exceso del valor límite superior 1 


● Rebase por defecto del valor límite inferior 2 


● Rebase por exceso del valor límite superior 2 


Encontrará información detallada sobre el evento en el bloque de organización de la alarma 
de proceso, con la instrucción "RALRM" (leer información adicional de alarma) y en la ayuda 
en pantalla de STEP 7. 


El canal del módulo que ha originado la alarma de proceso se registra en la información de 
arranque del bloque de organización. En la figura siguiente se muestra la asignación a los 
bits de la palabra doble de datos locales 8. 


 
Figura 5-2 Información de arranque del bloque de organización 
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Estructura de la información adicional de alarma 


Tabla 5- 4 Estructura de la información adicional de alarma 


Nombre del bloque de datos Contenido  Observación Bytes 
USI  
(User Structure Identifier) 


W#16#0001 información adicional de las alarmas de 
proceso del módulo de periferia 


2 


Canal que ha disparado la alarma de proceso. 
 Canal B#16#00 a B#16#07 Canal 0 a 7 del módulo de periferia 1 
Evento que ha disparado la alarma de proceso. 
 Evento B#16#03 Rebase por defecto del valor límite inferior 1 1 


B#16#04 Rebase por exceso del valor límite superior 1 
B#16#05 Rebase por defecto del valor límite inferior 2 
B#16#06 Rebase por exceso del valor límite superior 2 


Alarma de diagnóstico  
El módulo genera una alarma de diagnóstico con estos eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Alarma de proceso perdida 


● Error en canal de referencia 


● Error 


● Valor límite inferior no alcanzado 


● Valor límite superior rebasado 


● Rotura de hilo 


● Falta tensión de alimentación 


● Error de parametrización 
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5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 5 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Avisos de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso. El 
canal 0 vale para todo el módulo. Durante 
este tiempo el módulo no realiza ninguna 
medición. 


– 


Se está calibrando el canal. 
Rotura de hilo 6H Cableado del sensor sujeto a impedancia 


demasiado alta 
Utilizar otro tipo de sensor o cablear 
de forma diferente (emplear cables 
con una sección mayor, p. ej.) 


Interrupción del cable entre módulo y 
sensor 


Restablecer la conexión 


Canal no cableado (abierto) • Desactivar el diagnóstico 
• Cablear o desactivar canal 


Valor límite superior 
rebasado1 


7H El valor está por encima del margen de 
saturación por exceso. 


Corregir concordancia módulo/sensor 


Rotura de hilo2 Ver Rotura de hilo 
Valor límite inferior no 
alcanzado1 


8H El valor está por debajo del margen de 
saturación por defecto. 


Corregir concordancia módulo/sensor 


Error 9H Se ha producido un error interno del 
módulo (el aviso de diagnóstico en el 
canal 0 se aplica a todo el módulo). 


Sustituir el módulo 


Error de 
parametrización 


10H El módulo no puede utilizar parámetros 
para el canal: el módulo enchufado no 
coincide con la configuración. 
Parametrización incorrecta. 


• Corrección de la configuración 
(sincronizar la configuración 
teórica con la real). 


• Corrección de la parametrización 
(Diagnóstico Rotura de hilo 
parametrizado solo para los rangos 
de medida autorizados). 


Falta tensión de carga 11H Tensión de alimentación L+ inexistente o 
insuficiente 


• Comprobar tensión de 
alimentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar tipo de BaseUnit 
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Avisos de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Error de canal de 
referencia (Unión fría) 


15H La temperatura de referencia de la unión 
fría para el canal TC operado con 
compensación no es válida. 


• Comprobar tipo de BaseUnit 
• Seleccionar la unión fría correcta 


mediante parametrización3 
• Comprobar si en toda la 


configuración se ha asignado en 
cada caso una sola vez como 
emisor la unión fría (canal de 
referencia del grupo 0, 1, 2, 3). 


Alarma de proceso 
perdida 


16H No se ha podido señalizar por lo menos 
una alarma de proceso, ya que hay 
demasiadas alarmas de proceso 
pendientes. 


Corrección del programa, del proceso 


 1 El aviso se refiere al diagnóstico y está en función del rango de medición parametrizado. 
2 Para los rangos de medición de resistencia y termorresistencia, con el diagnóstico "Rotura de hilo" desactivado, este se 


señaliza mediante el diagnóstico "Valor límite superior rebasado". 
3 Shared Device y diagnóstico "Temperatura de referencia": si el emisor y el receptor de la temperatura de la unión fría 


para un grupo están asignados a distintos controladores IO, es posible que en caso de diagnóstico deban cargarse de 
nuevo las dos configuraciones. En tal caso, cargue primero la configuración que contenga el receptor.  
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 Datos técnicos 6 
 


Datos técnicos del AI 8×RTD/TC 2-wire HF 
 


 6ES7134-6JF00-0CA1 
Nombre del producto AI 8xRTD/TC 2-wire HF 
Información general  
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0, A1 
Función del producto  
Datos I&M Sí 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde versión V13 
STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/V5.5 SP4 
PROFIBUS, versión GSD/revisión GSD o sup. Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 
Configuración CiR en RUN  
Posibilidad de cambio de parametrización en RUN Sí 
Calibración en RUN Sí 
Diseño/montaje  
Montaje en rack posible Sí 
Montaje frontal posible Sí 
Montaje sobre perfiles posible Sí 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversiones de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo máx. 35 mA 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 0,75 W 
Área de direcciones  
Área de direcciones por módulo  
Área de direcciones por módulo, máx. 16 bytes; + 1 byte para 


información QI 
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 6ES7134-6JF00-0CA1 
Entradas analógicas  
N.º de entradas analógicas 8 
Tensión de entrada admisible para entrada de tensión (límite de 
destrucción), máx. 


30 V 


Intensidad de medida constante para sensores tipo resistencia, 
típ. 


2 mA 


Tiempo de ciclo (todos los canales), mín. Suma de los tiempos de 
conversión básicos y los tiempos 
de procesamiento adicionales 
(según la parametrización de los 
canales activados) 


Unidad técnica ajustable para medición de temperatura Sí 
Rangos de entrada (valores nominales), tensiones  
-1 V a +1 V Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-1 V a +1 V) 1 MΩ 
-250 mV a +250 mV Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-250 mV a +250 mV) 1 MΩ 
-50 mV a +50 mV Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-50 mV a +50 mV) 1 MΩ 
-80 mV a +80 mV Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (-80 mV a +80 mV) 1 MΩ 
Rangos de entrada (valores nominales), termopares  
Tipo B Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo B) 1 MΩ 
Tipo C Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo C) 1 MΩ 
Tipo E Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo E) 1 MΩ 
Tipo J Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo J) 1 MΩ 
Tipo K Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo K) 1 MΩ 
Tipo L Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo L) 1 MΩ 
Tipo N Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo N) 1 MΩ 
tipo R Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo R) 1 MΩ 
tipo S Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo S) 1 MΩ 
Tipo T Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo T) 1 MΩ 
Tipo U Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo U) 1 MΩ 
Tipo TXK/TXK(L) según GOST Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (tipo TXK/TXK(L) según GOST) 1 MΩ 
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 6ES7134-6JF00-0CA1 
Rangos de entrada (valores nominales), termorresistencias  
Ni 100 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Ni 100) 1 MΩ 
Ni 1000 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Ni 1000) 1 MΩ 
LG-Ni 1000 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (LG-Ni 1000) 1 MΩ 
Ni 120 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Ni 120) 1 MΩ 
Ni 200 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Ni 200) 1 MΩ 
Ni 500 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Ni 500) 1 MΩ 
Pt 100 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Pt 100) 1 MΩ 
Pt 1000 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Pt 1000) 1 MΩ 
Pt 200 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Pt 200) 1 MΩ 
Pt 500 Sí; 16 bits incl. signo 
Resistencia de entrada (Pt 500) 1 MΩ 
Rangos de entrada (valores nominales), resistencias  
0 a 150 ohmios Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 150 ohmios) 1 MΩ 
0 a 300 ohmios Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 300 ohmios) 1 MΩ 
0 a 600 ohmios Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 600 ohmios) 1 MΩ 
0 a 3000 ohmios Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 3000 ohmios) 1 MΩ 
0 a 6000 ohmios Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (0 a 6000 ohmios) 1 MΩ 
PTC Sí; 15 bits 
Resistencia de entrada (PTC) 1 MΩ 
Termopar (TC)  
Unidad técnica para medición de temperatura °C/°F/K 
Compensación de temperatura  
• Parametrizable Sí 


• Canal de referencia del módulo  Sí 


• Unión fría interna Sí; con BaseUnit tipo A1 


• Canal de referencia del grupo Sí 


• Temperatura de referencia fija Sí 
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 6ES7134-6JF00-0CA1 
Termorresistencia (RTD)  
Tensión de entrada admisible para entrada de tensión (límite de 
destrucción), máx. 


30 V 


Unidad técnica para medición de temperatura °C/°F/K 
Longitud de cable  
Longitud del cable apantallado, máx. 200 m; 50 m con termopares 
Formación de valores analógicos  
Principio de medida integración (Sigma-Delta) 
Tiempo de integración y conversión/resolución por canal  
Resolución con rango de saturación por exceso (bits incl. signo), 
máx. 


16 bits 


Tiempo de integración parametrizable Sí 
Tiempo de conversión básico incl. tiempo de integración, ms  
• Tiempo de procesamiento adicional en caso de comprobación 


de rotura de hilo 
2 ms; en las áreas de 
termorresistencia, resistencia y 
termopar 


Supresión de tensiones perturbadoras para frecuencia 
perturbadora f1 en Hz 


16,6/50/60 Hz 


Tiempo de conversión (por canal) 180/60/50 ms 
Filtrado de los valores medidos  
Parametrizable Sí 
Nivel: Ninguno Sí 
Nivel: Débil Sí 
Nivel: Medio Sí 
Nivel: Fuerte Sí 
Sensor  
Conexión de los sensores  
para medición de tensión Sí 
para medición de resistencia con conexión a 2 hilos Sí 
para medición de resistencia con conexión a 3 hilos No 
para medición de resistencia con conexión a 4 hilos No 
Errores/precisiones  
Error de linealidad (referido al rango de entrada), (+/-) ± 0,01%; +/- 0,1% con 


termorresistencia y resistencia 
Error por temperatura (referido al rango de entrada) ± 0,0009%/K; +/- 0,005%/K con 


termopar 
Diafonía entre las entradas, mín. -50 dB 
Repetibilidad en el estado transitorio a 25 °C (referido al rango de 
entrada), (+/-) 


± 0,05 % 


Límite de error práctico en todo el rango de temperaturas  
Tensión, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,1 % 
Resistencia, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,1 % 
Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C)  
Tensión, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,05 % 
Resistencia, referida al rango de entrada, (+/-) ± 0,05 % 
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 6ES7134-6JF00-0CA1 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = n x (f1 +/- 1%), f1 
= frecuencia perturbadora 


 


Perturbación en modo serie (cresta de la perturbación < valor 
nominal del rango de entrada), mín. 


70 dB 


Tensión en modo común, máx. 10 V 
Perturbación en modo común, mín. 90 dB 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Alarma de valor límite Sí; dos límites superiores y dos 


límites inferiores 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Rotura de hilo Sí 
Rebase por exceso/por defecto Sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado del canal Sí; LED verde 
Para diagnóstico de canal Sí, LED rojo 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
Entre los canales No 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Entre los canales y la alimentación de la electrónica Sí 
Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento 


básico) 
Entre las entradas (UCM) 10 V DC 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Condiciones ambientales  
Temperatura de empleo  
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
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Límites de error práctico y básico para termorresistencia 
 
Límites de error para termorresistencia 
Límite de error práctico (en todo el rango de temp., referido al rango de entrada)  


• Pt 100, Pt 200, Pt 500, Pt 1000 estándar ±1,0 K 


• Pt 100, Pt 200, Pt 500, Pt 1000 climatiz. ±0,25 K 


• Ni 100, Ni 120, Ni 200, Ni 500, Ni 1000 estándar y climatiz. ±0,4 K 


Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C, referido al rango de 
entrada) 


 


• Pt 100, Pt 200, Pt 500, Pt 1000 estándar ±0,6 K 


• Pt 100, Pt 200, Pt 500, Pt 1000 climatiz. ±0,13 K 


• Ni 100, Ni 120, Ni 200, Ni 1000 Estándar y Climatiz. ±0,2 K 


Límites de error práctico y básico para termopares 
 
Límites de error para termopares 
Límite de error práctico para termopares (en todo el rango de temperaturas, 
referido al rango de entrada) 


±1,5 K 


Límite de error práctico para termopar tipo C (en todo el rango de temperaturas, 
referido al rango de entrada)1 


±7 K 


Límite de error básico para termopares (límite de error práctico a 25 °C, referido 
al rango de entrada) 


±1 K 


Límite de error básico para termopar tipo C (límite de error práctico a 25 °C, 
referido al rango de entrada) 


±5 K 


Límites de error globales en caso de utilizar la compensación interna 


• Límite de error práctico (en todo el rango de temperaturas con estado térmico 
estacionario, variación de la temperatura ambiente < 0,3 K/min)2 


±2,5 K 


• Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C con estado térmico 
estacionario, variación de la temperatura ambiente < 0,3 K/min)3 


±1,5 K 


 1 Los límites de error indicados son válidos a partir de las siguientes temperaturas: 
 Termopar tipo T: -200 °C 
 Termopar tipo K: -100 °C 
 Termopar tipo B: +700 °C 
 Termopar tipo N: -150 °C 
 Termopar tipo E: -150 °C 
 Termopar tipo R: +200 °C 
 Termopar tipo S: +100 °C 


2 Con termopar tipo C: ±8 K 
3 Con termopar tipo C: ±6 K 
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Croquis acotado 
Ver Manual de producto BaseUnits de ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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 Parámetros y estructuras de datos A 
A.1 Dependencias en la configuración con un archivo GSD 


En la configuración del módulo con archivo GSD hay que tener en cuenta que los ajustes de 
algunos parámetros dependen de otros. 


Configuración con archivo GSD de PROFINET  
La tabla contiene las propiedades y sus dependencias de tipo de medición y rango de 
medición para PROFINET. 


Tabla A- 1 Dependencias de tipo de medición/rango de medición 


Tipo de 
medición  


Rango de medición Coeficiente de 
temperatura 


Unión fría Unidad de 
temperatura 


Resistencia del 
conductor 


Desactivado * * * * * 
Tensión ±50 mV, ±80 mV, 


±250 mV, ±1 V 
* * * * 


Resistencia  150 Ω, 300 Ω,  
600 Ω, 3 kΩ, 6 kΩ 


* * * x  


Resistencia  PTC * * * * 
Termorresis-
tencia 


Pt100 climatiz.  Pt 0,00385055 
Pt 0,003916 
Pt 0,003902 
Pt 0,00392 
Pt 0,00385 


Canal de referencia 
del grupo 0, 1, 2, 3 


Grados Celsius x  


Sin modo de canal 
de referencia 


Grados Celsius 
Grados Fahrenheit 


Pt200  
Pt500  
Pt1000 Climatiz.  


Sin modo de canal 
de referencia 


Grados Celsius 
Grados Fahrenheit 


Ni100  
Ni120  
Ni200  
Ni500  
Ni1000 Climatiz.  


Ni 0,00618 
Ni 0,00672 


LG-Ni 1000 Climatiz.  LG-Ni 0,005 
Termorresis-
tencia 


Pt100  
Pt200  
Pt500  
Pt1000 Estándar  


Pt 0,00385055 
Pt 0,003916 
Pt 0,003902 
Pt 0,00392 
Pt 0,00385 


Sin modo de canal 
de referencia 


Grados Celsius 
Grados Fahrenheit 
Kelvin 


x 


Ni100  
Ni120  
Ni200  
Ni500  
Ni1000 Estándar  


Ni 0,00618 
Ni 0,00672 
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Tipo de 
medición  


Rango de medición Coeficiente de 
temperatura 


Unión fría Unidad de 
temperatura 


Resistencia del 
conductor 


LG-Ni 1000 
Estándar  


LG-Ni 0,005 


Termopar Tipo B, N, E, R, S,  
J, L, T, K, U, C, TXK 


* Canal de referencia 
del módulo1 
Unión fría interna 
Canal de referencia 
del grupo 0, 1, 2, 32 


Grados Celsius  
Grados Fahrenheit  
Kelvin 


* 


Temperatura de 
referencia fija 


 x = propiedad autorizada, – = propiedad no autorizada, * = propiedad no relevante 
1 Uso como "Canal de referencia del módulo": 


- El canal 0 debe estar parametrizado como "Pt100 Climatiz." con la unidad de temperatura "grado Celsius". 
- Todo canal TC de este módulo que deba utilizar el canal 0 como referencia deberá estar parametrizado para "Unión 
fría" como "Canal de referencia del módulo".  


2 Uso como "Canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3": 
- Un canal RTD debe estar parametrizado como "Pt100 Climatiz." con la unidad de temperatura "grado Celsius".  
- La "Unión fría" de dicho canal debe estar parametrizada como "Canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3".  
- Solo debe existir un canal RTD con "Unión fría" = "Canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3" por cada grupo 0, 1, 2, 3 y 
dispositivo IO.  
- Cada canal TC del dispositivo IO que deba utilizar esta referencia deberá estar parametrizado para "Unión fría" como 
"Canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3".  
- Si el canal de referencia está asignado al canal 0, puede usarse simultáneamente como "Canal de referencia del 
módulo".  


La tabla contiene las propiedades y sus dependencias de tipo de medición para PROFINET. 


Tabla A- 2 Dependencias del tipo de medición 


Tipo de 
medición  


Rango de 
medición 
escalable 


Resolución 
del rango de 
medición 


Diagnóstico 


Rebase por 
defecto  


Rebase 
por exceso 


Rotura de hilo Falta tensión de 
alimentación L+ 


Unión fría 


Desactivado * * * * * * * 
Tensión – * x x – x – 
Resistencia  – * x x x x – 
Resistencia – * x – – x – 
Termorresis-
tencia 


x 2 ó 3 
decimales 


x x x x – 


Termopar x 2 ó 3 
decimales 


x x x x x1 


 x = propiedad autorizada, – = propiedad no autorizada, * = propiedad no relevante 
1 La propiedad no es relevante en caso de uso de "Temperatura de referencia fija" 
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Configuración con archivo GSD de PROFIBUS  
La tabla contiene las propiedades y sus dependencias de tipo de medición y rango de 
medición para PROFIBUS. 


 
Tipo de 
medición 


Rango de 
medición 


Coeficiente 
de 
temperatura 


Slot con 
unión fría 


Unidad de 
temperatura 


Diagnóstico 


Rebase por 
defecto/por 
exceso 


Rotura de 
hilo 


Falta 
tensión de 
alimentación 
L+ 


Unión fría 


Desactivado * * * * * * * * 
Tensión ±50 mV 


±80 mV 
±250 mV 
±1 V 


* * * x – x – 


Resistencia  150 Ω 
300 Ω 
600 Ω 
3 kΩ 
6 kΩ 


* * * x x x – 


Resistencia  PTC3  * * * x – x – 
Termo-
rresistencia  


Pt100 
climatiz.  


Pt 0,003850
55 
Pt 0,003916 
Pt 0,003902 
Pt 0,00392 
Pt 0,00385 
 


Canal de 
referencia 
del grupo 0, 
1, 2, 3 


Grados 
Celsius 


x x x – 


Sin modo de 
canal de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 


x x x – 


Pt200  
Pt500  
Pt1000 
Climatiz. 


Pt 0,003850
55 
Pt 0,003916 
Pt 0,003902 
Pt 0,00392 
Pt 0,00385 


Sin modo de 
canal de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 


x x x – 


Termo-
rresistencia  


Pt100  
Pt200  
Pt500  
Pt1000 
Estándar  


Pt 0,003850
55 
Pt 0,003916 
Pt 0,003902 
Pt 0,00392 
Pt 0,00385 


Sin modo de 
canal de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 
Kelvin 


x x x – 


Ni100  
Ni120  
Ni200  
Ni500  
Ni1000 
Climatiz.  


Ni 0,00618 
Ni 0,00672 


Sin modo de 
canal de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 


x x x – 
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Tipo de 
medición 


Rango de 
medición 


Coeficiente 
de 
temperatura 


Slot con 
unión fría 


Unidad de 
temperatura 


Diagnóstico 


Rebase por 
defecto/por 
exceso 


Rotura de 
hilo 


Falta 
tensión de 
alimentación 
L+ 


Unión fría 


Ni100 
Ni120 
Ni200 
Ni500 
Ni1000 
Estándar  


Ni 0,00618 
Ni 0,00672 


Sin modo de 
canal de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 
Kelvin 


x x x – 


Termo-
rresistencia 


LG-Ni 
1000 
Climatiz.  


LG-Ni 0,005 Sin modo de 
canal de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 


x x x – 


LG-Ni 
1000 
Estándar  


LG-Ni 0,005 Sin modo de 
canal de 
referencia 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 
Kelvin 


x x x – 


Termopar  
 


Tipo B, 
N, E, R, 
S, J, L, T, 
K, U, C, 
TXK 


* Canal de 
referencia 
del módulo1 
Unión fría 
interna 
Canal de 
referencia 
del grupo 0, 
1, 2, 32 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 
Kelvin 


x x x x 


Temperatura 
de referencia 
fija 


Grados 
Celsius 
Grados 
Fahrenheit 
Kelvin 


x x x * 


 x = propiedad autorizada, – = propiedad no autorizada, * = propiedad no relevante 
1 Uso como "Canal de referencia del módulo": 


- El canal 0 debe estar parametrizado como "Pt100 Climatiz." con la unidad de temperatura "grado Celsius". 
- Cada canal TC de este módulo que deba utilizar el canal 0 como referencia deberá estar parametrizado para "Unión 
fría" con "Habilitar".  


2 Uso como "Canal de referencia del grupo 0": 
- Un canal RTD debe estar parametrizado como "Pt100 Climatiz." con la unidad de temperatura "grado Celsius".  
- La "Unión fría" de dicho canal debe estar parametrizada como "Canal de referencia del grupo 0, 1, 2, 3".  
- Solo debe existir un canal RTD con "Unión fría activada" = "Habilitar" por grupo y línea.  
- Cada canal TC de esta línea que deba utilizar esta referencia debe estar parametrizado para "Unión fría activada" con 
"Habilitar".  


3 Rebase por defecto = 8000H; rotura de hilo y rebase por exceso dan lugar a 01H (disparado) → (no hay diagnóstico), por 
lo que rotura de hilo y rebase por exceso resultan irrelevantes. 
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A.2 Parametrización y estructura de registros de parámetros 
Los registros del módulo tienen una estructura idéntica, independientemente de que se 
configure el módulo con PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Parametrización en el programa de usuario 
Tiene la posibilidad de cambiar la parametrización del módulo en RUN. P. ej., es posible 
modificar los rangos de medición de canales concretos en RUN sin que ello afecte a los 
demás canales. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo mediante el registro 128 con la instrucción 
"WRREC". Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contendrá el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 







 Parámetros y estructuras de datos 
 A.2 Parametrización y estructura de registros de parámetros 


Módulo de entradas analógicas AI 8xRTD/TC 2-wire HF (6ES7134-6JF00-0CA1) 
Manual de producto, 02/2014, A5E32942591-AA 51 


Estructura del registro 128 


 
Figura A-1 Estructura del registro 128 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 7. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


* x = 2 + (número de canal x 22); número de canal = 0 a 7 
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Figura A-3 Estructura de los bytes x a x+21 para los canales 0 a 7 


Códigos para tipo de medición 
En la tabla siguiente se indican los códigos para los tipos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Dichos códigos deben introducirse en el byte x (véase la figura 
anterior). 


Tabla A- 3 Códigos para tipo de medición 


Tipo de medición Código 
Desactivado 0000 0000 
Tensión 0000 0001 
Resistencia, conexión a 2 hilos 0000 0110 
Termorresistencia, conexión a 2 hilos 0000 1001 
Termopar 0000 1010 
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Códigos para rango de medición 
En la tabla siguiente se indican los códigos para los rangos de medición del módulo de 
entradas analógicas. Dichos códigos debe introducirse en el byte x+1 (véase la figura 
anterior). 


Tabla A- 4 Códigos para rango de medición 


Rango de medición Código 
Tensión 
50 mV 
80 mV 
250 mV 
1 V 


  
0000 0001 
0000 0010 
0000 0011 
0000 0101 


Resistencia 
150 Ω 
300 Ω 
600 Ω 
3 kΩ 
6 kΩ 
PTC 


  
0000 0001 
0000 0010 
0000 0011 
0000 0100 
0000 0101 
0000 1111 


Termorresistencia Climatiz. 
Pt 100  
Pt 200  
Pt 500  
Pt 1000  


  
0000 0000 
0000 0111 
0000 1000 
0000 1001 


Termorresistencia Estándar 
Pt 100  
Pt 200  
Pt 500  
Pt 1000  


  
0000 0010 
0000 1011 
0000 0100 
0000 0101 


Termorresistencia Climatiz. 
Ni 100  
Ni 120  
Ni 200  
Ni 500  
Ni 1000 


  
0000 0001 
0000 1101 
0001 0001 
0001 0011 
0000 1010 


Termorresistencia Estándar 
Ni 100  
Ni 120  
Ni 200  
Ni 500  
Ni 1000  


  
0000 0011 
0000 1100 
0001 0000 
0001 0010 
0000 0110 
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Rango de medición Código 
Termorresistencia 
LG Ni 1000 Climatiz. 
LG Ni 1000 Estándar 


  
0001 1101 
0001 1100 


Termopar 
Tipo B 
Tipo N 
Tipo E 
Tipo R 
Tipo S 
Tipo J 
Tipo L 
Tipo T 
Tipo K 
Tipo U 
Tipo C 
Tipo TXK 


  
0000 0000 
0000 0001 
0000 0010 
0000 0011 
0000 0100 
0000 0101 
0000 0110 
0000 0111 
0000 1000 
0000 1001 
0000 1010 
0000 1011 


Códigos para el coeficiente de temperatura 
En la tabla siguiente se indican los códigos para los coeficientes de temperatura del módulo 
de entradas analógicas. Dichos códigos deben introducirse en el byte x+2 (véase la figura 
anterior). 


Tabla A- 5 Códigos para coeficiente de temperatura para medición de temperatura 


Coeficiente de temperatura Código 
Pt 0,00385055 
Pt 0,003916 
Pt 0,003902 
Pt 0,00392 
Pt 0,00385 


0000 0000 
0000 0001 
0000 0010 
0000 0011 
0000 0100 


Ni 0,00618 
Ni 0,00672 


0000 1000 
0000 1001 


LG-Ni 0,005 0000 1010 
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Valores límite para alarmas de proceso 
Las tablas siguientes contienen los límites admisibles para las alarmas de proceso (se 
indica en cada caso el valor útil). Los valores límite dependen del tipo y rango de medición 
elegidos. El valor para rebase por exceso debe ser más alto que el valor para rebase por 
defecto. 


Tabla A- 6 Valores límite para resistencia y tensión 


Resistencia 
(todos los rangos de medición ajustables) 


Tensión  


32510 32510 Rebase por exceso 
1 -32511 Rebase por defecto 


 


Tabla A- 7 Valores límite para termopar tipo B, C y E 


Termopar 
Tipo B Tipo C Tipo E  


°C °F K °C °F K °C °F K  
20699 32765 23431 24999 32765 27731 11999 21919 14731 Rebase por 


exceso 
-1199 -1839 1533 -1199 -1839 1533 -2699 -4539 33 Rebase por 


defecto 
 


Tabla A- 8 Valores límite para termopar tipo R, S, J y L 


Termopar 
Tipo R, S Tipo J Tipo L  


°C °F K °C °F K °C °F K  
20189 32765 22921 14499 26419 17231 11499 21019 14231 Rebase por 


exceso 
-1699 -2739 1033 -2099 -3459 633 -1999 -3279 733 Rebase por 


defecto 
 


Tabla A- 9 Valores límite para termopar tipo T, K y U 


Termopar 
Tipo T Tipo K Tipo U  


°C °F K °C °F K °C °F K  
5399 10039 8131 16219 29515 18951 8499 15619 11231 Rebase por 


exceso 
-2699 -4539 33 -2699 -4539 33 -1999 -3279 733 Rebase por 


defecto 
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Tabla A- 10 Valores límite para termopar tipo N y TXK 


Termopar 
Tipo N Tipo TXK  


°C °F K °C °F K  
15499 28219 18231 10499 19219 13231 Rebase por 


exceso 
-2699 -4539 33 -1999 -3279 733 Rebase por 


defecto 
 


Tabla A- 11 Valores límite para termorresistencia 


Termorresistencia 
 Estándar climatiz.  


 °C °F K °C °F  
Pt 9999 18319 12731 15499 31099 Rebase por 


exceso 
-2429 -4053 303 -14499 -22899 Rebase por 


defecto 
Ni, Ni-LG 2949 5629 5681 29499 32765 Rebase por 


exceso 
-1049 -1569 1683 -10499 -15699 Rebase por 


defecto 
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A.3 Vigilancia de rotura de hilo desactivable 


Función 
La función "Comprobación de rotura de hilo desactivable" está disponible para termopares. 
Desactiva la comprobación de rotura de hilo para el módulo. 


Esto es necesario, p. ej., a la hora de calibrar termopares, ya que la intensidad de medida 
necesaria para la comprobación de rotura de hilo da lugar a errores de medición al realizar 
la calibración. 


Esta función no tiene efecto alguno en los canales que no están parametrizados en el modo 
de operación termopar.  


 


 Nota 
Arranque y reparametrización  


A cada arranque y a cada reparametrización del módulo se activa de nuevo la 
comprobación de rotura de hilo. 


 


Desactivación mediante el programa de usuario  
La comprobación de rotura de hilo puede desactivarse mediante el registro 237. 


Tabla A- 12 Estructura del registro 237 Comprobación de rotura de hilo desactivable 


Byte Función Formato Valor Descripción 
0 Comando UBYTE 80H Comprobación de rotura de hilo 
1 Identificador UBYTE 00H Irrelevante 
2 Número de canal UBYTE FFH Todos los canales 
3 Paso de calibración UBYTE FFH Primer impulso 
4 Tipo de medición UBYTE 00H Irrelevante 
5 Rango de medición UBYTE 00H Irrelevante 
6 Acción UBYTE 01H Desactivar comprobación de rotura de 


hilo  
02H Activar comprobación de rotura de hilo 


7...17 Reservado UBYTE 00H Irrelevante 
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 Representación de valores analógicos B 
 


En este anexo se muestran los valores analógicos para todos los rangos de medición que 
pueden usarse con el módulo de entradas analógicas AI 8xRTD/TC 2-wire HF. 


Resolución de valores medidos 
La resolución de los valores analógicos depende del módulo analógico y de la 
parametrización de este.  


Cada valor analógico se introduce en las variables alineado a la izquierda. Los bits 
marcados con "x" se ponen a "0".  


 


 Nota 
Valores de temperatura 


Los valores de temperatura digitalizados son el resultado de una conversión efectuada en el 
módulo analógico.  
Por ello, la siguiente resolución no rige para los valores de temperatura.  


 


 


Tabla B- 1 Resolución de los valores analógicos 


Resolución en bits  
incl. signo 


Valores Valor analógico 


 Decimal Hexadecimal Byte alto Byte bajo 
14 4 4H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x 
15 2 2H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x 
16 1 1H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
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B.1 Representación de los rangos de entrada 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de entrada 
bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


Tabla B- 2 Rangos de entrada bipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
 
Rango 
nominal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 -100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por defecto 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-117,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 3 Rangos de entrada unipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rango 
nominal 1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación 
por defecto 


-4864 -17,593 1 1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-17,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 
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B.2 Representación de valores analógicos en rangos de medición de 
tensión 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (codificaciones) de 
los posibles rangos de medición de tensión. 


Tabla B- 4 Rango de medición de tensión ±1 V 


Valores Rango de medición de tensión Rango 
dec. hex. ±1 V  
32767 7FFF >1,176 V Rebase por exceso 
32511 7EFF 1,176 V Rango de 


saturación por 
exceso 


27649 6C01  


27648 6C00 1 V Rango nominal 
20736 5100 0,75 V 
1 1 36,17 µV 
0 0 0 V 
-1 FFFF  
-20736 AF00 -0,75 V 
-27648 9400 -1 V 
-27649 93FF  Rango de 


saturación por 
defecto 


-32512 8100 -1,176 V 


-32768 8000 <-1,176 V Rebase por defecto 
 


Tabla B- 5 Rango de medición de tensión de ±500 mV a ±50 mV 


Valores Rango de medición de tensión Rango 
dec. hex. ±250 mV ±80 mV ±50 mV  
32767 7FFF >294,0 mV >94,1 mV >58,8 mV Rebase por exceso 
32511 7EFF 294,0 mV 94,1 mV 58,8 mV Rango de 


saturación por 
exceso 


27649 6C01    


27648 6C00 250 mV 80 mV 50 mV Rango nominal 
20736 5100 187,5 mV 60 mV 37,5 mA 
1 1 9,04 µV 2,89 µV 1,81 µV 
0 0 0 mV 0 mV 0 mV 
-1 FFFF    
-20736 AF00 -187,5 mV -60 mV -37,5 mV 
-27648 9400 -250 mV -80 mV -50 mV 
-27649 93FF    Rango de 


saturación por 
defecto 


-32512 8100 -294,0 mV -94,1 mV -58,8 mV 


-32768 8000 <-294,0 mV <-94,1 mV <-58,8 mV Rebase por defecto 
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B.3 Representación de valores analógicos para sensores resistivos 
La siguiente tabla muestra los valores decimales y hexadecimales (codificaciones) de los 
posibles sensores resistivos. 


Tabla B- 6 Sensores resistivos de 150 Ω a 6000 Ω 


Valores Rango de sensores resistivos Rango 
dec. hex. 150 Ω 300 Ω 600 Ω 3000 Ω 6000 Ω  
32767 7FFF >176,38 Ω >352,77 Ω >705,53 Ω >3527,7 Ω >7055,3 Ω Rebase por 


exceso 
32511 7EFF 176,38 Ω 352,77 Ω 705,53 Ω 3527,7 Ω 7055,3 Ω Rango de 


saturación por 
exceso 


27649 6C01      


27648 6C00 150 Ω 300 Ω 600 Ω 3000 Ω 6000 Ω Rango nominal 
20736 5100 112,5 Ω 225 Ω 450 Ω 2250 Ω 4500 Ω 
1 1 5,43 mΩ 10,85 mΩ 21,70 mΩ 108,5 mΩ 217 mΩ 
0 0 0 Ω 0 Ω 0 Ω 0 Ω 0 Ω 
-32768 8000 (Valores negativos físicamente imposibles) Rebase por 


defecto1 
 1 En caso de conexión incorrecta de las resistencias o resistencia del conductor parametrizada con un valor demasiado 


grande 
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B.4 Representación de valores analógicos para termorresistencia 
 


 Nota 


Para las termorresistencias estándar puede configurarse una resolución más alta del rango 
de medición (ver el capítulo Rango de medición escalable (Página 25)). 


 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (codificaciones) de 
las termorresistencias. 


Tabla B- 7 Termorresistencia Pt 100, 200, 500, 1000 Estándar 


Pt x00 
estándar 
en °C 
(1 dígito 
= 0,1 ℃) 


Valores Pt x00 
estándar 
en °F  
(1 dígito 
= 0,1 °F) 


Valores Pt x00 
estándar 
en K 
(1 dígito 
= 0,1 K) 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 


> 1000,0 32767 7FFF > 1832,0 32767 7FFF > 1273,2 32767 7FFF Rebase por 
exceso 


1000,0 
: 
850,1 


10000 
: 
8501 


2710 
: 
2135 


1832,0 
: 
1562,1 


18320 
: 
15621 


4790 
: 
3D05 


1273,2 
: 
1123,3 


12732 
: 
11233 


31BC 
: 
2BE1 


Rango de 
saturación por 
exceso 


850,0 
: 
-200,0 


8500 
: 
-2000 


2134 
: 
F830 


1562,0 
: 
-328,0 


15620 
: 
-3280 


3D04 
: 
F330 


1123,2 
: 
73,2 


11232 
: 
732 


2BE0 
: 
2DC 


Rango nominal 


-200,1 
: 
-243,0 


-2001 
: 
-2430 


F82F 
: 
F682 


-328,1 
: 
-405,4 


-3281 
: 
-4054 


F32F 
: 
F02A 


73,1 
: 
30,2 


731 
: 
302 


2DB 
: 
12E 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -243,0 -32768 8000 < -405,4 -32768 8000 < 30,2 32768 8000 Rebase por 
defecto 
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Tabla B- 8 Termorresistencia Pt 100, 200, 500, 1000 Climatiz. 


Pt x00 climatiz. en 
°C 
(1 dígito = 0,01 °C) 


Valores Pt x00 climatiz. en 
°F 
(1 dígito = 0,01 °F) 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. 


> 155,00 32767 7FFF > 311,00 32767 7FFF Rebase por 
exceso 


155,00 
: 
130,01 


15500 
: 
13001 


3C8C 
: 
32C9 


311,00 
: 
266,01 


31100 
: 
26601 


797C 
: 
67E9 


Rango de 
saturación por 
exceso 


130,00 
: 
-120,00 


13000 
: 
-12000 


32C8 
: 
D120 


266,00 
: 
-184,00 


26600 
: 
-18400 


67E8 
: 
B820 


Rango nominal 


-120,01 
: 
-145,00 


-12001 
: 
-14500 


D11F 
: 
C75C 


-184,01 
: 
-229,00 


-18401 
: 
-22900 


B81F 
: 
A68C 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -145,00 -32768 8000 < -229,00 -32768 8000 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 9 Termorresistencia Ni 100, 120, 200, 500, 1000, LG-Ni 1000 Estándar 


Ni x00 
estándar en 
°C 
(1 dígito = 
0,1 °C)  


Valores Ni x00 
estándar en 
°F 
(1 dígito = 
0,1 °F) 


Valores Ni x00 
estándar en 
K  
(1 dígito = 
0,1 K) 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 


> 295,0 32767 7FFF > 563,0 32767 7FFF > 568,2 32767 7FFF Rebase por 
exceso 


295,0 
: 
250,1 


2950 
: 
2501 


B86 
: 
9C5 


563,0 
: 
482,1 


5630 
: 
4821 


15FE 
: 
12D5 


568,2 
: 
523,3 


5682 
: 
5233 


1632 
: 
1471 


Rango de 
saturación por 
exceso 


250,0 
: 
-60,0 


2500 
: 
-600 


9C4 
: 
FDA8 


482,0 
: 
-76,0 


4820 
: 
-760 


12D4 
: 
FD08 


523,2 
: 
213,2 


5232 
: 
2132 


1470 
: 
854 


Rango nominal 


-60,1 
: 
-105,0 


-601 
: 
-1050 


FDA7 
: 
FBE6 


 -76,1 
: 
-157,0 


-761 
: 
-1570 


FD07 
: 
F9DE 


213,1 
: 
168,2 


2131 
: 
1682 


853 
: 
692 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -105,0 -32768 8000 < -157,0 -32768 8000 < 168,2 32768 8000 Rebase por 
defecto 
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Tabla B- 10 Termorresistencia Ni 100, 120, 200, 500, 1000, LG-Ni 1000 Climatiz. 


Ni x00 climatiz. en 
°C 
(1 dígito = 0,01 °C) 


Valores Ni x00 climatiz. en °F 
(1 dígito = 0,01 °F) 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. 


> 295,00 32767 7FFF > 327,66 32767 7FFF Rebase por 
exceso 


295,00 
: 
250,01 


29500 
: 
25001 


733C 
: 
61A9 


327,66 
: 
280,01 


32766 
: 
28001 


7FFE 
: 
6D61 


Rango de 
saturación por 
exceso 


250,00 
: 
-60,00 


25000 
: 
-6000 


61A8 
: 
E890 


280,00 
: 
-76,00 


28000 
: 
-7600 


6D60 
: 
E250 


Rango nominal 


-60,01 
: 
-105,00 


-6001 
: 
-10500 


E88F 
: 
D6FC 


-76,01 
: 
-157,00 


-7601 
: 
-15700 


E24F 
: 
C2AC 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< - 105,00 -32768 8000 < - 157,00 -32768 8000 Rebase por 
defecto 
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B.5 Representación de valores analógicos para termopares 
 


 Nota 


Para los termopares puede configurarse una resolución más alta (ver el capítulo Rango de 
medición escalable (Página 25)). 


 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (codificaciones) de 
los termopares. 


Tabla B- 11 Termopar tipo B 


Tipo B 
en °C  


Valores Tipo B 
en °F 


Valores Tipo B 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 2070,0 32767 7FFF > 3276,6 32767 7FFF > 2343,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
2070,0 
: 
1820,1 


20700 
: 
18201 


50DC 
: 
4719 


3276,6 
: 
2786,6 


32766 
: 
27866 


7FFE 
: 
6CDA 


2343,2 
: 
2093,3 


23432 
: 
20933 


5B88 
: 
51C5 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1820,0 
: 
0,0 


18200 
: 
0 


4718 
: 
0000 


2786,5 
: 
32,0 


27865 
: 
320 


6CD9 
: 
0140 


2093,2 
: 
273,2 


20932 
: 
2732 


51C4 
: 
0AAC 


Rango nominal 


-0,1 
: 
-120,0 


-1 
: 
-1200 


FFFF 
: 
FB50 


31,9 
: 
-184,0 


319 
: 
-1840 


013F 
: 
F8D0 


273,1 
: 
153,2 


2731 
: 
1532 


0AAB 
: 
05FC 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -120,0 -32768 8000 < -184,0 -32768 8000 < 153,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 
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Tabla B- 12 Termopar tipo C 


Tipo C 
en °C  


Valores Tipo C 
en °F 


Valores Tipo C 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 2500,0 32767 7FFF > 3276,6 32767 7FFF > 2773,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
2500,0 
: 
2315,1 


25000 
: 
23151 


61A8 
: 
5A6F 


3276,6 
: 
2786,6 


32766 
: 
27866 


7FFE 
: 
6CDA 


2773,2 
: 
2588,3 


27732 
: 
25883 


6C54 
: 
651B 


Rango de 
saturación por 
exceso 


2315,0 
: 
0,0 


23150 
: 
0 


5A6E 
: 
0000 


2786,5 
: 
32,0 


27865 
: 
320 


6CD9 
: 
0140 


2588,2 
: 
273,2 


25882 
: 
2732 


651A 
: 
0AAC 


Rango nominal 


-0,1 
: 
-120,0 


-1 
: 
-1200 


FFFF 
: 
FB50 


31,9 
: 
-184,0 


319 
: 
-1840 


013F 
: 
F8D0 


273,1 
: 
153,2 


2731 
: 
1532 


0AAB 
: 
05FC 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -120,0 -32768 8000 < -184,0 -32768 8000 < 153,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 13 Termopar tipo E 


Tipo E 
en °C  


Valores Tipo E 
en °F 


Valores Tipo E 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 1200,0 32767 7FFF > 2192,0 32767 7FFF > 1473,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
1200,0 
: 
1000,1 


12000 
: 
10001 


2EE0 
: 
2711 


2192,0 
: 
1832,1 


21920 
: 
18321 


55A0 
: 
4791 


1473,2 
: 
1273,3 


14732 
: 
12733 


398C 
: 
31BD 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1000,0 
: 
-270,0 


10000 
: 
-2700 


2710 
: 
F574 


1832,0 
: 
-454,0 


18320 
: 
-4540 


4790 
: 
EE44 


1273,2 
: 
3,2 


12732 
: 
32 


31BC 
: 
0020 


Rango nominal 


< -270,0 -32768 8000 < -454,0 -32768 8000 < 3,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 
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Tabla B- 14 Termopar tipo J  


Tipo J 
en °C  


Valores Tipo J 
en °F 


Valores Tipo J 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 1450,0 32767 7FFF > 2642,0 32767 7FFF > 1723,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
1450,0 
: 
1200,1 


14500 
: 
12001 


38A4 
: 
2EE1 


2642,0 
: 
2192,1 


26420 
: 
21921 


6734 
: 
55A1 


1723,2 
: 
1473,3 


17232 
: 
14733 


4350 
: 
398D 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1200,0 
: 
-210,0 


12000 
: 
-2100 


2EE0 
: 
F7CC 


2192,0 
: 
-346,0 


21920 
: 
-3460 


55A0 
: 
F27C 


1473,2 
: 
63,2 


14732 
: 
632 


398C 
: 
0278 


Rango nominal 


< -210,0 -32768 8000 < -346,0 -32768 8000 < 63,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 15 Termopar tipo K 


Tipo K 
en °C  


Valores Tipo K 
en °F 


Valores Tipo K 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 1622,0 32767 7FFF > 2951,6 32767 7FFF > 1895,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
1622,0 
: 
1372,1 


16220 
: 
13721 


3F5C 
: 
3599 


2951,6 
: 
2501,7 


29516 
: 
25017 


734C 
: 
61B9 


1895,2 
: 
1645,3 


18952 
: 
16453 


4A08 
: 
4045 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1372,0 
: 
-270,0 


13720 
: 
-2700 


3598 
: 
F574 


2501,6 
: 
-454,0 


25016 
: 
-4540 


61B8 
: 
EE44 


1645,2 
: 
3,2 


16452 
: 
32 


4044 
: 
0020 


Rango nominal 


< -270,0 -32768 8000 < -454,0 -32768 8000 < 3,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 16 Termopar tipo L 


Tipo L 
en °C  


Valores Tipo L 
en °F 


Valores Tipo L 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 1150,0 32767 7FFF > 2102,0 32767 7FFF > 1423,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
1150,0 
: 
900,1 


11500 
: 
9001 


2CEC 
: 
2329 


2102,0 
: 
1652,1 


21020 
: 
16521 


521C 
: 
4089 


1423,2 
: 
1173,3 


14232 
: 
11733 


3798 
: 
2DD5 


Rango de 
saturación por 
exceso 


900,0 
: 
-200,0 


9000 
: 
-2000 


2328 
: 
F830 


1652,0 
: 
-328,0 


16520 
: 
-3280 


4088 
: 
F330 


1173,2 
: 
73,2 


11732 
: 
732 


2DD4 
: 
02DC 


Rango nominal 


< -200,0 -32768 8000 < -328,0 -32768 8000 < 73,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 
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Tabla B- 17 Termopar tipo N 


Tipo N 
en °C  


Valores Tipo N 
en °F 


Valores Tipo N 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 1550,0 32767 7FFF > 2822,0 32767 7FFF > 1823,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
1550,0 
: 
1300,1 


15500 
: 
13001 


3C8C 
: 
32C9 


2822,0 
: 
2372,1 


28220 
: 
23721 


6E3C 
: 
5CA9 


1823,2 
: 
1573,3 


18232 
: 
15733 


4738 
: 
3D75 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1300,0 
: 
-270,0 


13000 
: 
-2700 


32C8 
: 
F574 


2372,0 
: 
-454,0 


23720 
: 
-4540 


5CA8 
: 
EE44 


1573,2 
: 
3,2 


15732 
: 
32 


3D74 
: 
0020 


Rango nominal 


< -270,0 -32768 8000 < -454,0 -32768 8000 < 3,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 18 Termopar tipo R y S 


Tipo R, S 
en °C  


Valores Tipo R, S 
en °F 


Valores Tipo R, S 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 2019,0 32767 7FFF > 3276,6 32767 7FFF > 2292,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
2019,0 
: 
1769,1 


20190 
: 
17691 


4EDE 
: 
451B 


3276,6 
: 
3216,3 


32766 
: 
32163 


7FFE 
: 
7DA3 


2292,2 
: 
2042,3 


22922 
: 
20423 


598A 
: 
4FC7 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1769,0 
: 
-50,0 


17690 
: 
-500 


451A 
: 
FE0C 


3216,2 
: 
-58,0 


32162 
: 
-580 


7DA2 
: 
FDBC 


2042,2 
: 
223,2 


20422 
: 
2232 


4FC6 
: 
08B8 


Rango nominal 


-50,1 
: 
-170,0 


-501 
: 
-1700 


FE0B 
: 
F95C 


-58,1 
: 
-274,0 


-581 
: 
-2740 


FDBB 
: 
F54C 


223,1 
: 
103,2 


2231 
: 
1032 


08B7 
: 
0408 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -170,0 -32768 8000 < -274,0 -32768 8000 < 103,2 < 1032 8000 Rebase por 
defecto 
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Tabla B- 19 Termopar tipo T  


Tipo T 
en °C  


Valores Tipo T 
en °F 


Valores Tipo T 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 540,0 32767 7FFF > 1004,0 32767 7FFF > 813,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
540,0 
: 
400,1 


5400 
: 
4001 


1518 
: 
0FA1 


1004,0 
: 
752,1 


10040 
: 
7521 


2738 
: 
1D61 


813,2 
: 
673,3 


8132 
: 
6733 


1FC4 
: 
1AAD 


Rango de 
saturación por 
exceso 


400,0 
: 
-270,0 


4000 
: 
-2700 


0FA0 
: 
F574 


752,0 
: 
-454,0 


7520 
: 
-4540 


1D60 
: 
EE44 


673,2 
: 
3,2 


6732 
: 
32 


1AAC 
: 
0020 


Rango nominal 


< -270,0 -32768 8000 < -454,0 -32768 8000 < 3,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 


 


Tabla B- 20 Termopar tipo U  


Tipo U 
en °C  


Valores Tipo U 
en °F 


Valores Tipo U 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 850,0 32767 7FFF > 1562,0 32767 7FFF > 1123,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
850,0 
: 
600,1 


8500 
: 
6001 


2134 
: 
1771 


1562,0 
: 
1112,1 


15620 
: 
11121 


2738,0 
: 
2B71 


1123,2 
: 
873,3 


11232 
: 
8733 


2BE0 
: 
221D 


Rango de 
saturación por 
exceso 


600,0 
: 
-200,0 


6000 
: 
-2000 


1770 
: 
F830 


1112,0 
: 
-328,0 


11120 
: 
-3280 


2B70 
: 
F330 


873,2 
: 
73,2 


8732 
: 
732 


221C 
: 
02DC 


Rango nominal 


< -200,0 -32768 8000 < -328,0 -32768 8000 < 73,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 
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Tabla B- 21 Termopar tipo TXK (GOST) 


Tipo TXK 
en °C 


Valores Tipo TXK 
en °F 


Valores Tipo TXK 
en K 


Valores Rango 


dec. hex. dec. hex. dec. hex. 
> 1050,0 32767 7FFF > 1922,0 32767 7FFF >1323,2 32767 7FFF Rebase por 


exceso 
1050,0 
: 
800,1 


10500 
: 
8001 


2904 
: 
1F41 


1922,0 
: 
1472,1 


19220 
: 
14721 


4B14 
: 
3981 


1323,2 
: 
1073,3 


13232 
: 
10733 


33B0 
: 
29ED 


Rango de 
saturación por 
exceso 


800,0 
: 
0,0 
: 
-200,0 


8000 
: 
0 
: 
-2000 


1F40 
: 
0000 
: 
F830 


1472,0 
: 
32,0 
: 
-328,0 


14720 
: 
320 
: 
-3280 


3980 
: 
0140 
: 
F330 


1073,2 
: 
273 
: 
73,2 


10732 
: 
2730 
: 
732 


29EC 
: 
0AAA 
: 
02DC 


Rango nominal 


< -200,0 -32768 8000 < -328,0 -32768 8000 <73,2 -32768 8000 Rebase por 
defecto 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 







  
  


 Módulo de entradas analógicas AI Energy Meter ST (6ES7134-6PA00-0BD0) 
4 Manual de producto, 07/2014, A5E03551816-AB 


Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división le permite acceder específicamente al contenido que desee. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje,  
el cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada  
SIMATIC ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le presta asistencia a la hora de 
configurar y programar. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará exhaustivas descripciones sobre temas generales 
relacionados con el sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. 
diagnóstico, comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
En la información del producto se documentan los cambios y ampliaciones de los manuales. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP agrupada en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
Con My Documentation Manager se combinan manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual propio. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Aplicaciones & Tools 
Aplicaciones & Tools le proporciona herramientas y ejemplos para resolver tareas de 
automatización. Las soluciones se representan como combinación de varios componentes 
del sistema; se evita centrarse en productos concretos. 


Encontrará Aplicaciones & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


Cesta de Compra CAx 
La Cesta de Compra CAx permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con solo unos clics configurará su propio paquete para descargar. 


Puede elegir lo siguiente: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas de conexiones, 
archivos de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de uso, certificados 


● Datos característicos de productos 


Encontrará la Cesta de Compra CAx en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características del AI Energy Meter ST 


Referencia 
6ES7134-6PA00-0BD0 


Consignas de seguridad generales 
 


 PELIGRO 


Tensión peligrosa, peligro de muerte o lesiones graves 


Antes de comenzar los trabajos, desconecte la instalación y el módulo de la alimentación.  
 


 ATENCIÓN 


Posibilidad de estados peligrosos de la instalación 


Si se desenchufa o enchufa el AI Energy Meter ST con la tensión conectada en el primario 
del transformador de corriente, pueden producirse estados peligrosos en la instalación.  


La consecuencia pueden ser daños en el ET 200SP. 
• Por lo tanto, desenchufe y enchufe el AI Energy Meter ST solo con la tensión de 


medición desconectada del primario o bien 
• solo si se utiliza un borne de transformador de corriente especial que cortocircuite el 


secundario del transformador después de desenchufar. El AI Energy Meter ST solo se 
deberá enchufar o desenchufar después de desenchufar este borne de transformador 
de corriente. 
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Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo AI Energy Meter ST 


Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Medición de datos eléctricos de una red de alimentación trifásica 


● Medición de: 


– tensiones 


– intensidades 


– ángulos de fase 


– potencias 


– valores energéticos 


– frecuencias 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● actualización de firmware 


● datos de identificación I&M 


● reparametrización en RUN 


El módulo puede configurarse con STEP 7 V5.5 SPx (TIA Portal V13 SPy) y con un archivo 
GSD (ML). 
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Tabla 2- 1 Dependencias de la versión de otras funciones del módulo 


 
Función y características 


Versión del módulo a 
partir de 


Versión de firmware del 
módulo a partir de 


Aumento de la resolución de los contadores de 
energía 


1 V2.0.0 


Límite inferior de medición parametrizable de los 
valores de intensidad (supresión de cero) 


1 V2.0.0 


Variante de datos de usuario 0xF5: magnitudes 
básicas de medición trifásica L1L2L3 


1 V2.0.0 


Todas las variantes de datos de usuario tienen 
datos Qualifier en el byte 2 


1 V2.0.0 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● tiras rotulables 


● etiqueta de identificación por referencia 


Encontrará más información sobre los accesorios en el manual de sistema Sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


Actualización de firmware 
 


 Nota 
Actualización de firmware 


Tenga en cuenta que durante la actualización del firmware debe haber tensión en las fases 
L1 y N del módulo. Debe garantizarse una tensión mínima de 85 V. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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2.2 Campo de aplicación 


¿Para qué sirve el AI Energy Meter ST? 
Para reducir los costes energéticos es necesario hacer transparente el consumo de energía 
de las máquinas y plantas de producción. Para ello son necesarios numerosos instrumentos 
de medición eléctricos. Gracias al poco espacio que necesita y a la libre elección entre bus 
PROFINET y PROFIBUS, el AI Energy Meter ST resulta idóneo para aumentar la 
transparencia del consumo eléctrico en el nivel de máquina. Para ello, el módulo ofrece más 
de 40 valores medidos de energía que se pueden incluir en una red monofásica o trifásica 
de hasta 400 V AC con una precisión de ±0,5% (con carga simétrica). 


Con el AI Energy Meter ST se obtiene transparencia en los siguientes ámbitos: 


● Consumo de energía 


– Pronóstico de consumo 


– Eficiencia 


● Consumo eléctrico 


– Gestión de cargas 


– Mantenimiento 


● Emisiones 


– Informes de emisiones (comercio de certificados de CO2) 


– Huella de CO2 
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Medición con el AI Energy Meter ST 
En la siguiente figura se muestra el campo de aplicación general y el rango de tensión del 
AI Energy Meter ST. Para ello, a modo de ejemplo, se ha dividido una red de alimentación 
típica de una planta de producción en tres rangos de tensión: 


● la acometida de toda la instalación; 


● las distribuciones secundarias, p. ej., en cada línea de la instalación; 


● los consumidores finales, por ejemplo, en las máquinas de las líneas. 


Se presupone que el módulo está instalado cerca del consumidor final. Es decir, 
directamente en una máquina de una línea, en el rango de tensión de hasta 400 V AC como 
máximo. 


 
Figura 2-2 Uso del AI Energy Meter ST 


Ventajas del AI Energy Meter ST 
El AI Energy Meter ST tiene las siguientes ventajas: 


● Ahorro de espacio, sobre todo para el uso en el armario eléctrico 


● PROFINET IO o PROFIBUS DP (dependiendo del módulo de interfaz utilizado) 


● Posibilidad de utilizar varios módulos conectados a un módulo de interfaz 


● Ampliación de las estaciones periféricas existentes con la medición del consumo de 
energía 
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 Conexión 3 
3.1 Esquema eléctrico y diagrama de principio 


Potencial 
El AI Energy Meter ST forma un potencial propio junto con su BaseUnit. La BaseUnit no 
tiene contacto con el bus de potencia y transfiere el potencial desde el slot izquierdo hasta el 
slot derecho. 


Asignación de conexiones general 
 


 PRECAUCIÓN 


Solo para medición de corriente alterna 


El módulo no es apto para medir corriente continua. 
 


 PRECAUCIÓN 


Solo para medición de tensión alterna 


El módulo no es apto para medir tensión continua. 
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Esquema eléctrico y diagrama de principio 
 


 
① Microcontrolador ULn Conexión de tensión 
② Interfaz con el bus de fondo ILn Conexión de corriente 
③ Convertidor analógico/digital (CAD) N Neutro 
④ Medición de potencia   


Figura 3-1 Diagrama de princpio del AI Energy Meter ST 


BaseUnit utilizable 
Tome como BaseUnit una BaseUnit del tipo D0, 6ES7193-6BP00-0BD0. 


Desenchufe el módulo de periferia de la BaseUnit en paralelo tirando de él hacia delante. 
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Tipos de conexión 
Hay 3 tipos de conexión previstos para redes de dos o cuatro hilos con carga simétrica o 
asimétrica: 


● 3 fases, 4 hilos, carga asimétrica 


● 3 fases, 4 hilos, carga simétrica 


● Corriente alterna monofásica 


La conexión de entrada del módulo debe corresponderse con uno de los tipos de conexión 
indicados. Elija el tipo de conexión adecuado para la finalidad de uso. 


Encontrará ejemplos de conexión en el capítulo Casos de aplicación (Página 17). 


Encontrará datos para seleccionar un transformador de corriente en el capítulo Datos para 
seleccionar un transformador de corriente (Página 76). 


3.2 Alimentación del módulo 


Alimentación del módulo 
La alimentación del módulo se realiza siempre a través de L1 y N. Debe haber una tensión 
mínima de 85 V AC. 


Estos cables deben conectarse siempre independientemente del tipo de medición. 


Red TN y TT 
El AI Energy Meter ST se puede utilizar en redes TN y TT. 


Protección de los cables de conexión 
Para proteger los cables de conexión a UL1, UL2 y UL3, especialmente tras transiciones de 
sección, procure que haya una protección suficiente. 


Si por el diseño queda garantizada la resistencia a cortocircuitos según IEC 61439-1:2009, 
puede suprimirse el uso de una protección de línea independiente para el 
AI Energy Meter ST. 
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 Casos de aplicación 4 
4.1 Medición de potencia en una máquina 


Principio 
La medición de tensión se realiza a través de las conexiones UL1, UL2, UL3 y N. 


La medición de intensidad se realiza mediante tres transformadores de corriente a través de 
las conexiones IL1, IL2, IL3 y N. 


Se miden ilimitadamente todos los valores en todas las fases. 


 
Figura 4-1 Medición de potencia en una máquina 
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4.2 Medición de intensidad en un motor 


Principio 
La medición de intensidad se realiza mediante tres transformadores de corriente a través de 
las conexiones IL1, IL2, IL3 y N. 
La medición se limita a las intensidades de las 3 fases y la tensión en el canal L1. 


 
Figura 4-2 Medición de intensidad en un motor 


4.3 Medición de potencia monofásica en una máquina 


Principio 
La medición de tensión se realiza forzosamente a través de las conexiones UL1 y N. 


La medición de intensidad se realiza mediante transformador de corriente a través de las 
conexiones IL1 y N. 


Se miden ilimitadamente todos los valores en la fase L1. 


 
Figura 4-3 Medición de potencia monofásica en una máquina 
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4.4 Medición de potencia en una máquina sin neutro incorporado 


Principio 
La medición de tensión se realiza a través de las conexiones UL1, UL2 y UL3. 
La medición de intensidad se realiza mediante tres transformadores de corriente a través de 
las conexiones IL1, IL2 e IL3.  
En caso de neutro puesto a tierra y carga despreciable del tramo de puesta a tierra, puede 
ponerse a tierra la conexión de neutro del AI Energy Meter ST. 
Se miden ilimitadamente todos los valores en todas las fases. 


 
Figura 4-4 Medición de potencia en una máquina sin neutro incorporado 


4.5 Medición en un consumidor simétrico sin conexión de neutro 


Principio 
Para las mediciones en los consumidores simétricos sin conexión de neutro puede 
emplearse el neutro del sistema de cuatro hilos. 


Se miden ilimitadamente todos los valores en todas las fases. 


 
Figura 4-5 Medición de potencia en una máquina sin conexión de neutro 
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 Magnitudes de medida y valores medidos 5 
5.1 Obtención de las magnitudes de medida 


Valores medidos 
Existen dos maneras posibles de leer los valores medidos del AI Energy Meter ST:  


● acíclicamente, mediante un juego de datos de valores medidos (capítulo Juego de datos 
de valores medidos (Página 22)); 


● cíclicamente, mediante los datos de usuario (capítulo Datos de usuario (Página 24)). 


Validez de los valores medidos 
Tras conectar la tensión de alimentación UL1, los primeros valores medidos están 
disponibles al cabo de aprox. 2 segundos. En los datos de usuario de entrada, el contenido 
del byte 0 adopta la variante de datos de usuario seleccionada. La variante de datos de 
usuario tiene un rango de 159 y de 246 a 254. Esta modificación en el byte 0 puede 
utilizarse como evento de disparo. 


En cuanto hay valores medidos válidos en el módulo, el valor de este byte cambia a un valor 
dentro del rango indicado. 


Primer arranque del módulo 
Los parámetros se transfieren al módulo tras el primer arranque o el rearranque de este. En 
los parámetros de la configuración hardware puede preajustarse una variante de datos de 
usuario. Esta variante se aplica hasta que se selecciona otra variante de datos de usuario 
en los datos de salida (byte 0). De este modo, los datos de usuario de entrada se pueden 
cambiar de forma dinámica según los requisitos del proceso.  


Una variante de datos de usuario = 0 en el byte 0 de los datos de salida se ignora, y se 
mantiene la selección válida anteriormente. 
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Los valores medidos de intensidad se ponen a "0" 
En los siguientes casos, los valores medidos de intensidad y el resto de valores que 
dependen de ellos se inhiben (se ponen a "0") en los juegos de datos y en los datos de 
usuario si: 


● la corriente introducida es menor que el límite inferior de intensidad configurado o 


● la corriente secundaria introducida en el canal es superior a 12 A. 


Los siguientes valores medidos y las magnitudes de medida derivadas de la fase afectada 
se ponen a "0": 


● Valor eficaz de intensidad 


● Potencia activa 


● Potencia reactiva 


● Potencia aparente 


● Ángulo de fase 


● Factor de potencia 


Los valores de potencia se someten a un cálculo de la media móvil. Estos solo se ponen a 
"0" una vez transcurrido el tiempo correspondiente. Los contadores de energía activa, 
reactiva y aparente de la fase restablecida no siguen contando. 
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5.2 Juego de datos de valores medidos 


Magnitudes de medida del módulo 
El módulo proporciona las magnitudes de medida como juego de datos 142.  


La identificación del valor medido (ID del valor medido) es un índice referenciado en la tabla 
sinóptica de magnitudes de medida del Anexo B (Magnitudes de medida (Página 72)). 


Tabla 5- 1 Juego de datos 142 


Byte Magnitud de medida Formato ID del valor medido 
0 Versión Byte  
1 Reservado Byte  
2 Tensión UL1-N Float 1 
6 Tensión UL2-N Float 2 
10 Tensión UL3-N Float 3 
14 Tensión UL1-L2 Float 4 
18 Tensión UL2-L3 Float 5 
22 Tensión UL3-L1 Float 6 
26 Intensidad L1 Float 7 
30 Intensidad L2 Float 8 
34 Intensidad L3 Float 9 
38 Factor de potencia L1 Float 19 
42 Factor de potencia L2 Float 20 
46 Factor de potencia L3 Float 21 
50 Factor de potencia total L1L2L3 Float 37 
54 Frecuencia Float 30 
58 Asimetría de amplitudes para tensión Float 38 
62 Asimetría de amplitudes para intensidad Float 39 
66 Potencia aparente L1 Float 10 
70 Potencia aparente L2 Float 11 
74 Potencia aparente L3 Float 12 
78 Potencia aparente total L1L2L3 Float 34 
82 Potencia reactiva L1 Float 16 
86 Potencia reactiva L2 Float 17 
90 Potencia reactiva L3 Float 18 
94 Potencia reactiva total L1L2L3 Float 36 
98 Potencia activa L1 Float 13 
102 Potencia activa L2 Float 14 
106 Potencia activa L3 Float 15 
110 Potencia activa total L1L2L3 Float 35 
114 Ángulo de fase L1 Float 62108 
118 Ángulo de fase L2 Float 62208 
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Byte Magnitud de medida Formato ID del valor medido 
122 Ángulo de fase L3 Float 62308 
126 Energía aparente total L1L2L3 Float 204 
130 Energía reactiva total L1L2L3 Float 206 
134 Energía activa total L1L2L3 Float 205 
138 Energía reactiva total importada L1L2L3 Float 202 
142 Energía reactiva total exportada L1L2L3 Float 203 
146 Energía activa total importada L1L2L3 Float 200 
150 Energía activa total exportada L1L2L3 Float 201 
154 Energía aparente total L1L2L3 double 214 
162 Energía reactiva total L1L2L3 double 216 
170 Energía activa total L1L2L3 double 215 
178 Energía reactiva total importada L1L2L3 double 212 
186 Energía reactiva total exportada L1L2L3 double 213 
194 Energía activa total importada L1L2L3 double 210 
202 Energía activa total exportada L1L2L3 double 211 


 


 


 Nota 
• El total en funcionamiento trifásico se obtiene de las sumas de los valores de las distintas 


fases. 
• Los contadores de energía importada y exportada siempre arrojan valores positivos. 
• El diagnóstico "Rebase por exceso valores totales" no se dispara en relación con los 


valores máximos de los contadores de energía. 
 


Procedimiento 
El juego de datos 142 se encuentra en el AI Energy Meter ST. El SFB "RDREC" permite leer 
el juego de datos del módulo. Este bloque de función del sistema se encuentra en la librería 
de STEP 7. 


Valores medidos en STEP 7 a partir de V5.5 
En STEP 7 a partir de V5.5, los valores medidos se representan como valores negativos 
cuando se supera el rango de valores del formato Integer (32767 dec). No se trata de un 
error en el valor medido. Solución: seleccionar el formato hexadecimal. 


¿Pueden procesarse valores Float de 64 bits en STEP 7 V5.x o superior? 
En Internet encontrará unas FAQ 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/56600676) sobre la conversión de 
Float de 64 bits a Real de 32 bits.  


En STEP 7 (TIA Portal) pueden procesarse estos valores directamente. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/56600676
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5.3 Datos de usuario 


5.3.1 Variantes del módulo 


Datos de entrada/salida 
Dentro de una estación ET 200SP, los datos de entrada/salida están limitados en función 
del módulo de interfaz utilizado o de la CPU. Cuanto mayor es la longitud de los datos de 
entrada y salida de un módulo, tanto más rápidamente se alcanza la configuración máxima 
del ET 200SP. 


Variantes del módulo 


Tabla 5- 2 Comparativa de las variantes del módulo 


Variante del módulo 
Datos de entrada de 32 bytes/datos de salida de 12 bytes 


Variante del módulo 
Datos de entrada de 2 bytes/datos de salida de 2 bytes 


En diferentes variantes de datos de usuario, los valores 
medidos se mapean en entradas de datos de usuario de 32 
bytes. Estas variantes de datos de usuario se describen a 
partir de Datos de usuario de entrada (Página 27). La 
variante de datos de usuario se puede modificar 
dinámicamente mediante los datos de salida. 
Con el juego de datos 142 también pueden leerse los 
valores medidos.  


Dada la escasa demanda de datos de usuario cíclicos, se 
pueden utilizar más módulos AI Energy Meter ST en la 
estación ET 200SP. 
En ese caso, los valores medidos ya no se podrán transferir 
mediante los datos de usuario, sino que solo se podrán leer 
mediante el juego de datos 142. 
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Información de calidad 
Los bits de calidad se muestran en ambas variantes del módulo y en todas las variantes de 
datos de usuario. 


Además, los bits 6 y 7 reciben una codificación que describe el "Cuadrante de la fase 1" 
respecto a la potencia. 


 
 


 ATENCIÓN 


Solo fase 1 


Los bits Qualifier describen siempre el estado de la fase 1. De este modo son válidos en el 
funcionamiento simétrico para las 3 fases. 


 


Tabla 5- 3 Información de calidad 


Byte Asignación Bit Ámbito de validez Observación 
1 Qualifier 7 Cuadrante Ver tabla siguiente 


Qualifier 6 Cuadrante 
I3 5 Fase I 3 Bit = 1: valor medido correcto 


Bit = 0: valor medido erróneo o no disponible U3 4 Fase U 3 
I2 3 Fase I 2 
U2 2 Fase U 2 
I1 1 Fase I 1 
U1 0 Fase U 1 
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Cuadrante "QQ" en los bits de calidad 


Tabla 5- 4 Cuadrante en los bits de calidad 


Cuadrante Codificación Significado Criterios 
I 0b 00xx xxxx Motor, inductivo Potencia activa +,  


cos ϕ + potencia reactiva + 
II 0b 01xx xxxx Generador, inductivo Potencia activa -,  


cos ϕ - potencia reactiva + 
II 0b 10xx xxxx Generador, capacitivo Potencia activa -,  


cos ϕ - potencia reactiva - 
IV 0b 11xx xxxx Motor, capacitivo Potencia activa +,  


cos ϕ + potencia reactiva - 


 
Figura 5-1 Cuadrante en los bits de calidad 


 


Cuadrante "QQ", ámbito de validez 
La información de los cuadrantes es válida solo para la fase 1 del módulo. 
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Escalado de los valores medidos en los datos de usuario 
Debido a que la longitud para la transferencia es limitada, los valores medidos transferidos 
con los datos de usuario se escalan de valores REAL a valores INT. Por cada valor que se 
haya escalado y, dado el caso, haya perdido precisión o se haya corrompido se suministra 
un valor de escalado adicional en los datos de usuario para volver a calcular el valor 
correcto en la CPU.  
Ejemplo: en la variante de datos de usuario 0x9F (159) se transfiere la intensidad para la 
fase L1 en los bytes 2 + 3. Esta se ha escalado de un valor REAL de 4 bytes y 32 bits a un 
valor INT de solo 2 bytes. Dado que el rango que se puede representar con un valor INT es 
claramente menor que el que se puede representar con uno REAL, puede producirse un 
rebase por exceso muy rápidamente. Para poder deducir el valor correcto en la CPU o para 
prevenir este rebase, en el byte 24 se suministra el byte de escalado para la intensidad. 
El valor real en la CPU se puede calcular entonces con la siguiente fórmula: 
Valor medidoReal = valor medidoINT • 10factor de escala 


5.3.2 Variante del módulo: datos de usuario con datos de entrada de 32 bytes/datos 
de salida de 12 bytes 


Datos de usuario del módulo 
El módulo posee datos de usuario de entrada de 32 bytes y datos de usuario de salida de 
12 bytes. 


5.3.2.1 Datos de usuario de entrada 


Datos de usuario de entrada 
La estructura de los datos de usuario de entrada se ajusta dinámicamente. Puede elegir 
entre diferentes variantes. Las variantes de estructura de estos datos de usuario de entrada 
de 32 bytes se describen a continuación. 


En el juego de datos de parámetros 128 se preajusta la variante de datos de usuario y 
puede modificarse dinámicamente mediante ajuste en los datos de usuario de salida  
(byte 0). 


Tabla 5- 5 Datos de usuario de entrada de 32 bytes 


Byte Ámbito de validez Nombre Observación 
0 Módulo Variante de 


datos de usuario 
Estado y estructura de los datos de usuario 


1 Módulo Información de 
calidad 


Bits de calidad para describir la calidad de los valores medidos 
básicos 


2 ... 31 Módulo o fase Datos Valores medidos de 2 o 4 bytes o valores de cálculo según la 
variante de datos de usuario 
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5.3.2.2 Datos de usuario de salida 


Datos de usuario de salida 
Los datos de usuario de salida permiten lo siguiente: 


● Cambiar la variante de datos de usuario de entrada 


● Disparar el comando Reset on Request 


● Abrir la puerta del contador de energía 


El primer byte de los datos de usuario de salida permite modificar dinámicamente la variante 
de datos de usuario de entrada (ver capítulo Obtención de las magnitudes de medida 
(Página 20)). 


Además, el comando Reset on Request del juego de datos de contadores de energía  
143 se ejecuta mediante los datos de usuario de salida. Solo al generar un flanco High  
en el séptimo bit del primer byte de los datos de usuario de salida se aplican los valores  
del juego de datos del contador de energía 143 (ver capítulo Estructura del juego de datos 
143 (Página 44)). 


El sexto bit del primer byte de los datos de usuario de salida permite abrir (= 1) o cerrar (= 0) 
la puerta del contador de energía. Para poder utilizar esta función, se debe habilitar el 
circuito de puerta del contador de energía en el juego de datos de parámetros 128 (ver 
capítulo Parametrización y estructura del juego de datos de parámetros (Página 66)). 


Tabla 5- 6 Datos de usuario de salida de 12 bytes 


Byte Ámbito de validez Nombre Observación 
0 Módulo Variante de 


datos de usuario 
Para un cambio dinámico de la variante de datos de usuario  
(la codificación se corresponde con el parámetro homónimo del 
juego de datos 128) 


1 Módulo Salidas de 
control digitales 


Bit 7 = 0→1: reset del contador de energía 
Bit 6 = 1: puerta abierta del contador de energía 


2 ... 11 Reservado Reservado Reservado 
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5.3.2.3 Variantes de datos de usuario 


Datos de usuario 
En el suministro cíclico de los valores medidos mediante los datos de entrada/salida del AI 
Energy Meter ST se dispone de 30 bytes para la transferencia. Puesto que solo puede 
transferirse un número limitado de valores medidos, pueden seleccionarse entre una y diez 
variantes de datos de usuario preconfiguradas. Estas incluyen una selección específica de 
valores medidos.  


 
Datos de usuario Variante de datos de usuario 
Potencia total L1L2L3 254 (preajustada) 
Potencias activas L1L2L3 253 
Potencias reactivas L1L2L3 252 
Potencias aparentes L1L2L3 251 
Valores medidos básicos L1L2L3 250 
Energía total L1L2L3 249 
Energía L1 248 
Energía L2 247 
Energía L3 246 
Magnitudes básicas de medición trifásica 245 
Magnitudes básicas de medición monofásica L1 159 
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Potencias totales L1L2L3 (ID 254 o FEH) 
La siguiente estructura para las potencias totales está preajustada. 


Tabla 5- 7 Potencia total L1L2L3 


Byte Asignación ID del 
valor 
medido 


0 Variante de datos de usuario = 254 (FEH)  
1 Información de calidad = Ob QQ I3 U3 I2 U2 I1 U1  
2 ... 3 Intensidad L1 7 
4 ... 5 Intensidad L2 8 
6 ... 7 Intensidad L3 9 
8 ... 9 Potencia activa total L1L2L3 35 
10 ... 11 Potencia reactiva total L1L2L3 36 
12 ... 13 Potencia aparente total L1L2L3 34 
14 ... 17 Energía activa total L1L2L3 200 
18 ... 21 Energía reactiva total L1L2L3 202 
22 Reservado  
23 Factor de potencia total L1L2L3 37 
24 Escalado de intensidad L1  
25 Escalado de intensidad L2  
26 Escalado de intensidad L3  
27 Escalado de potencia activa total L1L2L3  
28 Escalado de potencia reactiva total L1L2L3  
29 Escalado de potencia aparente total L1L2L3  
30 Escalado de energía activa total L1L2L3  
31 Escalado de energía reactiva total L1L2L3  
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Potencias activas L1L2L3 (ID 253 o FDH) 


Tabla 5- 8 Potencia activa L1L2L3 


Byte Asignación ID del 
valor 
medido 


0 Variante de datos de usuario = 253 (FDH)  
1 Información de calidad = Ob QQ I3 U3 I2 U2 I1 U1  
2 ... 3 Intensidad L1 7 
4 ... 5 Intensidad L2 8 
6 ... 7 Intensidad L3 9 
8 ... 9 Potencia activa L1 13 
10 ... 11 Potencia activa L2 14 
12 ... 13 Potencia activa L3 15 
14 ... 15 Potencia activa total L1L2L3 35 
16 ... 19 Energía activa total L1L2L3 205 
20 Factor de potencia L1 19 
21 Factor de potencia L2 20 
22 Factor de potencia L3 21 
23 Factor de potencia total L1L2L3 37 
24 Escalado de intensidad L1  
25 Escalado de intensidad L2  
26 Escalado de intensidad L3  
27 Escalado de potencia activa L1  
28 Escalado de potencia activa L2  
29 Escalado de potencia activa L3  
30 Escalado de potencia activa L1L2L3  
31 Escalado de energía activa total L1L2L3  
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Potencias reactivas L1L2L3 (ID 252 o FCH) 


Tabla 5- 9 Potencias reactivas L1L2L3 


Byte Asignación ID del 
valor 
medido 


0 Variante de datos de usuario = 252 (FCH)  
1 Información de calidad = Ob QQ I3 U3 I2 U2 I1 U1  
2 ... 3 Intensidad L1 7 
4 ... 5 Intensidad L2 8 
6 ... 7 Intensidad L3 9 
8 ... 9 Potencia reactiva L1 16 
10 ... 11 Potencia reactiva L2 17 
12 ... 13 Potencia reactiva L3 18 
14 ... 15 Potencia reactiva total L1L2L3 36 
16 ... 19 Energía reactiva total L1L2L3 202 
20 Factor de potencia L1 19 
21 Factor de potencia L2 20 
22 Factor de potencia L3 21 
23 Factor de potencia total L1L2L3 37 
24 Escalado de intensidad L1  
25 Escalado de intensidad L2  
26 Escalado de intensidad L3  
27 Escalado de potencia reactiva L1  
28 Escalado de potencia reactiva L2  
29 Escalado de potencia reactiva L3  
30 Escalado de potencia reactiva L1L2L3  
31 Escalado de energía reactiva total L1L2L3  







       Magnitudes de medida y valores medidos 
 5.3 Datos de usuario 


Módulo de entradas analógicas AI Energy Meter ST (6ES7134-6PA00-0BD0) 
Manual de producto, 07/2014, A5E03551816-AB 33 


Potencias aparentes L1L2L3 (ID 251 o FBH) 


Tabla 5- 10 Potencias aparentes L1L2L3 


Byte Asignación ID del 
valor 
medido 


0 Variante de datos de usuario = 251 (FBH)  
1 Información de calidad = Ob QQ I3 U3 I2 U2 I1 U1  
2 ... 3 Intensidad L1 7 
4 ... 5 Intensidad L2 8 
6 ... 7 Intensidad L3 9 
8 ... 9 Potencia aparente L1 10 
10 ... 11 Potencia aparente L2 11 
12 ... 13 Potencia aparente L3 12 
14 ... 15 Potencia aparente total L1L2L3 34 
16 ... 19 Energía aparente total L1L2L3 204 
20 Factor de potencia L1 19 
21 Factor de potencia L2 20 
22 Factor de potencia L3 21 
23 Factor de potencia total L1L2L3  
24 Escalado de intensidad L1  
25 Escalado de intensidad L2  
26 Escalado de intensidad L3  
27 Escalado de potencia aparente L1  
28 Escalado de potencia aparente L2  
29 Escalado de potencia aparente L3  
30 Escalado de potencia aparente L1L2L3  
31 Escalado de energía aparente total L1L2L3  
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Valores medidos básicos L1L2L3 (ID 250 o FAH) 


Tabla 5- 11 Valores medidos básicos L1L2L3 


Byte Asignación ID del 
valor 
medido 


0 Variante de datos de usuario = 250 (FAH)  
1 Información de calidad = Ob QQ I3 U3 I2 U2 I1 U1  
2 ... 3 Intensidad L1 7 
4 ... 5 Intensidad L2 8 
6 ... 7 Intensidad L3 9 
8 ... 9 Tensión UL1-N 1 
10 ... 11 Tensión UL2-N 2 
12 ... 13 Tensión UL3-N 3 
14 ... 15 Tensión UL1-UL2 4 
16 ... 17 Tensión UL2-UL3 5 
18 ... 19 Tensión UL3-UL1 6 
20 Factor de potencia L1 19 
21 Factor de potencia L2 20 
22 Factor de potencia L3 21 
23 Factor de potencia total L1L2L3 37 
24 Escalado de intensidad L1  
25 Escalado de intensidad L2  
26 Escalado de intensidad L3  
27 Reservado  
28 Reservado  
29 Reservado  
30 ... 31 Frecuencia 62030 
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Energía total L1L2L3 (ID 249 o F9H) 


Tabla 5- 12 Energía total L1L2L3 


Byte Asignación ID del 
valor 
medido 


0 Variante de datos de usuario = 249 (F9H)  
1 Información de calidad = Ob QQ I3 U3 I2 U2 I1 U1  
2 Reservado  
3 Reservado  
4 ... 7 Energía activa total L1L2L3 importada 210 
8 ... 11 Energía activa total L1L2L3 exportada 211 
11 ... 15 Energía reactiva total L1L2L3 importada 212 
16 ... 19 Energía reactiva total L1L2L3 exportada 213 
20 ... 23 Energía aparente total L1L2L3 214 
24 Reservado  
25 Escalado de energía activa importada  
26 Escalado de energía activa exportada  
27 Escalado de energía reactiva importada  
28 Escalado de energía reactiva exportada  
29 Escalado de energía aparente  
30 Reservado  
31 Factor de potencia total 37 
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Energía L1 (ID 248 o F8H) 


Tabla 5- 13 Energía L1 


Byte Asignación ID del 
valor 
medido 


0 Variante de datos de usuario = 248 (F8H)  
1 Información de calidad = Ob QQ I3 U3 I2 U2 I1 U1  
2 ... 3 Intensidad L1 7 
4 ... 7 Energía activa importada L1 62110 
8 ... 11 Energía activa exportada L1 62111 
11 ... 15 Energía reactiva importada L1 62112 
16 ... 19 Energía reactiva exportada L1 62113 
20 ... 23 Energía aparente L1 62114 
24 Escalado de intensidad L1  
25 Escalado de energía activa importada L1  
26 Escalado de energía activa exportada L1  
27 Escalado de energía reactiva importada L1  
28 Escalado de energía reactiva exportada L1  
29 Escalado de energía aparente L1  
30 Reservado  
31 Factor de potencia L1 19 
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Energía L2 (ID 247 o F7H) 


Tabla 5- 14 Energía L2 


Byte Asignación ID del 
valor 
medido 


0 Variante de datos de usuario = 247 (F7H)  
1 Información de calidad = Ob QQ I3 U3 I2 U2 I1 U1  
2 ... 3 Intensidad L2 8 
4 ... 7 Energía activa importada L2 62210 
8 ... 11 Energía activa exportada L2 62211 
11 ... 15 Energía reactiva importada L2 62212 
16 ... 19 Energía reactiva exportada L2  62213 
20 ... 23 Energía aparente L2 62214 
24 Escalado de intensidad L2  
25 Escalado de energía activa importada L2  
26 Escalado de energía activa exportada L2  
27 Escalado de energía reactiva importada L2  
28 Escalado de energía reactiva exportada L2  
29 Escalado de energía aparente L2  
30 Reservado  
31 Factor de potencia L2 20 
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Energía L3 (ID 246 o F6H) 


Tabla 5- 15 Energía L3  


Byte Asignación ID del 
valor 
medido 


0 Variante de datos de usuario = 246 (F6H)  
1 Información de calidad = Ob QQ I3 U3 I2 U2 I1 U1  
2 ... 3 Intensidad L3 9 
4 ... 7 Energía activa importada L3 62310 
8 ... 11 Energía activa L3 exportada 62311 
11 ... 15 Energía reactiva importada L3 62312 
16 ... 19 Energía reactiva exportada L3 62313 
20 ... 23 Energía aparente L3 62314 
24 Escalado de intensidad L3  
25 Escalado de energía activa importada L3  
26 Escalado de energía activa exportada L3  
27 Escalado de energía reactiva importada L3  
28 Escalado de energía reactiva exportada L3  
29 Escalado de energía aparente L3  
30 Reservado  
31 Factor de potencia L3 21 


Magnitudes básicas de mediciones trifásicas (ID 245 o F5H) 


Tabla 5- 16 Magnitudes básicas de mediciones trifásicas 


Byte Asignación ID del 
valor 
medido 


0 Variante de datos de usuario = 245 (F5H)  
1 Información de calidad = Ob QQ I3 U3 I2 U2 I1 U1  
2 ... 5 Potencia activa total L1L2L3 34 
6 ... 9 Energía activa total L1L2L3 exportada 62418 
10 ... 13 Energía activa total L1L2L3 importada 62417 
14 ... 17 Intensidad L1 7 
18 ... 21 Intensidad L2 8 
22 ... 25 Intensidad L3 9 
26 ... 27 Tensión UL1-N 1 
28 ... 29 Tensión UL2-N 2 
30 ... 31 Tensión UL3-N 3 
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Magnitudes básicas de medición monofásica (ID 159 o 9FH) 
En caso de emplear el módulo en la red monofásica L1 puede utilizar esta estructura. 


Tabla 5- 17 Magnitudes básicas de medición monofásica 


Byte Asignación ID del 
valor 
medido 


0 Variante de datos de usuario = 159 (9FH)  
1 Información de calidad = Ob QQ I3 U3 I2 U2 I1 U1  
2 ... 3 Intensidad L1 7 
4 ... 5 Tensión UL1-N 1 
6 ... 7 Potencia activa L1 13 
8 ... 9 Potencia reactiva L1 16 
10 ... 11 Potencia aparente L1 66 
12 ... 15 Energía activa L1 62117 
16 ... 19 Energía reactiva L1 62119 
20 ... 23 Energía aparente L1 62114 
24 Escalado de intensidad L1  
25 Escalado de potencia activa L1  
26 Escalado de potencia reactiva L1  
27 Escalado de potencia aparente L1  
28 Escalado de energía activa L1  
29 Escalado de energía reactiva L1  
30 Escalado de energía aparente L1  
31 Factor de potencia L1 19 
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5.3.3 Variante del módulo: datos de usuario con datos de entrada de 2 bytes/datos 
de salida de 2 bytes 


Esta variante del módulo solo puede configurarse con una parte de los módulos de interfaz, 
ver Información del producto ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864). 


Datos de usuario del módulo 
El módulo posee datos de usuario de entrada de 2 bytes y datos de usuario de salida de 
2 bytes.  


La estructura de los datos de usuario de entrada es fija. Las variantes de estructura de estos 
datos de entrada de 2 bytes se describen a continuación. 


Tabla 5- 18 Datos de usuario de entrada de 2 bytes 


Byte Variante de  
2 bytes 


Ámbito de 
validez 


Nombre Observación 


0 128 (0x80) Módulo Variante de 
datos de 
usuario 


Constante = 0x80 


1 Qualifier Módulo Información 
de calidad 


Bits de calidad para la descripción de la calidad de los 
valores medidos básicos 


Las variantes de estructura de estos datos de salida de 2 bytes se describen a continuación. 


Tabla 5- 19 Datos de usuario de salida de 2 bytes 


Byte Ámbito de validez Nombre Observación 
0 Módulo Reservado Reservado 
1 Módulo Salidas de 


control digitales 
Bit 7 = 0 → 1: reset del contador de energía 
Bit 6 = 1: puerta abierta del contador de energía 


  


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864
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 Contador de energía 6 
6.1 Funcionamiento del contador de energía 


Introducción 
El AI Energy Meter ST mide la tensión y la intensidad. En función del tiempo, el AI Energy 
Meter ST determina qué contador de energía representa un indicador típico del consumo 
eléctrico de una instalación. Los ámbitos de aplicación típicos se encuentran en el sector de 
la gestión de energía, ver también el capítulo Campo de aplicación (Página 12). 


Salvar los valores del contador de energía 
Dado que no hay ninguna memoria remanente instalada en el AI Energy Meter ST, los 
valores actuales almacenados (p. ej., los contadores de energía) se restablecen a "0" tras 
un corte de tensión. 


Para salvar los valores de energía, el juego de datos 143 debe leerse cíclicamente mediante 
SFB "RDREC" y guardarse en la CPU. Debe seleccionarse un ciclo ≥ 5 segundos para no 
bloquear de forma permanente la comunicación acíclica con el módulo. 


Debe vigilarse si se producen fallos en la alimentación de tensión del AI Energy Meter ST: 


● El método más sencillo es consultar si la variante de datos de usuario es distinta de 
0x00. Conforme a la implementación actual, la variante de datos de usuario siempre 
debe ser mayor que 0x00. 


 
  Nota 


Fallo del bus de comunicación 


En caso de fallo del bus de comunicación, la variante de datos de usuario también se 
restablece a 0x00. 


 


● Una variante alternativa para diagnosticar una falta de tensión es consultar la alarma de 
diagnóstico del módulo prevista para ello. 
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Si se detecta un corte de tensión, debe reescribirse el juego de datos en el 
AI Energy Meter ST en cuanto el módulo vuelva a estar disponible. Para ello puede 
utilizarse el SFB "WRREC" y escribir los datos almacenados más actuales en el juego de 
datos 143. 


 
Figura 6-1 Reescritura de los valores tras un corte de tensión 


El contador de energía se inicializa 
El contador de energía se inicializa cuando: 


● Se produce una reparametrización de parámetros relevantes para el contador de 
energía: 


– Tipo de medición o rango de medición 


– Transformador de corriente (corriente secundaria, corriente primaria o factor de 
transferencia) 


– Dirección de la corriente 


● Falta la tensión de alimentación en L1. 


● Se configura un módulo erróneo en este slot. 


A continuación, el contador de energía empieza a contar nuevamente desde el valor "0". 
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Circuito de puerta del contador de energía 
Si está activado el parámetro "Circuito de puerta del contador de energía" en el juego de 
datos 128, los contadores de energía solamente cuentan si el bit "Puerta abierta del 
contador de energía" también está puesto a "1" en los datos de salida (ver capítulo Datos de 
usuario de salida (Página 28)). 
Si está desactivado el parámetro "Circuito de puerta del contador de energía" en el juego de 
datos 128, los contadores de energía trabajan continuamente y el circuito de puerta está 
desactivado. Con ello, el bit de habilitación de los datos de usuario carece de efecto. 


 
Figura 6-2 Circuito de puerta 


Representación de valores de energía 
Para poder observar los valores energéticos con ayuda de la tabla de variables, debe 
distinguir entre: 
● CPU S7-1200/1500 y STEP 7 (TIA Portal) 


Estos tipos de CPU pueden procesar datos de 64 bits, es decir, también el tipo de datos 
LREAL. Mediante un bloque de datos es posible observar los valores energéticos LREAL 
en la tabla de observación de STEP 7 (TIA Portal). Para ello debe crearse una estructura 
que se corresponda exactamente con el juego de datos de magnitudes de medida 142. 
La variable que se vaya a observar en la tabla de observación debe consultarse 
mediante la dirección directa. 


● Otras CPU y STEP 7 a partir de V5.5 o TIA Portal 
Estas CPU no pueden procesar datos de 64 bits. Por esta razón se necesita una 
conversión a otro tipo de datos antes de continuar el procesamiento. Esto puede dar 
lugar a pérdidas de precisión y limitaciones en el rango de valores. Utilice los valores de 
energía del tipo de datos float o convierta los valores energéticos de 64 bits para 
visualizarlos con su programa de usuario mediante la función LREAL2REAL. 
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6.2 Juego de datos de contadores de energía 143 


6.2.1 Estructura del juego de datos 143 


Juego de datos de contadores de energía 143 para acciones diferentes 
El juego de datos de contadores de energía 143 contiene todos los contadores de energía 
disponibles en el módulo con granularidad de fase. El juego de datos puede utilizarse para 
acciones diferentes: 


● Poner los contadores de energía a un valor específico de usuario (p. ej., "0"), ver 
Restablecer el juego de datos 143 (Página 46) 


● Leer los valores actuales de los contadores de energía, ver Guardar el juego de datos 
143 (Página 48) 


● Restablecer los contadores de energía tras un corte de tensión 


Juego de datos de contadores de energía 143 


Tabla 6- 1 Juego de datos de contadores de energía 143 


Byte  Formato Longitud 
en bytes 


Unidad Rango de valores Significado 


0 Versión Unsigned 8 1 byte 0: 1. Versión Control de versiones 
1 Reservado Unsigned 8 1  0 - 
2 Byte de control 1 - L1 Unsigned 8 1 8 bits - Restablecer: 


Controla el 
comportamiento de 
los cálculos internos 
del módulo 
(Restablecer el juego 
de datos 143 
(Página 46)). 
Guardar: 
Se muestran todos 
los contadores de 
energía (Guardar el 
juego de datos 143 
(Página 48)). 


3 Byte de control 2 - L1 Unsigned 8 1 8 bits 
4 Byte de control 1 - L2 Unsigned 8 1 8 bits 
5 Byte de control 2 - L2 Unsigned 8 1 8 bits 
6 Byte de control 1 - L3 Unsigned 8 1 8 bits 
7 Byte de control 2 - L3 Unsigned 8 1 8 bits 
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Byte  Formato Longitud 
en bytes 


Unidad Rango de valores Significado 


8 Energía activa importada, valor 
inicial L1 


Double 8 Wh Rebase por 
exceso 1.8e+308 


Restablecer: 
Si las distintas 
magnitudes se han 
seleccionado por bits, 
son válidos los 
respectivos valores 
de arranque a partir 
de la dirección 8. Solo 
se aplican los valores 
seleccionados por bits 
de control y se 
inicializan estos 
cálculos de energía 
(Restablecer el juego 
de datos 143 
(Página 46)). 
 
Guardar: 
Se muestran los 
valores actuales de 
los contadores de 
energía (Guardar el 
juego de datos 143 
(Página 48)). 


16 Energía activa exportada, valor 
inicial L1 


Double 8 Wh Rebase por 
exceso 1.8e+308 


24 Energía reactiva importada, valor 
inicial L1 


Double 8 vahr Rebase por 
exceso 1.8e+308 


32 Energía reactiva exportada, valor 
inicial L1 


Double 8 varh Rebase por 
exceso 1.8e+308 


40 Energía aparente valor inicial L1 Double 8 VAh Rebase por 
exceso 1.8e+308 


48 Energía activa importada, valor 
inicial L2 


Double 8 Wh Rebase por 
exceso 1.8e+308 


56 Energía activa exportada, valor 
inicial L2 


Double 8 Wh Rebase por 
exceso 1.8e+308 


64 Energía reactiva importada, valor 
inicial L2 


Double 8 varh Rebase por 
exceso 1.8e+308 


72 Energía reactiva exportada, valor 
inicial L2 


Double 8 varh Rebase por 
exceso 1.8e+308 


80 Energía aparente valor inicial L2 Double 8 VAh Rebase por 
exceso 1.8e+308 


88 Energía activa importada, valor 
inicial L3 


Double 8 Wh Rebase por 
exceso 1.8e+308 


96 Energía activa exportada, valor 
inicial L3 


Double 8 Wh Rebase por 
exceso 1.8e+308 


104 Energía reactiva importada, valor 
inicial L3 


Double 8 varh Rebase por 
exceso 1.8e+308 


112 Energía reactiva exportada, valor 
inicial L3 


Double 8 varh Rebase por 
exceso 1.8e+308 


120 Energía aparente valor inicial L3 Double 8 VAh Rebase por 
exceso 1.8e+308 
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6.2.2 Restablecer el juego de datos 143 


Bytes de control 1 y 2 
Para restablecer los contadores de energía, los bytes de control 1 y 2 de cada fase deben 
rellenarse de la siguiente forma: 


Byte de control 1 para el juego de datos de contadores de energía 143 (restablecer) 


Tabla 6- 2 Byte de control 1 para el juego de datos de contadores de energía 143 (restablecer) 


Bit Significado 
7 Bit=1: 


 
Los valores no se aplican hasta que la salida Reset (ver salidas de datos de 
usuario) recibe un flanco 0 → 1. 


Bit=0: Los valores iniciales se aplican de inmediato 
6 Reservado 
5 Reservado 
4 Reservado 
3 Reservado 
2 Se restablecen los contadores de energía  
1 Reservado 
0 Reservado 
  


Byte de control 2 para el juego de datos de contadores de energía 143 (restablecer) 


Tabla 6- 3 Byte de control 2 para el juego de datos de contadores de energía (restablecer) 


Bit Significado 
7 Los contadores de energía aparente deben restablecerse 
6 Los contadores de energía reactiva deben restablecerse 
5 Los contadores de energía activa deben restablecerse 
4 Reservado 
3 Reservado 
2 Reservado 
1 Reservado 
0 Reservado 
  







       Contador de energía 
 6.2 Juego de datos de contadores de energía 143 


Módulo de entradas analógicas AI Energy Meter ST (6ES7134-6PA00-0BD0) 
Manual de producto, 07/2014, A5E03551816-AB 47 


Valores para el byte de control 2 
 
Valor Significado 
00H Ningún tamaño 
20H El contador de energía activa debe inicializarse 
40H El contador de energía reactiva debe inicializarse 
60H Los contadores de energía activa y reactiva deben inicializarse 
80H El contador de energía aparente debe inicializarse 
A0H Los contadores de energía activa y aparente deben inicializarse 
C0H Los contadores de energía reactiva y aparente deben inicializarse 
E0H Los contadores de energía activa, reactiva y aparente deben inicializarse 


Reset on Request 
En plantas de producción es habitual restablecer los contadores de energía en 
determinadas situaciones (p. ej., tras finalizar una orden de producción). Para eso existe la 
función "Reset on Request". 


Si se ha aplicado el bit correspondiente en los bytes de control 1 de cada una de las fases 
del DS 143, todos los contadores de energía seleccionados se transfieren al firmware, pero 
no son efectivos. 


Solo la conexión de un flanco "0 → 1" en la salida digital correspondiente aplica los valores 
iniciales en el cálculo de los contadores de energía. 


La selección de los contadores de energía se efectúa mediante los bytes de control 2 en el 
DS 143. 
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6.2.3 Guardar el juego de datos 143 


Bytes de control 1 y 2 
Para guardar los contadores de energía, los bytes de control 1 y 2 se muestran de la 
siguiente forma: 


Byte de control 1 para el juego de datos de contadores de energía 143 (guardar) 


Tabla 6- 4 Byte de control 1 para el juego de datos de contadores de energía (guardar) 


Bit Significado 
7 Reservado 
6 Reservado 
5 Reservado 
4 Reservado 
3 Reservado 
2 Se muestran los contadores de energía 
1 Reservado 
0 Reservado 
  


Byte de control 2 para el juego de datos de contadores de energía 143 (guardar) 


Tabla 6- 5 Byte de control 2 para el juego de datos de contadores de energía (guardar) 


Bit Significado 
7 Se muestran los contadores de energía aparente 
6 Se muestran los contadores de energía reactiva 
5 Se muestran los contadores de energía activa 
4 Reservado 
3 Reservado 
2 Reservado 
1 Reservado 
0 Reservado 
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Parámetros 7
7.1 Parámetros 


Parámetros del archivo GSD 
Al efectuar la parametrización del módulo con STEP 7, se especifican las características del 
módulo mediante diferentes parámetros. Los parámetros ajustables figuran en la siguiente 
tabla. El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante juegos de datos (ver capítulo Parametrización 
y estructura del juego de datos de parámetros (Página 66)). 


Tabla 7- 1 Parámetros para AI Energy Meter ST (archivo GSD) 


Parámetro Rango de valores Ajuste 
predeterminado 


Reparame-
trización en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.,  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 1 


Tipo de conexión de las 
fases 


• desactivado
• 1P2W, corriente


alterna
monofásica


• 3P4W, trifásica, 
4 hilos


3P4W, trifásica, 
4 hilos 


sí Módulo Módulo 


Rango de medición de 
tensión del sistema de 
alimentación 


• 100 V
• 110 V
• 115 V
• 120 V
• 127 V
• 190 V
• 200 V
• 208 V
• 220 V
• 230 V


230 V sí Módulo Módulo 
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Parámetro Rango de valores Ajuste 
predeterminado 


Reparame-
trización en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.,  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 1 


Frecuencia de red del 
sistema de alimentación 


• 50 Hz
• 60 Hz


50 Hz sí Módulo Módulo 


Circuito de puerta 
contador de energía 1 


• Los contadores
de energía
cuentan siempre


• Habilitar circuito
de puerta del
contador de
energía


Los contadores de 
energía cuentan 
siempre 


sí Módulo - 


Tolerancia de la tensión 
de red en % 


• 1 ... 50 % 10 % sí Módulo Módulo 


Diagnóstico de 
la tensión de red 1 


• bloquear
• habilitar


bloquear sí Módulo Módulo 


Variante de datos de 
usuario 1 


• 0xFE: potencias
totales L1, L2, L3


• 0xFD: potencias
activas L1, L2, L3


• 0xFC: potencia
reactiva L1, L2,
L3


• 0xFB: potencia
aparente L1, L2,
L3


• 0xFA: valores
medidos básicos
L1 L2, L3


• 0xF9: energía
total L1, L2, L3


• 0xF8: energía L1
• 0xF7: energía L2
• 0xF6: energía L3
• 0xF5: magnitudes


básicas de
medición trifásica


• 0x9F: magnitudes
básicas de
medición
monofásica L1


0xFE sí Módulo • 0xFE:
potencias
totales


• 0xFA:
valores
medidos
básicos L1


• 0xF9:
energía total
L1, L2, L3


• 0xF8:
energía L1


• 0x9F:
magnitudes
básicas de
medición
monofásica
L1


• 0xF5:
magnitudes
básicas de
medición
trifásica


Límite inferior de 
medición de intensidad 


• 20 ... 250 mA 50 sí Módulo - 
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Parámetro Rango de valores Ajuste 
predeterminado 


Reparame-
trización en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.,  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 1 


Diagnóstico, 
rebase por exceso 
intensidad 1 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Canal Módulo 


Diagnóstico, 
rebase por exceso 
valores totales 1 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Canal Módulo 


Diagnóstico, 
valor límite inferior 
tensión 1 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Canal Módulo 


Diagnóstico, 
rebase por defecto 
tensión 1 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Canal Módulo 


Diagnóstico, 
rebase por exceso 
tensión 1 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Canal Módulo 


Factor de tolerancia de 
sobrecorriente 
secundaria 1 


• 10 ... 100 100 [0,1 A] sí Canal Módulo 


Sobrecorriente, tiempo 
de tolerancia 1 


• 1 ... 60000 ms 0 sí Canal Módulo 


Factor de transferencia 
del transformador de 
corriente 1, 2 


• 1 ... 10000 1 sí Canal Módulo 


Corriente primaria del 
transformador de 
corriente 1, 3 


• 1 ... 10000 A 1 A 


Corriente secundaria 
del transformador de 
corriente 1 


• 1 A 
• 5 A 


1 A sí Canal Módulo 


Invertir dirección de 
corriente del 
transformador de 
corriente 1 


• No invertir la 
dirección de 
corriente 


• Inversión de la 
dirección de 
corriente 


No invertir la 
dirección de 
corriente 


sí Canal Módulo 


 1 Solo para configuración mediante archivo GSD PROFIBUS; no afecta a la configuración con STEP 7 mediante HSP: 
puesto que el número de parámetros en la configuración con GSD PROFIBUS está limitado a un máximo de 244 bytes 
por estación ET 200SP, este parámetro no es visible en la configuración (todos los parámetros son válidos para las 
3 fases, hay menos variantes de datos de usuario). Si el parámetro no es visible, el módulo trabaja con el ajuste 
predeterminado especificado. No obstante, en caso necesario, puede ajustar este parámetro mediante el juego de 
datos 128, tal y como se describe en la tabla anterior. La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 9 bytes. 


2 Válido para la versión de firmware V1.0.0 
3 Válido para la versión de firmware V2.0.0 
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7.2 Explicación de los parámetros 


Tipo de conexión de las fases 
1P2W: red de corriente alterna monofásica 


Si solo hay una fase (1P2W), la conexión debe efectuarse en la fase 1. De este modo, los 
parámetros de las fases 2 y 3 carecen de significado. 


3P4W: red de corriente alterna trifásica con conexión a 4 hilos. 


Rango de medición de tensión del sistema de alimentación 
Aquí se ajusta el rango de medición de tensión del sistema de alimentación. 


Frecuencia de red del sistema de alimentación 
Aquí se ajusta la frecuencia de red del sistema de alimentación. 


Tolerancia de la tensión de red 
Vigilancia de la tensión de red conforme a esta banda de tolerancia, válido como valor 
positivo o negativo. 


Diagnóstico de la tensión de red 
Si ajusta "Habilitar", se muestra "Falta tensión de alimentación en L1". 


Diagnóstico, rebase por exceso/defecto tensión 
Se vigila la tolerancia de la tensión de red (rango de medida). Si se vulnera se produce un 
rebase por exceso/defecto de la tensión. 


Diagnóstico, rebase por exceso valores totales 
Se muestra un rebase por exceso en la suma para las magnitudes de cálculo. Los valores 
permanecen en el máximo superior o inferior. 


Valor de tolerancia de sobrecorriente secundaria 
El parámetro "Valor de tolerancia de sobrecorriente secundaria" indica el valor tolerable de 
la corriente secundaria en incrementos de 0,1 A. En caso de utilizar el transformador de 
corriente tenga en cuenta su clase de corriente (1 A, 5 A). 
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Diagnóstico, rebase por exceso intensidad 
En la corriente medida se vigila el "Factor de tolerancia x corriente de medición" una vez 
transcurrido el "Tiempo de tolerancia". Si se excede el valor, se produce un rebase por 
exceso de la intensidad. 


 
① El tiempo de tolerancia empieza tan pronto como se rebasa el valor de sobrecorriente 


secundaria (1 A, 5 A). 
② DIAG_UEBERLAST diagnostica la fase afectada cuando dentro del tiempo de tolerancia 


parametrizado se ha rebasado el valor de tolerancia de la sobrecorriente secundaria (o se ha 
rebasado el valor máximo de la corriente secundaria (10 A)). 


③ Una vez transcurrido el tiempo de tolerancia se vigila el valor de sobrecorriente secundaria 
(1 A, 5 A). Si se excede el valor de sobrecorriente secundaria, se muestra igualmente 
DIAG_UEBERLAST. 


Figura 7-1 Comportamiento de diagnóstico en caso de sobrecarga de la corriente 


Factor de tolerancia de sobrecorriente secundaria 
El parámetro "Valor de tolerancia de sobrecorriente secundaria" (10 ... 100) indica el  
valor tolerable de la corriente secundaria en incrementos de 0,1 A (10 = 1 A ... 100 = 10 A). 
En caso de utilizar el transformador de corriente tenga en cuenta su clase de corriente  
(1 A, 5 A). 







Parámetros  
7.2 Explicación de los parámetros 


 Módulo de entradas analógicas AI Energy Meter ST (6ES7134-6PA00-0BD0) 
54 Manual de producto, 07/2014, A5E03551816-AB 


Sobrecorriente, tiempo de tolerancia  
Tiempo de vigilancia en el que se tolera la sobrecorriente. 0 significa que el tiempo de 
vigilancia está desactivado. 


Límite inferior de medición de intensidad 
El límite inferior de medición de intensidad parametrizable se refiere a las corrientes 
secundarias y sirve para evitar cálculos erróneos en corrientes muy pequeñas. Las 
mediciones erróneas en corrientes muy pequeñas en concreto provocan imprecisiones en el 
transformador de corriente empleado. En el estado predeterminado, el límite inferior de 
medición de intensidad en el AI Energy Meter ST está ajustado a 50 mA. Parametrice el 
límite inferior de medición de intensidad al valor necesario en función del proceso. 


Consejo: si desea determinar de forma experimental el límite inferior de medición de 
intensidad, ajuste un valor más pequeño. Aplique una intensidad baja de alta precisión y 
determine el error de medición que ya no es tolerable. A continuación, parametrice el límite 
inferior de medición de intensidad al valor límite determinado. 


Si se rebasa por defecto el límite inferior de medición de intensidad, los siguientes valores 
medidos y las magnitudes derivadas de la fase afectada se inicializan: 


● Valor eficaz de intensidad 


● Potencia activa 


● Potencia reactiva 


● Potencia aparente 


● Ángulo de fase 


● Factor de potencia 


Los valores de potencia se someten a un cálculo de la media móvil y solo se ponen a "0" 
una vez transcurrido el tiempo correspondiente. Los contadores de energía activa, reactiva y 
aparente de la fase finalizada no siguen contando. 


Factor de transferencia del transformador de corriente  
Ajuste del factor de transferencia para el transformador de corriente. 


Describe un "multiplicador" para el valor de intensidad real existente en el módulo. Esto 
significa que este "multiplicador" se determina a partir de la relación primario-secundario del 
transformador empleado y del número de devanados u otras particularidades mencionadas. 


El parámetro "Factor de transferencia del transformador de corriente" solo existe en la 
versión de firmware V1.0.0. Allí no existe el parámetro "Corriente primaria del transformador 
de corriente". 
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Corriente primaria del transformador de corriente 
Ajuste de la corriente primaria del transformador empleado. A partir de la relación de la 
corriente primaria y la secundaria, el módulo calcula el factor de transferencia de corriente. 


El parámetro "Corriente primaria del transformador de corriente" solo existe a partir de la 
versión de firmware V2.0.0. Allí no existe el parámetro "Factor de transferencia del 
transformador de corriente". 


Corriente secundaria del transformador de corriente 
Para la versión de firmware V1.0.0 es válido lo siguiente: ajusta la clase de corriente 
secundaria (1 A o 5 A) y además sirve para fines de diagnóstico del módulo. El parámetro 
no influye directamente en los resultados de medición. 


A partir de la versión de firmware V2.0.0 es válido lo siguiente: ajusta la corriente secundaria 
del transformador de corriente empleado. A partir de la relación de la corriente primaria y la 
secundaria, el módulo calcula el factor de transferencia de corriente. 


Invertir dirección de corriente del transformador de corriente 
Ajusta si se invierte o no la dirección de corriente. 


Si por equivocación la conexión se ha realizado al revés, puede utilizarse este parámetro 
para corregir los valores medidos. De ese modo no es necesario cambiar el cableado. El 
sentido de la corriente solo puede verse a partir de los valores de potencia medidos. El valor 
medido de corriente es un valor efectivo (sin signo). 
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 Alarmas/avisos de diagnóstico 8 
8.1 Indicación de estados y errores 


Indicadores LED 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Error (rojo) 
③ PWR (verde) 
④ Estado (verde) 


Figura 8-1 Indicadores LED 


Significado de los indicadores LED 
En la tabla siguiente se explica el significado de los indicadores de estados y de errores. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 59). 
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LED DIAG 


Tabla 8- 1 Significado del LED DIAG 


DIAG Significado 


 
apagado 


Tensión de alimentación del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no listo para el servicio (no parametrizado) 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED de estado 


Tabla 8- 2 Significado del LED de estado 


Estado Significado 


 
apagado 


Canal desactivado o error 


 
encendido 


Canal activado y conduce tensión 


LED de error 


Tabla 8- 3 Significado de los LED de error 


Estado Significado 


 
Apagado 


El canal funciona correctamente 


 
Encendido 


Canal defectuoso 


LED PWR 


Tabla 8- 4 Significado del LED PWR 


PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de carga 


 
encendido 


Hay tensión de carga 
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8.2 Alarmas 
El módulo de entradas analógicas AI Energy Meter ST admite alarmas de diagnóstico. 


Alarmas de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con estos eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Error 


● Valor límite superior 


● Sobrecarga 


● Sobretensión 


● Subtensión 


● Tensión de carga 


● Valor límite inferior 
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8.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico  


Tabla 8- 5 Tipos de error 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Subtensión1 2H Se vigila la tolerancia de la tensión de red 
(rango de medida). Si se vulnera se 
produce un rebase por exceso/defecto de 
tensión. 


Respetar la tensión de red 
Sobretensión 3H 


Sobrecarga 4H En la corriente medida se vigila el "Factor 
de tolerancia × corriente de medición" una 
vez transcurrido el "Tiempo de tolerancia". 
Si se excede el valor, se produce un 
rebase por exceso de la corriente. 
Se rebasa por exceso el valor máximo de 
la corriente secundaria (10 A). 


Respetar la intensidad 


Valor límite superior 7H Rebase por exceso en la suma para las 
magnitudes de cálculo 


- 


Valor límite inferior1 8H Se rebasa por defecto el límite inferior de 
la medición de tensión. Este aviso se 
emite si la tensión cae por debajo de 80 V.  


Respetar la tensión 


Error 9H Se ha producido un error interno en el 
módulo (el aviso de diagnóstico del canal 
0 es válido para todo el módulo). 


Sustitución del módulo 


Error de 
parametrización 


10H • El módulo no puede valorar 
parámetros para el canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corrección de la parametrización. 


Tensión de carga 11H Falta tensión de red en la fase L1 o es 
insuficiente 


 Comprobar la alimentación 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH La actualización del firmware está en 
curso. El canal 0 vale para todo el módulo. 
El módulo no realiza mediciones en este 
momento. 


-- 


 1 Si ambos diagnósticos "Subtensión" y "Valor límite inferior" están activos al mismo tiempo, el diagnóstico "Valor límite 
inferior" tiene mayor prioridad y borra el de "Subtensión". 
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8.4 Comportamiento de diagnóstico 


Comportamiento de diagnóstico 
En este capítulo se describe el comportamiento del AI Energy Meter ST al notificar un 
diagnóstico. 


Valores medidos en caso de diagnóstico 
Los valores medidos se muestran también en caso de diagnóstico mientras se puedan 
determinar convenientemente. Cuando dejan de poderse medir o calcular, se muestra "0". 


Supresión de cero 
Si la corriente alimentada es menor que el límite inferior de intensidad configurado, el valor 
medido de intensidad y todas las magnitudes dependientes se suprimen o se ponen a "0". 


Sobrecarga dentro del límite 
Si la corriente secundaria alimentada en el canal es mayor que 12 A, el módulo se pone 
dentro del límite y el valor medido de intensidad y todas las magnitudes dependientes se 
ponen a "0". 


Se rebasa el "Límite inferior de medición de intensidad" 
Si se rebasa por defecto el "Límite inferior de medición de intensidad", los siguientes valores 
medidos y las magnitudes derivadas de la fase afectada se inicializan: 


● Valor eficaz de intensidad 


● Potencia activa 


● Potencia reactiva 


● Potencia aparente 


● Ángulo de fase 


● Factor de potencia 


Los valores de potencia se someten a un cálculo de la media móvil y solo se ponen a "0" 
una vez transcurrido el tiempo correspondiente. Los contadores de energía activa, reactiva y 
aparente de la fase restablecida no siguen contando. 
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Pérdida de la tensión de alimentación 
En caso de pérdida de la tensión de alimentación en L1 se interrumpen todas las 
mediciones. Los valores de consumo sumados se borran del módulo. 


Un retorno de la tensión de alimentación reinicia la medición. Además, los contadores de 
energía empiezan a contar desde "0". La configuración y la parametrización almacenadas 
en el sistema vuelven a ser efectivas en el módulo. 


Datos de entrada a "0" 
 


 Nota 


Si el módulo de interfaz ya no detecta el AI Energy Meter ST (p. ej., porque está averiado o 
no está enchufado), todos los datos de entrada se ponen a "0". 
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 Datos técnicos 9 
9.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del AI Energy Meter ST 
 


 6ES7134-6PA00-0BD0 
Nombre del producto AI Energy Meter 400VAC ST 
Información general  
BaseUnits utilizables Tipo de BU D0, BU20-P12+A0+0B 
Código de color para etiqueta de identificación por color 
específica del módulo 


CC00 


Función del producto  
Medición de tensión SÍ 
Medición de intensidad SÍ 
Medición de energía SÍ 
Medición de frecuencia SÍ 
Medición de potencia activa SÍ 
Medición de potencia reactiva SÍ 
Datos I&M SÍ 
Modo isócrono No 
Modo de operación  
Medición cíclica SÍ 
Medición acíclica SÍ 
Diseño/montaje  
Posibilidad de montaje en rack SÍ 
Posibilidad de montaje frontal SÍ 
Posibilidad de montaje sobre perfil SÍ 
Posibilidad de montaje mural/directo No 
Tensión de alimentación  
Descripción Alimentación a través del canal de medición de tensión L1 
Tipo de tensión de la alimentación 100 - 240 V AC 
Tolerancia simétrica relativa de la tensión de alimentación 10 % 
Rango admisible, límite inferior (AC) 90 V 
Rango admisible, límite superior (AC) 264 V 
Consumo eléctrico sin módulo de ampliación, típ. 0,6 VA 
Frecuencia de red  
Rango de frecuencia admisible, límite inferior 47 Hz 
Rango de frecuencia admisible, límite superior 63 Hz 
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 6ES7134-6PA00-0BD0 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 44 bytes; 32 bytes de entrada/12 bytes de salida 
Entradas analógicas  
Tiempo de ciclo (todos los canales), típ. 50 ms 
Formación de valores analógicos  
Tiempo de integración y conversión/resolución por canal  
Resolución con rango rebase exceso (bits incl. signo), máx. 24 bits; convertidor Sigma-Delta, 1,024 MHz 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Alarmas  
Alarma de diagnóstico SÍ 
Alarma de valor límite No 
LED indicador de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED PWR) SÍ 
Indicador de estado de canal SÍ 
Para diagnóstico de canales SÍ 
Para diagnóstico del módulo SÍ 
Funciones integradas  
Funciones de medida  
Respaldo de magnitudes de medida No 
Longitud de parámetros 44 bytes 
Método de medición de tensión TRMS 
Método de medición de intensidad TRMS 
Tipo de medición de valores medidos Sin discontinuidades 
Forma de curva de tensión Senoidal o distorsionada 
Modo de operación para la medición de valores medidos  
• Meidición automática de la frecuencia de red No; parametrizable 


• Fijación a 50 Hz No; ajuste predeterminado 


• Fijación a 60 Hz No 


Rango de medida  
• Medida de frecuencia, mín. 45 Hz 


• Medida de frecuencia, máx. 65 Hz 


Entradas de medición de tensión  
• Tensión de red medible entre fase y neutro 230 V 


• Tensión de red medible entre los conductores de fase 400 V 


• Tensión de red medible entre fase y neutro, mín. 90 V 


• Tensión de red medible entre fase y neutro, máx. 264 V 


• Tensión de red medible entre conductores de fase, mín. 155 V 


• Tensión de red medible entre conductores de fase, máx. 460 V 


• Categoría de medición de tensión CAT III según IEC 61010, parte 1 


• Consumo eléctrico por fase 20 mW 
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 6ES7134-6PA00-0BD0 
Entradas de medición de intensidad  
• Intensidad relativa medible con AC, mín. 5 %; referida a la corriente secundaria asignada; 1 A, 5 A 


• Intensidad relativa medible con AC, máx. 100 %; referida a la corriente secundaria asignada; 1 A, 5 A 


• Intensidad permanente con AC, máx. admisible 5 A 


• Consumo de potencia aparente por fase con un rango de 
medida de 5 A 


0,6 VA 


• Valor asignado de intensidad de corta duración admisible 
limitado a 1 s 


100 A 


• Supresión de cero Parametrizable: 20 - 250 mA, predeterminada 50 mA 


• Capacidad de sobrecarga durante 1 s 10 A; durante 1 minuto 


Límites de error  
• Condición de referencia para precisión de medida Carga simétrica, corriente asignada: 20-100 %, 50 Hz; 


potencia activa: LF = 1, potencia reactiva: LF = 0 
• Con la magnitud de medida Tensión ±0,5 % 


• Con la magnitud de medida Intensidad ±0,5 % 


• Con la magnitud de medida Potencia ±0,5 % 


• Con la magnitud de medida Potencia activa ±0,5 % 


• Con la magnitud de medida Potencia reactiva ±0,5 % 


• Con la magnitud de medida Energía activa total Clase 1 según IEC 62053-21:2003 


• Con la magnitud de medida Energía reactiva total Clase 2 según IEC 62053-23:2003 


Condiciones ambientales  
Posición de montaje Horizontal, vertical 
Dimensiones  
Ancho 20 mm 
Pesos  
Peso (sin embalaje) 45 g 
Otros  
Datos para seleccionar un transformador de corriente  
Potencia del transformador de corriente x/1A, mín. 1,25 VA 
Potencia del transformador de corriente x/5A, mín. 1,5 VA 
Longitud del cable (borne-transformador) en función de Zn e 
Imáx 


200 m 
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Homologación ATEX 
Según EN 60079-15 (Electrical apparatus for potentially explosive atmospheres; Type of 
protection "n") y EN 60079-0 (Electrical apparatus for potentially explosive gas atmospheres 
- Part 0: General Requirements) 


 


Croquis acotado 
Ver Manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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 Juego de datos de parámetros A 
A.1 Parametrización y estructura del juego de datos de parámetros 


Los juegos de datos del módulo tienen una estructura idéntica, independientemente de que 
el módulo se configure con PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN (p. ej., modificar los valores de 
tensión o intensidad de canales concretos en RUN sin que ello repercuta en los demás 
canales). 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo mediante el juego de datos 128 con la instrucción 
WRREC. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


En caso de reconfigurar un módulo (de manera que cambie el tamaño de los datos de 
usuario) y si antes de reconfigurarlo hay diagnósticos pendientes, estos diagnósticos serán 
notificados como "salientes". 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción WRREC, el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene no obstante un código de error correspondiente.  


La instrucción WRREC y los códigos de error se describen en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del juego de datos 128 para el módulo completo 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 


Información de encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información de encabezado. 


 
Figura A-2 Información de encabezado 
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Información de encabezado del módulo 
La siguiente figura muestra la estructura de la información de encabezado del módulo. 


 
Figura A-3 Información de encabezado del módulo 


Bloque de parámetros del módulo 
La siguiente figura muestra la estructura del bloque de parámetros del módulo. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 
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Figura A-4 Bloque de parámetros del módulo 


Encontrará la variante de datos de usuario en el capítulo Datos de usuario (Página 24). 


Información de encabezado del canal 
La siguiente figura muestra la estructura de la información de encabezado del canal. 


 
Figura A-5 Información de encabezado del canal 
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Bloque de parámetros del canal 
La siguiente figura muestra la estructura del bloque de parámetros del canal. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 
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Figura A-6 Bloque de parámetros del canal 


Codificaciones para el rango de medición de tensión del sistema de alimentación 
La tabla siguiente contiene todos los rangos de medición de tensión con sus codificaciones. 


Tabla A- 1 Codificaciones para el rango de medición de tensión del sistema de alimentación 


Rango de medición de tensión del sistema de alimentación en V Codificación 
100 0000 0001 
110 0000 0010 
115 0000 0011 
120 0000 0100 
127 0000 0101 
190 0000 0110 
200 0000 0111 
208 0000 1000 
220 0000 1001 
230 0000 1010 
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 Magnitudes de medida B 
B.1 Magnitudes de medida 


Magnitudes de medida en el juego de datos 142 y datos de usuario 
La siguiente tabla contiene un resumen de los valores medidos utilizados en los datos de 
usuario y en el juego de datos 142. 


La columna "ID del valor medido" sirve como referencia para la descripción de datos de 
usuario y de juegos de datos en los capítulos Juego de datos de valores medidos 
(Página 22) y Variantes de datos de usuario (Página 29). 


Tabla B- 1 Magnitudes de medida 


ID del 
valor 
medido 


Magnitudes de medida DS 142 Datos de usuario 


Formato Unidad Rango de valores Formato Unidad Rango de valores 


1 Tensión UL1-N 1 Float V 0.0 ... 300.0 uint16 0,01 V 0 … 300000 
2 Tensión UL2-N 1 Float V 0.0 ... 300.0 uint16 0,01 V 0 … 300000 
3 Tensión UL3-N 1 Float V 0.0 ... 300.0 uint16 0,01 V 0 … 300000 
4 Tensión UL1-L2 2 Float V 0.0 ... 600.0 uint16 0,01 V 0 … 600000 
5 Tensión UL2-L3 2 Float V 0.0 ... 600.0 uint16 0,01 V 0 … 600000 
6 Tensión UL3-L1 2 Float V 0.0 ... 600.0 uint16 0,01 V 0 … 600000 
7 Intensidad L1 1 Float A 0.0 … 100000.0 uint16 1 mA 0 … 65535 
8 Intensidad L2 1 Float A 0.0 … 100000.0 uint16 1 mA 0 … 65535 
9 Intensidad L3 1 Float A 0.0 … 100000.0 uint16 1 mA 0 … 65535 
10 Potencia aparente L1 3 Float VA -3.0e+9 … +3.0e+9 int16 1 VA -27648 … 27648 
11 Potencia aparente L2 3 Float VA -3.0e+9 … +3.0e+9 int16 1 VA -27648 … 27648 
12 Potencia aparente L3 3 Float VA -3.0e+9 … +3.0e+9 int16 1 VA -27648 … 27648 
13 Potencia activa L1 3 Float W -3.0e+9 … +3.0e+9 int16 1 W -27648 … 27648 
14 Potencia activa L2 3 Float W -3.0e+9 … +3.0e+9 int16 1 W -27648 … 27648 
15 Potencia activa L3 3 Float W -3.0e+9 … +3.0e+9 int16 1 W -27648 … 27648 
16 Potencia reactiva L1 3 Float var -3.0e+9 … +3.0e+9 int16 1 var -27648 … 27648 
17 Potencia reactiva L2 3 Float var -3.0e+9 … +3.0e+9 int16 1 var -27648 … 27648 
18 Potencia reactiva L3 3 Float var -3.0e+9 … +3.0e+9 int16 1 var -27648 … 27648 
19 Factor de potencia L1 3 Float - 0.0 ... 1.0 uint8 0,10% 0 … 100 
20 Factor de potencia L2 3 Float - 0.0 ... 1.0 uint8 0,10% 0 … 100 
21 Factor de potencia L3 3 Float - 0.0 ... 1.0 uint8 0,10% 0 … 100 
30 Frecuencia 4 Float Hz 45.0 ... 65.0 uint8 1 Hz 45 …65 
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ID del 
valor 
medido 


Magnitudes de medida DS 142 Datos de usuario 


Formato Unidad Rango de valores Formato Unidad Rango de valores 


34 Potencia aparente total 
L1L2L3 5 


Float VA -3.0e+9 … +3.0e+9 int16 1 VA  -27648 … 27648 


35 Potencia activa total 
L1L2L3 5 


Float W -3.0e+9 … +3.0e+9 int16 1 W  -27648 … 27648 


36 Potencia reactiva total 
L1L2L3 5 


Float var -3.0e+9 … +3.0e+9 int16 1 var  -27648 … 27648 


37 Factor de potencia total 
L1L2L3 5 


Float - 0.0 ... 1.0 uint8 0,10% 0 … 100 


200 Energía activa total 
importada L1L2L3 6 


Float Wh 0.0 ... (rebase por 
exceso 3.4e+38) 


- - - 


201 Energía activa total 
exportada L1L2L3 6 


Float Wh 0.0 ... (rebase por 
exceso 3.4e+38) 


- - - 


202 Energía reactiva total 
importada L1L2L3 6 


Float varh 0.0 ... (rebase por 
exceso 3.4e+38) 


- - - 


203 Energía reactiva total 
exportada L1L2L3 6 


Float varh 0.0 ... (rebase por 
exceso 3.4e+38) 


- - - 


204 Energía aparente total 
L1L2L3 6 


Float Vah 0.0 ... (rebase por 
exceso 3.4e+38) 


- - - 


205 Energía activa total 
L1L2L3 6 


Float Wh 0.0 ... (rebase por 
exceso 3.4e+38) 


- - - 


206 Energía reactiva total 
L1L2L3 6 


Float varh 0.0 ... (rebase por 
exceso 3.4e+38) 


- - - 


210 Energía activa total 
importada L1L2L3 6 


double Wh 0.0 ... (rebase por 
exceso 1.8e+308) 


- - - 


211 Energía activa total 
exportada L1L2L3 6 


double Wh 0.0 ... (rebase por 
exceso 1.8e+308) 


- - - 


212 Energía reactiva total 
importada L1L2L3 6 


double varh 0.0 ... (rebase por 
exceso 1.8e+308) 


- - - 


213 Energía reactiva total 
exportada L1L2L3 6 


double varh 0.0 ... (rebase por 
exceso 1.8e+308) 


- - - 


214 Energía aparente total 
L1L2L3 6 


double Vah 0.0 ... (rebase por 
exceso 1.8e+308) 


uint32 1 VAh 0 … 4294967295 


215 Energía activa total 
L1L2L3 6 


double Wh 0.0 ... (rebase por 
exceso 1.8e+308) 


uint32 1 Wh 0 … 4294967295 


216 Energía reactiva total 
L1L2L3 6 


double varh 0.0 ... (rebase por 
exceso 1.8e+308) 


uint32 1 varh 0 … 4294967295 


62108 Ángulo de fase L1 3 Float ° 0.0 … 360.0 - - - 
62208 Ángulo de fase L2 3 Float ° 0.0 … 360.0 - - - 
62308 Ángulo de fase L3 3 Float ° 0.0 … 360.0 - - - 
62030 Frecuencia  


(alta precisión) 4 
- - - uint16 0,01 Hz 4500 …6500 


62110 Energía activa 
importada L1 


- - - uint32 1 Wh 0 … 4294967295 


62111 Energía activa 
exportada L1 


- - - uint32 1 Wh 0 … 4294967295 
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ID del 
valor 
medido 


Magnitudes de medida DS 142 Datos de usuario 


Formato Unidad Rango de valores Formato Unidad Rango de valores 


62112 Energía reactiva 
importada L1 


- - - uint32 1 varh 0 … 4294967295 


62113 Energía reactiva 
exportada L1 


- - - uint32 1 varh 0 … 4294967295 


62114 Energía aparente L1 - - - uint32 1 VAh 0 … 4294967295 
62117 Energía activa L1 - - - uint32 1 Wh 0 … 4294967295 
62119 Energía reactiva L1 - - - uint32 1 vahr 0 … 4294967295 
62210 Energía activa 


importada L2 
- - - uint32 1 Wh 0 … 4294967295 


62211 Energía activa 
exportada L2 


- - - uint32 1 Wh 0 … 4294967295 


62212 Energía reactiva 
importada L2 


- - - uint32 1 varh 0 … 4294967295 


62213 Energía reactiva 
exportada L2 


- - - uint32 1 varh 0 … 4294967295 


62214 Energía aparente L2 - - - uint32 1 VAh 0 … 4294967295 
62217 Energía activa L2 - - - uint32 1 Wh 0 … 4294967295 
62219 Energía reactiva L2 - - - uint32 1 varh 0 … 4294967295 
62310 Energía activa 


importada L3 
- - - uint32 1 Wh 0 … 4294967295 


62311 Energía activa 
exportada L3 


- - - uint32 1 Wh 0 … 4294967295 


62312 Energía reactiva 
importada L3 


- - - uint32 1 varh 0 … 4294967295 


62313 Energía reactiva 
exportada L3 


- - - uint32 1 varh 0 … 4294967295 


62314 Energía aparente L3 - - - uint32 1 VAh 0 … 4294967295 
62317 Energía activa L3 - - - uint32 1 Wh 0 … 4294967295 
62319 Energía reactiva L3 - - - uint32 1 varh 0 … 4294967295 
62417 Energía activa total 


importada 
- - - uint32 1 Wh 0 … 4294967295 


62418 Energía activa total 
exportada 


- - - uint32 1 Wh 0 … 4294967295 


62419 Energía reactiva total 
importada 


- - - uint32 1 varh 0 … 4294967295 


62420 Energía reactiva total 
exportada 


- - - uint32 1 varh 0 … 4294967295 


62414 Energía aparente total - - - uint32 1 VAh 0 … 4294967295 
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ID del 
valor 
medido 


Magnitudes de medida DS 142 Datos de usuario 


Formato Unidad Rango de valores Formato Unidad Rango de valores 


38 Asimetría de 
amplitudes para 
tensión 2 


Float % 0.0 ... 100.0 - - - 


39 Asimetría de 
amplitudes para 
intensidad 2 


Float % 0.0 ... 100.0 - - - 


 1 Valor eficaz 
2 IEC 61557-12 
3 Media aritmética sobre 200 ms como valor medio móvil 
4 Media aritmética sobre 10 s como valor medio móvil 
5 Suma simple 
6 Cálculo desde arranque/rearranque (los valores importados y exportados son números positivos) 


Formato 


Tabla B- 2 Formato y su longitud en bytes 


Formato Longitud en bytes 
uint8 1 byte 
int16, uint16 2 bytes 
float 4 bytes 
double 8 bytes 
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 Consejos y trucos C 
C.1 Datos para seleccionar un transformador de corriente 


Descripción 
El AI Energy Meter ST se ha diseñado, entre otras cosas, para la medición de intensidad 
para la conexión a un transformador toroidal externo. 


Se deben cumplir determinados requisitos para 


● obtener resultados correctos en las mediciones y 


● no sobrecargar ni dañar el transformador de corriente. 


Selección del transformador de corriente 
Para la conexión al AI Energy Meter ST están permitidos los tipos de transformadores con 
las clases de precisión 3, 1 y 0,5. La potencia de carga mínima del transformador que debe 
utilizarse se indica en el capítulo Datos técnicos (Página 62) del AI Energy Meter ST. 


Longitud máxima del cable de conexión 
Para no sobrecargar ni dañar el transformador de corriente, no debe rebasarse por exceso 
la carga Zn (en VA) indicada en la hoja de datos del transformador de corriente. Para evitar 
el rebase por exceso, la resistencia de carga completa (que consta de la resistencia del 
cable de conexión y la resistencia interna del AI Energy Meter ST, ver la siguiente figura) 
debe estar por debajo de un valor de resistencia determinado (en función de los valores Zn e 
Imáx). 


 
Figura C-1 Longitud máxima del cable de conexión 
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El valor máximo para la resistencia del cable de conexión se obtiene con la siguiente 
fórmula: 


 
RL Resistencia del cable en ohmios I Corriente secundaria del transformador 


de corriente 
Zn Carga nominal del transformador de 


corriente en VA 
Rcarga Resistencia dentro del  


Energy Meter ST = 25 mΩ 


Figura C-2 Valor máximo de la resistencia del cable de conexión 


La longitud máxima del cable de conexión se calcula a partir de la resistencia máxima del 
cable en ohmios. Para ello, tenga en cuenta la hoja de datos del cable de conexión utilizado. 


 


 Nota 


La longitud del cable de conexión (que consiste en el tramo de ida y el tramo de vuelta) no 
debe sobrepasar los 200 metros. 


 


Ejemplo 1 


Transformador de corriente 500/5 A 


Corriente primaria máxima en la aplicación: 400 A → Corriente secundaria máxima: 4 A 


Carga en el AI Energy  Meter ST incluida la resistencia de conexión: R = 25 mΩ 


Carga nominal del transformador de corriente Zn: 5 VA 


 
Por lo tanto, la resistencia máxima del cable entre el transformador toroidal y el borne del 
ET 200SP debe ser de 287,5 mΩ como máximo. 


Estimación de la resistencia del cable 
En las FAQ, ID del artículo: 85477190 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/85477190) encontrará una tabla para 
poder hacer una estimación rápida de los valores de resistencia típicos para los cables de 
cobre. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/85477190





Consejos y trucos  
C.2 ¿Cómo pueden leerse todos los valores medidos del AI Energy Meter ST a la vez? 


 Módulo de entradas analógicas AI Energy Meter ST (6ES7134-6PA00-0BD0) 
78 Manual de producto, 07/2014, A5E03551816-AB 


C.2 ¿Cómo pueden leerse todos los valores medidos del  
AI Energy Meter ST a la vez? 


Descripción 
Existen varias maneras de leer los valores medidos del AI Energy Meter ST: 


● Lectura cíclica mediante los datos de E/S 


● Lectura acíclica mediante el juego de datos 143 o 142 


En este capítulo se describe la lectura de todos los valores medidos mediante el juego de 
datos 142. 


Requisitos 
Si está activado el parámetro "Circuito de puerta del contador de energía", los contadores 
de energía solamente cuentan si el bit "Puerta abierta del contador de energía" también está 
puesto a "1" en los datos de salida (offset 1.6). 


Instrucciones 
Las siguientes instrucciones describen el procedimiento para la lectura acíclica de los 
valores medidos del AI Energy Meter ST mediante el juego de datos 142. 


Procedimiento para la lectura acíclica de los valores medidos mediante el juego de 
datos 142: 


1. Cree un tipo de datos que esté estructurado de forma idéntica al juego de datos 142. El 
proyecto de ejemplo ya contiene un UDT de este tipo. 


Encontrará información sobre la estructura del juego de datos 142 en el capítulo Juego 
de datos de valores medidos (Página 22). 


2. Con ayuda del SFB 52 "RDREC", lea el juego de datos del módulo AI Energy Meter ST. 


Los parámetros de entrada del SFB deben asignarse de la siguiente forma: 


– REQ: se lanza una nueva petición de lectura si REQ = TRUE. 


– ID: consulte la ID en la configuración hardware de STEP 7. La primera dirección de 
entrada corresponde a la ID. La ID debe indicarse en formato hexadecimal. 


– INDEX: el número del juego de datos: 142. 


– MLEN: la longitud máxima del juego de datos: 210 


– RECORD: un puntero que señala al área de datos de la CPU que contiene el juego 
de datos 142 


La transferencia del juego de datos puede darse por finalizada cuando el parámetro de 
salida BUSY adopta el valor FALSE. 


3. De este modo, todos los valores medidos indicados en el capítulo Magnitudes de medida 
(Página 72) se transfieren a la CPU y pueden evaluarse en el programa del usuario. 
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C.3 ¿Cómo se determina el valor medido actual a partir de los datos de 
entrada/salida del AI Energy Meter ST? 


Descripción 
Existen varias maneras de leer los valores medidos del AI Energy Meter ST hay varias 
posibilidades: 
● Lectura cíclica mediante los datos de entrada/salida 
● Lectura acíclica mediante el juego de datos 142 
En este capítulo se describe la lectura de los valores medidos actuales mediante los datos 
de entrada/salida. 


Instrucciones 
1. Defina qué valores medidos deben encontrarse en los datos de entrada/salida. Dispone 


de diferentes variantes de datos de usuario (ver capítulo Datos de usuario (Página 24)). 
2. Durante el funcionamiento, lea mediante el programa de usuario el valor medido 


relevante de los datos de entrada/salida. 
 


Byte Asignación ID del 
valor 
medido 


0 Variante de datos de usuario = 254 (FEH)  
1 Información de calidad = Ob QQ I3 U3 I2 U2 I1 U1  
2 ... 3 Intensidad L1 7 
4 ... 5 Intensidad L2 8 
6 ... 7 Intensidad L3 9 
8 ... 9 Potencia activa total L1L2L3 35 
10 ... 11 Potencia reactiva total L1L2L3 36 
12 ... 13 Potencia aparente total L1L2L3 34 
14 ... 17 Energía activa total L1L2L3 200 
18 ... 21 Energía reactiva total L1L2L3 202 
22 Reservado  
23 Factor de potencia total L1L2L3 37 
24 Escalado de intensidad L1  
25 Escalado de intensidad L2  
26 Escalado de intensidad L3  
27 Escalado de potencia activa total L1L2L3  
28 Escalado de potencia reactiva total L1L2L3  
29 Escalado de potencia aparente total L1L2L3  
30 Escalado de energía activa total L1L2L3  
31 Escalado de energía reactiva total L1L2L3  


3. El valor medido se calcula del siguiente modo: 
Valor medido = "Valor de datos de entrada/salida" × 10 ^ "Escalado de datos de 
entrada/salida" 
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C.4 ¿Cómo se inicializan los contadores de energía del AI Energy Meter ST? 


Descripción 
Al iniciar una nueva petición de trabajo puede resultar conveniente inicializar el contador de 
energía del módulo AI Energy Meter ST. Inicializar significa poner el contador de energía al 
valor inicial, que también puede ser 0. 
Este capítulo describe cómo se inicializan los contadores de energía del AI Energy Meter ST 
mediante el juego de datos 143. 


Instrucciones 
1. Cree un tipo de datos que esté estructurado de forma idéntica al juego de datos 143. El 


proyecto de ejemplo ya contiene un UDT de este tipo. 


Consulte la información exacta sobre la estructura del juego de datos 143 en el capítulo 
Estructura del juego de datos 143 (Página 44). 


 


Byte  Formato Longitud 
en bytes 


Unidad Rango de valores 


0 Versión Unsigned 8 1 byte 0: 1. Versión 
1 Reservado Unsigned 8 1 - 0 
2 Byte de control 1 - L1 Unsigned 8 1 8 bits 00H, 04H 
3 Byte de control 2 - L1 Unsigned 8 1 8 bits 00H, 40H, 60H, 80H, 


C0H, E0H 
4 Byte de control 1 - L2 Unsigned 8 1 8 bits 00H, 04H 
5 Byte de control 2 - L2 Unsigned 8 1 8 bits 00H, 40H, 60H, 80H, 


C0H, E0H 
6 Byte de control 1 - L3 Unsigned 8 1 8 bits 00H, 04H 
7 Byte de control 2 - L3 Unsigned 8 1 8 bits 00H, 40H, 60H, 80H, 


C0H, E0H 
8 Energía activa importada, 


valor inicial L1 
Double 8 Wh Rebase por exceso 


1.8e+308 
16 Energía activa exportada, 


valor inicial L1 
Double 8 Wh Rebase por exceso 


1.8e+308 
24 Energía reactiva 


importada, valor inicial L1 
Double 8 varh Rebase por exceso 


1.8e+308 
32 Energía reactiva 


exportada, valor inicial L1 
Double 8 varh Rebase por exceso 


1.8e+308 
40 Energía aparente valor 


inicial L1 
Double 8 VAh Rebase por exceso 


1.8e+308 
48 Energía activa importada, 


valor inicial L2 
Double 8 Wh Rebase por exceso 


1.8e+308 
56 Energía activa exportada, 


valor inicial L2 
Double 8 Wh Rebase por exceso 


1.8e+308 
64 Energía reactiva 


importada, valor inicial L2 
Double 8 varh Rebase por exceso 


1.8e+308 
72 Energía reactiva 


exportada, valor inicial L2 
Double 8 varh Rebase por exceso 


1.8e+308 
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2. Cree un DB o IDB que contenga este tipo de datos y asigne los valores del juego de 
datos. 


Byte 0, byte 1: 16#00 


Byte 2 ... byte 7: bytes de control 


Los bytes de control definen para cada fase (L1, L2, L3) si los valores de los contadores 
de energía deben inicializarse y, en caso afirmativo, qué valores. 


Ejemplo: 


Byte de control 1 = 16#04: los contadores de energía definidos con el byte  
de control 2 se transfieren directamente tras escribir el juego de datos. 


Byte de control 2 = 16#E0: deben restablecerse los contadores de energía activa, 
reactiva y aparente. 


 


Bit Significado 
7 Bit = 1: Los valores no se aplican hasta que la salida Reset (ver salidas de datos 


de usuario) recibe un flanco 0 → 1. 
Bit = 0: Los valores iniciales se aplican de inmediato 


6 Reservado 
5 Reservado 
4 Reservado 
3 Reservado 
2 Se restablecen los contadores de energía 
1 Reservado 
0 Reservado 


Byte 8 ... byte 127: valores iniciales para los distintos contadores de energía 


Los valores iniciales del juego de datos 143 tienen el formato "Double" (número en coma 
flotante de 64 bits). Esto equivale al formato LREAL en el S7-1500 y en el S7-1200. 


 


Bit Significado 
7 Los contadores de energía aparente deben restablecerse 
6 Los contadores de energía reactiva deben restablecerse 
5 Los contadores de energía activa deben restablecerse 
4 Reservado 
3 Reservado 
2 Reservado 
1 Reservado 
0 Reservado 
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3. Con ayuda del SFB 53 "WRREC", escriba el juego de datos en el módulo 
AI Energy Meter ST. 


Los parámetros de entrada del SFB deben asignarse de la siguiente forma: 


– REQ: se lanza una nueva petición de escritura si REQ = TRUE. 


– ID: consulte la ID en la configuración hardware de STEP 7. La primera dirección de 
entrada corresponde a la ID. La ID debe indicarse en formato hexadecimal. 


– INDEX: el número del juego de datos: 143 


– LEN: la longitud máxima del juego de datos: 128 


– RECORD: un puntero que señala el área de datos de la CPU que contiene el juego 
de datos 143. 


 
  Nota 


Si desea leer o escribir varios AI Energy Meter ST al mismo tiempo, tenga en cuenta el 
número máximo de peticiones de comunicación activas con SFB52/SFB53. 


 


C.5 ¿Qué debe tenerse en cuenta al instalar y configurar un ET 200SP 
con un AI Energy Meter ST? 


Descripción 
Al instalar el sistema de periferia descentralizada ET 200SP con el módulo 
AI Energy Meter ST y configurarlo con STEP 7 deben tenerse en cuenta algunas 
particularidades. 


Configuración 
En el manual del sistema de periferia descentralizada ET 200SP se indica que la primera 
BaseUnit siempre debe ser una BaseUnit clara para la alimentación de la tensión de 
alimentación L+. 


El AI Energy Meter ST solo puede utilizarse con BaseUnits D0 oscuras y, por tanto, no 
puede insertarse en el primer slot después del módulo de interfaz. El primer puesto 
permitido para el AI Energy Meter ST es el slot 2. 
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Configuración 
Las siguientes instrucciones indican el procedimiento para configurar un ET 200SP con un 
AI Energy Meter ST. Las capturas de pantalla se han creado para PROFINET, pero también 
son válidas para el módulo PROFIBUS. 


1. Busque en el catálogo de hardware el sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
que utiliza. 


2. Inserte el módulo en su proyecto y asígnelo al controlador PROFINET. 


3. Abra la vista de dispositivos del ET 200SP y deje el slot 1 vacío para PROFINET o 
inserte un módulo que se pueda utilizar en el slot 1. 


 
  Nota 


Si no se especifica el AI Energy Meter ST como módulo del ET 200SP en el catálogo de 
hardware, encontrará el HSP actual bajo la ID del artículo 72341852 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/72341852) para STEP 7 V12 y bajo 
la ID de artículo 23183356 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/23183356) para STEP 7 V5.5. 


 


4. En función del número máximo de datos de E/S de la estación de cabecera ET 200SP, 
enchufe el AI Energy Meter ST que utiliza a partir del slot 2. Termine la estructura con un 
módulo de servidor. 


Según el módulo de cabecera y la parametrización puede enchufarse el siguiente 
número máximo de AI Energy Meter ST: 


– IM 155-6PN ST: máximo 8 AI Energy Meter ST 


– IM 155-6PN HF: máximo 42 AI Energy Meter ST 


– IM 155-6DP HF: máximo 7 AI Energy Meter ST 


5. Ajuste los parámetros del AI Energy Meter ST en "Propiedades" según sus exigencias. 


Tras compilar la configuración sin errores, puede cargarla en la CPU y poner en marcha 
el ET 200SP con el AI Energy Meter ST. 


 


 Nota 


El sistema de periferia descentralizada ET 200SP también puede configurarse en 
STEP 7 V5.5 SP3 de la forma correspondiente. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/72341852

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/23183356
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C.6 Consejos y trucos 


FAQ y ejemplos de aplicación 
Para el módulo de entradas analógicas AI Energy Meter ST hay una serie de FAQ y 
ejemplos de aplicación para ayudarle en su trabajo. 


Red IT 
Debido a la falta de neutro, en redes IT debe generarse un neutro artificial (p. ej., mediante 
un transformador de tensión 1:1). De este modo puede utilizarse el módulo. 


Medición y visualización de datos energéticos 
Encontrará este ejemplo de aplicación en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86299299) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86299299
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división le permite acceder específicamente al contenido que desee. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje,  
el cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada 
SIMATIC ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le presta asistencia a la hora  
de configurar y programar. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará exhaustivas descripciones sobre temas generales 
relacionados con el sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones. 


La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 


En la información del producto se documentan los cambios y ampliaciones de los manuales. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP agrupada en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
Con My Documentation Manager se combinan manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual propio. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Aplicaciones & Tools 
Aplicaciones & Tools le proporciona herramientas y ejemplos para resolver tareas de 
automatización. Las soluciones se representan como combinación de varios componentes 
del sistema; se evita centrarse en productos concretos. 


Encontrará Aplicaciones & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


Cesta de Compra CAx 
La Cesta de Compra CAx permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con solo unos clics configurará su propio paquete para descargar. 


Puede elegir lo siguiente: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas de conexiones, 
archivos de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de uso, certificados 


● Datos característicos de productos 


Encontrará la Cesta de Compra CAx en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7135-6HD00-0BA1 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo AQ 4×U/I ST 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de salidas analógicas con 4 salidas 
– para salida de intensidad y 
– salida de tensión 


● Rangos para salida de intensidad: 
– ± 20 mA, resolución 16 bits incl. signo 
– 0 a 20 mA, resolución 15 bits 
– 4 a 20 mA, resolución 14 bits 


● Rangos para salida de tensión: 
– ± 10 V, resolución 16 bits incl. signo 
– ± 5 V, resolución 15 bits incl. signo 
– 0 a 10 V, resolución 15 bits 
– 1 a 5 V, resolución 13 bits 


● Aislado respecto de la tensión de alimentación L+ 


● Diagnóstico parametrizable por módulo 


El módulo soporta las siguientes funciones:  
● Actualización de firmware 
● Datos de identificación I&M 
● Reparametrización en RUN 
● PROFIenergy 


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión con otras funciones del módulo 


Función Versión del módulo a partir de Versión de firmware del 
módulo a partir de 


Información de calidad 1 V1.1.0 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado:  
● Tiras rotulables 
● Etiquetas de identificación por color 
● Etiqueta de identificación por referencia 
● Conexión de pantalla 


Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación de conexiones general 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones  


Asignación de conexiones del AQ 4×U/I ST (6ES7135-6HD00-0BA1) 
Borne Asignación Borne Asignación Explicación BaseUnit1 Etiqueta de 


identificación por 
color 


1 Q0+ 2 Q1+ • Qn+: salida analógica 
tensión/intensidad positiva, canal n 


• Qn-: salida analógica 
tensión/intensidad negativa, canal n 


• Sn+: línea de medida positiva, canal n 
• Sn-: línea de medida negativa, canal n 


A0 
A1 


--- 
3 Q2+ 4 Q3+ 
5 Q0- 6 Q1- 
7 Q2- 8 Q3- 
9 S0+ 10 S1+ 
11 S2+ 12 S3+ 
13 S0- 14 S1- 
15 S2- 16 S3- 
L+ 24 V DC M M 


Tensión conexión a 2 hilos 


 


Tensión conexión a 4 hilos 


 


Intensidad 


 


 1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit apropiados.  
 


 


 Nota 


La primera BaseUnit de una estación debe ser una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta 
durante la configuración. 


 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los tipos de BaseUnit. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio AQ 4×U/I ST 
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 Parámetros/espacio de direcciones 4 
4.1 Rangos de salida 


El módulo de salidas analógicas AQ 4×U/I ST tiene los siguientes rangos de salida: 


Tabla 4- 1 Rangos de salida 


Tipo de salida Rangos de salida Resolución 
Intensidad ± 20 mA 


0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


16 bits incl. signo 
15 bits  
14 bits 


Tensión ± 10 V 
± 5 V 
0 a 10 V 
1 a 5 V 


16 bits incl. signo 
15 bits incl. signo 
15 bits 
13 bits 


Las tablas de rangos de salida, rebase por exceso, margen de saturación por exceso, etc. 
figuran en el capítulo Representación de valores analógicos (Página 30). 
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4.2 Parámetros 


Parámetros del AQ 4xU/I ST  
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Configuración centralizada con una CPU S7-1500 


● Configuración descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Configuración descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante juegos de datos (ver capítulo Parametrización 
y estructura del juego de parámetros (Página 27)). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 2 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetros Rango Ajuste 
predeterminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Cortocircuito1 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Rebase por exceso 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Rebase por defecto 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 2 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Módulo Módulo 


Tipo/rango de salida • Desactivado 
• Tensión +/- 10 V 
• Tensión +/- 5 V 
• Tensión 0..10 V 
• Tensión 1..5 V 
• Intensidad +/- 20 mA 
• Intensidad 0..20 mA 
• Intensidad 4..20 mA 


Intensidad 
4..20 mA 


sí Canal Canal 
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Parámetros Rango Ajuste 
predeterminado 


Repara-
metrización 


en RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej.  
STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS DP 


Reacción a STOP de la 
CPU 


• Desconectar 
• Mantener último valor 
• Aplicar valor sustitutivo 


Desconectar sí Canal Módulo 


Valor sustitutivo Los valores sustitutivos 
permitidos para los distintos 
rangos de salida figuran en 
el anexo Juego de 
parámetros (Página 26), 
Valores sustitutivos → Tabla 
Codificación para valor 
sustitutivo 


0 sí Canal Canal 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de 
potencial del módulo 
izquierdo 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial 


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo izquierdo 


no Módulo Módulo 


 1  No hay diagnóstico entre -0,5 V y +0,5 V (no hay detección de cortocircuito) 
2  No hay diagnóstico entre -3 mA y +3 mA (no hay detección de rotura de hilo) 
 


 


 Nota 
Canales no utilizados 


Desactive en la parametrización los canales que no se utilicen. Así mejorará el 
comportamiento de temperatura del módulo, ver Derating, capítulo Datos técnicos 
(Página 21). 


Un canal desactivado devuelve siempre el valor "sin intensidad/sin tensión". 
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4.3 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del diagnóstico para cuando falta tensión de alimentación L+ o es insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito 
Habilitación del diagnóstico cuando se produce un cortocircuito en la alimentación del 
actuador. 


Diagnóstico Rebase por exceso 
Habilitación del diagnóstico para cuando el valor de salida sobrepasa el margen de 
saturación por exceso. 


Diagnóstico Rebase por defecto 
Habilitación del diagnóstico para cuando el valor de salida está por debajo del margen de 
saturación por defecto o bien alcanza el valor de salida mínimo o el punto de rebase por 
defecto. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitación del diagnóstico para cuando el cable al actuador está interrumpido. 


Tipo/Rango de salida 
Ver el capítulo Rangos de salida (Página 12) 


Reacción a STOP de la CPU 
Define el comportamiento del módulo en caso de parada de la CPU. 


Valor sustitutivo 
El valor sustitutivo es el valor que indica el módulo en caso de parada de una CPU.  


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentre una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación (ver manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.4 Espacio de direcciones 


Opciones de configuración 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo analógico, se asigna adicionalmente un 
byte en el espacio de direcciones de entrada. Los bits 0 a 3 de este byte están asignados a 
un canal. Informan acerca de la validez del valor analógico. 


Bit = 1: no hay fallos en el módulo. 


Bit = 0: el canal está desactivado o hay un fallo en el módulo. 


Cuando se produce un fallo en un canal de este módulo, la información de calidad es 0 para 
todos los canales. 


Espacio de direcciones  
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en el módulo AQ 4×U/I ST 
con información de calidad (Quality Information (QI)). Las direcciones para la información de 
calidad solo están disponibles si se ha habilitado ésta. 


 
Figura 4-1 Espacio de direcciones del AQ 4×U/I ST con información de calidad 







  
  


Módulo de salidas analógicas AQ 4xU/I ST (6ES7135-6HD00-0BA1) 
Manual de producto, 07/2014, A5E03573367-AC 17 


 Alarmas/avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del AQ 4xU/I ST. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado de canal (verde) 
③ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 


Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estados y errores. Para 
ver las medidas de solución de los avisos de diagnóstico, consulte el capítulo Avisos de 
diagnóstico (Página 20). 
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LED DIAG  


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED Estado de canal 


Tabla 5- 2 Indicación de estados del LED Estado de canal 


LED Estado de 
canal 


Significado 


 
apagado 


Canal desactivado 


 
encendido 


Canal activado 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Indicación de estados del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de salidas analógicas AQ 4×U/I ST admite alarmas de diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Cortocircuito (tensión) 


● Sobretemperatura 


● Rotura de hilo (intensidad) 


● Límite superior rebasado 


● Límite inferior no alcanzado 


● Fallo 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 
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5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso. Durante 
este tiempo el módulo no emite salidas. 


– 


Se está calibrando el canal. 
Cortocircuito 1H Cortocircuito de la alimentación del actuador Corregir el cableado del proceso 
Sobretemperatura 4H Sobrecarga térmica del módulo de periferia Corregir el cableado del proceso 
Rotura de hilo 6H Actuador conectado a resistencia excesiva. Utilizar otro tipo de actuador o 


cablear de otro modo (p. ej., 
emplear cables con una sección 
mayor) 


Interrupción del cable entre módulo y actuador Restablecer la conexión 
Canal sin resistencia interna y no conectado 
(abierto) 


• Desactivar canal (parámetro 
"Tipo de salida") 


• Conectar canal con resistencia 
interna 


Límite superior 
rebasado 


7H El valor de salida especificado por el programa 
de usuario está por encima del margen de 
saturación por exceso. 


Corregir el valor de salida 


Límite inferior no 
alcanzado 


8H El valor de salida especificado por el programa 
de usuario está por debajo del margen de 
saturación por defecto.  


Corregir el valor de salida 


Fallo 9H Se ha producido un fallo interno en el módulo. Sustituir el módulo 
Error de 
parametrización 


10H • El módulo no puede utilizar determinados 
parámetros para el canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización  


Falta tensión de 
carga 


11H Tensión de alimentación L+ falta o es 
insuficiente 


• Comprobar la tensión de 
alimentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del AQ 4×U/I ST 
 


 6ES7135-6HD00-0BA1 
Designación de tipo del producto AQ 4xU/I ST 
Información general  
Versión de firmware V1.1 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0, A1 
Código de color para etiqueta de identificación por color del 
módulo 


CC00 


Función del producto  
Datos I&M sí 
Ingeniería  
configurable/integrada con STEP 7 TIA Portal desde versión V11 SP2/V13 
configurable/integrada con STEP 7 desde versión V5.5 SP3/- 
PROFIBUS, a partir de versión GSD/revisión GSD. Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Configuración CiR en RUN  
Posibilidad de reparametrizar en RUN sí 
Montaje  
Posibilidad de montaje en rack sí 
Posibilidad de montaje frontal sí 
Posibilidad de montaje sobre perfil sí 
Posibilidad de montaje mural/directo no 
Tensión de alimentación  
Tipo de tensión de alimentación DC 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad sí 
Intensidad de entrada  
Consumo máx. 150 mA 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1,5 W 
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 6ES7135-6HD00-0BA1 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 8 bytes; + 1 byte para información QI 
Salida analógica  
Cantidad de salidas analógicas 4 
Salida de tensión, corriente de cortocircuito, máx. 45 mA 
Tiempo de ciclo (todos los canales) mín. 5 ms 
Rangos de salida, tensión  
0 a 10 V Sí; 15 bits 
1 a 5 V Sí; 13 bits 
-5 a +5 V Sí; 15 bits incl. signo 
-10 a +10 V Sí; 16 bits incl. signo 
Rangos de salida, intensidad  
0 a 20 mA Sí; 15 bits 
-20 a +20 mA Sí; 16 bits incl. signo 
4 a 20 mA Sí; 14 bits 
Conexión de los actuadores  
para salida de tensión con conexión a dos hilos sí 
para salida de tensión con conexión a cuatro hilos sí 
para salida de intensidad con conexión a dos hilos sí 
Resistencia de carga (en el rango nominal de la salida)  
con salidas de tensión, mín. 2 kΩ 
con salidas de tensión, carga capacitiva, máx. 1 µF 
con salidas de intensidad, máx. 500 Ω 
con salidas de intensidad, carga inductiva, máx. 1 mH 
Límite de destrucción frente a tensiones e intensidades 
aplicadas desde fuera 


 


Tensiones en las salidas 30 V 
Longitud de cable  
Longitud del cable apantallado, máx. 1000 m; 200 m para salida de tensión 
Formación de valores analógicos  
Tiempo de estabilización  
para carga óhmica 0,1 ms 
para carga capacitiva 1 ms 
para carga inductiva 0,5 ms 
Errores/precisiones  
Error de linealidad (referido al rango de salida), (+/-) ± 0,03 % 
Error de temperatura (referido al rango de salida), (+/-) 0,005 %/K 
Diafonía entre las salidas, mín. -50 dB 
Repetibilidad en estado estacionario a 25 °C (referida al 
rango de salida), (+/-) 


± 0,05 % 


Límite de error práctico en todo el rango de temperaturas  
Tensión, referida al rango de salida, (+/-) ± 0,5 % 
Intensidad, referida al rango de salida, (+/-) ± 0,5 % 
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 6ES7135-6HD00-0BA1 
Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C)  
Tensión, referida al rango de salida, (+/-) ± 0,3 % 
Intensidad, referida al rango de salida, (+/-) ± 0,3 % 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Aplicación de valores sustitutivos sí 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico sí 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación sí 
Rotura de hilo sí 
Cortocircuito sí 
Rebase por exceso/por defecto sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED PWR) sí, LED verde 
Indicador de estado de canal sí, LED verde 
para diagnóstico de módulo sí; LED verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales no 
entre los canales y el bus de fondo sí 
entre los canales y la tensión de alimentación del sistema 
electrónico 


sí 


Diferencia de potencial admisible  
entre diferentes circuitos 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Condiciones ambientales  
Temperatura de empleo  
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 31 g 
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Curvas de derating en montaje horizontal: 


 
Figura 6-1 Curva de derating Salida de intensidad (horizontal) 


  


 
Figura 6-2 Curva de derating Salida de tensión (horizontal) 
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Curvas de derating en montaje vertical: 


 
Figura 6-3 Curva de derating Salida de intensidad (vertical) 


  


 
Figura 6-4 Curva de derating Salida de tensión (vertical) 


Croquis acotado 
 


Ver Manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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 Juego de parámetros A 
A.1 Dependencias en la configuración con un archivo GSD 


En la configuración del módulo con archivo GSD hay que tener en cuenta que los ajustes de 
algunos parámetros dependen de otros. 


Configuración con archivo GSD de PROFINET  
La tabla muestra los parámetros posibles en función del tipo de salida y rango de salida 
para PROFINET. 


 
Tipo de 
salida 


Rango de 
salida 


Diagnóstico Reacción 
a STOP 
de la CPU 


Valor 
sustitutivo Falta tensión de 


alimentación L+ 
Cortocircuito 
a M 


Rebase por 
exceso 


Rebase 
por defecto 


Rotura 
de hilo 


Desactivado * * * * * * * 
Tensión ± 5 V x x x x - x x 


± 10 V x x x x - x x 
1..5 V x x x x - x x 
0..10 V x x x x - x x 


Intensidad ± 20 mA x - x x x x x 
0..20 mA x - x x x x x 
4..20 mA x - x x x x x 


 x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 


Configuración con archivo GSD de PROFIBUS  
La tabla muestra los parámetros posibles en función del tipo y rango de salida para 
PROFIBUS. 


 
Tipo de 
salida 


Rango de 
salida 


Diagnóstico Reacción a 
STOP de la 
CPU 


Valor 
sustitutivo Falta tensión de 


alimentación L+ 
Cortocircuito  
a M 


Rebase por exceso/  
Rebase por defecto 


Rotura de 
hilo 


Desactivado * * * * * * 
Tensión ± 5 V x x x - x x 


± 10 V x x x - x x 
1..5 V x x x - x x 
0..10 V x x x - x x 


Intensidad ± 20 mA x - x x x x 
0..20 mA x - x x x x 
4..20 mA x - x x x x 


 x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 
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A.2 Parametrización y estructura del juego de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN. P. ej., pueden modificarse los 
valores de tensión o intensidad de canales concretos en RUN sin que ello repercuta en los 
demás canales. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el juego de 
datos 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
sigue funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contiene el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 


Estructura del juego de datos 128 
 


 Nota 


El canal 0 contiene el diagnóstico de todo el módulo. 
 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 
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Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 


Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 3. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-3 Estructura byte x hasta x+5 para los canales 0 a 3 
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Codificación del tipo de salida 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los tipos de salida del módulo de salidas 
analógicas. Esta codificación debe introducirse en el byte x (ver la figura anterior). 


Tabla A- 1 Codificación del tipo de salida 


Tipo de salida Codificación 
Desactivado 0000 0000 
Tensión 0000 0001 
Intensidad 0000 0011 


Codificación del rango de salida 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los rangos de salida del módulo de salidas 
analógicas. Esta codificación debe introducirse en el byte x+1 del juego de datos 128 (véase 
la figura anterior). 


Tabla A- 2 Codificación del rango de salida 


Rango de salida Codificación 
Tensión 
± 10 V 
± 5 V 
0 a 10 V 
1 a 5 V 


  
0000 0000 
0000 0001 
0000 0010 
0000 0011 


Intensidad 
± 20 mA 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


  
0000 0000 
0000 0001 
0000 0010 


Codificación del valor sustitutivo 
En la tabla siguiente se muestran los códigos para los valores sustitutivos. Esta codificación 
debe introducirse en los bytes x+4 y x+5 (ver la figura anterior). 
 
Rango de salida Valor sustitutivo permitido 
Tensión 
± 10 V 
± 5 V 
0 a 10 V 
1 a 5 V 


  
-32512 a 32511 
-32512 a 32511 
0 a 32511 
-6912 a 32511 


Intensidad 
±20 mA 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


  
-29031 a 29030 
0 a 29030 
-692 a 29376 
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 Representación de valores analógicos B 
 


En este anexo se exponen los valores analógicos de todos los rangos de salida aplicables 
con el módulo analógico AQ 4xU/I ST. 


Resolución de valores medidos 
El valor analógico digitalizado es el mismo para los valores de salida con el mismo rango 
nominal. Los valores analógicos se representan como número en coma flotante como 
complemento a 2. 


En la siguiente tabla encontrará la representación de los valores analógicos binarios y de las 
respectivas unidades decimales y hexadecimales de los valores analógicos. 


Aparecen representadas las resoluciones 14, 15 y 16 bits incl. el signo. Todos los valores 
analógicos se registran en el ACU alineados a la izquierda. Los bits marcados con "x" se 
ponen a "0". 


Tabla B- 1 Resoluciones posibles de los valores analógicos 


Resolución en bits Valores Valor analógico 
 Decimal Hexadecimal Byte alto Byte bajo 
14 4 4H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x 
15 2 2H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x 
16 1 1H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
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B.1 Representación de los rangos de salida 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de salida 
bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


Tabla B- 2 Rangos de salida bipolares 


Valor dec. Valor de 
salida en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
≥32512 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Valor de salida 


máximo 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación por 
exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rango nominal 
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación por 
defecto 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


≤ -32513 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 Valor de salida 
mínimo 


 


Tabla B- 3 Rangos de salida unipolares 


Valor dec. Valor de 
salida en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
≥32512 117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 x x x x x x x x Valor de salida 


máximo 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


saturación por 
exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rango nominal 
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
≤ 0 0  0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Valor de salida 


mínimo 
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B.2 Representación de valores analógicos en los rangos de salida de 
tensión 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (la codificación) de 
los rangos de salida de tensión posibles. 


Tabla B- 4 Rangos de salida de tensión ±10 V y ±5 V 


Valores Rango de salida de tensión Rango 
 dec. hex. ±10 V ±5 V  
118,5149 % 32767 7FFF 11,76 V 5,88 V Rebase por exceso* 
 32512 7F00 
117,589 % 32511 7EFF 11,76 V 5,88 V Margen de saturación 


por exceso  27649 6C01   
100 % 27648 6C00 10 V 5 V Rango nominal 


 75 % 20736 5100 7,5 V 3,75 V 
0,003617 % 1 1 361,7 µV 180,8 µV 
0 % 0 0 0 V 0 V 
 -1 FFFF -361,7 µV -180,8 µV 
-75 % -20736 AF00 -7,5 V -3,75 V 
-100 % -27648 9400 -10 V -5 V 
 -27649 93FF   Margen de saturación 


por defecto -117,593 % -32512 8100 -11,76 V -5,88 V 
 -32513 80FF -11,76 -5,88 V Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 


 


Tabla B- 5 Rango de salida de tensión de 0 a 10 V 


Valores Rango de salida de tensión Rango 
 dec. hex. 0 a 10 V  
118,519 % 32767 7FFF 11,76 V Rebase por exceso* 
 32512 7F00 
117,589 % 32511 7EFF 11,76 V Margen de saturación 


por exceso  27649 6C01  
100 % 27648 6C00 10 V Rango nominal 
75 % 20736 5100 7,5 V 
0,003617 % 1 1 361,7 µV 
0 % 0 0 0 V 
 -1 FFFF 0 V Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 
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Tabla B- 6 Rango de salida de tensión de 1 a 5 V 


Valores Rango de salida de tensión Rango 
 dec. hex. 1 a 5 V  
118,519 % 32767 7FFF 5,70 V Rebase por exceso* 
 32512 7F00 
117,589 % 32511 7EFF 5,70 V Margen de saturación 


por exceso  27649 6C01  
100 % 27648 6C00 5 V Rango nominal 
75 % 20736 5100 4 V 
0,003617 % 1 1 1 V + 144,7 µV 
0 % 0 0 1 V 
 -1 FFFF 1 V - 144,7 µV Margen de saturación 


por defecto -25 % -6912 E500 0 V 
 -6913 E4FF 0 V Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 
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B.3 Representación de valores analógicos en los rangos de salida de 
intensidad 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (la codificación) de 
los rangos de salida de intensidad posibles. 


Tabla B- 7 Rango de salida de intensidad ±20 mA 


Valores Rango de salida de intensidad Rango 
 dec. hex. ±20 mA  
118,5149 % 32767 7FFF 21 mA Rebase por exceso* 
 29031 7167 
105 % 29030 7166 21 mA Margen de saturación por 


exceso  27649 6C01 20 mA + 723,4 nA 
100 % 27648 6C00 20 mA Rango nominal 
75 % 20736 5100 15 mA 
0,003617 % 1 1 723,4 nA 
0 % 0 0 0 mA 
 -1 FFFF -723,4 nA 
-75 % -20736 AF00 -15 mA 
-100 % -27648 9400 -20 mA 
 -27649 93FF -20 mA - 723,4 nA Margen de saturación por 


defecto -105 % -29031 8E99 -21 mA 
 -29032 8E98 -21 mA Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 


 


Tabla B- 8 Rango de salida de intensidad de 0 a 20 mA 


Valores Rango de salida de intensidad Rango 
 dec. hex. 0 a 20 mA  
118,5149 % 32767 7FFF 21 mA Rebase por exceso* 
 29031 7167 
105 % 29030 7166 21 mA Margen de saturación por 


exceso  27649 6C01 20 mA + 723,4 nA 
100 % 27648 6C00 20 mA Rango nominal 
75 % 20736 5100 15 mA 
0,003617 % 1 1 723,4 nA 
0 % 0 0 0 mA 
 -1 FFFF 0 mA Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 
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Tabla B- 9 Rangos de salida de intensidad de 4 a 20 mA 


Valores Rango de salida de intensidad Rango 
 dec. hex. 4 a 20 mA  
118,5149 % 32767 7FFF 21 mA Rebase por exceso* 
 29377 72C1 
106,25 % 29376 72C0 21 mA Margen de saturación por 


exceso  27649 6C01 20 mA + 578,7 nA 
100 % 27648 6C00 20 mA Rango nominal 
75 % 19008 4A40 16 mA 
0,003617 % 1 1 4 mA + 578,7 nA 
0 % 0 0 4 mA 
 -1 FFFF 3,9995 mA Margen de saturación por 


defecto -2,5 % -692 FD4C 3,6 mA 
 -693 FD4B 3,6 mA Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto viene a complementar el manual de sistema Sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
CPU: el término "CPU" se refiere en lo sucesivo tanto a módulos centrales del sistema de 
automatización S7-1500 como a CPU/módulos de interfaz del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP. 


STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de todas las versiones de "STEP 7  
(TIA Portal)". 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293





 Prólogo 
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Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de documentación 1 
 


 
La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las interferencias. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le asisten con distintas herramientas y ejemplos a la hora de 
resolver las tareas de automatización. Las soluciones se representan como interacción de 
varios componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor de SIMATIC Selection Tool y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054

http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7135-6HB00-0DA1 


Vista del módulo 


 
① Tipo y nombre del módulo ⑦ Clase de función 
② LED de diagnóstico ⑧ Identificación por color del tipo de módulo 
③ Código matriz bidimensional ⑨ Versión de función y firmware 
④ Esquema de conexión ⑩ Código de color para selección de las etiquetas de  


identificación por color 
⑤ LED de estado de canal ⑪ Referencia 
⑥ LED de tensión de alimentación   


Figura 2-1 Vista del módulo AQ 2×U/I HS 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de salidas analógicas con 2 salidas 


– para salida de intensidad y 


– salida de tensión 


● Rangos para salida de intensidad: 


– ± 20 mA, resolución 16 bits incl. signo 


– 0 a 20 mA, resolución 15 bits 


– 4 a 20 mA, resolución 14 bits 


● Rangos para salida de tensión: 


– ± 10 V, resolución 16 bits incl. signo 


– ± 5 V, resolución 15 bits incl. signo 


– 0 a 10 V, resolución 15 bits 


– 1 a 5 V, resolución 13 bits 


● Aislado respecto de la tensión de alimentación L+ 


● Diagnóstico parametrizable (por canal) 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrización en RUN 


● PROFIenergy 


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión con otras funciones del módulo 


Función Versión del módulo a 
partir de 


Versión de firmware del módulo 
a partir de 


Versión básica 1 V1.0.0 
Modo isócrono 2 V1.1.0 
Información de calidad 2 V1.1.0 
Oversampling en canal 0 2 V1.1.0 
Oversampling en canales 0 y 1 2 V2.0.0 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Etiquetas rotulables 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 
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Ver también 
El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene más información 
acerca de los accesorios. 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Esquema eléctrico y esquema de principio 


En este capítulo encontrará el esquema de principio del módulo con las asignaciones de 
terminales del AQ 2xU/I HS para una conexión a 2 y 4 hilos. 


El manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) contiene información 
acerca del cableado de la BaseUnit. 


 


 Nota 


Las diferentes posibilidades de conexión pueden utilizarse opcionalmente para todos los 
canales y combinarse libremente. 


 


 Nota 


El grupo de carga del módulo debe comenzar con una BaseUnit clara. Téngalo en cuenta 
durante la configuración. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Conexión: salida de intensidad para una conexión a 2 hilos 
La figura siguiente muestra el esquema de principio y, a modo de ejemplo, la asignación de 
terminales del módulo de salidas analógicas AQ 2xU/I HS en la BaseUnit del tipo BU A0/A1. 


 
① Conexión a 2 hilos para salida de intensidad Sn+ Línea de medida positiva, canal n 
② Interfaz hacia el bus de fondo Sn- Línea de medida negativa, canal n 
③ Microcontrolador RES Reserva, debe permanecer sin asignar para futuras 


ampliaciones de funciones 
④ Convertidor digital/analógico (CDA) L+ 24 V DC (alimentación solo en BaseUnit clara) 
⑤ Acondicionador de salida M Masa 
⑥ Etiqueta de identificación por color CCxx  


(opcional) 
P1, P2, AUX Barras de potencial internas autoinstalables  


Conexión hacia la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión hacia la izquierda interrumpida (BaseUnit 
clara) 


⑦ Medición de temperatura solo con BU de tipo 
A1 (función no utilizable para este módulo) 


DIAG LED de diagnóstico (verde, rojo) 


⑧ Circuito de filtro de tensión de alimentación 
(solo disponible en BaseUnit clara) 


AQ0, AQ1 LED de estado de canal (verde) 


Qn+ Salida analógica tensión/intensidad positiva, 
canal n 


F0, F1 LED de error de canal (rojo) 


Qn- Salida analógica tensión/intensidad negativa, 
canal n 


PWR LED Power (verde) 


Figura 3-1 Esquema eléctrico y esquema de principio para salida de intensidad en conexión a 2 hilos 
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Conexión: salida de tensión en conexión a 2 y 4 hilos 
La figura siguiente muestra el esquema de principio y, a modo de ejemplo, la asignación de 
terminales del módulo de salidas analógicas AQ 2xU/I HS en la BaseUnit del tipo BU A0/A1. 


 
① Conexión a 2 hilos para salida de tensión Sn+ Línea de medida positiva, canal n 
② Conexión a 4 hilos para salida de tensión Sn- Línea de medida negativa, canal n 
③ Acondicionador de salida RES Reserva, debe permanecer sin asignar para 


futuras ampliaciones de funciones 
④ Convertidor digital/analógico (CDA) L+ 24 V DC (alimentación solo en BaseUnit clara) 
⑤ Microcontrolador M Masa 
⑥ Interfaz hacia el bus de fondo P1, P2, AUX Barras de potencial internas autoinstalables  


Conexión hacia la izquierda (BaseUnit oscura) 
Conexión hacia la izquierda interrumpida (Ba-
seUnit clara) 


⑦ Etiqueta de identificación por color CCxx (opcional) DIAG LED de diagnóstico (verde, rojo) 
⑧ Medición de temperatura solo con BU de tipo A1 


(función no utilizable para este módulo) 
AQ0, AQ1 LED de estado de canal (verde) 


⑨ Circuito de filtro de tensión de alimentación (solo 
disponible en BaseUnit clara) 


F0, F1 LED de error de canal (rojo) 


Qn+ Salida analógica tensión/intensidad positiva, canal n PWR LED Power (verde) 
Qn- Salida analógica tensión/intensidad negativa, canal n   
Figura 3-2 Esquema eléctrico y esquema de principio para salida de tensión en conexión a 2 y 4 hilos 
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 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Tipos y rangos de salida 


El módulo de salidas analógicas AQ 2×U/I HS tiene los siguientes rangos de salida: 


Tabla 4- 1 Rangos de salida 


Tipo de salida Rango de salida Resolución 
Intensidad ±20 mA 


0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


16 bits incl. signo 
15 bits 
14 bits 


Tensión ±10 V 
±5 V 
0 a 10 V 
1 a 5 V 


16 bits incl. signo 
15 bits incl. signo 
15 bits 
13 bits 


Las tablas de rangos de salida, rebase por exceso, rango de saturación por exceso, etc. 
figuran en el capítulo Representación de valores analógicos (Página 41) y en el manual de 
funciones Procesamiento de valores analógicos. 


4.2 Parámetros 


Parámetros del AQ 2×U/I HS 
El rango efectivo de los parámetros ajustables depende del tipo de configuración. Son 
posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación centralizada con una CPU ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción "WRREC" mediante los juegos de datos; ver capítulo 
Parametrización y estructura del juego de parámetros (Página 36). 
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Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 2 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 
Archivo GSD 


PROFINET IO 
Archivo GSD 


PROFIBUS DP 
Tasa de muestreo 1 valor/ciclo 1 valor/ciclo no Módulo Módulo 
Diagnóstico  
Falta tensión de ali-
mentación L+ 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa1 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Rebase por exceso 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 3 


Diagnóstico  
Rebase por defecto  


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 2 


• Bloquear 
• Habilitar 


Bloquear sí Canal Canal 


Tipo/rango de salida • Desactivado 
• Tensión +/- 10 V 
• Tensión +/- 5 V 
• Tensión 0...10 V 
• Tensión 1...5 V 
• Intensidad +/- 20 mA 
• Intensidad 0...20 mA 
• Intensidad 4...20 mA 


Intensidad 
4...20 mA 


sí Canal Canal 


Reacción a STOP de 
la CPU 


• Desconectar 
• Mantener último valor 
• Aplicar valor sustitutivo 


Desconectar sí Canal Módulo 3 
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Parámetro Rango Ajuste prede-
terminado 


Repara-
metrización en 


RUN 


Rango efectivo con software de 
configuración, p. ej. STEP 7 


(TIA Portal) 
Archivo GSD 


PROFINET IO 
Archivo GSD 


PROFIBUS DP 
Valor sustitutivo Los valores sustitutivos 


permitidos para los distintos 
rangos de salida figuran en 
el anexo Parametrización y 
estructura del registro de 
parámetros (Página 36), 
Valores sustitutivos → Tabla 
Codificación para valor 
sustitutivo 


0 sí Canal Canal 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de  
potencial del módulo  
izquierdo (BaseUnit  
oscura) 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial (BaseUnit  
clara) 


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo izquier-
do 


no Módulo Módulo 


 1  No hay detección de diagnóstico entre -0,5 V y +0,5 V (no hay detección de cortocircuito) 
2  No hay detección de diagnóstico entre -3 mA y +3 mA (no hay detección de rotura de hilo) 
3 Las posibilidades de parametrización están restringidas por el número de parámetros limitado en la configuración de 


GSD en PROFIBUS (máximo 244 bytes por estación ET 200SP). En caso necesario, pueden ajustarse estos paráme-
tros mediante el juego de datos 128, como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO" (consulte la tabla 
superior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 7 bytes. 


 
 


 Nota 
Canales no utilizados 


Un canal desactivado devuelve siempre el valor "sin intensidad/sin tensión". 
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4.3 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del aviso de diagnóstico cuando falta tensión de alimentación L+ o es 
insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito a masa 
Habilitación del diagnóstico cuando se produce un cortocircuito en la alimentación del 
actuador. 


Diagnóstico Rebase por exceso 
Habilitación del diagnóstico cuando el valor de salida sobrepasa el rango de saturación por 
exceso. 


Diagnóstico Rebase por defecto 
Habilitación del diagnóstico cuando el valor de salida está por debajo del rango de 
saturación por defecto o bien alcanza el valor de salida mínimo o el punto de rebase por 
defecto. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitación del diagnóstico cuando el cable al actuador está interrumpido. 


Tipo/Rango de salida 
Ver el capítulo Tipos y rangos de salida (Página 15). 


Reacción a STOP de la CPU 
Define el comportamiento del módulo en caso de parada de la CPU.  


Valor sustitutivo 
Los valores sustitutivos son los que emiten las salidas (la salida) en caso de parada de la 
CPU.  
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Grupo de potencial 
Con el parámetro "Grupo de potencial" se especifica si el módulo está enchufado en una 
BaseUnit clara u oscura. 


Un grupo de potencial comienza siempre por un módulo de periferia enchufado en una 
BaseUnit clara. Todos los módulos que le siguen a la derecha y que están enchufados en 
BaseUnits oscuras pertenecen al mismo grupo de potencial, ya que las BaseUnits oscuras 
se alimentan de las BaseUnits claras. 


El grupo de potencial finaliza antes de una nueva BaseUnit clara o al final de la estación. 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


4.4 Oversampling 


Función 
Por oversampling o sobremuestreo se entiende la salida de datos en subciclos equidistantes 
en el tiempo, donde n subciclos equivalen a un ciclo de bus PROFINET. El controlador 
transfiere un paquete de datos al módulo, que lo emite en n subciclos equidistantes.  


 El oversampling o sobremuestreo es apropiado siempre que se necesite una emisión de 
datos con una resolución temporal mayor pero no se desee utilizar un ciclo de bus 
PROFINET demasiado corto y, en consecuencia, ciclos de CPU demasiado rápidos. 


En el oversampling o sobremuestreo, un ciclo PROFINET se divide en subciclos de duración 
adecuada: 


● Cada subciclo emite un valor de salida. 


● El ciclo PROFINET mínimo es de 250 µs. 


● El oversampling se puede configurar para: 


– el canal 0 (modo monocanal) 


– los canales 0/1 (modo bicanal) 


● El número de subciclos puede ajustarse del siguiente modo: 


– de 2 a 16 para un canal 


– de 2 a 8 para dos canales 


Requisitos 
El oversampling solo es posible si está activado el modo isócrono. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Configuración 
El oversampling o sobremuestreo se configura con el parámetro siguiente: 


● Tasa de muestreo 


 


 Nota 


En la configuración con oversampling no debe utilizarse la reducción de bloques en los 
grupos de ejecución del programa de usuario. De este modo se garantiza que el 
procesamiento de los datos en el programa de usuario de la CPU coincida temporalmente 
con la captura en el módulo. 


 


Vista general de los modos de operación 
 
Función Modo normal Oversampling en modo normal 
  Modo monocanal Modo bicanal 
Modo isócrono × × 
Menor subciclo 250 μs 35 μs 45 μs 
Niveles de oversampling 
posibles 


1 2 a 16 2 a 8 


±10 V × × 
0 a 10 V × × 
±5 V × × 
1 a 5 V × × 
±20 mA × × 
0 a 20 mA × × 
4 a 20 mA × × 
Rebase por exceso × × 
Rebase por defecto × × 
Rotura de hilo con intensidad × × 
Cortocircuito con tensión × × 
Diagnóstico de tensión de 
carga 


× × 


Información de calidad (QI) × - 
Reacción a STOP de la CPU × × 
Longitud de datos 4 bytes 32 bytes 
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Secuencia temporal 
En la figura se representa la secuencia temporal del oversampling. Los datos de salida que 
hay en la CPU se emiten dos ciclos de datos más tarde, repartidos en los subciclos que se 
generan en el propio módulo. 


 
① n = valores de salida del ciclo n 


Figura 4-1 Oversampling 


4.5 Espacio de direcciones 


Configuraciones posibles 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo analógico, se asigna adicionalmente un 
byte en el espacio de direcciones de entrada. Los bits 0 y 1 de este byte están asignados a 
un canal. Informan acerca de la validez del valor analógico. 


Bit = 1: no hay fallos en el módulo. 


Bit = 0: el canal está desactivado o hay un fallo en el módulo. 
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Espacio de direcciones 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones en el módulo 
AQ 2xU/I HS con información de calidad (Quality Information (QI)). Para que las direcciones 
de la información de calidad estén disponibles, es necesario habilitar la información de 
calidad. 


 
Figura 4-2 Espacio de direcciones del AQ 2xU/I HS con información de calidad 


Espacio de direcciones del AQ 2xU/I HS para oversampling con un canal 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones para oversampling con 
un canal. Siempre la escribe QB x. Se admiten como máximo 16 subciclos. 


 
Figura 4-3 Espacio de direcciones del AQ 2xU/I HS para oversampling con un canal 
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Espacio de direcciones del AQ 2xU/I HS para oversampling con dos canales 
La figura siguiente muestra la asignación del espacio de direcciones para oversampling con 
dos canales. Siempre la escribe QB x. Se admiten como máximo 8 subciclos. 


 
Figura 4-4 Espacio de direcciones del AQ 2xU/I HS para oversampling con dos canales 
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 Alarmas y avisos de diagnóstico 5 
5.1 Señalización de estados y errores 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del AQ 2×U/I HS. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado de canal (verde) 
③ Error de canal (rojo) 
④ PWR (verde) 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes explican el significado de los indicadores de estado y error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 27). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Señalización de errores del LED DIAG 


DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado y no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico del módulo 


LED de estado de canal/error de canal 


Tabla 5- 2 Señalización de estados y errores del LED de estado de canal/error de canal 


Estado de canal Error de canal Significado 


 
apagado 


 
apagado 


Canal desactivado o falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


 
apagado 


Canal activado y no hay diagnóstico de canal 


 
apagado 


 
encendido 


Canal activado y hay diagnóstico de canal 


 
encendido 


 
encendido 


no admisible (error) 


LED PWR 


Tabla 5- 3 Señalización de estados del LED PWR 


PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 


 







Alarmas y avisos de diagnóstico  
5.2 Alarmas 


 Módulo de salidas analógicas AQ 2xU/I HS (6ES7135-6HB00-0DA1) 
26 Manual de producto, 03/2015, A5E03576144-AC 


5.2 Alarmas 
El módulo de salidas analógicas AQ 2×U/I HS admite alarmas de diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con los siguientes eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Error 


● Valor límite superior rebasado 


● Valor límite inferior no alcanzado 


● Exceso de temperatura 


● Cortocircuito 


● Rotura de hilo 


● Falta tensión de carga 







 Alarmas y avisos de diagnóstico 
 5.3 Avisos de diagnóstico 


Módulo de salidas analógicas AQ 2xU/I HS (6ES7135-6HB00-0DA1) 
Manual de producto, 03/2015, A5E03576144-AC 27 


5.3 Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario 


Tabla 5- 4 Tipos de errores 


Aviso de diagnóstico Código 
de error 


Significado Solución 


Cortocircuito (intensidad) 1H Cortocircuito de la alimentación del actuador Corregir el cableado del proceso 
Sobretemperatura 4H Sobrecarga térmica del módulo de periferia Reducir la temperatura ambiente, 


observar el derating 
Rotura de hilo (intensidad) 6H El actuador tiene una impedancia excesiva Utilizar otro tipo de actuador o  


cablear de forma diferente (emplear 
cables con una sección mayor,  
p. ej.) 


El cable entre módulo y actuador está  
interrumpido 


Restablecer la conexión 


Canal sin conectar (abierto) • Desactivar el canal (parámetro 
"Tipo de salida") 


• Desactivar el diagnóstico 
• Conectar el canal 


Valor límite superior  
rebasado 


7H El valor de salida especificado por el pro-
grama de usuario está por encima del rango 
de saturación por exceso. 


Corregir el valor de salida 


Valor límite inferior no 
alcanzado 


8H El valor de salida especificado por el pro-
grama de usuario está por debajo del rango 
de saturación por defecto. 


Corregir el valor de salida 


Error 9H Se ha producido un fallo interno en el  
módulo 


Sustituir el módulo 


Error de parametrización 10H • El módulo no puede utilizar determina-
dos parámetros para el canal. 


• Parametrización incorrecta. 


Corregir la parametrización 


Falta tensión de carga 11H Falta tensión de alimentación L+ o es  
insuficiente 


• Comprobar la tensión de  
alimentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar el tipo de BaseUnit 


Canal no disponible  
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso o  
cancelada.  
En este estado, el módulo no emite valores 
de proceso ni valores sustitutivos. 


• Esperar a que finalice la  
actualización del firmware 


• Reiniciar la actualización del 
firmware 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del AQ 2×U/I HS 
 


 6ES7135-6HB00-0DA1 
Nombre del producto ET 200SP, AQ 2xU/I High Speed 
Información general  
Versión de firmware V2.0 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0, A1 
Código de color para etiqueta de identificación por 
color del módulo 


CC00 


Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 SP1 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/- 
PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD GSDML V2.3 
Modo de operación  
Oversampling Sí; 2 canales por módulo 
Configuración CiR en RUN  
Reparametrización en RUN Sí 
Posibilidad de calibración en RUN Sí 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Intensidad de entrada  
Consumo (valor nominal) 45 mA; sin carga 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 0,9 W 
Área de direcciones  
Espacio de direcciones por módulo  
Espacio de direcciones por módulo, máx. 4 bytes; + 1 byte para información QI (32 bytes 


en el modo de operación Oversampling) 
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 6ES7135-6HB00-0DA1 
Salidas analógicas  
Número de salidas analógicas 2 
Salida de tensión, protección contra cortocircuito Sí 
Salida de tensión, corriente de cortocircuito, máx. 45 mA 
Tiempo de ciclo (todos los canales), mín. 125 µs 
Salida analógica con oversampling Sí 
• Valores por ciclo, máx. 16 


• Resolución, mín. 45 µs; (2 canales), 35 µs (1 canal) 


Rangos de salida, tensión  
0 a 10 V Sí; 15 bits 
1 V a 5 V Sí; 13 bits 
-5 V a +5 V Sí; 15 bits incl. signo 
-10 V a +10 V Sí; 16 bits incl. signo 
Rangos de salida, intensidad  
0 a 20 mA Sí; 15 bits 
-20 mA a +20 mA Sí; 16 bits incl. signo 
4 mA a 20 mA Sí; 14 bits 
Conexión de los actuadores  
para salida de tensión con conexión a dos hilos Sí 
para salida de tensión con conexión a cuatro hilos Sí 
para salida de intensidad con conexión a dos hilos Sí 
Resistencia de carga (en rango nominal de la 
salida) 


 


con salidas de tensión, mín. 2 kΩ 
con salidas de tensión, carga capacitiva, máx. 1 µF 
con salidas de intensidad, máx. 500 Ω 
con salidas de intensidad, carga inductiva, máx. 1 mH 
Límite de destrucción ante tensiones e  
intensidades aplicadas desde fuera 


 


Tensiones en las salidas 30 V 
Longitud de cable  
apantallado, máx. 1000 m; 200 m para salida de tensión 
Formación de valores analógicos para las salidas  
Tiempo de estabilización  
para carga óhmica 0,05 ms 
para carga capacitiva 0,05 ms; máx. 47 nF y 20 m de longitud de cable 
para carga inductiva 0,05 ms 
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 6ES7135-6HB00-0DA1 
Errores/precisiones  
Ondulación de salida (referida al rango de salida, 
ancho de banda de 0 a 50 kHz), (+/-) 


0,02 % 


Error de linealidad (referido al rango de salida), 
(+/-) 


0,03 % 


Error de temperatura (referido al rango de salida), 
(+/-) 


0,003 %/K 


Diafonía entre las salidas, máx. -50 dB 
Repetibilidad en estado estacionario a 25 °C  
(referida al rango de salida), (+/-) 


0,03 % 


Límite de error práctico en todo el rango de  
temperaturas 


 


Tensión, referida al rango de salida, (+/-) 0,2 % 
Intensidad, referida al rango de salida, (+/-) 0,2 % 
Límite de error básico (límite de error práctico a 
25 °C) 


 


Tensión, referida al rango de salida, (+/-) 0,1 % 
Intensidad, referida al rango de salida, (+/-) 0,1 % 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


Sí 


Tiempo de procesamiento y activación (TWA), 
mín. 


70 µs 


Tiempo de ciclo de bus (TDP), mín. 125 µs 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Posibilidad de aplicar valores sustitutivos Sí 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Rotura de hilo Sí; por canales, solo con tipo de salida intensidad 
Cortocircuito Sí; por canales, solo con tipo de salida tensión 
Rebase por exceso/por defecto Sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación  
(LED PWR) 


Sí, LED PWR verde 


Señalización de estados de canal Sí, LED verde 
para diagnóstico de canal Sí, LED rojo 
para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
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 6ES7135-6HB00-0DA1 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
entre los canales No 
entre los canales y el bus de fondo Sí 
entre los canales y la alimentación de la  
electrónica 


Sí 


Diferencia de potencial admisible  
entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Condiciones ambientales  
Temperatura ambiente en servicio  
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 
Dimensiones  
Anchura 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 31 g 
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Curvas de derating en montaje horizontal: 


 
Figura 6-1 Curva de derating salida de intensidad (horizontal) 


 
Figura 6-2 Curva de derating salida de tensión (horizontal) 
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Curvas de derating en montaje vertical: 
 


 
Figura 6-3 Curva de derating salida de intensidad (vertical) 


 
Figura 6-4 Curva de derating salida de tensión (vertical) 


Croquis acotado 
Ver manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)  


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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 Registro de parámetros A 
A.1 Dependencias en la configuración con un archivo GSD 


En la configuración del módulo con archivo GSD hay que tener en cuenta que los ajustes de 
algunos parámetros dependen de otros. 


Configuración con archivo GSD de PROFINET  
La tabla muestra los parámetros posibles en función del tipo y rango de medición para 
PROFINET. 


 
Tipo de 
salida 


Rango de 
salida 


Diagnóstico Reacción 
a STOP 
de la CPU 


Valor 
sustitutivo Falta tensión 


de alimenta-
ción L+ 


Cortocircuito 
a M 


Rebase por 
exceso 


Rebase 
por defecto 


Rotura 
de hilo 


Desactivado * * * * * * * 
Tensión ±5 V x x x x - x x 


±10 V x x x x - x x 
1..5 V x x x x - x x 
0..10 V x x x x - x x 


Intensidad ±20 mA x - x x x x x 
0..20 mA x - x x x x x 
4..20 mA x - x x x x x 


 x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 
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Configuración con archivo GSD de PROFIBUS  
La tabla muestra los parámetros posibles en función del tipo y rango de medición para 
PROFIBUS. 


 
Tipo de salida Rango de 


salida 
Diagnóstico Reacción a 


STOP de la 
CPU 


Valor  
sustitutivo Falta tensión 


de alimenta-
ción L+ 


Cortocircuito 
a M 


Rebase por 
exceso/ 
Rebase por 
defecto 


Rotura de 
hilo 


Desactivado * * * * * * 
Tensión ±5 V x x x - x x 


±10 V x x x - x x 
1..5 V x x x - x x 
0..10 V x x x - x x 


Intensidad ±20 mA x - x x x x 
0..20 mA x - x x x x 
4..20 mA x - x x x x 


 x = propiedad permitida, - = propiedad no permitida, * = propiedad no relevante 
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A.2 Parametrización y estructura del registro de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN. P. ej., pueden modificarse los 
rangos de tensión o intensidad de canales concretos en RUN sin que ello repercuta en los 
demás canales. 


 


 Nota 


Tras actualizar el firmware hay que reparametrizar primero el módulo de periferia antes de 
poder utilizar las funciones nuevas. 


 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo con la instrucción "WRREC" mediante el juego de 
datos 128. Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


 


 Nota 
Modificación de parámetros en RUN 


Un juego de parámetros con un contenido diferente a la parametrización de arranque hace 
que se abandone brevemente el modo de medición sincronizado y se sincronice 
nuevamente con el ciclo del bus de campo. El canal más lento sirve de referencia para el 
ciclo de medición "interno". 


 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contendrá el correspondiente código de error.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del juego de datos 128 para el módulo completo  
 


 
Figura A-1 Estructura del juego de datos 128 para el módulo completo 


Información del encabezado 
La figura siguiente muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 


Información de encabezado del módulo 
La figura siguiente muestra la estructura de la información del encabezado del módulo. 


 
Figura A-3 Información de encabezado del módulo 
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Bloque de parámetros del módulo 
La siguiente figura muestra la estructura del bloque de parámetros del módulo para los 
canales 0 y 1. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 
Figura A-4 Bloque de parámetros del módulo 


Información de encabezado del canal 
La figura siguiente muestra la estructura de la información del encabezado del canal. 


 
Figura A-5 Información de encabezado del canal 
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Bloque de parámetros del canal 
La figura siguiente muestra la estructura del bloque de parámetros del canal. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


 


 
Figura A-6 Estructura de los bytes x hasta x+5 para los canales 0 y 1 


Codificaciones para los tipos de salida 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los tipos de salida del módulo de salidas 
analógicas. Dicha codificación debe introducirse en los bytes x del bloque de parámetros de 
canal del juego de datos 128 (véase la figura anterior). 


Tabla A- 1 Codificaciones para los tipos de salida 


Tipo de salida Codificación 
Desactivado 0000 0000 
Tensión 0000 0001 
Intensidad 0000 0011 
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Codificación del rango de salida 
En la tabla siguiente se indica la codificación de los rangos de salida del módulo de salidas 
analógicas. Dicha codificación debe introducirse en los bytes x+1 del bloque de parámetros 
de canal del juego de datos 128 (véase la figura anterior). 


Tabla A- 2 Codificación del rango de salida 


Rango de salida Codificación 
Tensión 
±10 V 
±5 V 
0 a 10 V 
1 a 5 V 


 
0000 0000 
0000 0001 
0000 0010 
0000 0011 


Intensidad 
±20 mA 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


 
0000 0000 
0000 0001 
0000 0010 


Codificaciones para el valor sustitutivo 
En la tabla siguiente se muestra la codificación para los valores sustitutivos. Estos códigos 
deben introducirse en los bytes x+4 y x+5 (ver la figura anterior). 


Tabla A- 3 Codificaciones para el valor sustitutivo 


Rango de salida para  Valor sustitutivo permitido 
Tensión 
±10 V 
±5 V 
0 a 10 V 
1 a 5 V 


 
-32512 ... +32511 
-32512 ... +32511 
0 ... +32511 
-6912 ... +32511 


Intensidad 
±20 mA 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


 
-29031 ... +29030 
0 ... +29030 
-692 ... +29030 
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 Representación de valores analógicos B 
 


 


En este anexo se muestran los valores analógicos de todos los rangos de salida que 
pueden emplearse con el módulo de salidas analógicas AQ 2xU/I HS. 


Resolución de valores medidos 
El valor analógico digitalizado es el mismo para los valores de entrada y salida en un mismo 
rango nominal. Los valores analógicos se representan como número en coma fija en forma 
de complemento a 2. 


En la siguiente tabla encontrará la representación de los valores analógicos binarios y de las 
respectivas unidades decimales y hexadecimales de los valores analógicos. 


Aparecen representadas las resoluciones 13, 14, 15 y 16 bits incluido el signo. Todos los 
valores analógicos se introducen en el ACU alineados a la izquierda. Los bits marcados con 
"x" se ponen a "0". 


Tabla B- 1 Posibles resoluciones de los valores analógicos 


Resolución en bits Valores Valor analógico 
 decimal hexadecimal Byte alto Byte bajo 
13 8 8H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x x 
14 4 4H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x 
15 2 2H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x 
16 1 1H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
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B.1 Representación de los rangos de salida 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de salida 
bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


Tabla B- 2 Rangos de salida bipolares 


Valor dec. Valor de 
salida en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
≥32512 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Valor de salida 


máximo 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de  


saturación por 
exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rango nominal 
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de  


saturación por 
defecto 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


≤ -32513 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 Valor de salida 
mínimo 


 


Tabla B- 3 Rangos de salida unipolares 


Valor dec. Valor de 
salida en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
≥32512 117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 x x x x x x x x Valor de salida 


máximo 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de  


saturación por 
exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rango nominal 
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
≤ 0 0  0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Valor de salida 


mínimo 
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B.2 Representación de valores analógicos en los rangos de salida de 
tensión 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (la codificación) de 
los rangos de salida de tensión posibles. 


Tabla B- 4 Rangos de salida de tensión ±10 V y ±5 V 


Valores Rango de salida de tensión Rango 
 dec. hex. ±10 V ±5 V  
118,515 % 32767 7FFF 11,76 V 5,88 V Rebase por exceso* 
 32512 7F00 
117,589 % 32511 7EFF 11,76 V 5,88 V Rango de saturación por 


exceso  27649 6C01   
100 % 27648 6C00 10 V 5 V Rango nominal 


 75 % 20736 5100 7,5 V 3,75 V 
0,003617 % 1 1 361,7 µV 180,8 µV 
0 % 0 0 0 V 0 V 
 -1 FFFF -361,7 µV -180,8 µV 
-75 % -20736 AF00 -7,5 V -3,75 V 
-100 % -27648 9400 -10 V -5 V 
 -27649 93FF   Rango de saturación por 


defecto -117,593 % -32512 8100 -11,76 V -5,88 V 
 -32513 80FF -11,76 -5,88 V Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 


 


Tabla B- 5 Rango de salida de tensión de 0 a 10 V 


Valores Rango de salida de tensión Rango 
 dec. hex. 0 a 10 V  
118,515 % 32767 7FFF 11,76 V Rebase por exceso* 
 32512 7F00 
117,589 % 32511 7EFF 11,76 V Rango de saturación por 


exceso  27649 6C01  
100 % 27648 6C00 10 V Rango nominal 
75 % 20736 5100 7,5 V 
0,003617 % 1 1 361,7 µV 
0 % 0 0 0 V 
 -1 FFFF 0 V Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 
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Tabla B- 6 Rango de salida de tensión de 1 a 5 V 


Valores Rango de salida de tensión Rango 
 dec. hex. 1 a 5 V  
118,515 % 32767 7FFF 5,70 V Rebase por exceso* 
 32512 7F00 
117,589 % 32511 7EFF 5,70 V Rango de saturación por 


exceso  27649 6C01  
100 % 27648 6C00 5 V Rango nominal 
75 % 20736 5100 4 V 
0,003617 % 1 1 1 V + 144,7 µV 
0 % 0 0 1 V 
 -1 FFFF 1 V - 144,7 µV Rango de saturación por 


defecto -25 % -6912 E500 0 V 
 -6913 E4FF 0 V Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 
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B.3 Representación de valores analógicos en los rangos de salida de 
intensidad 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (la codificación) de 
los rangos de salida de intensidad posibles. 


Tabla B- 7 Rango de salida de intensidad ±20 mA 


Valores Rango de salida de intensidad Rango 
 dec. hex. ±20 mA  
118,515 % 32767 7FFF 21 mA Rebase por exceso* 
 29031 7167 
105 % 29030 7166 21 mA Rango de saturación por 


exceso  27649 6C01 20 mA + 723,4 nA 
100 % 27648 6C00 20 mA Rango nominal 
75 % 20736 5100 15 mA 
0,003617 % 1 1 723,4 nA 
0 % 0 0 0 mA 
 -1 FFFF -723,4 nA 
-75 % -20736 AF00 -15 mA 
-100 % -27648 9400 -20 mA 
 -27649 93FF -20 mA - 723,4 nA Rango de saturación por 


defecto -105 % -29031 8E99 -21 mA 
 -29032 8E98 -21 mA Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 


 


Tabla B- 8 Rango de salida de intensidad de 0 a 20 mA 


Valores Rango de salida de intensidad Rango 
 dec. hex. 0 a 20 mA  
118,515 % 32767 7FFF 21 mA Rebase por exceso* 
 29031 7167 
105 % 29030 7166 21 mA Rango de saturación por 


exceso  27649 6C01 20 mA + 723,4 nA 
100 % 27648 6C00 20 mA Rango nominal 
75 % 20736 5100 15 mA 
0,003617 % 1 1 723,4 nA 
0 % 0 0 0 mA 
 -1 FFFF 0 mA Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 
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Tabla B- 9 Rangos de salida de intensidad de 4 a 20 mA 


Valores Rango de salida de intensidad Rango 
 dec. hex. 4 a 20 mA  
118,515 % 32767 7FFF 21 mA Rebase por exceso* 
 29377 72C1 
106,25 % 29376 72C0 21 mA Rango de saturación por 


exceso  27649 6C01 20 mA + 578,7 nA 
100 % 27648 6C00 20 mA Rango nominal 
75 % 19008 4A40 16 mA 
0,003617 % 1 1 4 mA + 578,7 nA 
0 % 0 0 4 mA 
 -1 FFFF 3,9995 mA Rango de saturación por 


defecto -2,5 % -692 FD4C 3,6 mA 
 -693 FD4B 3,6 mA Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (ayuda en pantalla) ayuda a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Vista general de la documentación del módulo de salidas analógicas AQ 2×U/I HF 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional que se necesita para utilizar el 
módulo de salidas analógicas AQ 2×U/I HF. 


Tabla 1- 1 Documentación del módulo de salidas analógicas AQ 2×U/I HF 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del sistema Manual de sistema Sistema de 


periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


Instalación de 
controladores con 
inmunidad a las 
perturbaciones 


Manual de funciones Instalación de 
controladores con inmunidad a las 
perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59193566) 


• Principios básicos 
• Compatibilidad electromagnética 
• Protección contra rayos 


Procesamiento de 
valores analógicos  


Manual de funciones 
Procesamiento de valores 
analógicos 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/zh/67989094)  


• Principios de la tecnología 
analógica (cableado, 
procesamiento, diseño) 


• Descripción/explicación de 
significados, p. ej. tiempos de 
conversión y de ciclo, límites de 
error básico y de error práctico 


Diagnóstico del sistema Manual de funciones Diagnóstico 
del sistema 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59192926) 


• Resumen 
• Evaluación del diagnóstico de 


hardware/software 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/67989094

http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/67989094

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
BaseUnits Manual de producto BaseUnits de 


ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/59753521)  


Datos técnicos 


Información 
complementaria y 
particularidades del 
sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


Información del producto relativa a 
la documentación del sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.
com/WW/view/es/73021864) 


Información de última hora que 
todavía no se ha incluido en los 
manuales de sistema, manuales de 
funciones o manuales de producto. 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7135-6HB00-0CA1 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo AQ 2×U/I HF 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● Módulo de salidas analógicas con 2 salidas 


● Resolución: hasta 16 bits incl. signo 


● Salida de tensión ajustable por canal 


● Salida de intensidad ajustable por canal 


● Diagnóstico parametrizable por canal 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


● Actualización del firmware 


● Datos de identificación I&M 


● Reparametrizar en RUN 


● PROFIenergy 


● Calibración en runtime 


● Modo isócrono (solo PROFINET IO) 


● Información de calidad (solo PROFINET IO) 


El módulo puede configurarse con STEP 7 (TIA Portal) y con un archivo GSD. 


Accesorios 
Los siguientes accesorios deben pedirse por separado: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Ver también 
Encontrará más información acerca de los accesorios en el manual del sistema Sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


Asignación general de conexiones 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones del AQ 2×U/I HF 


Asignación de conexiones de AQ 2×U/I HF (6ES7135-6HB00-0CA1) 
Borne Asigna-


ción 
Borne Asigna-


ción 
Explicaciones BaseUnits1 Etiqueta de 


identificación por 
color 


1 Q0+ 2 Q1+ • Qn+: salida analógica de 
tensión/intensidad positiva, canal n 


• Qn-: salida analógica 
tensión/intensidad negativa, canal n 


• Sn+: línea de medida positiva, canal n 
• Sn-: línea de medida negativa, canal n 
• RES: reservado, no cablear 


A0, A1 – 
3 RES 4 RES 
5 Q0- 6 Q1- 
7 RES 8 RES 
9 S0+ 10 S1+ 
11 RES 12 RES 
13 S0- 14 S1- 
15 RES 16 RES 
L+ 24 V DC M M 


Tensión conexión a 2 hilos 


 
 


Tensión a 4 hilos 


 


Intensidad 


 


 1 Las dos últimas cifras de la referencia indican los tipos de BaseUnit compatibles. Ver también el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


 


 


 Nota 


La primera BaseUnit de una estación debe ser una BaseUnit de color claro. Téngalo en 
cuenta durante la configuración. 
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Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


3.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Figura 3-1 Esquema de principio del AQ 2xU/I HF 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 Parametrización y direccionamiento 4 
4.1 Tipos y rangos de salida 


La siguiente tabla muestra los tipos y rangos de salida correspondientes. 


Tabla 4- 1 Rangos de salida 


Tipo de salida Rangos de salida Resolución 
Intensidad ± 20 mA 


0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


16 bits incl. signo 
15 bits  
14 bit 


Tensión ± 10 V 
± 5 V 
0 a 10 V 
1 a 5 V 


16 bits incl. signo 
15 bits incl. signo 
15 bits 
13 bits 


Las tablas de rangos de salida, rebase por exceso, rango de saturación por exceso, etc. 
figuran en el capítulo Representación de valores analógicos (Página 30) y en el manual de 
funciones Procesamiento de valores analógicos 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/67989094). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/zh/67989094
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4.2 Parámetros 


Parámetros del AQ 2xU/I HF 
Los parámetros ajustables figuran en la siguiente tabla. El rango efectivo de los parámetros 
ajustables depende del tipo de configuración. Son posibles las siguientes configuraciones: 


● Operación descentralizada con PROFINET IO en un sistema ET 200SP 


● Operación descentralizada con PROFIBUS DP en un sistema ET 200SP 


Al efectuar la parametrización en el programa de usuario, los parámetros se transfieren al 
módulo con la instrucción WRREC mediante registros (ver capítulo Parametrización y 
estructura de registros de parámetros (Página 25)). 


Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 2 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado (archivo GSD) 


Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Repara-
metrizar en 
RUN 


Rango efectivo con software 
de configuración, p. ej. 


STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET 


IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS 


DP 3 
Diagnóstico  
Falta tensión de 
alimentación L+ 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Cortocircuito a masa1 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Rebase por exceso 3 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Rebase por defecto 3 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Canal Canal 


Diagnóstico  
Rotura de hilo 2 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Canal Canal 


Tipo/rango de salida • Desactivado 
• Tensión ±10 V 
• Tensión ±5 V 
• Tensión 0...10 V 
• Tensión 1...5 V 
• Intensidad ±20 mA 
• Intensidad 0..20 mA 
• Intensidad 4..20 mA 


Intensidad 4..20 mA sí Canal Canal 
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Parámetro Rango Ajuste 
predeterminado 


Repara-
metrizar en 
RUN 


Rango efectivo con software 
de configuración, p. ej. 


STEP 7 (TIA Portal) 


Archivo GSD 
PROFINET 


IO 


Archivo GSD 
PROFIBUS 


DP 3 
Reacción a STOP de la 
CPU 3 


• Desconectar 
• Mantener último valor 
• Aplicar valor sustitutivo 


Desconectar sí Canal Módulo 


Valor sustitutivo Los valores sustitutivos 
permitidos para los 
distintos rangos de 
medición figuran en el 
anexo del manual de 
producto AQ 2xU/I HF, 
Valores sustitutivos → 
Tabla Código para valor 
sustitutivo 


0 sí Canal Canal 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de 
potencial del módulo 
izquierdo 


• Permitir nuevo grupo de 
potencial 


Utilizar el grupo de 
potencial del módulo 
izquierdo 


no Módulo Módulo 


 1 No hay detección de diagnóstico entre -0,5 V y +0,5 V (no hay detección de cortocircuito) 
2 No hay detección de diagnóstico entre -3 mA y +3 mA (no hay detección de rotura de hilo) 
3 Las posibilidades de parametrización están restringidas debido a la limitación del número de parámetros para la 


configuración de PROFIBUS GSD (máximo 244 bytes por estación ET 200SP). En caso necesario, pueden ajustarse 
estos parámetros mediante el registro 128, como se describe en la columna "Archivo GSD PROFINET IO" (ver tabla 
superior). La longitud de parámetro del módulo de periferia es de 8 bytes. 


 


 


 Nota 
Canales no utilizados 


"Desactive" las salidas no utilizadas en la parametrización. 


Una salida desactivada devuelve siempre el valor "sin intensidad/sin tensión". 
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4.3 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitado, permite diagnosticar tensión de alimentación L+ faltante o insuficiente. 


Diagnóstico Cortocircuito 
Habilitado, permite diagnosticar un cortocircuito en la alimentación de actuadores. 


Diagnóstico Rebase por exceso 
Habilitado, permite diagnosticar si el valor de salida sobrepasa el margen de saturación por 
exceso. 


Diagnóstico Rebase por defecto 
Habilitado, permite diagnosticar si el valor de salida está por debajo del margen de 
saturación por defecto o bien alcanza el valor de salida mínimo o el punto de rebase por 
defecto. 


Diagnóstico Rotura de hilo 
Habilitado, permite diagnosticar una interupción en el cable al actuador. 


Valor sustitutivo 
El valor sustitutivo es el valor que indica el módulo en caso de STOP de la CPU.  


Grupo de potencial 
Determina que en este slot se encuentra una BaseUnit con entrada de tensión de 
alimentación (ver manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.4 Área de direcciones 


Área de direcciones del módulo de salidas analógicas AQ 2×U/I HF 
La figura siguiente muestra la asignación del área de direcciones en AQ 2xU/I HF con 
información de calidad (Quality Information (QI)). Las direcciones para la información de 
calidad solo están disponibles si se ha habilitado la información de calidad. 


 
Figura 4-1 Área de direcciones del módulo de salidas analógicas AQ 2×U/I HF 


Posibilidades de configuración del AQ 2xU/I HF 
Es posible utilizar las siguientes configuraciones: 


● Configuración 1: sin información de calidad 


● Configuración 2: con información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se habilita la información de calidad en el módulo analógico, se asigna adicionalmente un 
byte en el área de direcciones de entrada. Los bits 0 a 1 de este byte están asignados a un 
canal. Informan acerca de la validez del valor analógico. 


Bit = 1: no hay errores en el canal. 


Bit = 0: hay errores en el cableado, en el valor creado en el canal, etc. 
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 Alarmas y avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED del AQ 2xU/I HF. 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② Estado del canal (verde) 
③ Error del canal (rojo) 
④ PWR (verde)  


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las siguientes tablas contienen el significado de los indicadores de estado y de error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 19). 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y diagnóstico de módulo 


 


Tabla 5- 2 Indicación de estado del LED Estado de canal/error de canal 


Estado de 
canal 


Error de canal Significado 


 
Apagado 


 
apagado 


Canal desactivado o falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


 
apagado 


Canal activado pero no hay diagnóstico de canal 


 
apagado 


 
encendido 


Canal activado y diagnóstico de canal 


 
encendido 


 
encendido 


No permitido (error) 


 


Tabla 5- 3 Indicación de estado del LED PWR 


LED PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Alarmas 
El módulo de salidas analógicas AQ 2×U/I HF admite alarmas de diagnóstico. 


Alarma de diagnóstico 
El módulo genera una alarma de diagnóstico con estos eventos: 


● Canal no disponible temporalmente 


● Cortocircuito 


● Sobretemperatura 


● Rotura de hilo 


● Valor límite superior rebasado 


● Valor límite inferior no alcanzado 


● Error 


● Error de parametrización 


● Falta tensión de carga 


Encontrará información detallada sobre el evento en el bloque de organización de la alarma 
de proceso, con la instrucción "RALRM" (leer información adicional de alarma) y en la ayuda 
en pantalla de STEP 7. 
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5.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Con cada evento de diagnóstico se emite un aviso de diagnóstico y en el módulo parpadea 
el LED DIAG. Los avisos de diagnóstico pueden leerse, p. ej., en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de usuario. 


Tabla 5- 4 Avisos de diagnóstico, su significado y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Código de 
error 


Significado Solución 


Canal no disponible 
temporalmente 


1FH Actualización del firmware en curso. El canal 0 
vale para todo el módulo. Durante este tiempo 
el módulo no realiza ninguna medición. 


– 


Se está calibrando el canal. 
Cortocircuito 1H Cortocircuito de la alimentación del actuador Corregir el cableado del proceso 
Sobretemperatura 4H Sobrecarga térmica del módulo de periferia Corregir el cableado del proceso 
Rotura de hilo 6H Cableado del actuador sujeto a impedancia 


demasiado alta 
Utilizar otro tipo de actuador o 
cablear de forma diferente  
(emplear cables con una sección 
mayor, p. ej.) 


Interrupción del cable entre módulo y actuador Restablecer la conexión 
Canal no cableado (abierto) • Desactivar canal (parámetro 


"Tipo de medición") 
• Cablear canal 


Valor límite superior 
rebasado 


7H El valor de salida especificado por el programa 
de usuario está por encima del margen de 
saturación por exceso. 


Corregir el valor de salida 


Valor límite inferior 
no alcanzado 


8H El valor de salida especificado por el programa 
de usuario está por debajo del margen de 
saturación por defecto.  


Corregir el valor de salida 


Error 9H Se ha producido un error interno del módulo 
(el aviso de diagnóstico en el canal 0 se aplica 
a todo el módulo). 


Sustituir el módulo 


Error de 
parametrización 


10H El módulo no puede utilizar parámetros para el 
canal: el módulo enchufado no coincide con la 
configuración. 
Parametrización incorrecta. 


• Corrección de la configuración 
(sincronizar la configuración 
teórica con la real). 


• Corrección de la 
parametrización (Diagnóstico 
Rotura de hilo parametrizado 
solo para los rangos de medida 
autorizados). 


Falta tensión de 
carga 


11H Tensión de alimentación L+ inexistente o 
insuficiente 


• Comprobar tensión de 
alimentación L+ en la BaseUnit 


• Comprobar tipo de BaseUnit 
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 Datos técnicos 6 
 


Datos técnicos del AQ 2×U/I HF 
 


 6ES7135-6HB00-0CA1 
Nombre del producto AQ 2xU/I HF 
Información general  
Versión de firmware V1.0 
BaseUnits utilizables Tipo de BU A0, A1 
Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde versión V13/V13 
STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/V5.5 SP4 
PROFIBUS, versión GSD/revisión GSD o sup. Revisión GSD 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD GSDML V2.3 
Configuración CiR en RUN  
Posibilidad de cambio de parametrización en RUN Sí 
Calibración en RUN Sí 
Diseño/montaje  
Montaje en rack posible Sí 
Montaje frontal posible Sí 
Montaje sobre perfiles posible Sí 
Tensión de alimentación  
Tipo de tensión de alimentación DC 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Intensidad de entrada  
Consumo (valor nominal) 45 mA; sin carga 
Consumo máx. 90 mA; 2 canales, salida de 


intensidad 20 mA 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 0,9 W 
Área de direcciones  
Área de direcciones por módulo  
Área de direcciones por módulo, máx. 4 bytes; + 1 byte para 


información QI 







 Datos técnicos 
  


Módulo de salidas analógicas AQ 2xU/I HF (6ES7135-6HB00-0CA1) 
Manual de producto, 02/2014, A5E33062532-AA 21 


 6ES7135-6HB00-0CA1 
Salida analógica  
Número de salidas analógicas 2 
Salida de tensión, protección contra cortocircuito Sí 
Salida de intensión, corriente de cortocircuito, máx. 45 mA 
Tiempo de ciclo (todos los canales) mín. 750 µs 
Rangos de salida, tensión  
0 a 10 V Sí; 15 bits 
1 a 5 V Sí; 13 bits 
-5 a +5 V Sí; 15 bits incl. signo 
-10 a +10 V Sí; 16 bits incl. signo 
Rangos de salida, intensidad  
0 a 20 mA Sí; 15 bits 
-20 a +20 mA Sí; 16 bits incl. signo 
4 a 20 mA Sí; 14 bits 
Conexión de los actuadores  
para salida de tensión conexión a 2 hilos Sí 
para salida de tensión conexión a 4 hilos Sí 
para salida de intensidad conexión a 2 hilos Sí 
Resistencia de carga (en rango nominal de la salida)  
con salidas de tensión, mín. 2 kΩ 
con salidas de tensión, carga capacitiva, máx. 1 µF 
con salidas de intensidad, máx. 500 Ω 
con salidas de intensidad, carga inductiva, máx. 1 mH 
Límite de destrucción ante tensiones e intensidades aplicadas 
desde fuera 


 


Tensiones en las salidas 30 V 
Longitud de cable  
Longitud del cable apantallado, máx. 200 m; 1000 m para salida de 


intensidad 
Formación de valores analógicos  
Tiempo de estabilización  
Para carga óhmica 0,05 ms 
Para carga capacitiva 0,05 ms; máx. 47 nF y 20 m de 


longitud de cable 
Para carga inductiva 0,05 ms 
Errores/precisiones  
Ondulación de salida (referida al rango de salida, ancho de banda 
de 0 a 50 kHz), (+/-) 


± 0,02 % 


Error de linealidad (referido al rango de salida), (+/-) ± 0,03 % 
Error por temperatura (referido al rango de salida) ± 0,003 % 
Diafonía entre las salidas, máx. -50 dB 
Repetibilidad en el estado transitorio a 25 °C (referido al rango de 
salida), (+/-) 


± 0,03 % 
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 6ES7135-6HB00-0CA1 
Límite de error práctico en todo el rango de temperaturas  
Tensión, referida al rango de salida, (+/-) ± 0,2 % 
Intensidad, referida al rango de salida, (+/-) ± 0,2 % 
Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C)  
Tensión, referida al rango de salida, (+/-) ± 0,1 % 
Intensidad, referida al rango de salida, (+/-) ± 0,1 % 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el borne) Sí 
Tiempo de procesamiento y activación (TWA), mín. 500 µs 
Tiempo de ciclo de bus (TDP), mín. 750 µs 
Jitter, máx. 5 µs 
Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Posibilidad de aplicar valores sustitutivos Sí 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Rotura de hilo Sí; por canales, solo con tipo de 


salida intensidad 
Cortocircuito Sí; por canales, solo con tipo de 


salida tensión 
Rebase por exceso/por defecto Sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí, LED PWR verde 
Indicador de estado del canal Sí; LED verde 
Para diagnóstico de canal Sí, LED rojo 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
Entre los canales No 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Entre los canales y la alimentación de la electrónica Sí 
Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento 


básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 31 g 
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Croquis acotado 
Ver Manual de producto BaseUnits de ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521
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 Parámetros y estructuras de datos A 
A.1 Dependencias en la configuración con un archivo GSD 


En la configuración del módulo con archivo GSD hay que tener en cuenta que los ajustes de 
algunos parámetros dependen de otros. 


Configuración con archivo GSD de PROFINET  
La tabla contiene las propiedades y sus dependencias de tipo de medición y rango de 
medición para PROFINET. 


 
Tipo de 
medición  


Rango de 
medición 


Diagnóstico 


Rebase por 
defecto  


Rebase por 
exceso 


Rotura de hilo Cortocircuito  
a M 


Falta tensión 
de alimentación 
L+ 


Desactivado * * * * * * 
Tensión ±10 V x x – x x 


±5 V x x – x x 
0..10 V x x – x x 
1..5 V" x x – x x 


Intensidad ±20 mA x x x – x 
0..20 mA x x x – x 
4..20 mA x x x – x 


 x = propiedad autorizada, – = propiedad no autorizada, * = propiedad no relevante 
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Configuración con archivo GSD de PROFIBUS  
La tabla contiene las propiedades y sus dependencias de tipo de medición y rango de 
medición para PROFIBUS. 


 
Tipo de 
medición  


Rango de 
medición 


Diagnóstico 


Rebase por defecto/por 
exceso  


Rotura de hilo Tensión de 
carga L+ 


Cortocircuito a M 


Desactivado * * * * * 
Tensión ±10 V x – x x 


±5 V x – x x 
0..10 V x – x x 
1..5 V x – x x 


Intensidad  ±20 mA x x x – 
Intensidad 
(conexión a 2 
hilos) 


0..20 mA x x x – 
4..20 mA x x x – 


 x = propiedad autorizada, – = propiedad no autorizada, * = propiedad no relevante 


A.2 Parametrización y estructura de registros de parámetros 
Los registros de un mismo módulo tienen una estructura idéntica, independientemente de 
que se configure el módulo con PROFIBUS DP o PROFINET IO. 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible cambiar la parametrización del módulo en RUN. P. ej., pueden modificarse los 
valores de tensión o intensidad de canales concretos en RUN sin que ello repercuta en los 
demás canales. 


Modificación de parámetros en RUN 
Los parámetros se transfieren al módulo mediante el registro 128 con la instrucción 
"WRREC". Los parámetros ajustados con STEP 7 no se modifican en la CPU, es decir, los 
parámetros ajustados con STEP 7 vuelven a ser válidos tras un arranque. 


Parámetro de salida STATUS 
Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción "WRREC", el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. No obstante, el 
parámetro de salida STATUS contiene el código de error correspondiente.  


La instrucción "WRREC" y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Estructura del registro 128 


 
Figura A-1 Estructura del registro 128 


Información del encabezado 
La siguiente figura muestra la estructura de la información del encabezado. 


 
Figura A-2 Información del encabezado 
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Parámetros 
La siguiente figura muestra la estructura de los parámetros para los canales 0 a 1. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


* x = 2 + (número de canal x 6); número de canal = 0 a 1 


 
Figura A-3 Estructura de los bytes x a x+5 para los canales 0 y 1 


Códigos para el tipo de salida 
En la tabla siguiente muestra los códigos para los tipos de salida del módulo de salidas 
analógicas. Estas codificaciones deben introducirse en el byte x (ver la figura anterior). 


Tabla A- 1 Códigos para el tipo de salida 


Rango de salida para tensión Código 
Desactivado 0000 0000 
Tensión 0000 0001 
Intensidad 0000 0011 
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Codigos para el rango de salida 
En la tabla siguiente muestra los códigos para los rangos de salida del módulo de salidas 
analógicas. Estos códigos deben introducirse en el byte x+1 (ver la figura anterior). 


Tabla A- 2 Codigos para el rango de salida 


Rango de salida para tensión Código 
±10 V 
±5 V 
0 a 10 V 
1 a 5 V 


0000 0000 
0000 0001 
0000 0010 
0000 0011 


Rango de salida para intensidad Código 
±20 mA 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


0000 0000 
0000 0001 
0000 0010 


Códigos para el valor sustitutivo 
En la tabla siguiente se muestran los códigos para los valores sustitutivos. Dichos códigos 
deben introducirse en los bytes x+4 y x+5 (ver la figura anterior). 


Tabla A- 3 Códigos para el valor sustitutivo 


Rango de salida con tensión e intensidad Valor sustitutivopermitido 
±10 V 
±5 V 
0 a 10 V 
1 a 5 V 


-32512 a 32511 
-32512 a 32511 
0 a 32511 
-6912 a 32511 


±20 mA 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


-29031 a 29030 
0 a 29030 
-692 a 29376 
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 Representación de valores analógicos B 
 


En este anexo se exponen los valores analógicos para todos los rangos de salida aplicables 
con el módulo analógico AQ 2xU/I HF. 


Resolución de valores medidos 
El valor analógico digitalizado es el mismo para los valores de salida con el mismo rango 
nominal. Los valores analógicos se representan como cifra de coma fija en forma de 
complemento de 2. 


Aparecen representadas las resoluciones 13, 14, 15 y 16 bits incl. el signo. Todos los 
valores analógicos se registran en el ACU alineados a la izquierda. Los bits marcados con 
"x" se ponen a "0". 


Tabla B- 1 Posibles resoluciones de los valores analógicos 


Resolución en bits Valores Valor analógico 
 decimal hexadecimal Byte alto Byte bajo 
13 8 8H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x x 
14 4 4H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x 
15 2 2H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x 
16 1 1H Signo 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
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B.1 Representación de los rangos de salida 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de salida 
bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


Tabla B- 2 Rangos de salida bipolares 


Valor dec. Valor de 
salida en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
≥32512 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Valor de salida 


máximo 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación por 
exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rango nominal 
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 -100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación por 
defecto 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


≤ -32513 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 Valor de salida 
mínimo 


 


Tabla B- 3 Rangos de salida unipolares 


Valor dec. Valor de 
salida en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
≥32512 117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 x x x x x x x x Valor de salida 


máximo 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


saturación por 
exceso 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rango nominal 
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
≤ 0 0  0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Valor de salida 


mínimo 
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B.2 Representación de valores analógicos en los rangos de salida de 
tensión 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (codificaciones) de 
los posibles rangos de salida de tensión. 


Tabla B- 4 Rangos de salida de tensión ±10 V y ±5 V 


Valores Rango de salida de tensión Rango 
 dec. hex. ±10 V ±5 V  
118,515 % 32767 7FFF 11,76 V 5,88 V Rebase por exceso* 
 32512 7F00 
117,589 % 32511 7EFF 11,76 V 5,88 V Rango de saturación por 


exceso  27649 6C01   
100 % 27648 6C00 10 V 5 V Rango nominal 


 75 % 20736 5100 7,5 V 3,75 V 
0,003617 % 1 1 361,7 µV 180,8 µV 
0 % 0 0 0 V 0 V 
 -1 FFFF -361,7 µV -180,8 µV 
-75 % -20736 AF00 -7,5 V -3,75 V 
-100 % -27648 9400 -10 V -5 V 
 -27649 93FF   Rango de saturación por 


defecto -117,593 % -32512 8100 -11,76 V -5,88 V 
 -32513 80FF -11,76 -5,88 V Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 


 


Tabla B- 5 Rango de salida de tensión de 0 a 10 V 


Valores Rango de salida de tensión Rango 
 dec. hex. 0 a 10 V  
118,519 % 32767 7FFF 11,76 V Rebase por exceso* 
 32512 7F00 
117,589 % 32511 7EFF 11,76 V Rango de saturación por 


exceso  27649 6C01  
100 % 27648 6C00 10 V Rango nominal 
75 % 20736 5100 7,5 V 
0,003617 % 1 1 361,7 µV 
0 % 0 0 0 V 
 -1 FFFF 0 V Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 
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Tabla B- 6 Rango de salida de tensión de 1 a 5 V 


Valores Rango de salida de tensión Rango 
 dec. hex. 1 a 5 V  
118,519 % 32767 7FFF 5,70 V Rebase por exceso* 
 32512 7F00 
117,589 % 32511 7EFF 5,70 V Rango de saturación por 


exceso  27649 6C01  
100 % 27648 6C00 5 V Rango nominal 
75 % 20736 5100 4 V 
0,003617 % 1 1 1 V + 144,7 µV 
0 % 0 0 1 V 
 -1 FFFF 1 V - 144,7 µV Rango de saturación por 


defecto -25 % -6912 E500 0 V 
 -6913 E4FF 0 V Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 


B.3 Representación de valores analógicos en los rangos de salida de 
intensidad 


Las siguientes tablas muestran los valores decimales y hexadecimales (codificaciones) de 
los posibles rangos de salida de intensidad. 


Tabla B- 7 Rango de salida de intensidad ±20 mA 


Valores Rango de salida de intensidad Rango 
 dec. hex. ±20 mA  
118,5149 % 32767 7FFF 21 mA Rebase por exceso* 
 29031 7167 
105 % 29030 7166 21 mA Rango de saturación por 


exceso  27649 6C01 20 mA + 723,4 nA 
100 % 27648 6C00 20 mA Rango nominal 
75 % 20736 5100 15 mA 
0,003617 % 1 1 723,4 nA 
0 % 0 0 0 mA 
 -1 FFFF -723,4 nA 
-75 % -20736 AF00 -15 mA 
-100 % -27648 9400 -20 mA 
 -27649 93FF -20 mA - 723,4 nA Rango de saturación por 


defecto -105 % -29031 8E99 -21 mA 
 -29032 8E98 -21 mA Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 
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Tabla B- 8 Rango de salida de intensidad de 0 a 20 mA 


Valores Rango de salida de intensidad Rango 
 dec. hex. 0 a 20 mA  
118,5149 % 32767 7FFF 21 mA Rebase por exceso* 
 29031 7167 
105 % 29030 7166 21 mA Rango de saturación por 


exceso  27649 6C01 20 mA + 723,4 nA 
100 % 27648 6C00 20 mA Rango nominal 
75 % 20736 5100 15 mA 
0,003617 % 1 1 723,4 nA 
0 % 0 0 0 mA 
 -1 FFFF 0 mA Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 


 


Tabla B- 9 Rangos de salida de intensidad de 4 a 20 mA 


Valores Rango de salida de intensidad Rango 
 dec. hex. 4 a 20 mA  
118,5149 % 32767 7FFF 21 mA Rebase por exceso* 
 29377 72C1 
106,25 % 29376 72C0 21 mA Rango de saturación por 


exceso  27649 6C01 20 mA + 578,7 nA 
100 % 27648 6C00 20 mA Rango nominal 
75 % 19008 4A40 16 mA 
0,003617 % 1 1 4 mA + 578,7 nA 
0 % 0 0 4 mA 
 -1 FFFF 3,9995 mA Rango de saturación por 


defecto -2,5 % -692 FD4C 3,6 mA 
 -693 FD4B 3,6 mA Rebase por defecto* 
-118,519 % -32768 8000 
 * Emite el valor máximo positivo o el valor mínimo negativo 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto contiene información específica del módulo sobre cableado 
y diagnostico, así como sobre los datos técnicos del módulo tecnológico. 


Encontrará información general relativa al diseño y la puesta en marcha del ET 200SP en el 
manual de sistema ET 200SP.  


Las funciones de contaje y medición del módulo tecnológico TM Count 1x24V se describen 
con detalle en el manual de funciones Contaje, medición y lectura de posición 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820). 


Convenciones 
Preste atención a las indicaciones marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una indicación contiene datos importantes acerca del producto descrito en la 
documentación, el manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe 
prestarse especial atención. 


 


Indicaciones de seguridad 
Siemens comercializa productos de automatización y accionamientos con funciones de 
seguridad industrial que contribuyen al funcionamiento seguro de la instalación o máquina. 
Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, nuestros productos son objeto de mejoras 
continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos. Encontrará información al respecto y newsletter en: 
http://support.automation.siemens.com. 


Además de lo anterior, para el funcionamiento seguro de una instalación o máquina es 
preciso tomar medidas de protección adecuadas (p. ej. concepto de protección de células) e 
integrar los componentes de automatización y accionamiento en un sistema de seguridad 
industrial integral que abarque toda la instalación o máquina e incorpore los últimos avances 
tecnológicos. . A este respecto, también deben tenerse en cuenta los productos de otros 
fabricantes que se estén utilizando. Encontrará más información en: 
http://www.siemens.com/industrialsecurity 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820

http://support.automation.siemens.com/

http://www.siemens.com/industrialsecurity
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Nota sobre el copyright del Open Source Software utilizado 
En el firmware del producto descrito se utiliza Open Source Software. El Open Source 
Software se cede gratuitamente. Nos hacemos responsables del Producto descrito, incluido 
el Open Source Software que contiene, de acuerdo con las condiciones vigentes para el 
Producto. Declinamos cualquier responsabilidad derivada del uso del Open Source Software 
más allá del flujo del programa previsto para nuestro producto, así como cualquier 
responsabilidad derivada de los daños causados por modificaciones del software. 


Por motivos legales estamos obligados a publicar las siguientes notas de copyright en el 
texto original. 


© Copyright William E. Kempf 2001 
Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software and its documentation for 
any purpose is hereby granted without fee, provided that the above copyright notice appear 
in all copies and that both that copyright notice and this permission notice appear in 
supporting documentation. William E. Kempf makes no representations about the suitability 
of this software for any purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 


Copyright © 1994 Hewlett-Packard Company 
Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software and its documentation for 
any purpose is hereby granted without fee, provided that the above copyright notice appear 
in all copies and that both that copyright notice and this permission notice appear in 
supporting documentation. Hewlett-Packard Company makes no representations about the 
suitability of this software for any purpose. It is provided ``as is'' without express or implied 
warranty. 
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 Guía de documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


Los manuales de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto 
conforman la documentación completa de los sistemas ET 200SP y S7-1500. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (TIA Portal) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Resumen de la documentación del módulo tecnológico TM Count 1x24V 
La siguiente tabla indica la documentación adicional que necesitará para utilizar el módulo 
tecnológico TM Count 1x24V. 


Tabla 1- 1 Documentación para el módulo tecnológico TM Count 1x24V 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del 
sistema 


Manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/58649293)  


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en servicio 


Manual de sistema 
Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59191792)  
Manual de producto  
ET 200SP Módulo de interfaz 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/55683316/133300) 


• Conexión 
• Alarmas, mensajes de error, 


avisos de diagnóstico y de 
sistema 


• Datos técnicos 
• Croquis acotado 


Manual de producto  
ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/58532597/133300) 


• Datos técnicos 


Instalación de 
controladores con 
inmunidad a las 
perturbaciones 


Manual de funciones 
Instalación de controladores con inmunidad a 
las perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59193566)  


• Principios básicos 
• Compatibilidad 


electromagnética 
• Protección contra rayos 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
Contaje y 
medición  


Manual de funciones 
Contaje, medición y lectura de posición 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59709820)  


• Funciones de contaje 
• Funciones de medición 
• Lectura de posición 
• Interfaz de control y 


realimentación 


Motion Control Manual de funciones 
S7-1500 Motion Control 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59381279)  


• Configuración 
• Programación 
• Puesta en marcha 
• Diagnóstico 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/automation/service&support) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279

http://www.siemens.com/automation/service&support
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7138-6AA00-0BA0 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo TM Count 1x24V 
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Características 
El módulo tecnológico TM Count 1x24V tiene las siguientes características: 


● Características técnicas 


– Un canal 


– Interfaces: 


Señales de encóder de 24 V A, B y N de encóders y sensores con salidas en fuente, 
sumidero o tipo push/pull 


Salida de alimentación de encóders de 24 V, a prueba de cortocircuitos 


Señales de entrada digitales DI0, DI1 y DI2 


Señales de salida digitales DQ0 y DQ1 


Tensión de alimentación L+ 


– Rango de contaje: 32 bits 


– Vigilancia de rotura de hilo para las señales del encóder 


– Alarmas de proceso parametrizables 


– Filtro de entrada parametrizable para la supresión de perturbaciones en las entradas 
digitales y del encóder 


● Tipos de encóders y señales soportados 


– Encóder incremental de 24 V con y sin señal N 


– Generadores de impulsos de 24 V con señal de sentido 


– Generadores de impulsos de 24 V sin señal de sentido 


– Generadores de impulsos de 24 V, uno para impulsos ascendentes y otro para 
impulsos descendentes 


● Funciones de sistema soportadas 


– Modo isócrono 


– Actualización del firmware 


– Datos identificativos I&M 
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Accesorios 
Los accesorios siguientes, no incluidos en el alcance del suministro del módulo, pueden 
utilizarse con el módulo: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiquetas de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Para el funcionamiento del módulo tecnológico se requiere una BaseUnit del tipo A0. 
Dispone de una vista general de las BaseUnits que se pueden utilizar con el módulo 
tecnológico en la Información de producto sobre la documentación del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864). 


En el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) encontrará más información 
sobre los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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2.2 Funciones 


2.2.1 Registro de las señales de contaje 
Contar significa registrar y sumar eventos. El contador del módulo tecnológico captura 
señales de encóders e impulsos y los evalúa según corresponda. El sentido de contaje 
puede predefinirse a través de señales de encóder o de impulsos adecuadas o a través del 
programa de usuario.  


Los procesos de contaje pueden controlarse con las entradas digitales.  


Es posible definir el comportamiento del contador con ayuda de las funciones que se 
describen a continuación. 


Límites de contaje 
Los límites de contaje definen el rango utilizado del valor de contaje. Los límites de contaje 
son parametrizables y pueden modificarse durante el funcionamiento a través del programa 
de usuario.  


El límite de contaje máximo ajustable es 2147483647 (231–1). El límite de contaje mínimo 
ajustable es –2147483648 (–231). 


Es posible parametrizar el comportamiento del contador en los límites de contaje: 


● Continuar o finalizar los operaciones de contaje al rebasarse un límite de contaje (cierre 
de puerta automático) 


● Poner el valor de contaje al valor inicial o al límite de contaje opuesto al rebasarse un 
límite de contaje 


Valor inicial 
Como valor inicial se puede parametrizar un valor cualquiera comprendido entre los límites 
de contaje. El valor inicial puede modificarse durante el funcionamiento a través del 
programa de usuario.  


Según la parametrización, el módulo tecnológico puede cambiar el valor de contaje actual 
por el valor inicial al sincronizar, durante la función Capture, al rebasarse un límite de 
contaje o al abrirse la puerta. 


Control de puerta 
La apertura y el cierre de la puerta de hardware (puerta HW) y la puerta de software (puerta 
SW) definen el intervalo temporal en el que se capturan las señales de contaje.  


El control de la puerta HW se realiza de forma externa a través de las entradas digitales del 
módulo tecnológico. El control de la puerta SW se realiza a través del programa de usuario. 
La puerta HW se puede activar por parametrización. La puerta SW (bit de la interfaz de 
control de los datos IO cíclicos) no se puede desactivar. 
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Capture 
Es posible parametrizar el flanco de una señal de referencia externa que dispare el 
almacenamiento del valor de contaje actual como valor Capture. Las siguientes señales 
externas pueden disparar la función Capture. 


● Flanco ascendente o descendente de una entrada digital 


● Ambos flancos de una entrada digital 


● Flanco ascendente de la señal N en la entrada del sensor 


Se puede parametrizar si a continuación de la función Capture se seguirá contando con el 
valor de contaje actual o con el valor inicial. 


Sincronización 
Se puede parametrizar el flanco de una señal de referencia externa que cargue el contador 
con el valor inicial predefinido. Las siguientes señales externas pueden disparar una 
sincronización: 


● Flanco ascendente o descendente de una entrada digital 


● Flanco ascendente de la señal N en la entrada del sensor 


● Flanco ascendente de la señal N en la entrada del encóder en función del nivel de la 
entrada digital asignada 


Histéresis 
Se puede predefinir una histéresis para los valores de referencia, dentro de la cual se 
impide que vuelva a conmutarse una salida digital. Un encóder puede permanecer en una 
posición determinada en torno a la cual oscila el valor de contaje con leves movimientos. Si 
en este rango de oscilación hay un valor de referencia o un límite de contaje, la salida digital 
correspondiente se activa y desactiva con la frecuencia conveniente sin aplicar una 
histéresis. La histéresis impide esta conmutación no deseada. 
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2.2.2 Determinación de medidas 
Funciones de medición disponibles: 


 
Tipo de medición Descripción 
Medición de frecuencia  A partir del cronograma de los impulsos de contaje se calcula la 


frecuencia media en un intervalo de medición, y dicha frecuencia 
se devuelve como valor en coma flotante en hercios. 


Medición del período A partir del cronograma de los impulsos de contaje se calcula el 
período medio en un intervalo de medición, y dicho período medio 
se devuelve como valor en coma flotante en segundos. 


Medición de velocidad A partir del cronograma de los impulsos de contaje y otros 
parámetros se calcula la velocidad media en un intervalo de 
medición, y dicha velocidad media se devuelve en la unidad 
parametrizada. 


El valor medido y el valor de contaje están disponibles simultáneamente en la interfaz de 
realimentación. 


Tiempo de actualización 
El intervalo con el que el módulo tecnológico actualiza cíclicamente los valores medidos se 
puede parametrizar como tiempo de actualización. Con tiempos de actualización mayores 
se pueden suavizar magnitudes inestables y aumentar la precisión de medida. 


Control de puerta 
La apertura y el cierre de la puerta de hardware (puerta HW) y la puerta de software (puerta 
SW) definen el intervalo temporal en el que se capturan las señales de contaje. El tiempo de 
actualización es asíncrono a la apertura de la puerta, es decir, el tiempo de actualización no 
se inicia al abrir la puerta. Después del cierre se devuelve el último valor medido. 


Rangos de medida 
Las funciones de medición tienen los siguientes límites de rango: 


 
Tipo de medición Límite inferior del rango de 


medida 
Límite superior del rango de 
medida 


Medición de frecuencia 0,04 Hz 800 kHz* 
Medición del período 1,25 µs* 25 s 
Medición de velocidad En función del número parametrizado de "Incrementos por unidad" y 


"Base de tiempo para medición de velocidad" 
 *  Válido para encóders incrementales de 24 V y evaluación "cuádruple" de la señal.  


Todos los valores medidos se devuelven como valores con signo. El signo indica si el valor 
de contaje ha aumentado o disminuido durante el intervalo.  
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2.2.3 Conmutación de las salidas en valores de referencia 
Se especifican dos valores de referencia que pueden controlar las dos salidas digitales 
independientemente del programa de usuario. Los valores de referencia son 
parametrizables y pueden modificarse durante el funcionamiento a través del programa de 
usuario. 


Valores de referencia en el modo de operación Contaje 
En el modo de operación Contaje se especifican dos valores de contaje como valores de 
referencia. Si el valor de contaje actual cumple la condición de comparación parametrizada, 
la salida digital correspondiente puede activarse para iniciar acciones de control directas 
sobre el proceso.  


Valores de referencia en el modo de operación Medición 
En el modo de operación Medición se especifican dos valores medidos como valores de 
referencia. Si el valor medido actual cumple la condición de comparación parametrizada, la 
salida digital correspondiente puede activarse para iniciar acciones de control directas sobre 
el proceso. 


2.2.4 Lectura de posición para Motion Control 
El módulo tecnológico se puede utilizar con un encóder incremental, p. ej., para la lectura de 
posición con S7-1500 Motion Control . La lectura de posición se basa en la función de 
contaje del módulo tecnológico, que evalúa de forma correspondiente las señales captadas 
por el encóder y las pone a disposición del S7-1500 Motion Control. 


En la configuración del módulo tecnológico en STEP 7 (TIA Portal), seleccione a tal efecto el 
modo de operación "Lectura de posición para Motion Control". 


Más información 
Encontrará una descripción detallada de la utilización de Motion Control y de su 
configuración en el manual de funciones S7-1500 Motion Control, disponible para su 
descarga en Internet (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279
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2.2.5 Otras funciones 


Alarmas de proceso 
El módulo tecnológico puede disparar una alarma de proceso en la CPU, entre otros, 
cuando tiene lugar un evento de comparación, cuando se rebasan el límite superior o 
inferior, cuando el contador pasa por cero y/o cuando cambia el sentido de contaje 
(inversión de sentido). Es posible definir qué eventos (Página 41) deben disparar una 
alarma de proceso durante el funcionamiento. 


Alarma de diagnóstico 
Entre otras cosas, el módulo tecnológico puede disparar una alarma de diagnóstico cuando 
falta tensión de alimentación o si detecta un error en las salidas digitales. Debe habilitar las 
alarmas de diagnóstico (Página 39) en la configuración del dispositivo. 


Filtro de entrada 
Para suprimir interferencias, se puede parametrizar un filtro de entrada para las entradas de 
encóder de 24 V y otro para las entradas digitales, respectivamente.  


Aplicación descentralizada 
El módulo tecnológico puede utilizarse de forma descentralizada empleando módulos de 
interfaz en el sistema de periferia descentralizada ET 200SP . Esto posibilita las siguientes 
aplicaciones: 


● Operación descentralizada en un sistema S7-1500 


● Operación descentralizada en un sistema S7-1200 


● Operación descentralizada en un sistema S7-300/400 


● Operación descentralizada en un sistema de otro fabricante 
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Modo isócrono 
El módulo tecnológico soporta la función de sistema "Modo isócrono". Esta función de 
sistema permite capturar valores de contaje y valores medidos en un determinado ciclo del 
sistema. 


En el modo isócrono, el ciclo del programa de usuario, la transferencia de las señales de 
entrada y el procesamiento en el módulo tecnológico se sincronizan entre sí. Las señales de 
salida se conmutan inmediatamente si se cumple la condición de comparación 
correspondiente. Un cambio de estado en una entrada digital causa de inmediato la 
reacción prevista del módulo tecnológico y el cambio del bit de estado de la entrada digital 
en la interfaz de realimentación (Página 31).  


Procesamiento de los datos 


Los datos transferidos al módulo tecnológico en el ciclo de bus actual a través de la interfaz 
de control se hacen efectivos al editarlos en el marco del ciclo interno del módulo 
tecnológico. En el instante Ti se capturan el valor de contaje, el valor medido y los bits de 
estado, y se ponen a disposición en la interfaz de realimentación para la recogida en el ciclo 
de bus actual. 


En el modo isócrono siempre existe coherencia de datos para todos los bytes en la interfaz 
de realimentación. 
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de pines 


El TM Count 1x24V se utiliza con una BaseUnit del tipo A0 .  


En la BaseUnit del módulo tecnológico se conectan las señales del encoder, las señales de 
las entradas y salidas digitales y la alimentación del encoder. La tensión de alimentación 
con la BaseUnitBU...Dencendida del grupo de potencial correspondiente alimenta el módulo 
y las salidas digitales y genera la tensión de alimentación del encoder. 


BaseUnit 
La BaseUnit no está incluida en el volumen de suministro y debe pedirse por separado.  


Dispone de una vista general de las BaseUnits que se pueden utilizar con el módulo 
tecnológico en la Información de producto sobre la documentación del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864). 


Encontrará información para la selección de la BaseUnit apropiada en el manual del sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) y en el manual de producto 
ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300). 


Encontrará información sobre el cableado de la BaseUnit, la forma de apantallar el cable, 
etc. en el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293), en el capítulo Conexión. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Asignación de terminales de la BaseUnit 
La tabla siguiente muestra la asignación de terminales tomando como ejemplo la BaseUnit 
BU15-P16+A0+2B. 


Tabla 3- 1 Asignación de terminales de la BaseUnit BU15-P16+A0+2B 


Vista Nombre de la 
señal 


Denominación 


Encóder incremental de 
24 V 


Generador de impulsos de 24 V 


con  
señal N 


sin  
señal N 


con señal de 
sentido 


sin señal de 
sentido 


ascendente/
descendente 


 


1 A Señal del encóder A Señal de contaje A Señal de 
contaje 


ascendente 
A 


3 B Señal del encóder B Señal de 
sentido B 


— Señal de 
contaje 


descendente 
B 


5 N Señal del 
encóder N 


— 


2 DI0 Entrada digital DI0 
4 DI1 Entrada digital DI1 
6 DI2 Entrada digital DI2 
8 DQ0 Salida digital DQ0 
10 DQ1 Salida digital DQ1 
7 — — 
9 — — 
11 — — 
13 — — 


Tensión de alimentación, alimentación del encóder y masa 
15 24VDC Alimentación del encóder de 24 V 
12 M  


Masa para alimentación del encoder, entradas digitales y salidas digitales 14 M 
16 M 


 L+ Tensión de alimentación DC 24V 
 M Masa para la tensión de alimentación 
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Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio del módulo tecnológico con un encóder 
incremental conectado. 


Las pantallas de los cables entre el encóder y el módulo tecnológico deben ponerse a tierra 
por medio de la conexión de pantalla de la BaseUnit (contacto y clip de pantalla) y del 
encóder. 


 
① Aislamiento galvánico 
② Conexión de pantalla a la BaseUnit  
③ Tecnología  
④ Interfaz con el bus de fondo del módulo tecnológico 
⑤ Bus de fondo 
⑥ Filtro de entrada 


Figura 3-1 Esquema de principio con un encóder incremental 
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Tensión de alimentación L+/M 
La tensión de alimentación (DC 24V) se conecta a las conexiones L+ y M. Para evitar que 
se conecte la alimentación con la polaridad invertida, el módulo tecnológico cuenta con un 
circuito interno de protección. El módulo tecnológico supervisa si está conectada la tensión 
de alimentación. 


Alimentación del encóder de 24VDC 
Para alimentar el encóder y los sensores de las entradas digitales, el módulo tecnológico 
suministra la tensión de alimentación DC 24V en la salida 24VDC con referencia a M. La 
tensión se toma de la tensión de alimentación L+/M y está provista de vigilancia de 
cortocircuito y sobrecarga. 


Señales de encóder de 24 V/señales de contaje 
Las señales de encóder de 24 V se identifican con las letras A, B y N. Pueden conectarse 
los siguientes tipos de encóder: 


● Encóder incremental con señal N: 


Las señales A, B y N se conectan a través de terminales convenientemente identificados. 
Las señales A y B son las dos señales incrementales desfasadas 90°. N es la señal de 
marca cero que envía un impulso por vuelta. 


● Encóder incremental sin señal N: 


Las señales A y B se conectan a través de terminales convenientemente identificados. 
Las señales A y B son las dos señales incrementales desfasadas 90°. La conexión N 
permanece sin cablear. 


● Generador de impulsos sin señal de sentido: 


La señal de contaje se conecta a la conexión A. El sentido de contaje puede indicarse a 
través de la interfaz de control. Las conexiones B y N permanecen sin cablear. 


● Generador de impulsos con señal de sentido: 


La señal de contaje se conecta a la conexión A. La señal de sentido se conecta a la 
conexión B. La conexión N permanece sin cablear. 


● Generador de impulsos con señal de contaje ascendente/descendente: 


La señal de contaje ascendente se conecta a la conexión A. La señal de contaje 
descendente se conecta a la conexión B. La conexión N permanece sin cablear. 


Las entradas no están aisladas galvánicamente entre sí. Las entradas están aisladas 
galvánicamente respecto al bus de fondo. 
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En las entradas A, B y N pueden conectarse los siguientes encóders o sensores: 


● Sensor tipo PNP (en fuente): 
el encóder o sensor conmuta las entradas A, B y N a 24VDC . 


● Sensor tipo NPN (en sumidero): 
el encóder o sensor conmuta las entradas A, B y N a masa M . 


● Sensor tipo push-pull: 
el encóder o sensor conmuta las entradas A, B y N alternativamente a 24VDC y a 
masa M . Con este tipo de encóders o sensores es posible la vigilancia de rotura de hilo. 
El método de detección de rotura de hilo (conmutación alternante) hace que el valor de 
contaje pueda modificarse incluso sin impulsos de contaje en caso de un fallo (rotura de 
hilo) hasta que se detecte la rotura de hilo. 


Filtro de entrada para señales de encóder de 24 V 
Para suprimir interferencias puede parametrizar un filtro de entrada para las entradas de 
contaje A, B y N. La frecuencia de filtrado seleccionada se refiere a una relación 
impulso/pausa comprendida entre 40:60 y 60:40. De esto resulta una determinada duración 
mínima de impulso y pausa. Los cambios de señal con una duración menor que la duración 
mínima de impulso/pausa se suprimen. 


Para la frecuencia de filtrado pueden especificarse los siguientes valores: 


Tabla 3- 2 Frecuencia de filtrado y respectiva duración mínima de impulso y pausa 


Frecuencia de filtrado Duración mínima de impulso y pausa 
100 Hz 4,0 ms 
200 Hz 2,0 ms 
500 Hz 800 µs 
1 kHz 400 µs 
2 kHz 200 µs 
5 kHz 80 µs 
10 kHz 40 µs 
20 kHz 20 µs 
50 kHz 8,0 µs 
100 kHz 4,0 µs 
200 kHz (predeterminado) 2,0 µs 


Entradas digitales DI0, DI1 y DI2 
Hay tres entradas digitales disponibles. Las entradas digitales se utilizan para el control de 
puerta, la sincronización y la función Capture. Como alternativa se puede utilizar una o 
varias entradas digitales sin las funciones mencionadas y leer el estado de señal de la 
entrada digital correspondiente a través de la interfaz de realimentación. 


Las entradas digitales no están aisladas galvánicamente entre sí. 
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Filtro de entrada para entradas digitales 
Para suprimir las interferencias, puede parametrizar un filtro de entrada para las entradas 
digitales.  


Para el tiempo de filtrado se pueden usar los siguientes valores:  


● Ninguno 


● 0,05 ms 


● 0,1 ms (predeterminado) 


● 0,4 ms 


● 0,8 ms 


● 1,6 ms 


● 3,2 ms 


● 12,8 ms 


● 20 ms 


 


 Nota 


Si selecciona la opción "Ninguno" o "0,05 ms", deberá utilizar cables apantallados para 
conectar las entradas digitales. 


 


Salidas digitales DQ0 y DQ1 
Hay dos salidas digitales disponibles. Las dos salidas digitales DQ0 y DQ1 pueden 
activarse/conectarse directamente a través de los valores de referencia predefinidos o a 
través del programa de usuario. 


Las salidas digitales no están aisladas galvánicamente entre sí. 


Las salidas digitales son de tipo PNP (en fuente), con una tensión de 24 V relativa a M, y 
pueden funcionar con una intensidad nominal de carga de 0,5 A. Están protegidas frente a 
sobrecarga y cortocircuito. 


 


 Nota 


Se pueden conectar directamente relés y contactores sin circuitería externa. Encontrará 
información acerca de las máximas frecuencias de servicio y de las cargas inductivas de las 
salidas digitales en el capítulo Datos técnicos (Página 43). 
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 Configuración/área de direcciones 4 
4.1 Configuración 


Introducción 
El módulo tecnológico se configura y parametriza con el software de configuración. 


Las funciones del módulo tecnológico se controlan a través del programa de usuario. 


Entorno del sistema 
El módulo tecnológico puede utilizarse en los siguientes entornos de sistema: 


 
Aplicaciones posibles Componentes necesarios Software de configuración En el programa de usuario 
Operación descentralizada 
en un sistema S7-1500 


• Sistema de 
automatización S7-1500 


• Sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


• TM Count 1x24V 


STEP 7 (TIA Portal): 
• Configuración del 


dispositivo mediante 
configuración hardware 
(HWCN) 


• Ajuste de parámetros con 
objeto tecnológico 
High_Speed_Counter 


Funciones de contaje y 
medición: 
Instrucción 
High_Speed_Counter para el 
objeto tecnológico 


STEP 7 (TIA Portal): 
Configuración del dispositivo 
con configuración hardware 
(HWCN) en el modo de 
operación "Lectura de 
posición para 
Motion Control" 


Control mediante un objeto 
tecnológico 
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Aplicaciones posibles Componentes necesarios Software de configuración En el programa de usuario 
Operación descentralizada 
en un sistema S7-300/400 o 
S7-1200 


• Sistema de 
automatización 
S7-300/400 o S7-1200 


• Sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


• TM Count 1x24V 


STEP 7 (TIA Portal): 
Configuración del dispositivo 
y ajuste de parámetros 
mediante configuración 
hardware (HWCN) 
STEP 7: 
Configuración del dispositivo 
y ajuste de parámetros con 
HSP 


Acceso directo a la interfaz 
de control y realimentación 
(Página 29) del 
TM Count 1x24V en los 
datos IO 


Operación descentralizada 
en un sistema de otro 
fabricante 


• Sistema de 
automatización de otro 
fabricante 


• Sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


• TM Count 1x24V 


Software de configuración de 
otro fabricante: 
Configuración del dispositivo 
y ajuste de parámetros 
mediante el archivo GSD 


Acceso directo a la interfaz 
de control y realimentación 
(Página 29) del 
TM Count 1x24V en los 
datos IO 


Más información 
Encontrará una descripción detallada de las funciones de contaje y medición y su 
configuración: 


● En el manual de funciones Contaje, medición y lectura de posición, disponible para 
descarga en Internet (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820) 


● En el sistema de información de STEP 7 (TIA-Portal) bajo "Utilizar funciones tecnológicas 
> Contaje, medición y lectura de posición > Contaje, medición y lectura de posición 
(S7-1500)" 


Encontrará una descripción detallada de la utilización de Motion Control y su configuración: 


● En el manual de funciones S7-1500 Motion Control, disponible para descarga en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279) 


● En el sistema de información de STEP 7 (TIA Portal), bajo "Utilizar funciones 
tecnológicas > Motion Control > Motion Control (S7-1200, S7-1500)" 


Hardware Support Package 
Los Hardware Support Packages (HSP) pueden descargarse desde Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/72341852). 


 


 Nota 


Si integra TM Count 1x24V por medio de HSP en un sistema S7-300/400, puede utilizar la 
función de sistema "Modo isócrono". 


 


Archivo GSD 
Los archivos GSD del sistema de periferia descentralizada ET 200SP están disponibles para 
su descarga en Internet (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/57138621). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/72341852

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/57138621
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4.2 Reacción a STOP de la CPU 


Reacción a STOP de la CPU  
La reacción del módulo tecnológico en caso de STOP de la CPU se ajusta en los 
parámetros básicos de la configuración del equipo. 


Tabla 4- 1 Reacción del módulo tecnológico en caso de STOP de la CPU en función de la 
parametrización 


Parámetros básicos Reacción a STOP de la CPU 
Continuar El módulo tecnológico sigue operando con plena funcionalidad. Los 


impulsos de contaje entrantes se procesan. Las salidas digitales 
continúan conmutándose con arreglo a la parametrización. 


Aplicar valor sustitutivo Hasta la siguiente transición de STOP a RUN de la CPU, el módulo 
tecnológico emite en las salidas digitales los valores de sustitución 
parametrizados.  
Después de una transición de STOP a RUN, el módulo tecnológico pasa 
a su estado de arranque: el valor de contaje cambia al valor inicial y las 
salidas digitales se conmutan según la parametrización. 


Mantener último valor Hasta la siguiente transición de STOP a RUN de la CPU, el módulo 
tecnológico emite en las salidas digitales los valores que eran válidos en 
el momento de la transición a STOP.  
Después de una transición de STOP a RUN, el módulo tecnológico pasa 
a su estado de arranque: el valor de contaje cambia al valor inicial y las 
salidas digitales se conmutan según la parametrización. 
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4.3 Área de direcciones 


Área de direcciones del módulo tecnológico 


Tabla 4- 2 Alcance de las direcciones de entrada y salida del TM Count 1x24V 


 Entradas Salidas 
Alcance 16 bytes 12 bytes 


 


Tabla 4- 3 Alcance de las direcciones de entrada y salida del TM Count 1x24V en el modo de 
operación "Lectura de posición para Motion Control" 


 Entradas Salidas 
Alcance  16 bytes 4 bytes 


Más información 
Encontrará una descripción de la interfaz de control y realimentación del TM Count 1x24V 
en el capítulo Interfaz de control y realimentación (Página 29). 
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4.4 Interfaz de control y realimentación 
Encontrará información sobre el uso de las interfaces de control y realimentación en el 
capítulo Configuración (Página 25). 


Encontrará una descripción detallada de los bits de control y realimentación del 
TM Count 1x24V en el manual de funciones Contaje, medición y lectura de posición, que 
puede descargarse de Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820). 


 


 Nota 


La interfaz de control y realimentación es compatible con la interfaz de control y 
realimentación del módulo tecnológico TM Count 2x24V del sistema de automatización 
S7-1500. 


 


4.4.1 Asignación de la interfaz de control 
El programa de usuario gobierna el comportamiento del módulo tecnológico a través de la 
interfaz de control.  


Interfaz de control 
La siguiente tabla muestra la asignación de la interfaz de control: 


 
Offset respecto a 
la dirección inicial 


Parámetro Significado 


Bytes 0 … 3 Slot 0 Valor de carga (el significado del valor se especifica en LD_SLOT_0) 
Bytes 4 … 7  Slot 1 Valor de carga (el significado del valor se especifica en LD_SLOT_1) 
Byte 8 LD_SLOT_0* Especifica el significado del valor en Slot 0 


Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0  
0 0 0 0 Ninguna acción, estado de hibernación 
0 0 0 1 Cargar valor de contaje 
0 0 1 0 Reservado 
0 0 1 1 Cargar valor inicial 
0 1 0 0 Cargar valor de referencia 0 
0 1 0 1 Cargar valor de referencia 1 
0 1 1 0 Cargar límite de contaje inferior 
0 1 1 1 Cargar límite de contaje superior 
1 0 0 0 Reservado 
a 
1 1 1 1 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820
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Offset respecto a 
la dirección inicial 


Parámetro Significado 


Byte 8 LD_SLOT_1* Especifica el significado del valor en Slot 1 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4  
0 0 0 0 Ninguna acción, estado de hibernación 
0 0 0 1 Cargar valor de contaje 
0 0 1 0 Reservado 
0 0 1 1 Cargar valor inicial 
0 1 0 0 Cargar valor de referencia 0 
0 1 0 1 Cargar valor de referencia 1 
0 1 1 0 Cargar límite de contaje inferior 
0 1 1 1 Cargar límite de contaje superior 
1 0 0 0 Reservado 
a 
1 1 1 1 


Byte 9 EN_CAPTURE Bit 7: Habilitación de la función Capture 
EN_SYNC_DN Bit 6: Habilitación sincronización descendente  
EN_SYNC_UP Bit 5: Habilitación sincronización ascendente  
SET_DQ1 Bit 4: Activación DQ1 
SET_DQ0 Bit 3: Activación DQ0 
TM_CTRL_DQ1 Bit 2: Habilitación de la función tecnológica DQ1 
TM_CTRL_DQ0 Bit 1: Habilitación de la función tecnológica DQ0 
SW_GATE Bit 0: Puerta de software 


Byte 10 SET_DIR Bit 7: Sentido de contaje (en encóder sin señal de sentido) 
– Bits 2 a 6: Reservados; los bits deben estar ajustados a 0  
RES_EVENT Bit 1: Desactivar eventos guardados 
RES_ERROR Bit 0: Desactivar estados de fallo guardados 


Byte 11 – Bits 0 a 7: Reservados; los bits deben estar ajustados a 0 
 *  Si a través de LD_SLOT_0 y LD_SLOT_1 se cargan valores simultáneamente, se aplica primero el valor de Slot 0 y a 


continuación el valor de Slot 1 de forma interna. De ese modo, pueden producirse estados intermedios inesperados. 
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4.4.2 Asignación de la interfaz de realimentación 
A través de la interfaz de realimentación, el programa de usuario recibe valores actuales e 
información de estado del módulo tecnológico.  


Interfaz de realimentación  
La siguiente tabla muestra la asignación de la interfaz de realimentación: 


 
Offset respecto a 
la dirección inicial 


Parámetro Significado 


Bytes 0 … 3 COUNT VALUE Valor actual de contaje 
Bytes 4 … 7  CAPTURED VALUE Último valor de Capture captado 
Bytes 8 … 11 MEASURED VALUE Valor medido actual 
Byte 12 –  Bits 3 a 7: Reservados; puestos a 0  


LD_ERROR Bit 2: Error al cargar a través de interfaz de realimentación  
ENC_ERROR Bit 1: Señal de encóder incorrecta 
POWER_ERROR Bit 0: Tensión de alimentación demasiado baja L+ 


Byte 13 –  Bits 6 a 7: Reservados; puestos a 0  
STS_SW_GATE Bit 5: Estado puerta SW 
STS_READY  Bit 4: Módulo tecnológico arrancado y parametrizado 
LD_STS_SLOT_1 Bit 3: Solicitud de carga para Slot 1 detectada y ejecutada (conmutando 


continuamente) 
LD_STS_SLOT_0 Bit 2: Solicitud de carga para Slot 0 detectada y ejecutada (conmutando 


continuamente) 
RES_EVENT_ACK Bit 1: Reset de los bits de evento activo 
– Bit 0: Reservado; puesto a 0  


Byte 14 STS_DI2 Bit 7: Estado DI2 
STS_DI1 Bit 6: Estado DI1 
STS_DI0 Bit 5: Estado DI0 
STS_DQ1 Bit 4: Estado DQ1 
STS_DQ0 Bit 3: Estado DQ0 
STS_GATE Bit 2: Estado puerta interna 
STS_CNT Bit 1: Impulso de contaje registrado en los últimos 0,5 s 
STS_DIR Bit 0: Sentido del último cambio del valor de contaje 


Byte 15 STS_M_INTERVAL  Bit 7: Impulso de contaje registrado en el último intervalo de medida 
EVENT_CAP Bit 6: Se ha producido un evento de Capture 
EVENT_SYNC Bit 5: Se lleva a cabo la sincronización 
EVENT_CMP1 Bit 4: Se ha producido un evento de comparación para DQ1  
EVENT_CMP0 Bit 3: Se ha producido un evento de comparación para DQ0  
EVENT_OFLW Bit 2: Se ha producido un rebase por exceso 
EVENT_UFLW Bit 1: Se ha producido un rebase por defecto 
EVENT_ZERO Bit 0: Se ha producido un paso por cero 
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 Alarmas/Avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED (indicadores de estado y error) del 
TM Count 1x24V. 


 
Figura 5-1 Indicadores LED del TM Count 1x24V 
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Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estado y error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el apartado Avisos de diagnóstico 
(Página 36). 


Tabla 5- 1 Indicadores de estado y error DIAG 


LED DIAG Significado Solución 
 


apagado 
Alimentación del bus de fondo del ET 200SP 
incorrecta 


Compruebe o conecte la tensión de alimentación a 
la CPU o al módulo de interfaz. 


 
parpadea 


Módulo tecnológico no parametrizado --- 


 
encendido 


Módulo tecnológico parametrizado y sin 
diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo tecnológico parametrizado y diagnóstico 
de módulo (existe como mínimo un error) 


Evalúe los avisos de diagnóstico y corrija el error. 


 


Tabla 5- 2 Indicadores de estado PWR/24VDC 


LED Significado Solución 


PWR 24VDC 
 


apagado 
 


apagado 
Falta tensión de alimentación • Compruebe la tensión de alimentación. 


• Compruebe el tipo de la BaseUnit y el 
cableado de la BaseUnit. 


 
encendido 


 
encendido 


Hay tensión de alimentación y es correcta --- 


 
encendido 


 
apagado 


Cortocircuito o sobrecarga en la 
alimentación de encoder o tensión de 
alimentación insuficiente 


• Compruebe el cableado del encóder. 
• Compruebe los consumidores 


conectados a la alimentación del 
encóder. 


• Compruebe la tensión de alimentación. 
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LED de canal 


Los LED A, B, N y DIm indican el nivel actual de las correspondientes señales. Los LED de 
las salidas digitales DQm indican la consigna de estado. 


Los LED UP y DN muestran el sentido lógico del proceso de contaje.  


La frecuencia de parpadeo de los LED de canal está limitada a 12 Hz aprox. Si se detectan 
frecuencias más altas, los LED de canal no indican el estado actual, sino que parpadean a 
12 Hz. 


Tabla 5- 3 Indicadores de estado A/B/N/DIm/DQm 


LED A/B/N/DIm/DQm Significado 
 


apagado 
Entrada de contaje/entrada digital/salida digital a nivel 0  


 
encendido 


Entrada de contaje/entrada digital/salida digital a nivel 1 


 


Tabla 5- 4 Indicadores de estado UP/DN 


LED Significado 


UP DN 
 


apagado 
 


apagado 
En los últimos 0,5 s no se ha detectado ningún impulso de contaje. 


 
encendido 


 
apagado 


El último impulso de contaje ha incrementado el contador y se encuentra 
como máximo 0,5 s atrás. 


 
apagado 


 
encendido 


El último impulso de contaje ha decrementado el contador y se encuentra 
como máximo 0,5 s atrás. 
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5.2 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Si hay un aviso de diagnóstico, el LED DIAG parpadea. 


Los diagnósticos se muestran en texto explícito en STEP 7 (TIA Portal) mediante la vista 
Online y de diagnóstico. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de 
usuario. 


Se pueden emitir los siguientes diagnósticos: 


Tabla 5- 5 Avisos de diagnóstico, significado y solución 


Aviso de 
diagnóstico 


Código 
de 
error 


Significado Soluciones 


Error 9H • Se ha producido un error interno en el 
módulo 


• Causa posible: módulo tecnológico 
defectuoso 


Cambiar el módulo tecnológico 


Falta tensión de 
carga 


11H Falta la tensión de alimentación L+ del módulo 
tecnológico 


• Compruebe el tipo de la BaseUnit 
• Comprobar el cableado de la tensión 


de alimentación L+ en la BaseUnit 


Alarma de proceso 
perdida 


16H • El módulo tecnológico no puede emitir 
ninguna alarma porque no se ha procesado 
una alarma anterior 


• Causas posibles: 
– Error de parametrización 
– Demasiadas alarmas de proceso en 


poco tiempo 


Modifique el procesamiento de alarmas en 
la CPU y, en caso necesario, 
reparametrice adecuadamente el módulo 


Módulo no 
disponible 
temporalmente 


1FH • El funcionamiento normal del módulo 
tecnológico no es posible 


• Causa posible: el módulo tecnológico está 
realizando la actualización del firmware 


Esperar a que el módulo tecnológico esté 
de nuevo disponible 


Error interno 100H Módulo tecnológico defectuoso Cambiar el módulo tecnológico 
Tiempo de 
supervisión de 
respuesta 
excedido. Módulo 
defectuoso. 


103H Error de firmware Actualizar el firmware 
Módulo tecnológico defectuoso Cambiar el módulo tecnológico 


Cortocircuito o 
sobrecarga de la 
alimentación 
externa del 
encóder 


10EH • Error en la alimentación del encóder 
• Causas posibles: 


– Cortocircuito 
– Sobrecarga 


• Comprobar el cableado del encoder 
• Comprobar los consumidores 


conectados a la alimentación del 
encóder 
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Aviso de 
diagnóstico 


Código 
de 
error 


Significado Soluciones 


Error en las 
salidas digitales  


10FH • Error en las salidas digitales 
• Causas posibles: 


– Cortocircuito 
– Sobrecarga 
– Alimentación externa 


• Comprobar el cableado en las salidas 
digitales 


• Comprobar los consumidores 
conectados a las salidas digitales 


Tensión auxiliar 
externa incorrecta 


110H • Error en la tensión de alimentación L+ 
• Causas posibles: 


– Tensión insuficiente 
– Cableado de la tensión de alimentación 


L+ incorrecto 


• Comprobar la tensión de alimentación 
L+ 


• Comprobar el cableado de la tensión 
de alimentación L+ en la BaseUnit 


Transición ilegal 
de las señales A/B 


500H • El cronograma de las señales A y B del 
encóder incremental no cumple 
determinadas especificaciones 


• Causas posibles: 
– Frecuencia de señal demasiado alta 
– Encóder defectuoso 
– Cableado del proceso incorrecto 


• Comprobar el cableado del proceso 
• Comprobar el encóder o sensor 
• Comprobar la parametrización 


Rotura de hilo en 
entrada digital A, B 
o N 


505H Canal no cableado  Cablear canal 
Cableado del encóder sujeto a impedancia 
demasiado alta 


• Utilizar otro tipo de encóder o cablear 
de forma diferente (emplear cables 
más cortos con una sección mayor, 
p. ej.) 


• Comprobar encóder 


Cable cortado entre módulo tecnológico y 
encóder 


Comprobar el cableado del proceso 


El sensor utilizado solo tiene salida tipo PNP o 
salida tipo NPN 


Corregir la parametrización 


Sobretemperatura 506H Causas posibles: 
• Cortocircuito o sobrecarga en las salidas 


digitales o en la salida de la alimentación 
del sensor 


• Temperatura ambiente fuera de la 
especificación 


• Comprobar el cableado del proceso 
• Mejorar refrigeración 
• Comprobar consumidores conectados 
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5.3 Alarmas 


5.3.1 Activación de una alarma de diagnóstico 


Habilitar las alarmas de diagnóstico 
En la configuración de dispositivos, habilite en los parámetros básicos la alarma de 
diagnóstico para rotura de hilo y las alarmas de diagnóstico para el resto de los errores.  


Encontrará una lista de todos los errores que pueden disparar una alarma de diagnóstico en 
Causas de error que provocan una alarma de diagnóstico (Página 39). 


Reacciones a una alarma de diagnóstico 
Cuando se produce un evento que dispara una alarma de diagnóstico, ocurre lo siguiente: 


● El LED DIAG parpadea en rojo. 


Una vez eliminado el problema, se apaga el LED DIAG. 


● La CPU S7-1500 interrumpe la ejecución del programa del usuario. Se llama al OB de 
alarma de diagnóstico (por ejemplo, OB 82). El evento que ha provocado el disparo de la 
alarma se registra en la información de inicio del OB de alarma de diagnóstico. 


● La CPU S7-1500 permanece en RUN, aunque en la CPU no haya ningún OB de alarma 
de diagnóstico. El módulo tecnológico sigue funcionando sin cambios, siempre que el 
error lo permita. 


Obtendrá información detallada sobre el evento de error con la instrucción "RALRM" (leer 
información adicional de alarma). 


Ajuste predeterminado 
Estas alarmas de diagnóstico no están habilitadas de forma predeterminada. 







 Alarmas/Avisos de diagnóstico 
 5.3 Alarmas 


Módulo tecnológico TM Count 1x24V (6ES7138‑6AA00‑0BA0) 


Manual de producto, 10/2013, A5E33002341-AA 39 


5.3.2 Causas de error que provocan una alarma de diagnóstico 


¿Qué errores pueden disparar una alarma de diagnóstico? 
El módulo tecnológico puede disparar las siguientes alarmas de diagnóstico: 


Tabla 5- 6 Alarmas de diagnóstico posibles 


Alarma de diagnóstico Vigilancia 


• Error interno 
• Tiempo de supervisión de respuesta excedido. Módulo 


defectuoso. 


La vigilancia siempre está activada. Para cada error 
detectado se dispara una alarma de diagnóstico. 


• Rotura de hilo en entrada digital A, B o N La vigilancia está activa si está parametrizado un encóder 
cableado como sensor tipo push/pull. Cuando se detecta un 
error, se dispara una alarma de diagnóstico únicamente si 
en la configuración de dispositivos se ha activado "Habilitar 
alarma de diagnóstico en caso de rotura de hilo". 


• Error 
• Falta tensión de carga 
• Alarma de proceso perdida 
• Módulo no disponible temporalmente 
• Cortocircuito o sobrecarga de la alimentación externa 


del encóder 
• Error en las salidas digitales 
• Tensión auxiliar externa incorrecta 
• Transición ilegal de las señales A/B 
• Sobretemperatura 


La vigilancia siempre está activada. Cuando se detecta un 
error, se dispara una alarma de diagnóstico únicamente si 
en la configuración de dispositivos se ha activado "Habilitar 
otras alarmas de diagnóstico".  
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5.3.3 Disparo de una alarma de proceso 


Introducción  
En el módulo tecnológico es posible configurar qué eventos generarán una alarma de 
proceso durante el funcionamiento. 


¿Qué es una alarma de proceso? 
Según la configuración, el módulo tecnológico dispara una alarma de proceso para 
determinados eventos/estados. Durante una alarma de proceso la CPU interrumpe la 
ejecución del programa de usuario y procesa el OB de alarma de proceso asignado. El 
evento que ha provocado el disparo de la alarma lo registra la CPU en la información de 
inicio del OB de alarma de proceso asignado. 


Activación de las alarmas de proceso 
Durante la configuración de dispositivo del módulo tecnológico, las alarmas de proceso se 
activan en STEP 7 (TIA Portal) en Parámetros básicos > Alarmas de proceso". 


Encontrará una lista de las distintas alarmas de proceso en Eventos para la activación de 
una alarma de proceso (Página 41). 


Alarma de proceso perdida 
Si se produce un evento que debe provocar una alarma de proceso pero todavía no se ha 
procesado un evento igual ocurrido anteriormente, no se dispara una nueva alarma de 
proceso. La alarma de proceso se pierde. Dependiendo de la parametrización, esto puede 
conducir a la alarma de diagnóstico "Alarma de proceso perdida". 


Ajuste predeterminado 
En el ajuste predeterminado no se han activado alarmas de proceso. 
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5.3.4 Eventos para la activación de una alarma de proceso 


¿Qué eventos pueden disparar una alarma de proceso?  
Una alarma de proceso se dispara cuando se cumple la condición para la modificación del 
correspondiente bit de estado o de evento en la interfaz de realimentación. 


Al dispararse una alarma de proceso se registran, entre otros, la variable EventType en la 
información de inicio del OB de alarma de proceso asignado. La variable EventType indica 
el número del tipo de evento al que pertenece el evento que ha disparado la alarma. 


Es posible parametrizar el disparo de una alarma de proceso para los siguientes tipos de 
evento: 


 
Alarma de proceso Número de 


EventType 
Apertura de la puerta interna (Apertura de puerta) 1 
Cierre de la puerta interna (Cierre de puerta) 2 
Rebase por exceso (límite superior excedido) 3 
Rebase por defecto (límite inferior excedido) 4 
Evento de comparación aparecido para DQ0 5 
Evento de comparación aparecido para DQ1 6 
Paso por cero 7 
Nuevo valor Capture disponible1) 8 
Sincronización del contador por señal externa 9 
Inversión de sentido2) 10 
 1)  Solo parametrizable en el modo de operación Contaje 


2)  El bit de realimentación STS_DIR está preajustado con "0". Si el valor de contaje se modifica por 
primera vez directamente después de activar el módulo tecnológico en sentido descendente, no 
se dispara ninguna alarma de proceso.  


Es posible activar eventos para el disparo de alarmas de proceso en cualquier combinación. 
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 Datos técnicos 6 
 


 


 
 6ES7138-6AA00-0BA0 


Nombre del tipo de producto TM Count 1x24V 
Información general  
BaseUnits utilizables BU tipo A0 
Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde versión V12 SP1 / V13 
STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3 / V5.5 SP4 
Tensión de alimentación  
Tensión de carga L+  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo de corriente, máx. 60 mA; sin carga 
Alimentación de encóders  
Número de salidas 1 
Alimentación de encóder de 24 V  
24 V Sí; L+ (-0,8 V) 
Protección contra cortocircuitos Sí 
Intensidad de salida máx. 300 mA 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1 W 
Área de direcciones  
Área de direcciones ocupada  
Entradas 16 bytes 
Salidas 12 bytes; 4 bytes en Motion Control 
Entradas digitales  
Número de entradas 3 
Entradas digitales, parametrizables Sí 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 3 Sí 
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 6ES7138-6AA00-0BA0 
Funciones de entradas digitales, parametrizables  
Apertura/cierre de puerta Sí 
Captura (Capture) Sí 
Sincronización Sí 
Entrada digital de uso libre Sí 
Tensión de entrada  
Valor nominal, DC 24 V 
para señal "0" -30 a +5 V 
para señal "1" +11 a +30 V 
Tensión admisible a la entrada, mín. -30 V 
Tensión admisible a la entrada, máx. 30 V 
Intensidad de entrada  
para señal "1", típ. 2,5 mA 
Retardo a la entrada (con valor nominal de la tensión de 
entrada) 


 


Para entradas estándar  
• Parametrizable Sí; nada / 0,05 / 0,1 / 0,4 / 0,8 / 1,6 / 3,2 / 12,8 / 20 ms 


• En transición "0" a "1", mín. 6 µs; con parametrización "nada" 


• En transición "1" a "0", mín. 6 µs; con parametrización "nada" 


Para contadores/funciones tecnológicas  
• Parametrizable Sí 


Longitud de cable  
Longitud de cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud de cable sin apantallar, máx. 600 m 
Salidas digitales  
Tipo de salida digital Transistor 
Número de salidas 2 
Salidas digitales, parametrizables Sí 
Protección contra cortocircuitos Sí; electrónica/térmica 
• Umbral de respuesta, típ. 1 A 


Limitación de la tensión de desconexión inductiva a L+ (-33 V) 
Control de una entrada digital Sí 
Funciones de salidas digitales, parametrizables  
Conmutación en los valores de comparación Sí 
Salida digital de uso libre Sí 
Poder de corte de las salidas  
Con carga óhmica, máx. 0,5 A; por cada salida digital 
Con carga de lámparas, máx. 5 W 
Rango de resistencia de carga  
Límite inferior 48 Ω 
Límite superior 12 kΩ 
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Tensión de salida  
para señal "1", mín. 23,2 V; L+ (-0,8 V) 
Intensidad de salida  
para señal "1" valor nominal 0,5 A; por cada salida digital 
para señal "1" rango admisible, máx. 0,6 A; por cada salida digital 
para señal "1" intensidad de carga mínima 2 mA 
para señal "0" intensidad residual, máx. 0,5 mA 
Retardo a la salida con carga óhmica  
En transición "0" a "1", máx. 50 µs 
En transición "1" a "0", máx. 50 µs 
Frecuencia de conmutación  
Con carga óhmica, máx. 10 kHz 
Con carga inductiva, máx. 0,5 Hz; según IEC 947-5-1, DC-13; tener en cuenta la curva 


de derating 
Con carga de lámparas, máx. 10 Hz 
Intensidad total de las salidas  
Intensidad máx. por módulo 1 A 
Longitud de cable  
Longitud de cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud de cable sin apantallar, máx. 600 m 
Sensores  
Sensores compatibles  
Sensor a 2 hilos Sí 
• Intensidad permitida en reposo (sensor a 2 hilos), máx. 1,5 mA 


Señales de sensor, encóders incrementales (asimétricos)  
Tensión de entrada 24 V 
Máxima frecuencia de entrada 200 kHz 
Máxima frecuencia de contaje 800 kHz; con evaluación cuádruple 
Filtro de señal, parametrizable Sí 
Longitud de cable apantallado, máx. 600 m; en función de la frecuencia de entrada, el encóder y 


la calidad del cable; máx. 50 m a 200 kHz 
Encóder incremental con pistas A/B, desfase de 90° Sí 
Encóder incremental con pistas A/B, desfase de 90° y pista 
cero 


Sí 


Generador de impulsos Sí 
Generador de impulsos con sentido Sí 
Generador de impulsos con una señal de pulso para cada 
sentido de contaje 


Sí 


Señal de encóder 24 V  
• Tensión admisible a la entrada, mín. -30 V 


• Tensión admisible a la entrada, máx. 30 V 
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Interfaz física  
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 3 Sí 
Fuente/sumidero Sí 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el borne) Sí 
Tiempo de ciclo del bus (TDP), mín. 250 µs 
Alarmas/diagnósticos/información de estado  
Aplicación de valores sustitutivos Sí; parametrizable 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Alarma de proceso Sí 
Avisos de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Rotura de hilo Sí 
Cortocircuito Sí 
Error en transición A/B con encóder incremental Sí 
Error agrupado Sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí; LED PWR verde 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Indicador de estado Contaje descendente (verde) Sí 
Indicador de estado Contaje ascendente (verde) Sí 
Funciones integradas  
Número de contadores 1 
Máxima frecuencia de contaje (contador) 800 kHz; con evaluación cuádruple 
Funciones de contaje  
Aplicable con TO High_Speed_Counter Sí 
Contaje sin fin Sí 
Comportamiento de contador, parametrizable Sí 
Puerta de hardware a través de entrada digital Sí 
Puerta de software Sí 
Cierre controlado por eventos Sí 
Sincronización a través de entrada digital Sí 
Rango de contaje, parametrizable Sí 
Comparadores  
• Número de comparadores 2 


• Dependencia del sentido Sí 


• Posibilidad de modificación desde el programa de 
usuario 


Sí 
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Lectura de posición  
Apto para S7-1500 Motion Control Sí 
Funciones de medición  
Tiempo de medición, parametrizable Sí 
Adaptación dinámica del tiempo de medición Sí 
Número de umbrales, parametrizable 2 
Rango de medición  
• Medición de frecuencia, mín. 0,04 Hz 


• Medición de frecuencia, máx. 800 kHz 


• Medición del período, mín. 1,25 µs 


• Medición del período, máx. 25 s 


Precisión  
• Medición de frecuencia 100 ppm; en función del intervalo de medición y la 


evaluación de la señal 
• Medición de velocidad 100 ppm; en función del intervalo de medición y la 


evaluación de la señal 
• Medición del período 100 ppm; en función del intervalo de medición y la 


evaluación de la señal 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Condiciones ambientales  
Temperatura de empleo  
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C; observar el derating 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C; observar el derating 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 45 g 
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Datos de derating para intensidad total de las salidas 
Si las salidas digitales del TM Count 1x24V operan con cargas óhmicas o inductivas, es 
preciso tener en cuenta un derating de la intensidad total de las cargas en las salidas 
digitales del módulo tecnológico. La intensidad total es la suma de las intensidades de carga 
de todas las salidas digitales del módulo (sin alimentación de encoder). 


La siguiente curva de derating muestra la capacidad de carga de las salidas digitales en 
función de la temperatura ambiente y de la posición de montaje si se cumplen los siguientes 
requisitos: 


● Resistencia de la carga: 48 Ω (IEC 947-5-1) 


 
① Montaje vertical del sistema 
② Montaje horizontal del sistema 


Figura 6-1 Intensidad total en función de la temperatura ambiente y de la posición de montaje con 
cargas óhmicas 
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La siguiente curva de derating muestra la capacidad de carga de las salidas digitales en 
función de la temperatura ambiente y de la posición de montaje si se cumplen los siguientes 
requisitos: 


● Frecuencia máxima de conmutación en las salidas digitales: 0,5 Hz 


● Resistencia de la carga: 48 Ω (IEC 947-5-1) 


● Inductancia de la carga: 1150 mH (IEC 947-5-1) 


 
① Montaje vertical del sistema 
② Montaje horizontal del sistema 


Figura 6-2 Intensidad total en función de la temperatura ambiente y de la posición de montaje con 
cargas inductivas 


 


 Nota 


Si la frecuencia de conmutación es superior a 0,5 Hz o la inductancia en las salidas digitales 
es mayor, la intensidad total debe reducirse aún más. 


 


 


Croquis acotado 
Consulte el manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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 Registros de parámetros A 
 


Existe la posibilidad de cambiar la parametrización del módulo en RUN. Los parámetros se 
transfieren al módulo con la instrucción WRREC a través del registro 128. 


Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción WRREC, el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contendrá entonces el código de error correspondiente. Si no se producen errores, 
en el parámetro de salida STATUS figurará la longitud de los datos realmente transferidos. 


La instrucción WRREC y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7 (TIA-Portal).  


Estructura de registro para configuración descentralizada con PROFINET 
La tabla siguiente muestra la estructura del registro 128 para TM Count 1x24V con 1 canal. 
Los valores de los bytes 0 a 3 son fijos y no deben modificarse. El valor del byte 4 solo 
puede modificarse con una nueva parametrización y no puede hacerse en estado operativo 
RUN. 


Tabla A- 1 Registro de parámetro 128 para configuraciones centralizadas y descentralizadas con PROFINET 


Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte ↓ 


0...3 Header 
0 Major Version = 0 Minor Version = 1 
1 Longitud de los datos de parámetros = 48 
2 Reservado2) 
3 Reservado2) 


4...51 Canal de contaje 
4 Modo de operación 
4 Reservado2) Modo de operación: 


0000B: Reservado 
0001B: Contaje 
0010B: Medición 
0011 a 1111B: Reservado 


5 Parámetros básicos 
5 Reservado2) Habilitar 


otras 
alarmas de 
diagnóstico1) 


Reacción a STOP de la 
CPU: 
00B: Aplicar valor 
sustitutivo 
01B: Mantener último valor 
10B: Continuar 
11B: Reservado 
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Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte ↓ 


6...7 Entradas de contaje 
6 Tipo de sensor: Evaluación de señal Tipo de señal 


00B: Sensor tipo PNP (en 
fuente)  


00B: Simple 0000B: Impulso (A) 


01B: Sensor tipo NPN (en 
sumidero)  


01B: Doble 0001B: Impulso (A) y sentido (B) 


10B: Sensor tipo push-pull 
(tipo PNP y NPN) 


10B: Cuádruple 0010B: Contaje ascendente (A), contaje descendente 
(B) 


11B: Reservado 11B: Reservado 0011B: Encóder incremental (A, B desfasado) 
  0100B: Encóder incremental (A, B, N) 


0101 a 1111B: Reservado 
7 Reacción con señal N Invertir 


sentido1) 
Habilitar 
alarma de 
diagnóstico 
en caso de 
rotura de 
hilo1) 


Frecuencia de filtrado 
00B: Sin reacción en caso 
de señal N 


0000B: 100 Hz 
0001B: 200 Hz 


01B: Sincronización en 
caso de señal N 


0010B: 500 Hz 
0011B: 1 kHz 


10B: Capture con señal N 0100B: 2 kHz 
11B: Reservado 0101B: 5 kHz 
 0110B: 10 kHz 


0111B: 20 kHz 
1000B: 50 kHz 
1001B: 100 kHz 
1010B: 200 kHz 
1011 a 1111B: Reservado 


8...9 Alarmas de proceso1) 
8 Reservado2) Reservado2) Reservado2) Inversión de 


sentido 
Rebase por 
defecto 
(límite 
inferior 
excedido) 


Rebase por 
exceso 
(límite 
superior 
excedido) 


Cierre de 
puerta 


Apertura de 
puerta 


9 Sincroni-
zación del 
contador 
por señal 
externa 


Nuevo valor 
Capture 
disponible 


Reservado2) Paso por 
cero 


Reservado2) Evento de 
comparació
n aparecido 
para DQ1 


Reservado2) Evento de 
comparación 
aparecido 
para DQ0 
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Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte ↓ 


10...15 Reacción DQ0/1 
10 Activar salida (DQ1): Activar salida (DQ0):  


0000B: Utilizada por el programa de usuario 0000B: Utilizada por el programa de usuario 
0001B: Entre valor de referencia y límite superior de 
contaje; Medición: valor medido >= valor de referencia 


0001B: Entre valor de referencia y límite superior de 
contaje; Medición: valor medido >= valor de referencia 


0010B: Entre valor de referencia y límite inferior de 
contaje;Medición: valor medido <= valor de referencia 


0010B: Entre valor de referencia y límite inferior de 
contaje;Medición: valor medido <= valor de referencia 


0011B: Con valor de referencia por duración de 
impulso 


0011B: Con valor de referencia por duración de impulso 


0100B: Entre valor de referencia 0 y 1 0100B: Reservado 
0101B: Tras comando Set de CPU hasta valor de 
referencia 


0101B: Tras comando Set de CPU hasta valor de 
referencia 


0110B: No comprendido entre valores de referencia 0 y 
1 


0110 a 1111B: Reservado 


0111 a 1111B: Reservado 
11 Sentido de contaje (DQ1):  Sentido de contaje (DQ0):  Reservado2) Reservado2) Valor 


sustitutivo 
de DQ1 


Valor 
sustitutivo de 
DQ0 


00B: Reservado 00B: Reservado 
01B: Ascendente 01B: Ascendente 
10B: Descendente 10B: Descendente 
11B: En ambos sentidos 11B: En ambos sentidos 


12 Duración de impulso (DQ0): 
WORD: Rango en ms/10: 0 a 65535D 13 


14 Duración de impulso(DQ1): 
WORD: Rango en ms/10: 0 a 65535D 15 


16 Reacción DI0 
16 Comporta-


miento del 
valor de 
contaje tras 
Capture 
(DI0): 


Selección de flanco (DI0):  Selección 
de nivel 
(DI0): 


Reservado2) Ajustar función de la DI (DI0): 
00B: Reservado 000B: Apertura/cierre de puerta 


(controlados por nivel) 
01B: Con flanco 
ascendente 


0B: Activo 
con nivel 
alto 


001B: Apertura de puerta (controlada por 
flanco) 


10B: Con flanco 
descendente 


010B: Cierre de puerta (controlado por 
flanco) 


0B: 
Continuar 
contaje 


11B: Con flanco 
ascendente y 
descendente 


1B: Activo 
con nivel 
bajo 


011B: Sincronización 
100B: Habilitar sincronización con 
señal N 


1B: Poner al 
valor inicial 
y seguir 
contando 


  101B: Capture 
110B: Entrada digital sin función 
111B: Reservado 
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Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte ↓ 


17 Reacción DI1 
véase byte 16 


18 Reacción DI2 
véase byte 16 


19 Frecuencia: Reservado2) Tiempo de filtrado: 
0B: Una vez 0000B: Ninguno 


0001B: 0,05 ms 
1B: 
Periódico 


0010B: 0,1 ms 
0011B: 0,4 ms 


 0100B: 0,8 ms 
0101B: 1,6 ms 
0110B: 3,2 ms 
0111B: 12,8 ms 
1000B: 20 ms 
1001 a 1111B: Reservado 


20...43 Valores 
20...23  Límite de contaje superior: 


DWORD: Rango: –2147483648 a 2147483647D o 80000000 a 7FFFFFFFH 
24...27 Valor de comparación 0: 


Modo de operación Contaje: DWORD: Rango: –2147483648 a 2147483647D o 80000000 a 7FFFFFFFH; 
Modo de operación Medición: REAL: Número en coma flotante en la unidad parametrizada para la magnitud de 


medida 
28...31 Valor de comparación 1: 


Modo de operación Contaje: DWORD: Rango: –2147483648 a 2147483647D: 80000000 a 7FFFFFFFH; 
Modo de operación Medición: REAL: Número en coma flotante en la unidad parametrizada para la magnitud de 


medida 
32...35 Valor inicial: 


DWORD: Rango: –2147483648 a 2147483647D o 80000000 a 7FFFFFFFH 
36...39 Límite de contaje inferior: 


DWORD: Rango: –2147483648 a 2147483647D o 80000000 a 7FFFFFFFH 
40...43 Tiempo de actualización: 


DWORD: Rango en μs: 0 a 25000000D 
44 Comportamiento del contador en límites y al abrir la puerta 
44 Comportamiento al abrir 


puerta 
Comportamiento al rebasar un límite de 
contaje: 


Inicializar al rebasar un límite de contaje 


00B: Poner a valor inicial 000B: Parar contaje 000B: A otro límite de contaje 
01B: Continuar con valor 
actual 


001B: Continuar contaje 001B: A valor inicial 


10 a 11B: Reservado 010 a 111B: Reservado 010 a 111B: Reservado 
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Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte ↓ 


45 Especificar valor medido 
45 Reservado2) Base de tiempo para medición de 


velocidad: 
Magnitud de medida: 


000B: 1 ms 00B: Frecuencia 
001B: 10 ms 01B: Duración de período 
010B: 100 ms 10B: Velocidad 
011B: 1 s 11B: Reservado 
100B: 60 s/1 min  
101 a 111B: Reservado 


46 Incrementos por unidad: 
WORD: Rango: 1 a 65535D 47 


48 Ajustar rango de histéresis: 
Rango: 0 a 255D 


49...51 Reservado2) 
 1)  El respectivo parámetro se activa poniendo el bit correspondiente a 1. 


2)  Los bits reservados deben estar puestos a 0. 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto contiene información específica del módulo sobre cableado 
y diagnostico, así como sobre los datos técnicos del módulo tecnológico. 


Encontrará información general relativa al diseño y la puesta en marcha del ET 200SP en el 
manual de sistema ET 200SP.  


Las funciones de contaje y medición, así como la lectura de posición del módulo tecnológico 
TM PosInput 1, se describen con detalle en el manual de funciones 
Contaje, medición y lectura de posición 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820). 


Convenciones 
Preste atención a las indicaciones marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una indicación contiene datos importantes acerca del producto descrito en la 
documentación, el manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe 
prestarse especial atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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Nota sobre el copyright del Open Source Software utilizado 
En el firmware del producto descrito se utiliza Open Source Software. El Open Source 
Software se cede gratuitamente. Nos hacemos responsables del Producto descrito, incluido 
el Open Source Software que contiene, de acuerdo con las condiciones vigentes para el 
Producto. Declinamos cualquier responsabilidad derivada del uso del Open Source Software 
más allá del flujo del programa previsto para nuestro producto, así como cualquier 
responsabilidad derivada de los daños causados por modificaciones del software. 


Por motivos legales estamos obligados a publicar las siguientes notas de copyright en el 
texto original. 


© Copyright William E. Kempf 2001 
Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software and its documentation for 
any purpose is hereby granted without fee, provided that the above copyright notice appear 
in all copies and that both that copyright notice and this permission notice appear in 
supporting documentation. William E. Kempf makes no representations about the suitability 
of this software for any purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 


Copyright © 1994 Hewlett-Packard Company 
Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software and its documentation for 
any purpose is hereby granted without fee, provided that the above copyright notice appear 
in all copies and that both that copyright notice and this permission notice appear in 
supporting documentation. Hewlett-Packard Company makes no representations about the 
suitability of this software for any purpose. It is provided ``as is'' without express or implied 
warranty. 
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 Guía de documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa de los sistemas ET 200SP y S7-1500. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (TIA Portal) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Resumen de la documentación del módulo tecnológico TM PosInput 1 
La siguiente tabla indica la documentación adicional que necesitará para utilizar el módulo 
tecnológico TM PosInput 1. 


Tabla 1- 1 Documentación para el módulo tecnológico TM PosInput 1 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del 
sistema 


Manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59193214)  


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en servicio 


Manual de sistema 
Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59191792)  
Manual de producto  
Módulo de interfaz 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/55683316/133300) 


• Conexión 
• Alarmas, mensajes de error, 


avisos de diagnóstico y de 
sistema 


• Especificaciones técnicas 
• Croquis acotado 


Manual de producto  
ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/58532597/133300) 


Especificaciones técnicas 


Instalación de 
controladores con 
inmunidad a las 
perturbaciones 


Manual de funciones 
Instalación de controladores con inmunidad a 
las perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59193566)  


• Principios básicos 
• Compatibilidad 


electromagnética 
• Protección contra rayos 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
Contaje, medición 
y lectura de 
posición 


Manual de funciones 
Contaje, medición y lectura de posición 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59709820)  


• Funciones de contaje 
• Funciones de medición 
• Lectura de posición 
• Interfaz de control y 


realimentación 


Motion Control Manual de funciones 
 S7-1500 Motion Control 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59381279)  


• Configuración 
• Programación 
• Puesta en marcha 
• Diagnóstico 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/automation/service&support) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279

http://www.siemens.com/automation/service&support
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7138-6BA00-0BA0 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo TM PosInput 1 







Descripción del producto  
2.1 Características 


 Módulo tecnológico TM PosInput 1 (6ES7138-6BA00-0BA0) 
10 Manual de producto, 02/2014, A5E33015757-AA 


Características 
El módulo tecnológico TM PosInput 1 tiene las siguientes características: 


● Características técnicas 


– Un canal 


– Interfaces: 


Señales de encóder SSI DAT y CLK o bien señales de encóder RS422/TTL A, B y N  


Salida de alimentación de encóders de 24 V, a prueba de cortocircuitos 


Señales de entrada digitales DI0 y DI1  


Señales de salida digitales DQ0 y DQ1  


Tensión de alimentación L+ 


– Rango del valor de posición: 31 bits 


– Rango de contaje: 32 bits 


– Vigilancia de rotura de hilo, cortocircuito y tensiones erróneas para las señales del 
encóder 


– Alarmas de proceso parametrizables 


– Filtro de entrada parametrizable para la supresión de perturbaciones en las entradas 
digitales y del encóder 


● Tipos de encóders y señales soportados 


– Encóder absoluto SSI 


– Encóder incremental RS422/TTL con y sin señal N 


– Generador de impulsos RS422/TTL con señal de sentido 


– Generador de impulsos RS422/TTL sin señal de sentido 


– Dos generadores de impulsos RS422/TTL, uno para impulsos ascendentes y otro 
para impulsos descendentes 


● Funciones de sistema soportadas 


– Modo isócrono 


– Actualización del firmware 


– Datos identificativos I&M 
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Accesorios 
Los accesorios siguientes, no incluidos en el alcance del suministro del módulo, pueden 
utilizarse con el módulo: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiquetas de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Para el funcionamiento del módulo tecnológico se requiere una BaseUnit del tipo A0. 
Dispone de una vista general de las BaseUnits que se pueden utilizar con el módulo 
tecnológico en la Información de producto sobre la documentación del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864). 


En el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214) encontrará más información 
sobre los accesorios. 


2.2 Funciones 


2.2.1 Captura de las señales del encóder 


2.2.1.1 Lectura de posición con encóder absoluto SSI 
Se puede utilizar el módulo tecnológico TM PosInput 1 con un encóder absoluto SSI para la 
lectura de posición. El módulo tecnológico lee el valor de posición a través de una interfaz 
serie síncrona del encóder absoluto SSI y lo pone a disposición del controlador.  


Puede conmutar las salidas digitales del módulo tecnológico con exactitud en los valores de 
posición definidos, independientemente del programa de usuario. La lectura de posición con 
un encóder absoluto SSI se lleva a cabo sin control de puerta. 


Conversión Gray-Dual 
Se soportan encóders absolutos SSI con codificación Gray y Dual.  


Rango para valor de posición 
Puede definir para el encóder absoluto SSI una longitud de telegrama de entre 10 y 40 bits. 
Los números de bit parametrizables del LSB y del MSB del valor de posición en el telegrama 
definen el rango de valores. El módulo tecnológico puede leer un valor de posición con una 
longitud máxima de 31 bits y transmitírselo al control. El valor de posición se trata como 
valor positivo sin signo y puede adoptar valores entre 0 y 2(MSB-LSB+1)-1. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214
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Telegrama SSI completo 
En lugar de una magnitud pueden devolverse los 32 bits menos significativos del actual 
telegrama SSI no procesado. De esta manera, además del valor de posición, obtiene bits 
específicos de encóder adicionales, p. ej., bits de error. Si el telegrama SSI es más corto 
que 32 bits, se devuelven el telegrama SSI completo, justificado a la derecha, y los bits 
superiores no usados con "0" en la interfaz de realimentación. 


Capture 
Puede guardar el valor actual de posición como valor Capture a través del flanco de una 
entrada digital. La función Capture se dispara con el flanco ascendente o descendente de 
una entrada digital, o bien con ambos. 
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Histéresis 
Se puede especificar una histéresis para los valores de referencia, dentro de la cual se 
impide que vuelva a conmutarse una salida digital. Un encóder puede permanecer en una 
posición determinada en torno a la cual oscila el valor de posición con leves movimientos. Si 
en este rango de oscilación hay un valor de referencia o un límite de valor de posición, la 
salida digital correspondiente se activa y desactiva con la frecuencia conveniente sin aplicar 
una histéresis. La histéresis impide esta conmutación no deseada. 


2.2.1.2 Contaje con encóder incremental o generador de impulsos 
Contar significa registrar y sumar eventos. El contador del módulo tecnológico captura 
señales de encóders e impulsos y los evalúa según corresponda. El sentido de contaje 
puede predefinirse a través de señales de encóder o de impulsos adecuadas o a través del 
programa de usuario.  


Los procesos de contaje pueden controlarse con las entradas digitales.  


Es posible definir el comportamiento del contador con ayuda de las funciones que se 
describen a continuación. 


Límites de contaje 
Los límites de contaje definen el rango utilizado del valor de contaje. Los límites de contaje 
son parametrizables y pueden modificarse en tiempo de ejecución a través del programa de 
usuario.  


El límite de contaje máximo ajustable es 2147483647 (231–1). El límite de contaje mínimo 
ajustable es –2147483648 (–231). 


Es posible parametrizar el comportamiento del contador en los límites de contaje: 


● Continuar o finalizar los procedimientos de contaje al rebasarse un límite de contaje 
(cierre de puerta automático) 


● Cambiar el valor de contaje por el valor de arranque o por el límite de contaje opuesto al 
rebasarse un límite de contaje 


Valor de arranque 
Como valor de arranque se puede parametrizar un valor cualquiera comprendido entre los 
límites de contaje. El valor de arranque puede modificarse en tiempo de ejecución a través 
del programa de usuario.  


Según la parametrización, el módulo tecnológico puede cambiar el valor de contaje actual 
por el valor de arranque al sincronizar, durante la función Capture, al rebasarse un límite de 
contaje o al abrirse la puerta. 
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Control de puerta 
La apertura y el cierre de la puerta de hardware (puerta HW) y la puerta de software (puerta 
SW) definen el intervalo temporal en el que se capturan las señales de contaje. 


El control de la puerta HW se realiza de forma externa a través de las entradas digitales del 
módulo tecnológico. El control de la puerta SW se realiza a través del programa de usuario. 
La puerta HW se puede activar con la parametrización. La puerta SW (bit en la interfaz de 
control de los datos IO cíclicos) no se puede desactivar. 


Capture 
Es posible parametrizar el flanco de una señal de referencia externa que dispare el 
almacenamiento del valor de contaje actual como valor Capture. Las siguientes señales 
externas pueden disparar la función Capture. 


● Flanco ascendente o descendente de una entrada digital 


● Ambos flancos de una entrada digital 


● Flanco ascendente de la señal N en la entrada del encóder 


Si se utiliza una entrada digital, es posible parametrizar si a continuación de la función 
Capture se seguirá contando con el valor de contaje actual o con el valor de arranque. 


Sincronización 
Se puede parametrizar el flanco de una señal de referencia externa que cargue el contador 
con el valor de arranque predefinido. Las siguientes señales externas pueden disparar una 
sincronización: 


● Flanco ascendente o descendente de una entrada digital 


● Flanco ascendente de la señal N en la entrada del encóder 


● Flanco ascendente de la señal N en la entrada del encóder en función del nivel de la 
entrada digital asignada 


Histéresis 
Se puede especificar una histéresis para los valores de referencia, dentro de la cual se 
impide que vuelva a conmutarse una salida digital. Un encóder puede permanecer en una 
posición determinada en torno a la cual oscila el valor de contaje con leves movimientos. Si 
en este rango de oscilación hay un valor de referencia o un límite de contaje, la salida digital 
correspondiente se activa y desactiva con la frecuencia conveniente sin aplicar una 
histéresis. La histéresis impide esta conmutación no deseada. 
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2.2.2 Determinación de medidas 
Existen las siguientes funciones de medición: 


 
Tipo de medición Descripción 
Medición de frecuencia  A partir del cronograma de los impulsos de contaje o cambios de los 


valores de posición se calcula la frecuencia media en un intervalo de 
medición, y dicha frecuencia se devuelve como número en coma flotante 
en hercios. 


Medición del período A partir del cronograma de los impulsos de contaje o los cambios de los 
valores de posición se calcula el período medio en un intervalo de 
medición, y dicho período medio se devuelve como número en coma 
flotante en segundos. 


Medición de velocidad A partir del cronograma de los impulsos de contaje o los cambios de los 
valores de posición y otros parámetros se calcula la velocidad media en 
un intervalo de medición, y dicha velocidad media se devuelve en la 
unidad parametrizada. 


El valor medido y el valor de contaje están disponibles simultáneamente en la interfaz de 
realimentación. En caso de utilizar un encóder absoluto SSI puede optarse por que en lugar 
de una magnitud se devuelvan los 32 bits menos significativos del telegrama SSI 
actualmente no procesado. 


Tiempo de actualización 
El intervalo con el que el módulo tecnológico actualiza cíclicamente los valores medidos se 
puede parametrizar como tiempo de actualización. Con tiempos de actualización mayores 
se pueden suavizar magnitudes inestables y aumentar la precisión de medida. 


Control de puerta en encóders incrementales y generadores de impulsos 
La apertura y el cierre de la puerta de hardware (puerta HW) y la puerta de software (puerta 
SW) definen el intervalo temporal en el que se capturan las señales de contaje. El tiempo de 
actualización es asíncrono a la apertura de la puerta, es decir, el tiempo de actualización no 
se inicia al abrir la puerta. Después del cierre se devuelve el último valor medido. 


Rangos de medición 
Las funciones de medición tienen los siguientes límites de rango de medida: 


 
Tipo de medición Límite inferior del rango de medida Límite superior del rango de medida 
Medición de frecuencia 0,04 Hz 4 MHz* 
Medición del período 0,25 µs* 25 s 
Medición de velocidad En función del número parametrizado de "Incrementos por unidad" y 


"Base de tiempo para medición de velocidad" 
 * Válido para encóder incremental y evaluación "cuádruple" de la señal.  


Todos los valores medidos se devuelven como valores con signo. El signo indica si el valor 
de contaje o de posición ha aumentado o disminuido durante el intervalo de interés.  
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2.2.3 Conmutación de las salidas en valores de referencia 
Se especifican dos valores de referencia que pueden controlar las dos salidas digitales 
independientemente del programa de usuario. Los valores de referencia son 
parametrizables y pueden modificarse durante el funcionamiento a través del programa de 
usuario. 


Valores de referencia en el modo de operación Contaje 
En el modo de operación Contaje se especifican dos valores de contaje o de posición como 
valores de referencia en función del encóder. Si el valor de contaje o de posición actual 
cumple la condición de comparación parametrizada, la salida digital correspondiente puede 
activarse para iniciar acciones de control directas sobre el proceso.  


Valores de referencia en el modo de operación Medición 
En el modo de operación Medición se especifican dos valores medidos como valores de 
referencia. Si el valor medido actual cumple la condición de comparación parametrizada, la 
salida digital correspondiente puede activarse para iniciar acciones de control directas sobre 
el proceso. 


2.2.4 Lectura de posición para Motion Control 
Se puede utilizar el módulo tecnológico con S7-1500 Motion Control para la lectura de 
posición.  


En la configuración del módulo tecnológico en STEP 7 (TIA Portal), seleccione a tal efecto el 
modo de operación "Lectura de posición para Motion Control".  


Si se emplea un encóder incremental o un generador de impulsos, la lectura de posición se 
basa en la función de contaje del módulo tecnológico. Con un encóder absoluto SSI, el valor 
absoluto se lee a través de una interfaz serie síncrona, se acondiciona de acuerdo con la 
parametrización y se pone a disposición de S7-1500 Motion Control. 


Más información 
Encontrará una descripción detallada de la utilización de Motion Control y su configuración 
en el manual de funciones S7-1500 Motion Control, disponible para descarga en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279
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2.2.5 Otras funciones 


Alarmas de proceso 
El módulo tecnológico puede disparar una alarma de proceso en la CPU, entre otros, 
cuando tiene lugar un evento de comparación, cuando el contador pasa por cero y/o cuando 
cambia el sentido de contaje (inversión de sentido). Es posible definir qué eventos 
(Página 50) deben disparar una alarma de proceso durante el funcionamiento. 


Alarma de diagnóstico 
Entre otras cosas, el módulo tecnológico puede disparar una alarma de diagnóstico cuando 
falta tensión de alimentación o si detecta un error en las salidas digitales. Debe habilitar las 
alarmas de diagnóstico (Página 48) en la configuración del dispositivo. 


Vigilancia de las señales de encóder 
El módulo tecnológico vigila posibles roturas de hilo, cortocircuitos o tensiones erróneas en 
las señales de un encóder. En un encóder absoluto SSI el módulo tecnológico vigila además 
si hay errores en los telegramas SSI. 


Si se habilitan las alarmas de diagnóstico, el módulo tecnológico dispara una alarma de 
diagnóstico en caso de error de este tipo.  


Filtro de entrada 
Al objeto de suprimir las interferencias, puede parametrizar un filtro de entrada para las 
entradas de encóder RS422/TTL y otro para las entradas digitales.  


Aplicación descentralizada 
El módulo tecnológico se puede utilizar de forma descentralizada empleando módulos de 
interfaz en el sistema de periferia descentralizada ET 200SP . Esto posibilita las siguientes 
aplicaciones: 


● Operación descentralizada en un sistema S7-1500 


● Operación descentralizada en un sistema S7-1200 


● Operación descentralizada en un sistema S7-300/400 


● Operación descentralizada en un sistema de otro fabricante 
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Modo isócrono 
El módulo tecnológico soporta la función de sistema "Modo isócrono". Esta función de 
sistema permite capturar valores de posición, valores de contaje y valores medidos en un 
determinado ciclo del sistema. 


En el modo isócrono, el ciclo del programa de usuario, la transferencia de las señales de 
entrada y el procesamiento en el módulo tecnológico se sincronizan entre sí. Las señales de 
salida se conmutan inmediatamente si la condición de comparación correspondiente se 
cumple. Un cambio de estado en una entrada digital causa de inmediato la reacción prevista 
del módulo tecnológico y el cambio del bit de estado de la entrada digital en la interfaz de 
realimentación (Página 40). 


Procesamiento de los datos 


Los datos transferidos al módulo tecnológico en el ciclo de bus actual a través de la interfaz 
de control se hacen efectivos al editarlos en el marco del ciclo interno del módulo 
tecnológico. En el instante Ti se capturan el valor de posición o de contaje y, dado el caso, 
el valor medido y los bits de estado, y se proporcionan en la interfaz de realimentación para 
la recogida en el ciclo de bus actual. 


En el modo isócrono siempre existe coherencia de datos para todos los bytes en la interfaz 
de realimentación. 
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de pines 


El TM PosInput 1 se utiliza con una BaseUnit del tipo A0 . 


En la BaseUnit del módulo tecnológico se conectan las señales del encóder, las señales de 
las entradas y salidas digitales y la alimentación del encóder. La tensión de alimentación 
con la BaseUnit BU...D encendida del grupo de potencial correspondiente alimenta el 
módulo y las salidas digitales, y genera la tensión de alimentación del encóder. 


BaseUnit 
La BaseUnit no está incluida en el volumen de suministro del módulo y debe pedirse por 
separado.  


Dispone de una vista general de las BaseUnits que se pueden utilizar con el módulo 
tecnológico en la Información de producto sobre la documentación del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864). 


Encontrará información para la selección de la BaseUnit apropiada en el manual del sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214) y en el manual de producto 
ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300). 


Encontrará información sobre el cableado de la BaseUnit, la forma de apantallar el cable, 
etc. en el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214), en el capítulo Conexión. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214
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Asignación de terminales de la BaseUnit 
La tabla siguiente muestra la asignación de terminales tomando como ejemplo la BaseUnit 
BU15-P16+A0+2B. 


Tabla 3- 1 Asignación de terminales de la BaseUnit BU15-P16+A0+2B 


Vista Nombre de la 
señal 


Denominación 


Encóder incremental 
RS422/TTL 


Generador de impulsos RS422/TTL Encóder 
absoluto 


SSI Con  
señal N 


Sin  
señal N 


Con señal 
de sentido 


Sin señal de 
sentido 


ascendente/d
escendente 


 


1 A o bien: 
D 


Señal del encóder A Señal de contaje A Señal de 
contaje 


ascendente A 


Señal de 
datos SSI 


DAT 
3 /A o bien: 


/D 
Señal del encóder /A 


(solo RS422) 
Señal de contaje /A (solo 


RS422) 
Señal de 
contaje 


ascendente 
/A (solo 
RS422) 


Señal de 
datos SSI  


/DAT 


5 B o bien: 
C 


Señal del encóder B Señal de 
sentido B 


— Señal de 
contaje 


descendente 
B 


Señal de 
reloj SSI 


CLK 


7 /B o bien: 
/C 


Señal del encóder /B 
(solo RS422) 


Señal de 
sentido /B 


(solo 
RS422) 


Señal de 
contaje 


descendente 
/B (solo 
RS422) 


Señal de 
reloj SSI  


/CLK 


9 N Señal del 
encóder N 


— 


11 /N Señal del 
encóder /
N (solo 
RS422) 


— 


2 DI0 Entrada digital DI0 
4 DI1 Entrada digital DI1 
8 DQ0 Salida digital DQ0 
10 DQ1 Salida digital DQ1 
6 — — 
12 — — 
13 — — 


Tensión de alimentación, alimentación del encóder y masa 
15 24VDC Alimentación del encóder de 24 V 
14 M  


Masa para alimentación del encóder, entradas digitales y salidas digitales 16 M 
 L+ Tensión de alimentación DC 24V 
 M Masa para la tensión de alimentación 
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Esquemas de principio 
Las pantallas de los cables entre el encóder y el módulo tecnológico deben ponerse a tierra 
por medio de la conexión de pantalla de la BaseUnit (contacto y clip de pantalla) y del 
encóder. 


La figura siguiente muestra el esquema de principio del módulo tecnológico con un encóder 
incremental RS422 conectado. 


 
① Aislamiento galvánico 
② Contacto de pantalla en la BaseUnit  
③ Tecnología 
④ Interfaz con el bus de fondo del módulo tecnológico 
⑤ Bus de fondo 
⑥ Filtro de entrada  


Figura 3-1 Esquema de principio con encóder incremental RS422 
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La figura siguiente muestra el esquema de principio del módulo tecnológico con un encóder 
incremental TTL conectado. 


 
① Aislamiento galvánico 
② Contacto de pantalla en la BaseUnit  
③ Tecnología 
④ Interfaz con el bus de fondo del módulo tecnológico 
⑤ Bus de fondo 
⑥ Filtro de entrada  


Figura 3-2 Esquema de principio con encóder incremental TTL 
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La figura siguiente muestra el esquema de principio del módulo tecnológico con un encóder 
absoluto SSI conectado. 


 
① Aislamiento galvánico 
② Contacto de pantalla en la BaseUnit  
③ Tecnología 
④ Interfaz con el bus de fondo del módulo tecnológico 
⑤ Bus de fondo 
⑥ Filtro de entrada  


Figura 3-3 Esquema de principio con encóder absoluto SSI 


Tensión de alimentación L+/M 
La tensión de alimentación (DC 24V) se conecta a las conexiones L+ y M. Para evitar que 
se conecte la alimentación con la polaridad invertida, el módulo tecnológico cuenta con un 
circuito interno de protección. El módulo tecnológico supervisa si está conectada la tensión 
de alimentación. 
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Alimentación del encóder de 24VDC 
Para alimentar el encóder y los sensores de las entradas digitales, el módulo tecnológico 
suministra la tensión de alimentación DC 24V en la salida 24VDC con referencia a M. La 
tensión se toma de la tensión de alimentación L+/M y está provista de vigilancia de 
cortocircuito y sobrecarga. 


Señales de encóder/señales de contaje RS422/TTL y señales de encóder SSI 
El TM PosInput 1 puede procesar o bien señales de contaje, o bien señales de encóder SSI. 
Las señales de encóder de contaje se designan con las letras A, B y N y utilizan o bien el 
estándar RS422 o bien el estándar TTL. Las señales de encóder SSI se designan con DAT 
(letra D) y CLK (letra C) y utilizan el estándar RS422.  


Una señal de encóder con estándar TTL utiliza un solo conductor. Una señal de encóder 
RS422 utiliza respectivamente un par de conductores y la información de contaje/SSI se 
transfiere en forma de tensión diferencial. De este modo, las señales de encóder RS422 se 
transmiten sin interferencias a largas distancias aunque se utilicen frecuencias elevadas. 
Los pares de conductores RS422 deben estar trenzados en el cable. 


Pueden conectarse los siguientes tipos de encóder: 


● Encóder absoluto SSI: 


Las señales de encóder SSI CLK y DAT se conectan a través de las conexiones C y D. 
Las conexiones N permanecen sin cablear. 


● Encóder incremental RS422/TTL con señal N: 


Las señales de encóder A, B y N se conectan a través de terminales convenientemente 
identificados. Las señales A y B son las dos señales incrementales desfasadas 90°. N es 
la señal de marca cero que envía un impulso por vuelta. 


● Encóder incremental RS422/TTL sin señal N: 


Las señales de encóder A y B se conectan a través de terminales convenientemente 
identificados. Las señales A y B son las dos señales incrementales desfasadas 90°. Las 
conexiones N permanecen sin cablear. 


● Generador de impulsos RS422/TTL sin señal de sentido: 


A las conexiones A se conecta la señal de contaje. El sentido de contaje puede indicarse 
a través de la interfaz de control. Las conexiones B y N permanecen sin cablear. 


● Generador de impulsos RS422/TTL con señal de sentido: 


A las conexiones A se conecta la señal de contaje. A las conexiones B se conecta la 
señal de sentido. Las conexiones N permanecen sin cablear. 


● Generador de impulsos RS422/TTL con señal de contaje ascendente/descendente: 


A las conexiones A se conecta la señal de contaje ascendente. A las conexiones B se 
conecta la señal de contaje descendente. Las conexiones N permanecen sin cablear. 
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Las entradas no están aisladas galvánicamente entre sí. Las entradas están aisladas 
galvánicamente respecto al bus de fondo. 


 


 Nota 


El estándar RS422 brinda una mayor inmunidad a perturbaciones que el estándar TTL. Por 
tanto, si el encóder incremental o generador de impulsos utilizado es compatible con el 
estándar RS422 y el TTL, se recomienda utilizar el estándar RS422. 


 


Filtro de entrada para señales RS422/TTL de encóders incrementales y generadores de impulsos 
Para suprimir interferencias puede parametrizar un filtro de entrada para las entradas de 
encóder A, B y N. La frecuencia de filtrado seleccionada se refiere a una relación 
impulso/pausa comprendida entre 40:60 y 60:40. De esto resulta una determinada duración 
mínima de impulso y pausa. Los cambios de señal con una duración menor que la duración 
mínima de impulso/pausa se suprimen. 


Para la frecuencia de filtrado pueden especificarse los siguientes valores: 


Tabla 3- 2 Frecuencia de filtrado y respectiva duración mínima de impulso y pausa 


Frecuencia de filtrado Duración mínima de impulso y pausa 
100 Hz 4,0 ms 
200 Hz 2,0 ms 
500 Hz 800 µs 
1 kHz 400 µs 
2 kHz 200 µs 
5 kHz 80 µs 
10 kHz 40 µs 
20 kHz 20 µs 
50 kHz 8,0 µs 
100 kHz 4,0 µs 
200 kHz  2,0 µs 
500 kHz 0,8 µs 
1 MHz (predeterminado) 0,4 µs 


Entradas digitales DI0 y DI1 
Hay dos entradas digitales disponibles. Las entradas digitales se utilizan para el control de 
puerta, la sincronización y la función Capture. Como alternativa, se pueden utilizar una o 
ambas entradas digitales sin las funciones mencionadas y leer el estado de señal de la 
entrada digital correspondiente a través de la interfaz de realimentación. 


Las entradas digitales no están aisladas galvánicamente entre sí. 
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Filtro de entrada para entradas digitales 
Para suprimir las interferencias, puede parametrizar un filtro de entrada para las entradas 
digitales.  


Para el tiempo de filtrado se pueden usar los siguientes valores:  


● Ninguno 


● 0,05 ms 


● 0,1 ms (predeterminado) 


● 0,4 ms 


● 0,8 ms 


● 1,6 ms 


● 3,2 ms 


● 12,8 ms 


● 20 ms 


 


 Nota 


Si selecciona la opción "Ninguno" o "0,05 ms", deberá utilizar cables apantallados para 
conectar las entradas digitales. 


 


Salidas digitales DQ0 y DQ1 
Hay dos salidas digitales disponibles. Las dos salidas digitales DQ0 y DQ1 pueden 
activarse/conectarse directamente a través de los valores de referencia predefinidos o a 
través del programa de usuario. 


Las salidas digitales no están aisladas galvánicamente entre sí. 


Las salidas digitales son de tipo PNP (en fuente), con una tensión de 24 V relativa a M, y 
pueden funcionar con una intensidad nominal de carga de 0,5 A. Están protegidas frente a 
sobrecarga y cortocircuito. 


 


 Nota 


Se pueden conectar directamente relés y contactores sin circuitería externa. Encontrará 
información acerca de las máximas frecuencias de servicio y de las cargas inductivas de las 
salidas digitales en el capítulo Datos técnicos (Página 51). 
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 Configuración/área de direcciones 4 
4.1 Configuración 


Introducción 
El módulo tecnológico se configura y parametriza con el software de configuración. 


Las funciones del módulo tecnológico se controlan a través del programa de usuario. 


Entorno del sistema 
El módulo tecnológico puede utilizarse en los siguientes entornos de sistema: 


 
Aplicaciones posibles Componentes necesarios Software de configuración En el programa de usuario 
Operación descentralizada 
en un sistema S7-1500  


• Sistema de 
automatización S7-1500 


• Sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


• TM PosInput 1 


STEP 7 (TIA Portal): 
• Configuración del 


dispositivo mediante 
configuración hardware 
(HWCN) 


• Ajuste de parámetros con 
objeto tecnológico 
High_Speed_Counter 


Lectura de posición con 
encóder absoluto SSI: 
Acceso directo a la interfaz 
de control y realimentación 
(Página 38) del 
TM PosInput 1 en los datos 
IO 
Funciones de contaje y 
medición: 
Instrucción 
High_Speed_Counter para el 
objeto tecnológico 


STEP 7 (TIA Portal): 
Configuración del dispositivo 
con configuración hardware 
(HWCN) en el modo de 
operación "Lectura de 
posición para 
Motion Control" 


Control mediante un objeto 
tecnológico 
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Aplicaciones posibles Componentes necesarios Software de configuración En el programa de usuario 
Operación descentralizada 
en un sistema S7-300/400 o 
S7-1200 


• Sistema de 
automatización S7-
300/400 o S7-1200 


• Sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


• TM PosInput 1 


STEP 7 (TIA Portal): 
Configuración del dispositivo 
y ajuste de parámetros 
mediante configuración 
hardware (HWCN) 
STEP 7: 
Configuración del dispositivo 
y ajuste de parámetros con 
HSP 


Acceso directo a la interfaz 
de control y realimentación 
(Página 38) del 
TM PosInput 1 en los datos 
IO 


Operación descentralizada 
en un sistema de otro 
fabricante 


• Sistema de 
automatización de otro 
fabricante 


• Sistema de periferia 
descentralizada 
ET 200SP 


• TM PosInput 1 


Software de configuración de 
otro fabricante: 
Configuración del dispositivo 
y ajuste de parámetros 
mediante el archivo GSD 


Acceso directo a la interfaz 
de control y realimentación 
(Página 38) del 
TM PosInput 1 en los datos 
IO 


Más información 
Encontrará una descripción detallada de las funciones de contaje y medición y su 
configuración: 


● En el manual de funciones Contaje, medición y lectura de posición, disponible para 
descarga en Internet (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820) 


● En el sistema de información de STEP 7 (TIA Portal) bajo "Utilizar funciones tecnológicas 
> Contaje, medición y lectura de posición > Contaje, medición y lectura de posición 
(S7-1500)" 


Encontrará una descripción detallada de la utilización de Motion Control y su configuración: 


● En el manual de funciones S7-1500 Motion Control, disponible para descarga en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279) 


● En el sistema de información de STEP 7 (TIA Portal), bajo "Utilizar funciones 
tecnológicas > Motion Control > Motion Control (S7-1200, S7-1500)" 


Archivo GSD 
El archivo GSD correspondiente para el sistema de periferia descentralizada ET 200SP está 
disponible para su descarga en Internet: 


● Archivo GSD PROFINET IO 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/57138621) 


● Archivo GSD PROFIBUS DP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73016883) 


Consulte también 
Parámetros (Página 30) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/57138621

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73016883
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4.2 Reacción a STOP de la CPU 


Reacción a STOP de la CPU  
La reacción del módulo tecnológico en caso de STOP de la CPU se ajusta en los 
parámetros básicos de la configuración de dispositivos. 


Tabla 4- 1 Reacción del módulo tecnológico en caso de STOP de la CPU en función de la 
parametrización 


Parámetros básicos Reacción a STOP de la CPU 
Continuar El módulo tecnológico sigue operando con plena funcionalidad. Se 


procesan los impulsos de contaje entrantes o se lee el valor de 
posición. Las salidas digitales continúan conmutándose con 
arreglo a la parametrización. 


Aplicar valor sustitutivo Hasta la siguiente transición de STOP a RUN de la CPU, el 
módulo tecnológico emite en las salidas digitales los valores de 
sustitución parametrizados.  
Después de una transición de STOP a RUN, el módulo tecnológico 
pasa a su estado de arranque: el valor de contaje se ajusta al valor 
de arranque (con encóders incrementales o generadores de 
impulsos) y las salidas digitales se conmutan según la 
parametrización. 


Mantener último valor Hasta la siguiente transición de STOP a RUN de la CPU, el 
módulo tecnológico emite en las salidas digitales los valores que 
eran válidos en el momento de la transición a STOP.  
Después de una transición de STOP a RUN, el módulo tecnológico 
pasa a su estado de arranque: el valor de contaje se ajusta al valor 
de arranque (con encóders incrementales o generadores de 
impulsos) y las salidas digitales se conmutan según la 
parametrización. 


 


4.3 Área de direcciones 


Área de direcciones del módulo tecnológico 


Tabla 4- 2 Alcance de las direcciones de entrada y salida del TM PosInput 1 


 Entradas Salidas 
Alcance 16 bytes 12 bytes 
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Tabla 4- 3 Alcance de las direcciones de entrada y salida del TM PosInput 1 en el modo de 
operación "Lectura de posición para Motion Control" 


 Entradas Salidas 
Alcance 16 bytes 4 bytes 


Más información 
Encontrará una descripción de la interfaz de control y realimentación del TM PosInput 1 en 
el capítulo Interfaz de control y realimentación (Página 38). 


4.4 Parámetros 
Las propiedades del módulo tecnológico se establecen mediante diferentes parámetros. En 
función de los ajustes, no todos los parámetros están disponibles. Puede modificar la 
parametrización en el programa de usuario mediante el registro 128 (Página 59). 


Tiene las siguientes posibilidades para ajustar los parámetros del módulo: 


 
Ajuste de parámetros mediante... Procedimiento básico 
Configuración hardware y objeto 
tecnológico High_Speed_Counter en 
STEP 7 (TIA Portal) 


1. Ajuste la configuración del dispositivo en la configuración 
hardware. 
Como modo de operación debe estar ajustado 
"Funcionamiento con objeto tecnológico". 


2. Ajuste los parámetros con el objeto tecnológico 
High_Speed_Counter. 


3. Cargue la parametrización en el módulo. 


Configuración hardware en STEP 7 
(TIA Portal)  


1. Ajuste la configuración del dispositivo en la configuración 
hardware. 
Como modo de operación debe estar ajustado 
"Funcionamiento Manual" o bien "Lectura de posición para 
Motion Control". 


2. Ajuste los parámetros en la configuración hardware. 
3. Cargue la parametrización en el módulo. 


Configuración hardware en STEP 7 
con archivo HSP  


1. Instale el archivo HSP correspondiente. 
A continuación encontrará el módulo en el catálogo de 
hardware en "ET 200SP". 


2. Ajuste la configuración del dispositivo y los parámetros en 
la configuración hardware. 


3. Cargue la parametrización en el módulo. 
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Ajuste de parámetros mediante... Procedimiento básico 
Configuración hardware con archivo 
GSD para el modo descentralizado 
en PROFINET IO 


1. Instale el archivo GSD PROFINET actual. 
A continuación encontrará el módulo en el catálogo de 
hardware en "Otros equipos de campo". 


2. Ajuste los parámetros del archivo GSD PROFINET en la 
configuración hardware. 


3. Cargue la parametrización en el módulo. 


Configuración hardware con archivo 
GSD para el modo descentralizado 
en PROFIBUS DP 


1. Instale el archivo GSD PROFIBUS actual. 
A continuación encontrará el módulo en el catálogo de 
hardware en "Otros equipos de campo". 


2. Ajuste los parámetros del archivo GSD PROFIBUS en la 
configuración hardware. 
Los parámetros marcados en la tabla siguiente con 1 no 
se pueden parametrizar en el archivo GSD PROFIBUS. 


3. Cargue la parametrización en el módulo. 
Los parámetros marcados con 1 en las tablas siguientes 
se cargarán con el ajuste predeterminado. Puede ajustar 
estos parámetros en el programa de usuario mediante el 
registro 128 (Página 59). 


Los parámetros figuran en la siguiente tabla.  


Parámetros de TM PosInput 1 con encóder incremental o generador de impulsos 
Si utiliza un encóder incremental o generador de impulsos, puede ajustar los parámetros 
siguientes: 


Tabla 4- 4 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado 


Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Modo de operación • Contaje 
• Medición 


Contaje No 


Estándar de interfaz • RS422, simétrico 
• TTL (5 V), asimétrico 


RS422, simétrico Sí 


Reacción a STOP de la CPU1 • Aplicar valor sustitutivo 
• Mantener último valor 
• Continuar 


Aplicar valor sustitutivo Sí 


Habilitación de otras alarmas 
de diagnóstico 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Habilitar alarma de diagnóstico 
en caso de rotura de hilo2 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 
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Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Tipo de señal • Impulso (A) 
• Impulso (A) y sentido (B) 
• Contaje ascendente (A), contaje 


descendente (B) 
• Encóder incremental (A, B desfasado) 
• Encóder incremental (A, B, N) 


Impulso (A) y sentido (B) Sí 


Evaluación de la señal • Simple 
• Doble 
• Cuádruple 


Simple Sí 


Frecuencia de filtrado1 • 100 Hz 
• 200 Hz 
• 500 Hz 
• 1 kHz 
• 2 kHz 
• 5 kHz 
• 10 kHz 
• 20 kHz 
• 50 kHz 
• 100 kHz 
• 200 kHz 
• 500 kHz 
• 1 MHz 


1 MHz Sí 


Invertir sentido1 • No 
• Sí 


No Sí 


Comportamiento con señal N1 
(en el modo operativo "Lectura 
de posición para 
Motion Control" corresponde a: 
Selección de señal para marca 
de referencia 0) 


• Sin reacción en caso de señal N 
(en el modo de operación "Lectura de 
posición para Motion Control" 
corresponde a: DI0) 


• Sincronización en caso de señal N 
• Capture Con señal N 


(en el modo de operación "Lectura de 
posición para Motion Control" 
corresponde a: Señal N del encóder 
incremental) 


Sin reacción en caso de 
señal N 
(en el modo operativo 
"Lectura de posición para 
Motion Control" 
corresponde a: DI0) 


Sí 


Alarma de proceso: Apertura de 
puerta1 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Alarma de proceso: Cierre de 
puerta1 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 
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Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Alarma de proceso: Rebase por 
exceso (límite superior 
excedido)1 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Alarma de proceso: Rebase por 
defecto (límite inferior 
excedido)1 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Alarma de proceso: Inversión 
de sentido1 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Alarma de proceso: Evento de 
comparación aparecido para 
DQ01 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Alarma de proceso: Evento de 
comparación aparecido para 
DQ11 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Alarma de proceso: Paso por 
cero1 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Alarma de proceso: Nuevo 
valor Capture disponible1 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Alarma de proceso: 
Sincronización del contador por 
señal externa1 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Activar salida DQ • Utilizada por el programa de usuario 
• Entre valor de referencia y límite 


superior de contaje 
• Entre valor de referencia y límite 


inferior de contaje 
• Con valor de referencia por duración 


de impulso 
• Tras comando Set de CPU hasta valor 


de referencia 
• Entre valor de referencia 0 y 1 
• No comprendido entre valores de 


referencia 0 y 1 


DQ0, DQ1: Entre valor de 
referencia y límite superior 
de contaje 


Sí 


Valor sustitutivo de DQ1 • 0 
• 1 


DQ0, DQ1: 0 Sí 


Sentido de contaje1 • Ascendente 
• Descendente 
• En ambos sentidos 


En ambos sentidos Sí 


Duración de impulso [ms/10]1 0...65535 5000 (equivale a 0,5 s) Sí 
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Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Reacción DI • Apertura/cierre de puerta (controlados 
por nivel) 


• Apertura de puerta (controlada por 
flanco) 


• Cierre de puerta (controlado por 
flanco) 


• Sincronización 
• Habilitar sincronización con señal N 
• Capture 
• Entrada digital sin función 


• DI0: Apertura/cierre de 
puerta (controlados 
por nivel) 


• DI1: Entrada digital sin 
función 


Sí 


Selección de nivel1 • Activo con nivel alto 
• Activo con nivel bajo 


Activo con nivel alto Sí 


Selección de flancos1 • Con flanco ascendente 
• Con flanco descendente 
• Con flanco ascendente y descendente 


Con flanco ascendente Sí 


Comportamiento del valor de 
contaje tras Capture1 


• Continuar contaje 
• Poner al valor inicial y seguir contando 


Continuar contaje Sí 


Tiempo de filtrado1 • Desactivado 
• 0,05 ms 
• 0,1 ms 
• 0,4 ms 
• 0,8 ms 
• 1,6 ms 
• 3,2 ms 
• 12,8 ms 
• 20 ms 


0,1 ms Sí 


Frecuencia1 • Una vez 
• Periódico 


Una vez Sí 


Límite de contaje superior1 -2147483648...2147483647 2147483647 Sí 
Valor de referencia 01 -2147483648...2147483647 0 Sí 
Valor de referencia 11 -2147483648...2147483647 10 Sí 
Valor de arranque1 -2147483648...2147483647 0 Sí 
Límite de contaje inferior1 -2147483648...2147483647 -2147483648 Sí 
Tiempo de actualización [μs]1 
de la función de medida 
(en el modo operativo "Lectura 
de posición para 
Motion Control" corresponde a: 
Velocidad de referencia [10-


2 r/min]) 


0...25000000 
(en el modo operativo "Lectura de 
posición para Motion Control": 
600...21000000) 


10000 (corresponde a 
10 ms) 
(en el modo operativo 
"Lectura de posición para 
Motion Control": 300000) 


Sí 
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Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Inicializar al rebasar un límite 
de contaje 


• A otro límite de contaje 
• A valor inicial 


A otro límite de contaje Sí 


Comportamiento al rebasar un 
límite de contaje 


• Parar contaje 
• Continuar contaje 


Continuar contaje Sí 


Comportamiento ante apertura 
de puerta 


• Poner a valor inicial 
• Continuar con valor actual 


Continuar con valor actual Sí 


Magnitud • Frecuencia 
• Duración de período 
• Velocidad 


Frecuencia Sí 


Base de tiempo para medición 
de velocidad1 


• 1 ms 
• 10 ms 
• 100 ms 
• 1 s 
• 60 s/1 min 


60 s/1 min Sí 


Incrementos por unidad1 1...65535 1 Sí 
Histéresis1 0...255 0 Sí 
Grupo de potencial • Utilizar el Grupo de potencial del 


módulo izquierdo (BaseUnit apagada) 
• Permitir nuevo grupo de potencial 


(BaseUnit encendida) 


Utilizar el grupo de 
potencial del módulo 
izquierdo (BaseUnit 
apagada) 


No 


 1    Este parámetro no se puede ajustar mediante archivo GSD PROFIBUS. El parámetro se carga en el módulo con el ajuste 
predeterminado y se puede modificar con el registro 128. 


2    Si se utiliza un archivo GSD, se activa esta alarma de diagnóstico mediante el parámetro "Habilitación de otras alarmas 
de diagnóstico" y ya no puede parametrizarse por separado. 


Parámetros de TM PosInput 1 con encóder absoluto SSI 
Si utiliza un encóder absoluto SSI, puede ajustar los parámetros siguientes: 


Tabla 4- 5 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado  


Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Modo de operación • Contaje 
• Medición 


Contaje No 


Reacción a STOP de la CPU1 • Aplicar valor sustitutivo 
• Mantener último valor 
• Continuar 


Aplicar valor sustitutivo Sí 
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Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Habilitación de otras alarmas 
de diagnóstico 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Habilitar alarma de diagnóstico 
en caso de rotura de hilo2 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Tiempo monoestable1 • Automático 
• 16 µs 
• 32 µs 
• 48 µs 
• 64 µs 


Automático Sí 


Tipo de código • Gray 
• Binario 


Gray Sí 


Paridad • Ninguna 
• Par 
• Impar 


Ninguno Sí 


Invertir sentido1 • No 
• Sí 


No Sí 


Velocidad de transferencia • 125 kHz 
• 250 kHz 
• 500 kHz 
• 1 MHz 
• 1,5 MHz 
• 2 MHz 


125 kHz Sí 


Longitud de telegrama 10 bits...40 bits 13 bits Sí 
Número de bit del LSB del valor 
de posición 


0...38 0 Sí 


Número de bit del MSB del 
valor de posición 


1...39 12 Sí 


Alarma de proceso: Inversión 
de sentido1 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Alarma de proceso: Evento de 
comparación aparecido para 
DQ01 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Alarma de proceso: Evento de 
comparación aparecido para 
DQ11 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Alarma de proceso: Paso por 
cero1 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 


Alarma de proceso: Nuevo 
valor Capture disponible1 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado Sí 
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Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Activar salida DQ • Utilizada por el programa de usuario 
• Entre valor de referencia y límite 


superior de contaje 
• Entre valor de referencia y límite 


inferior de contaje 
• Entre valor de referencia 0 y 1 
• No comprendido entre valores de 


referencia 0 y 1 
• Con valor de referencia por duración 


de impulso 
• Tras comando Set de CPU hasta valor 


de referencia 


DQ0, DQ1: Entre valor de 
referencia y límite superior 
de contaje 


Sí 


Valor sustitutivo de DQ1 • 0 
• 1 


DQ0, DQ1: 0 Sí 


Sentido de contaje1 • Ascendente 
• Descendente 
• En ambos sentidos 


En ambos sentidos Sí 


Duración de impulso [ms/10]1 0...65535 5000 (equivale a 0,5 s) Sí 
Reacción DI • Capture 


• Entrada digital sin función 


DI0, DI1: Entrada digital 
sin función 


Sí 


Selección de flancos1 • Con flanco ascendente 
• Con flanco descendente 
• Con flanco ascendente y descendente 


Con flanco ascendente Sí 


Tiempo de filtrado1 • Desactivado 
• 0,05 ms 
• 0,1 ms 
• 0,4 ms 
• 0,8 ms 
• 1,6 ms 
• 3,2 ms 
• 12,8 ms 
• 20 ms 


0,1 ms Sí 


Frecuencia1 • Una vez 
• Periódico 


Una vez Sí 


Valor de referencia 01 -2147483648...2147483647 0 Sí 
Valor de referencia 11 -2147483648...2147483647 10 Sí 
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Parámetro Rango Ajuste predeterminado Reparametrizar 
en RUN 


Tiempo de actualización [μs]1 
de la función de medida 
(en el modo operativo "Lectura 
de posición para 
Motion Control" corresponde a: 
Velocidad de referencia [10-


2 r/min]) 


0...25000000 
(en el modo operativo "Lectura de 
posición para Motion Control": 
600...21000000) 


10000 (corresponde a 
10 ms) 
(en el modo operativo 
"Lectura de posición para 
Motion Control": 300000) 


Sí 


Magnitud • Frecuencia 
• Duración de período 
• Velocidad 
• Telegrama SSI completo 


Frecuencia Sí 


Base de tiempo para medición 
de velocidad1 


• 1 ms 
• 10 ms 
• 100 ms 
• 1 s 
• 60 s/1 min 


60 s/1 min Sí 


Incrementos por unidad1 1...65535 1 Sí 
Histéresis1 0...255 0 Sí 
Grupo de potencial • Utilizar el Grupo de potencial del 


módulo izquierdo (BaseUnit apagada) 
• Permitir nuevo grupo de potencial 


(BaseUnit encendida) 


Utilizar el grupo de 
potencial del módulo 
izquierdo (BaseUnit 
apagada) 


No 


 1  Este parámetro no se puede ajustar mediante archivo GSD PROFIBUS. El parámetro se carga en el módulo con el 
ajuste predeterminado y se puede modificar con el registro 128. 


2  Si se utiliza un archivo GSD, se activa esta alarma de diagnóstico mediante el parámetro "Habilitación de otras alarmas 
de diagnóstico" y ya no puede parametrizarse por separado. 


 


4.5 Interfaz de control y realimentación 
Encontrará información sobre el uso de las interfaces de control y realimentación en el 
capítulo Configuración (Página 27). 







 Configuración/área de direcciones 
 4.5 Interfaz de control y realimentación 


Módulo tecnológico TM PosInput 1 (6ES7138-6BA00-0BA0) 
Manual de producto, 02/2014, A5E33015757-AA 39 


Encontrará una descripción detallada de los bits de control y realimentación del 
TM PosInput 1 en el manual de funciones Contaje, medición y lectura de posición, que 
puede descargarse de Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820). 


 


 Nota 


La interfaz de control y realimentación es compatible con la interfaz de control y 
realimentación del módulo tecnológico TM PosInput 2 del sistema de automatización 
S7-1500. 


 


4.5.1 Asignación de la interfaz de control 
El programa de usuario gobierna el comportamiento del módulo tecnológico a través de la 
interfaz de control.  


Interfaz de control  
La siguiente tabla muestra la asignación de la interfaz de control: 


 
Offset respecto a 
la dirección inicial 


Parámetro Significado 


Bytes 0 … 3 Slot 0 Valor de carga (el significado del valor se especifica en LD_SLOT_0) 
Bytes 4 … 7  Slot 1 Valor de carga (el significado del valor se especifica en LD_SLOT_1) 
Byte 8 LD_SLOT_0* Especifica el significado del valor en Slot 0 


Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0  
0 0 0 0 Ninguna acción, estado de reposo 
0 0 0 1 Cargar valor de contaje (encóders 


incrementales o generadores de impulsos) 
0 0 1 0 Reservado 
0 0 1 1 Cargar valor inicial (encóders incrementales o 


generadores de impulsos) 
0 1 0 0 Cargar valor de referencia 0 
0 1 0 1 Cargar valor de referencia 1 
0 1 1 0 Cargar límite de contaje inferior (encóders 


incrementales o generadores de impulsos) 
0 1 1 1 Cargar límite de contaje superior (encóders 


incrementales o generadores de impulsos) 
1 0 0 0 Reservado 
a 
1 1 1 1 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59709820
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Offset respecto a 
la dirección inicial 


Parámetro Significado 


Byte 8 LD_SLOT_1* Especifica el significado del valor en Slot 1 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4  
0 0 0 0 Ninguna acción, estado de reposo 
0 0 0 1 Cargar valor de contaje (encóders 


incrementales o generadores de impulsos) 
0 0 1 0 Reservado 
0 0 1 1 Cargar valor inicial (encóders incrementales o 


generadores de impulsos) 
0 1 0 0 Cargar valor de referencia 0 
0 1 0 1 Cargar valor de referencia 1 
0 1 1 0 Cargar límite de contaje inferior (encóders 


incrementales o generadores de impulsos) 
0 1 1 1 Cargar límite de contaje superior (encóders 


incrementales o generadores de impulsos) 
1 0 0 0 Reservado 
a 
1 1 1 1 


Byte 9 EN_CAPTURE Bit 7: Habilitación de la función Capture 
EN_SYNC_DN Bit 6: Habilitación sincronización descendente (encóders incrementales o 


generadores de impulsos) 
EN_SYNC_UP Bit 5: Habilitación sincronización ascendente (encóders incrementales o 


generadores de impulsos)  
SET_DQ1 Bit 4: Activar DQ1 
SET_DQ0 Bit 3: Activar DQ0 
TM_CTRL_DQ1 Bit 2: Habilitación de la función tecnológica DQ1 
TM_CTRL_DQ0 Bit 1: Habilitación de la función tecnológica DQ0 
SW_GATE Bit 0: Puerta de software (encóders incrementales o generadores de impulsos) 


Byte 10 SET_DIR Bit 7: Sentido de contaje (encóders sin señal de sentido) 
– Bits 2 a 6: Reservados; los bits deben estar ajustados a 0 
RES_EVENT Bit 1: Desactivar eventos guardados 
RES_ERROR Bit 0: Desactivar estados de fallo guardados 


Byte 11 – Bits 0 a 7: Reservados; los bits deben estar ajustados a 0 
 *  Si a través de LD_SLOT_0 y LD_SLOT_1 se cargan valores simultáneamente, se aplica primero el valor de Slot 0 y a 


continuación el valor de Slot 1 de forma interna. De ese modo, pueden producirse estados intermedios inesperados. 


4.5.2 Asignación de la interfaz de realimentación 
A través de la interfaz de realimentación, el programa de usuario recibe valores actuales e 
información de estado del módulo tecnológico.  
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Interfaz de realimentación  
La siguiente tabla muestra la asignación de la interfaz de realimentación: 


 
Offset respecto a 
la dirección inicial 


Parámetro Significado 


Bytes 0 … 3 COUNT VALUE Valor de contaje o valor de posición actuales 
Bytes 4 … 7  CAPTURED VALUE Último valor de Capture captado 
Bytes 8 … 11 MEASURED VALUE Valor medido actual o telegrama SSI completo 
Byte 12 –  Bits 3 a 7: Reservados; puestos a 0  


LD_ERROR Bit 2: Error al cargar a través de interfaz de realimentación  
ENC_ERROR Bit 1: Señal de encóder o telegrama SSI incorrectos 
POWER_ERROR Bit 0: Tensión de alimentación demasiado baja L+ 


Byte 13 –  Bits 6 a 7: Reservados; puestos a 0  
STS_SW_GATE Bit 5: Estado puerta SW (encóders incrementales o generadores de 


impulsos) 
STS_READY  Bit 4: Módulo tecnológico arrancado y parametrizado 
LD_STS_SLOT_1 Bit 3: Solicitud de carga para Slot 1 detectada y ejecutada (conmutando 


continuamente) 
LD_STS_SLOT_0 Bit 2: Solicitud de carga para Slot 0 detectada y ejecutada (conmutando 


continuamente) 
RES_EVENT_ACK Bit 1: reset de los bits de evento activo 
–  Bit 0: Reservado; puesto a 0 


Byte 14 –  Bit 7: Reservado; puesto a 0  
STS_DI1 Bit 6: Estado DI1 
STS_DI0 Bit 5: Estado DI0 
STS_DQ1 Bit 4: Estado DQ1 
STS_DQ0 Bit 3: Estado DQ0 
STS_GATE Bit 2: Estado puerta interna (encóders incrementales o generadores de 


impulsos) 
STS_CNT Bit 1: Impulso de contaje o modificación del valor de posición registrado en 


los últimos 0,5 s aprox. 
STS_DIR Bit 0: Sentido del último cambio del valor de contaje o posición 


Byte 15 STS_M_INTERVAL  Bit 7: Impulso de contaje o modificación del valor de posición registrado en 
el último intervalo de medida 


EVENT_CAP Bit 6: Se ha producido un evento de Capture 
EVENT_SYNC Bit 5: Se lleva a cabo la sincronización (encóders incrementales o 


generadores de impulsos) 
EVENT_CMP1 Bit 4: Se ha producido un evento de comparación para DQ1  
EVENT_CMP0 Bit 3: Se ha producido un evento de comparación para DQ0  
EVENT_OFLW Bit 2: Se ha producido un rebase por exceso 
EVENT_UFLW Bit 1: Se ha producido un rebase por defecto 
EVENT_ZERO Bit 0: Se ha producido un paso por cero 
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 Alarmas/Avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED (indicadores de estado y error) de 
TM PosInput 1. 


 
Figura 5-1 Indicadores LED de TM PosInput 1 
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Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estado y error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el apartado Avisos de diagnóstico 
(Página 44). 


Tabla 5- 1 Indicadores de estado y error DIAG 


LED DIAG Significado Solución 
 


apagado 
Alimentación del bus de fondo del ET 200SP 
incorrecta 


Compruebe o conecte la tensión de alimentación en 
el módulo de interfaz. 


 
parpadea 


Módulo tecnológico no parametrizado --- 


 
encendido 


Módulo tecnológico parametrizado y sin 
diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo tecnológico parametrizado y diagnóstico 
de módulo (existe como mínimo un error) 


Evalúe los avisos de diagnóstico y corrija el error. 


 


Tabla 5- 2 Indicadores de estado PWR/24VDC 


LEDs Significado Solución 


PWR 24VDC 
 


apagado 
 


apagado 
Falta tensión de alimentación • Compruebe la tensión de alimentación. 


• Compruebe el tipo de la BaseUnit y el 
cableado de la BaseUnit. 


 
encendido 


 
encendido 


Hay tensión de alimentación y es correcta --- 


 
encendido 


 
apagado 


Cortocircuito o sobrecarga en la 
alimentación de encóder o tensión de 
alimentación insuficiente 


• Compruebe el cableado del encóder. 
• Compruebe los consumidores 


conectados a la alimentación del 
encóder. 


• Compruebe la tensión de alimentación. 
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LED de canal 


Los LED A, B, N y DIm indican el nivel actual de las correspondientes señales. Los LED de 
las salidas digitales DQm indican la consigna de estado. 


La frecuencia de parpadeo de los LED de canal está limitada a 12 Hz aprox. Si se detectan 
frecuencias más altas, los LED de canal no indican el estado actual, sino que parpadean a 
12 Hz.  


Si se utiliza un encóder absoluto SSI, los LED D y C están encendidos en verde durante la 
transferencia de telegramas de encóder. Los LED D y C están apagados cuando se produce 
un error. 


Tabla 5- 3 Indicadores de estado A/B/N/DIm/DQm 


LED A/B/N/DIm/DQm Significado 
 


apagado 
Entrada de contaje/entrada digital/salida digital a nivel 0 


 
encendido 


Entrada de contaje/entrada digital/salida digital a nivel 1 


 


Tabla 5- 4 Indicadores de estado UP/DN 


LED Significado 


UP DN 
 


apagado 
 


apagado 
En los últimos 0,5 s no se ha detectado ningún impulso de 
contaje. 


 
encendido 


 
apagado 


El último impulso de contaje ha incrementado el contador y se 
encuentra como máximo 0,5 s atrás. 


 
apagado 


 
encendido 


El último impulso de contaje ha decrementado el contador y se 
encuentra como máximo 0,5 s atrás. 


 


5.2 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Si hay un aviso de diagnóstico, el LED DIAG parpadea. 


Los diagnósticos se muestran en texto explícito en STEP 7 (TIA Portal) mediante la vista 
Online y de diagnóstico. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de 
usuario. 


Se pueden emitir los siguientes diagnósticos: 
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Tabla 5- 5 Avisos de diagnóstico, significado y solución 


Aviso de 
diagnóstico 


Código 
de error 


Significado Soluciones 


Error 9H • Se ha producido un error interno en el 
módulo 


• Causa posible: módulo tecnológico 
defectuoso 


Cambiar el módulo tecnológico 


Falta tensión de 
carga 


11H Falta la tensión de alimentación L+ del 
módulo tecnológico 


• Comprobar el tipo de la BaseUnit 
• Comprobar el cableado de la tensión de 


alimentación L+ en la BaseUnit 


Alarma de proceso 
perdida 


16H • El módulo tecnológico no puede emitir 
ninguna alarma porque no se ha 
procesado una alarma anterior 


• Causas posibles: 
– Error de parametrización 
– Demasiadas alarmas de proceso en 


poco tiempo 


Modifique el procesamiento de alarmas en 
la CPU y, en caso necesario, reparametrice 
adecuadamente el módulo 


Módulo no 
disponible 
temporalmente 


1FH • El funcionamiento normal del módulo 
tecnológico no es posible 


• Causa posible: el módulo tecnológico 
está realizando la actualización del 
firmware 


Esperar a que el módulo tecnológico esté 
de nuevo disponible 


Error interno 100H Módulo tecnológico defectuoso Cambiar el módulo tecnológico 
Tiempo de 
supervisión de 
respuesta 
excedido. Módulo 
defectuoso. 


103H Error de firmware Actualizar el firmware 
Módulo tecnológico defectuoso Cambiar el módulo tecnológico 


Cortocircuito o 
sobrecarga de la 
alimentación 
externa del 
encóder 


10EH • Error en la alimentación del encóder 
• Causas posibles: 


– Cortocircuito 
– Sobrecarga 


• Comprobar el cableado del encóder 
• Comprobar los consumidores 


conectados a la alimentación del 
encóder 


Error en las 
salidas digitales  


10FH • Error en las salidas digitales 
• Causas posibles: 


– Cortocircuito 
– Sobrecarga 


• Comprobar el cableado en las salidas 
digitales 


• Comprobar los consumidores 
conectados a las salidas digitales 


Tensión auxiliar 
externa incorrecta 


110H • Error en la tensión de alimentación L+ 
• Causas posibles: 


– Tensión insuficiente 
– Cableado de la tensión de 


alimentación L+ incorrecto 


• Comprobar la tensión de alimentación 
L+ 


• Comprobar el cableado de la tensión de 
alimentación L+ en la BaseUnit 
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Aviso de 
diagnóstico 


Código 
de error 


Significado Soluciones 


Transición ilegal 
de las señales A/B 


500H • El cronograma de las señales A y B del 
encóder incremental no cumple 
determinadas especificaciones 


• Causas posibles: 
– Frecuencia de señal demasiado alta 
– Encóder defectuoso 
– Cableado del proceso incorrecto 


• Comprobar el cableado del proceso 
• Comprobar el encóder o sensor 
• Comprobar la parametrización 


Error RS422/TTL 502H • Error en la conexión del encóder RS422 o 
TTL 


• Causas posibles: 
– Rotura de hilo 
– No hay ningún encóder conectado 
– Cable demasiado largo 
– Cortocircuito 
– Sobrecarga 
– Tensión externa 
– Sobretemperatura 
– Error de parametrización 


• Comprobar el cableado del proceso 
• Comprobar el encóder o sensor 
• Comprobar la parametrización 


Error en el 
encóder SSI 


503H • Error en la conexión del encóder absoluto 
SSI 


• Causas posibles: 
– Rotura de hilo 
– Cable demasiado largo 
– Error de telegrama (error del bit de 


inicio o parada) 
– Error de paridad 
– Error de parametrización 


• Comprobar el cableado del proceso 
• Comprobar el encóder o sensor 
• Comprobar la parametrización 


Sobretemperatura 506H • Cortocircuito o sobrecarga en las salidas 
digitales o en las salidas de alimentación 
del encóder 


• Temperatura ambiente fuera de la 
especificación 


• Comprobar el cableado del proceso 
• Mejorar refrigeración 
• Comprobar consumidores conectados 
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5.3 Alarmas 


5.3.1 Activación de una alarma de diagnóstico 


Habilitar las alarmas de diagnóstico 
En la configuración de dispositivos, habilite en los parámetros básicos la alarma de 
diagnóstico para rotura de hilo y las alarmas de diagnóstico para el resto de los errores.  


Encontrará una lista de todos los errores que pueden disparar una alarma de diagnóstico en 
Causas de error que provocan una alarma de diagnóstico (Página 48). 


Reacciones a una alarma de diagnóstico 
Cuando se produce un evento que dispara una alarma de diagnóstico, ocurre lo siguiente: 


● El LED DIAG parpadea en rojo. 


Una vez eliminado el error, se apaga el LED DIAG. 


● La CPU S7-1500 interrumpe la ejecución del programa del usuario. Se llama al OB de 
alarma de diagnóstico (por ejemplo, OB 82). El evento que ha provocado el disparo de la 
alarma se registra en la información de inicio del OB de alarma de diagnóstico. 


● La CPU S7-1500 permanece en RUN, aunque en la CPU no haya ningún OB de alarma 
de diagnóstico. El módulo tecnológico sigue funcionando sin cambios, siempre que el 
error lo permita. 


Obtendrá información detallada sobre el evento de error con la instrucción "RALRM" (leer 
información adicional de alarma). 


Ajuste predeterminado 
En el ajuste predeterminado, la alarma de diagnóstico de rotura de hilo y las alarmas de 
diagnóstico del resto de los errores no están habilitadas. 
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5.3.2 Causas de error que provocan una alarma de diagnóstico 


¿Qué errores pueden disparar una alarma de diagnóstico? 
El módulo tecnológico puede disparar las siguientes alarmas de diagnóstico: 


Tabla 5- 6 Alarmas de diagnóstico posibles 


Alarma de diagnóstico Vigilancia 


• Error interno 
• Tiempo de supervisión de respuesta excedido. Módulo 


defectuoso. 


La vigilancia siempre está activada. Para cada error 
detectado se dispara una alarma de diagnóstico. 


• Error RS422/TTL La vigilancia siempre está activada. Cuando se detecta un 
error, se dispara una alarma de diagnóstico únicamente si 
en la configuración de dispositivos se ha activado "Habilitar 
alarma de diagnóstico en caso de rotura de hilo". 


• Error 
• Falta tensión de carga 
• Alarma de proceso perdida 
• Módulo no disponible temporalmente 
• Cortocircuito o sobrecarga de la alimentación externa 


del encóder 
• Error en las salidas digitales 
• Tensión auxiliar externa incorrecta 
• Error en el encóder SSI 
• Transición ilegal de las señales A/B 
• Sobretemperatura 


La vigilancia siempre está activada. Cuando se detecta un 
error, se dispara una alarma de diagnóstico únicamente si 
en la configuración de dispositivos se ha activado "Habilitar 
otras alarmas de diagnóstico".  
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5.3.3 Disparo de una alarma de proceso 


Introducción  
En el módulo tecnológico es posible configurar qué eventos generarán una alarma de 
proceso durante el funcionamiento. 


¿Qué es una alarma de proceso? 
Según la configuración, el módulo tecnológico dispara una alarma de proceso para 
determinados eventos/estados. Durante una alarma de proceso la CPU interrumpe la 
ejecución del programa de usuario y procesa el OB de alarma de proceso asignado. El 
evento que ha provocado el disparo de la alarma lo registra la CPU en la información de 
inicio del OB de alarma de proceso asignado. 


Activación de las alarmas de proceso 
En la configuración de dispositivo del módulo tecnológico, active las alarmas de proceso en 
STEP 7 (TIA Portal) en Parámetros básicos > Alarmas de proceso". 


Encontrará una lista de las distintas alarmas de proceso en Eventos para la activación de 
una alarma de proceso (Página 50). 


Alarma de proceso perdida 
Si se produce un evento que debe provocar una alarma de proceso pero todavía no se ha 
procesado un evento igual ocurrido anteriormente, no se dispara una nueva alarma de 
proceso. La alarma de proceso se pierde. Dependiendo de la parametrización, esto puede 
conducir a la alarma de diagnóstico "Alarma de proceso perdida". 


Ajuste predeterminado 
En el ajuste predeterminado no se han activado alarmas de proceso. 
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5.3.4 Eventos para la activación de una alarma de proceso 


¿Qué eventos pueden disparar una alarma de proceso?  
Una alarma de proceso se dispara cuando se cumple la condición para la modificación del 
correspondiente bit de estado o de evento en la interfaz de realimentación.  


Al dispararse una alarma de proceso se registran, entre otros, la variable EventType en la 
información de inicio del OB de alarma de proceso asignado. La variable EventType indica 
el número del tipo de evento al que pertenece el evento que ha disparado la alarma. 


Es posible parametrizar el disparo de una alarma de proceso para los siguientes tipos de 
evento: 


 
Alarma de proceso Número de EventType 
Apertura de la puerta interna (Apertura de puerta)1) 1 
Cierre de la puerta interna (Cierre de puerta)1) 2 
Rebase por exceso (límite superior excedido)1) 3 
Rebase por defecto (límite inferior excedido)1) 4 
Evento de comparación aparecido para DQ0 5 
Evento de comparación aparecido para DQ1 6 
Paso por cero 7 
Nuevo valor Capture disponible2) 8 
Sincronización del contador por señal externa1) 9 
Inversión de sentido3) 10 
 1)  No para encóders absolutos SSI 


2)  Solo parametrizable en el modo de operación Contaje 
3)  El bit de realimentación STS_DIR está preajustado con "0". Si el valor de contaje o de posición se 


modifica por primera vez directamente después de activar el módulo tecnológico en sentido 
descendente, no se dispara ninguna alarma de proceso.  


Es posible activar eventos para el disparo de alarmas de proceso en cualquier combinación. 
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 Datos técnicos 6 
 


 


 
 6ES7138-6BA00-0BA0 


Nombre del producto TM PosInput 1 
Información general  
BaseUnits utilizables BU tipo A0 
Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M0 a I&M3 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde versión V13 / V13 
STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3 / V5.5 SP4 
Tensión de alimentación  
Tensión de carga L+  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo de corriente, máx. 75 mA; sin carga 
Alimentación del encóder  
Número de salidas 1 
Alimentación de encóder de 24 V  
24 V Sí; L+ (-0,8 V) 
Protección contra cortocircuitos Sí 
Intensidad de salida máx. 300 mA 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1,9 W 
Área de direcciones  
Área de direcciones ocupada  
Entradas 16 bytes 
Salidas 12 bytes; 4 bytes en Motion Control 
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 6ES7138-6BA00-0BA0 
Entradas digitales  
Número de entradas 2 
Entradas digitales, parametrizables Sí 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 3 Sí 
Funciones de entradas digitales, parametrizables  
Apertura/cierre de puerta Sí; solo con generador de impulsos y encóder incremental 
Captura (Capture) Sí 
Sincronización Sí; solo con generador de impulsos y encóder incremental 
Entrada digital de uso libre Sí 
Tensión de entrada  
Valor nominal, DC 24 V 
para señal "0" -30 a +5 V 
para señal "1" +11 a +30 V 
Tensión permitida en la entrada, mín. -30 V 
Tensión permitida en la entrada, máx. 30 V 
Intensidad de entrada  
para señal "1", típ. 2,5 mA 
Retardo a la entrada (con valor nominal de la tensión de 
entrada) 


 


Para entradas estándar  
• Parametrizable Sí; nada / 0,05 / 0,1 / 0,4 / 0,8 / 1,6 / 3,2 / 12,8 / 20 ms 


• En transición "0" a "1", mín. 6 µs; con parametrización "ninguna" 


• En transición "1" a "0", mín. 6 µs; con parametrización "ninguna" 


Para contador/funciones tecnológicas  
• Parametrizable Sí 


Longitud de cable  
Longitud de cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud de cable sin apantallar, máx. 600 m 
Salidas digitales  
Tipo de salida digital Transistor 
Número de salidas 2 
Salidas digitales, parametrizables Sí 
Protección contra cortocircuitos Sí; electrónica/térmica 
• Umbral de respuesta, típ. 1 A 


Limitación de la tensión de desconexión inductiva a L+ (-33 V) 
Control de una entrada digital Sí 
Funciones de salidas digitales, parametrizables  
Conmutación en los valores de referencia Sí 
Salida digital de uso libre Sí 
Poder de corte de las salidas  
Con carga óhmica, máx. 0,5 A; por cada salida digital 
Con carga de lámparas, máx. 5 W 
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 6ES7138-6BA00-0BA0 
Rango de resistencia de carga  
Límite inferior 48 Ω 
Límite superior 12 kΩ 
Tensión de salida  
para señal "1", mín. 23,2 V; L+ (-0,8 V) 
Intensidad de salida  
para señal "1" valor nominal 0,5 A; por cada salida digital 
para señal "1" rango admisible, máx. 0,6 A; por cada salida digital 
para señal "1" intensidad de carga mínima 2 mA 
para señal "0" intensidad residual, máx. 0,5 mA 
Retardo a la salida con carga óhmica  
En transición "0" a "1", máx. 50 µs 
En transición "1" a "0", máx. 50 µs 
Frecuencia de conmutación  
Con carga óhmica, máx. 10 kHz 
Con carga inductiva, máx. 0,5 Hz; según IEC 947-5-1, DC-13; tener en cuenta la curva 


de derating 
Con carga de lámparas, máx. 10 Hz 
Intensidad total de las salidas  
Intensidad máx. por módulo 1 A 
Longitud de cable  
Longitud de cable apantallado, máx. 1000 m 
Longitud de cable sin apantallar, máx. 600 m 
Encóder  
Señales de encóder, encóder incremental (simétricas)  
Tensión de entrada RS422 
Máxima frecuencia de entrada 1 MHz 
Máxima frecuencia de contaje 4 MHz; con evaluación cuádruple 
Filtro de señal, parametrizable Sí 
Longitud de cable apantallado, máx. 32 m; a 1 MHz 
Encóder incremental con pistas A/B, desfase de 90° Sí 
Encóder incremental con pistas A/B, desfase de 90° y pista 
cero 


Sí 


Generador de impulsos Sí 
Generador de impulsos con sentido Sí 
Generador de impulsos con una señal de pulso para cada 
sentido de contaje 


Sí 
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 6ES7138-6BA00-0BA0 
Señales de encóder, encóder incremental (asimétrico)  
Tensión de entrada 5 V TTL (solo encóder tipo push/pull) 
Máxima frecuencia de entrada 1 MHz 
Máxima frecuencia de contaje 4 MHz; con evaluación cuádruple 
Filtro de señal, parametrizable Sí 
Encóder incremental con pistas A/B, desfase de 90° Sí 
Encóder incremental con pistas A/B, desfase de 90° y pista 
cero 


Sí 


Generador de impulsos Sí 
Generador de impulsos con sentido Sí 
Generador de impulsos con una señal de pulso para cada 
sentido de contaje 


Sí 


Señales de encóder, encóder absoluto (SSI)  
Señal de entrada según RS422 
Long. telegrama, parametrizable 10 ... 40 bits 
Frec. reloj máx. 2 MHz; 125 kHz, 250 kHz, 500 kHz, 1 MHz, 1,5 MHz o 2 


MHz 
Código binario Sí 
Código Gray Sí 
Longitud de cable apantallado, máx. Longitud de cable 320 m, encóder absoluto SSI RS422, 


Siemens, tipo 6FX2001-5, alimentación 24 V: 125 kHz, 320 
m apantallado, máx.; 250 kHz, 160 m apantallado, máx.; 
500 kHz, 60 m apantallado, máx.; 1 MHz, 20 m apantallado, 
máx.; 1,5 MHz, 10 m apantallado, máx.; 2 MHz, 8 m 
apantallado, máx. 


Bit de paridad, parametrizable Sí 
Tiempo monoestable 16, 32, 48 y 64 µs y automático 
Multi-vuelta Sí 
Mono-vuelta Sí 
Interfaz física  
RS422 Sí 
TTL 5V Sí 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el borne) Sí 
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 6ES7138-6BA00-0BA0 
Alarmas/diagnósticos/información de estado  
Aplicación de valores sustitutivos Sí; parametrizable 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Alarma de proceso Sí 
Avisos de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Rotura de hilo Sí 
Cortocircuito Sí 
Error en transición A/B con encóder incremental Sí 
Error de telegrama con encóder SSI Sí 
Error agrupado Sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí; LED PWR verde 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Indicador de estado Contaje descendente (verde) Sí 
Indicador de estado Contaje ascendente (verde) Sí 
Funciones integradas  
Número de contadores 1 
Máxima frecuencia de contaje (contador) 4 MHz; con evaluación cuádruple 
Funciones de contaje  
Aplicable con TO High_Speed_Counter Sí; solo con generador de impulsos y encóder incremental 
Contaje sin fin Sí 
Comportamiento de contador, parametrizable Sí 
Puerta de hardware a través de entrada digital Sí 
Puerta de software Sí 
Cierre controlado por eventos Sí 
Sincronización a través de entrada digital Sí 
Rango de contaje, parametrizable Sí 
Comparadores  
• Número de comparadores 2 


• Dependencia del sentido Sí 


• Posibilidad de modificación desde el programa de 
usuario 


Sí 


Lectura de posición  
Captura incremental Sí 
Captura absoluta Sí 
Apto para S7-1500 Motion Control Sí 
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 6ES7138-6BA00-0BA0 
Funciones de medición  
Tiempo de medición, parametrizable Sí 
Adaptación dinámica del tiempo de medición Sí 
Número de umbrales, parametrizable 2 
Rango de medición  
• Medición de frecuencia, mín. 0,04 Hz 


• Medición de frecuencia, máx. 4 MHz 


• Medición del período, mín. 0,25 µs 


• Medición del período, máx. 25 s 


Precisión  
• Medición de frecuencia 100 ppm; en función del intervalo de medición y la 


evaluación de la señal 
• Medición de velocidad 100 ppm; en función del intervalo de medición y la 


evaluación de la señal 
• Medición del período 100 ppm; en función del intervalo de medición y la 


evaluación de la señal 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Condiciones ambientales  
Temperatura de empleo  
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C; observar el derating 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C; observar el derating 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 45 g 
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Datos de derating para intensidad total de las salidas 
Si las salidas digitales del TM PosInput 1 operan con cargas óhmicas o inductivas, es 
preciso tener en cuenta un derating de la intensidad total de las cargas en las salidas 
digitales del módulo tecnológico. La intensidad total es la suma de las intensidades de carga 
de todas las salidas digitales del módulo (sin alimentación de encóder). 


La siguiente curva de derating muestra la capacidad de carga de las salidas digitales en 
función de la temperatura ambiente y de la posición de montaje si se cumple el siguiente 
requisito: 


● Resistencia de la carga: 48 Ω (IEC 947-5-1) 


 
① Montaje vertical del sistema 
② Montaje horizontal del sistema 


Figura 6-1 Intensidad total en función de la temperatura ambiente y de la posición de montaje con 
cargas óhmicas 
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La siguiente curva de derating muestra la capacidad de carga de las salidas digitales en 
función de la temperatura ambiente y de la posición de montaje si se cumplen los siguientes 
requisitos: 


● Frecuencia máxima de conmutación en las salidas digitales: 0,5 Hz 


● Resistencia de la carga: 48 Ω (IEC 947-5-1) 


● Inductancia de la carga: 1150 mH (IEC 947-5-1) 


 
① Montaje vertical del sistema 
② Montaje horizontal del sistema 


Figura 6-2 Intensidad total en función de la temperatura ambiente y de la posición de montaje con 
cargas inductivas 


 
 


 Nota 


Si la frecuencia de conmutación es superior a 0,5 Hz o la inductancia en las salidas digitales 
es mayor, la intensidad total debe reducirse aún más. 


 


Croquis acotado 
Consulte el manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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 Registros de parámetros A 
 


Existe la posibilidad de cambiar la parametrización del módulo en RUN. Los parámetros se 
transfieren al módulo mediante el registro 128, p. ej. con la instrucción WRREC. 


Si se producen errores al transferir los parámetros con la instrucción WRREC, el módulo 
seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro de salida 
STATUS contendrá entonces el código de error correspondiente. Si no se producen errores, 
en el parámetro de salida STATUS figurará la longitud de los datos realmente transferidos. 


La instrucción WRREC y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7 (TIA Portal).  


Estructura del registro 128 
La tabla siguiente muestra la estructura del registro 128 para TM PosInput 1. Los valores de 
los bytes 0 a 3 son fijos y no deben modificarse. El valor del byte 4 solo puede modificarse 
con una nueva parametrización y no puede hacerse en estado operativo RUN de la CPU. 


Tabla A- 1 Registro de parámetros 128 


Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte ↓ 


0...3 Header 
0 Major Version = 0 Minor Version = 1 
1 Longitud de los datos de parámetros por canal = 48 
2 Reservado2) 
3 Reservado2) 
4 Modo de operación 
4 Reservado2) Modo de operación: 


0000B: Reservado 
0001B: Contaje/lectura de posición 
0010B: Medición 
0011 a 1111B: Reservado 
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Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte ↓ 


5 parámetros básicos 
5 Estándar de 


interfaz: 
Reservado2) Habilitar 


otras 
alarmas de 
diagnóstico1) 


Reacción a STOP de la 
CPU: 
00B: Aplicar valor 
sustitutivo 
01B: Mantener último valor 


0B: RS422, 
simétrico 


10B: Continuar 


1B: TTL 
(5 V), 
asimétrico 


11B: Reservado 


6...7 Entradas de contaje (parámetros para encóders incrementales y generadores de impulsos) 
6 Reservado2) Evaluación de señal Tipo de señal 


00B: Simple 0000B: Impulso (A) 
01B: Doble 0001B: Impulso (A) y sentido (B) 
10B: Cuádruple 0010B: Contaje ascendente (A), contaje descendente 


(B) 
11B: Reservado 0011B: Encóder incremental (A, B desfasado) 
 0100B: Encóder incremental (A, B, N) 


0101B: Encóder absoluto (SSI) 
0110 a 1111B: Reservado 


7 Reacción con señal N Invertir 
sentido1) 


Habilitar 
alarmas de 
diagnóstico 
en caso de 
rotura de 
hilo1) 


Frecuencia de filtrado 
00B: Sin reacción en caso 
de señal N 


0000B: 100 Hz 


01B: Sincronización en 
caso de señal N 


0001B: 200 Hz 


10B: Capture Con señal N 0010B: 500 Hz 
11B: Reservado 0011B: 1 kHz 
 0100B: 2 kHz 


0101B: 5 kHz 
0110B: 10 kHz 
0111B: 20 kHz 
1000B: 50 kHz 
1001B: 100 kHz 
1010B: 200 kHz 
1011B: 500 kHz 
1100B: 1 MHz 
1101 a 1111B: Reservado 
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Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte ↓ 


6...7 Entradas de contaje (parámetros para encóders absolutos SSI) 
6 Tiempo monoestable: Tipo de 


código: 
Tipo de señal 


000B: Automático 0B: Gray 0000B: Impulso (A) 
001B: 16 µs 1B: Binario 0001B: Impulso (A) y sentido (B) 
010B: 32 µs  0010B: Contaje ascendente (A), contaje descendente 


(B) 
011B: 48 µs 0011B: Encóder incremental (A, B desfasado) 
100B: 64 µs 0100B: Encóder incremental (A, B, N) 
101 a 111B: Reservado 0101B: Encóder absoluto (SSI) 


0110 a 1111B: Reservado 
7 Paridad: Invertir 


sentido1) 
Habilitar 
alarmas de 
diagnóstico 
en caso de 
rotura de 
hilo1) 


Reservado2) Velocidad de transferencia: 
00B: Ninguno 000B: 125 kHz  
01B: Par 001B: 250 kHz  
10B: Impar 010B: 500 kHz  
11B: Reservado 011B: 1 MHz 


100B: 1,5 MHz 
101B: 2 MHz 
110 a 111B: Reservado 


8...9 Alarmas de proceso1) 
8 Reservado2) Reservado2) Reservado2) Inversión de 


sentido 
Rebase por 
defecto 
(límite 
inferior 
excedido) 


Rebase por 
exceso 
(límite 
superior 
excedido) 


Cierre de 
puerta3) 


Apertura de 
puerta3) 


9 Sincronizaci
ón del 
contador 
por señal 
externa3) 


Nuevo valor 
Capture 
disponible 


Reservado2) Paso por 
cero 


Reservado2) Evento de 
comparación 
aparecido 
para DQ1 


Reservado
2) 


Evento de 
comparación 
aparecido 
para DQ0 
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Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte ↓ 


10...15 Comportamiento de una DQ 
10 Activar salida (DQ1): Activar salida (DQ0):  


0000B: Utilizada por el programa de usuario 0000B: Utilizada por el programa de usuario 
0001B: Entre valor de referencia y límite superior de 
contaje; Medición: valor medido >= valor de referencia 


0001B: Entre valor de referencia y límite superior de 
contaje; Medición: valor medido >= valor de referencia 


0010B: Entre valor de referencia y límite inferior de 
contaje;Medición: valor medido <= valor de referencia 


0010B: Entre valor de referencia y límite inferior de 
contaje;Medición: valor medido <= valor de referencia 


0011B: Con valor de referencia por duración de 
impulso 


0011B: Con valor de referencia por duración de impulso 


0100B: Entre valor de referencia 0 y 1 0100B: Reservado 
0101B: Tras comando Set de CPU hasta valor de 
referencia 


0101B: Tras comando Set de CPU hasta valor de 
referencia 


0110B: No comprendido entre valores de referencia 0 y 
1 


0110 a 1111B: Reservado 


0111 a 1111B: Reservado 
11 Sentido de contaje (DQ1):  Sentido de contaje (DQ0):  Reservado2) Reservado2) Valor 


sustitutivo 
de DQ1 


Valor 
sustitutivo de 
DQ0 


00B: Reservado 00B: Reservado 
01B: Ascendente 01B: Ascendente 
10B: Descendente 10B: Descendente 
11B: En ambos sentidos 11B: En ambos sentidos 


12 Duración de impulso(DQ0): 
WORD: rango en ms/10: 0 a 65535D 13 


14 Duración de impulso(DQ1): 
WORD: rango en ms/10: 0 a 65535D 15 


16 Reacción DI0 
16 Comportami


ento del 
valor de 
contaje tras 
Capture3) 
(DI0): 


Selección de flanco (DI0):  Selección 
de nivel 
(DI0):  


Reservado2) Ajustar función de la DI (DI0): 
00B: Reservado 000B: Apertura/cierre de puerta 


(controlado por nivel)3) 
01B: Con flanco 
ascendente 


0B: Activo 
con nivel 
alto 


001B: Apertura de puerta (controlada por 
flanco)3) 


10B: Con flanco 
descendente 


010B: Cierre de puerta (controlado por 
flanco)3) 


0B: 
Continuar 
contaje 


11B: Con flanco 
ascendente y 
descendente 


1B: Activo 
con nivel 
bajo 


011B: Sincronización3) 
100B: Habilitar sincronización con 
señal N3) 


1B: Poner al 
valor inicial 
y seguir 
contando 


  101B: Capture 
110B: Entrada digital sin función 
111B: Reservado 
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Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte ↓ 


17 Reacción DI1 
véase byte 16 


18 Reservado2) 
19 Frecuencia: Reservado2) Tiempo de filtrado: 


0B: Una vez 0000B: Ninguno 
1B: 
Periódico 


0001B: 0,05 ms 


 0010B: 0,1 ms 
0011B: 0,4 ms 
0100B: 0,8 ms 
0101B: 1,6 ms 
0110B: 3,2 ms 
0111B: 12,8 ms 
1000B: 20 ms 
1001 a 1111B: Reservado 


20...43 Valores 
20...23 Límite de contaje superior3): 


DWORD: rango: –2147483648 a 2147483647D u 80000000 a 7FFFFFFFH 
24...27 Valor de comparación 0: 


Modo de operación Contaje: DWORD: rango: –2147483648 a 2147483647D u 80000000 a 7FFFFFFFH; 
Modo de operación Medición: REAL: número en coma flotante en la unidad parametrizada para la magnitud 


28...31 Valor de comparación 1: 
Modo de operación Contaje: DWORD: rango: –2147483648 a 2147483647D u 80000000 a 7FFFFFFFH; 


Modo de operación Medición: REAL: número en coma flotante en la unidad parametrizada para la magnitud 
32...35 Valor inicial3): 


DWORD: rango: –2147483648 a 2147483647D u 80000000 a 7FFFFFFFH 
36...39 Límite de contaje inferior3): 


DWORD: rango: –2147483648 a 2147483647D u 80000000 a 7FFFFFFFH 
40...43 Tiempo de actualización: 


DWORD: rango en μs: 0 a 25000000D 







Registros de parámetros  
  


 Módulo tecnológico TM PosInput 1 (6ES7138-6BA00-0BA0) 
64 Manual de producto, 02/2014, A5E33015757-AA 


Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte ↓ 


44 Comportamiento del contador en límites y al abrir la puerta 
44 Comportamiento al abrir 


puerta3): 
Comportamiento al rebasar un límite de 
contaje3): 


Inicializar al rebasar un límite de 
contaje3): 


00B: Poner a valor inicial 000B: Parar contaje 000B: A otro límite de contaje 
01B: Continuar con valor 
actual 


001B: Continuar contaje 001B: A valor inicial 


10 a 11B: Reservado 010 a 111B: Reservado 010 a 111B: Reservado 
45 Especificar valor medido 
45 Reservado2) Base de tiempo para medición de 


velocidad: 
Magnitud: 


000B: 1 ms 00B: Frecuencia 
001B: 10 ms 01B: Duración de período 
010B: 100 ms 10B: Velocidad 
011B: 1 s 11B: Telegrama SSI 


completo 
100B: 60 s/1 min  
101 a 111B: Reservado 


46 Incrementos por unidad: 
WORD: rango: 1 a 65535D 47 


48 Ajustar rango de histéresis: 
Rango: De 0 a 255D: 


49...51 Parámetros para encóders absolutos SSI 
49 Reservado2) Longitud de telegrama: 


De 10 a 40D: Rango 
50 Reservado2) Número de bit del LSB del valor de posición: 


De 0 a 38D: Rango 
51 Reservado2) Número de bit del MSB del valor de posición: 


De 0 a 39D: Rango 
 1) El respectivo parámetro se activa poniendo el bit correspondiente a 1. 


2) Los bits reservados deben estar ajustados a 0. 
3) Con el tipo de señal "Encóder absoluto (SSI)" se aplica: reservado2) 
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   Siemens AG 
Division Digital Factory 
Postfach 48 48 
90026 NÜRNBERG 
ALEMANIA 


Referencia del documento: A5E34902760A 
Ⓟ 11/2014 Sujeto a cambios sin previo aviso 


Copyright © Siemens AG 2014. 
Reservados todos los derechos 


Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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 Introducción 1 
1.1 Finalidad del manual 


El presente manual le proporciona toda la información necesaria para instalar, montar, 
cablear y poner en marcha el módulo electrónico de pesaje SIWAREX WP321. 


1.2 Conocimientos básicos necesarios 
Para mejor comprensión del manual se requieren conocimientos en el campo de la técnica 
de pesaje, así como conocimientos generales de SIMATIC, incluido el TIA Portal. 


1.3 Ámbito de validez del manual 
El presente manual es válido para: 


 
Designación de tipo Referencia desde la versión 
SIWAREX WP321 7MH4138-6AA00-0BA0 HW V.1 FW V. 1.0 


 


 


 Nota 


Este manual contiene la descripción de los módulos electrónicos de pesaje válidos en el 
instante de la publicación. Nos reservamos el derecho de adjuntar una información de 
producto que contenga información actual del módulo. 
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 Consignas de seguridad 2 
2.1 Consignas de seguridad generales 
 


 ADVERTENCIA 


Incumplimiento de advertencias o intervenciones no cualificadas en el sistema 


En caso de intervenciones no cualificadas en el aparato/sistema o de no observar las 
advertencias pueden producirse lesiones graves o daños materiales importantes. Por lo 
tanto, solo personal cualificado está autorizado a intervenir en el presente aparato/sistema. 


 


 ADVERTENCIA 


Autorización para la integración en máquinas 


La puesta en marcha estará prohibida hasta que no se determine que la máquina en la que 
deba ir montado este componente cumpla con las exigencias de la directiva 89/392/CEE. 


 


 Nota 


En caso de configuración, montaje y puesta en marcha dentro del entorno SIMATIC rigen 
las especificaciones del manual para el sistema SIMATIC ET 200SP. En este capítulo 
obtendrá información adicional sobre la configuración hardware, el montaje y la preparación 
para el servicio del SIWAREX WP321. 


Deben observarse sin falta las indicaciones técnicas de seguridad. 
 


 Nota 


El aparato ha sido desarrollado, fabricado, comprobado y documentado observando las 
normas de seguridad vigentes. Por norma general, el aparato no es ninguna fuente de 
peligro para la salud de las personas ni en relación a daños materiales. 
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2.2 IT Security 
Siemens comercializa productos de automatización y accionamientos con funciones de 
Industrial Security que contribuyen al funcionamiento seguro de la instalación o máquina. 
Estos son un componente importante de un sistema Industrial Security integral. Atendiendo 
a este punto de vista, los productos son objeto de mejoras continuas. Recomendamos 
informarse periódicamente de las actualizaciones de nuestros productos. Encontrará 
información y la newsletter en: 
http://support.automation.siemens.com (http://www.siemens.de/automation/csi_es_WW).  


Para el funcionamiento seguro de una máquina o instalación, es necesario tomar medidas 
de seguridad adecuadas (p. ej., sistema de protección de células) e integrar los 
componentes de automatización y accionamiento en un sistema Industrial Security integral 
para toda la instalación o máquina que responda a los últimos avances tecnológicos. 
Asimismo hay que tener en cuenta los productos utilizados de otros fabricantes. Para más 
información, visite el sitio web: 
http://www.siemens.com/industrialsecurity (http://www.siemens.com/industrialsecurity). 



http://www.siemens.de/automation/csi_es_WW

http://www.siemens.com/industrialsecurity
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 Descripción 3 
3.1 Descripción del producto 


SIWAREX WP321 es un módulo de pesaje flexible y polivalente que puede utilizarse como 
báscula estática. 


El módulo electrónico de pesaje puede utilizarse en SIMATIC ET 200SP y ofrece todas las 
prestaciones de un sistema de automatización moderno, tales como la comunicación 
integrada, el manejo y la visualización, el sistema de diagnóstico y las herramientas de 
configuración del TIA Portal o de SIMATIC STEP 7 y WinCC flexible. 


3.2 Campo de aplicación 
El módulo electrónico de pesaje que se describe aquí es la solución ideal siempre que 
deben captarse y procesarse señales procedentes de sensores de pesaje o fuerza. El 
SIWAREX WP321 es un módulo electrónico de pesaje de alta precisión. 


Puede emplearse en casi todas las aplicaciones no sujetas a contraste de la técnica de 
pesaje industrial. También es apto para el uso en áreas con peligro de explosión (con 
interfaz Ex SIWAREX IS). 


3.3 Integración del sistema en SIMATIC 
El módulo electrónico de pesaje descrito aquí es un módulo tecnológico para 
SIMATIC ET 200SP. La configuración de la solución de automatización es completamente 
libre, incluida la aplicación de pesaje. La combinación correspondiente de los módulos 
SIMATIC ofrece la posibilidad de obtener soluciones óptimas para plantas de tamaño 
pequeño y mediano. El paquete de configuración y la aplicación "Ready for Use" para 
SIMATIC permiten desarrollar en muy poco tiempo soluciones personalizadas y ajustadas a 
las necesidades del ramo. 


Son posibles soluciones con CPUs S7-300, S7-1200 y S7-1500. Como software de 
configuración puede emplearse el TIA Portal o STEP 7 Classic. 
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Figura 3-1 Vista general del sistema 
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3.4 Ventajas para el cliente 
El módulo electrónico de pesaje que se describe aquí se caracteriza por varias ventajas 
decisivas: 


● Diseño unificado y comunicación homogénea en SIMATIC ET 200SP 


● Parametrización en un panel de operador, programa de usuario STEP 7 o PC 


● Posibilidad de configuración unificada en SIMATIC TIA Portal o SIMATIC STEP 7 


● Medición de pesos con una resolución de hasta +/- 2 millones de divisiones 


● Alta precisión del 0,05% 


● Alta velocidad de medición de 100 Hz 


● Vigilancia de los valores límite 


● Adaptación flexible a diferentes requisitos 


● Fácil ajuste de la báscula con el programa SIWATOOL 


● Posibilidad de calibración automática sin necesidad de usar pesos de calibración 


● Posibilidad de sustituir el módulo sin volver a calibrar la báscula 


● Uso en la zona Ex 2 / homologación ATEX 


● Alimentación de las células de carga con seguridad intrínseca en atmósferas 
potencialmente explosivas de la zona 1 (opción SIWAREX IS) 


● Funciones de diagnóstico 


3.5 Volumen de suministro 
El suministro incluye el módulo de pesaje SIWAREX WP321. Accesorios necesarios → 
Accesorios (Página 115) 


 


 Nota 


Para configurar el módulo electrónico de pesaje SIWAREX WP321 se necesita el paquete 
de configuración SIWAREX WP321 → Accesorios (Página 115). El paquete de configuración 
no está incluido en el volumen de suministro del módulo. 
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 Pasos previos a la instalación 4 
4.1 Funciones 


La tarea principal del módulo electrónico de pesaje consiste en medir y registrar el valor de 
peso actual. La integración en SIMATIC ofrece la posibilidad de procesar el valor de peso 
directamente en el PLC (autómata programable).  


El módulo SIWAREX WP321 sale de fábrica ya ajustado. Por tanto, se puede calibrar 
automáticamente la báscula sin necesidad de usar pesos de calibración, así como sustituir 
módulos sin tener que volver a calibrar la báscula.  


Para parametrizar el módulo electrónico de pesaje existe la posibilidad de conectar un PC a 
través de la interfaz RS485. 


El módulo electrónico de pesaje SIWAREX WP321 también es apto para el uso en áreas 
con peligro de explosión (zona 2). Por medio de la interfaz Ex opcional SIWAREX IS, las 
células de carga se alimentan de forma intrínsecamente segura en aplicaciones de la zona 
1. 
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4.2 Posibilidades de parametrización 


4.2.1 Parametrización con el PC 
El software de parametrización para PC "SIWATOOL" permite ajustar con rapidez los 
parámetros de la báscula con la comodidad de un entorno Windows. 


Este programa permite poner en marcha la báscula sin conocimientos en tecnología de 
automatización. En caso de servicio técnico, es posible analizar y probar los procesos de la 
báscula con el PC, independientemente del sistema de automatización o panel de operador 
La lectura del búfer de diagnóstico desde el módulo SIWAREX es una función muy útil para 
el análisis de eventos.  


La siguiente figura muestra la estructura de las diferentes ventanas del programa. 


 
Figura 4-1 Vista general de SIWATOOL 


SIWATOOL es un gran ayuda no solo para ajustar la báscula sino también para analizar el 
búfer de diagnóstico, que puede guardarse junto con los parámetros después de leerlos del 
módulo. La visualización del estado actual de la báscula se puede modificar. 


El programa soporta también varios idiomas. 


Se requiere un convertidor RS485/USB (véase Accesorios (Página 115)). 







 Pasos previos a la instalación 
 4.2 Posibilidades de parametrización 


SIWAREX WP321 
Manual de producto, 07/2014, A5E34902760A-01 21 


4.2.2 Parametrización con un panel SIMATIC 
SIWAREX WP321 puede parametrizarse mediante un panel SIMATIC que se conecta a la 
CPU SIMATIC. Para ello se emplea el software de aplicación "Ready for Use". 
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 Montaje 5 
5.1 Directiva de montaje 


Durante el ensamblaje de los componentes SIMATIC con el módulo electrónico de pesaje 
que se describe aquí deben cumplirse las directivas de instalación, montaje y cableado de 
SIMATIC ET 200SP (consulte el manual de sistema "SIMATIC ET 200SP Sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP", referencia: A5E03576848). 


En este manual se describen aspectos complementarios del montaje y cableado específicos 
del módulo electrónico de pesaje. 


5.2 Instalación cumpliendo los requisitos de CEM 


5.2.1 Introducción 
El módulo electrónico de pesaje que se describe aquí está desarrollado para el uso en un 
entorno industrial y cumple los elevados requisitos de CEM. Garantiza un funcionamiento 
seguro incluso en condiciones ambientales duras. A pesar de todo, antes de instalar los 
aparatos es conveniente realizar una planificación de CEM para detectar posibles fuentes 
de interferencias e incluirlas en las consideraciones. 


Compatibilidad electromagnética 
La compatibilidad electromagnética (CEM) describe la aptitud de un dispositivo, de un 
aparato o de un sistema para funcionar en su entorno electromagnético, de forma 
satisfactoria y sin producir él mismo perturbaciones electromagnéticas intolerables para todo 
lo que se encuentre en dicho entorno. 


5.2.2 Posibles efectos perturbadores 
Las perturbaciones electromagnéticas pueden afectar al módulo electrónico de pesaje aquí 
descrito de formas distintas: 


● Campos electromagnéticos que influyen de forma directa en el sistema 


● Perturbaciones que se filtran por líneas de comunicación 


● Perturbaciones que afectan a través del cableado del proceso 


● Perturbaciones que llegan al sistema por la alimentación o la protección de puesta a 
tierra 


Los efectos perturbadores pueden afectar el funcionamiento correcto del módulo electrónico 
de pesaje.  
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5.2.3 Mecanismos de acoplamiento 
Según el medio de expansión (por cable o sin cable) y la distancia entre fuente de 
interferencias y dispositivo, las perturbaciones llegan al dispositivo a través de cuatro 
mecanismos de acoplamiento diferentes: 


● Acoplamiento directo 


● Acoplamiento capacitivo 


● Acoplamiento inductivo 


● Acoplamiento por radiación 


5.2.4 Cinco reglas básicas para garantizar la compatibilidad electromagnética 
Observe las cinco reglas básicas para garantizar la compatibilidad electromagnética. 


Regla 1: Conexión a masa de gran superficie 
● Cuando monte los aparatos, asegúrese de realizar una conexión a masa de las piezas 


de metal inactivo con una gran superficie de contacto (consulte los apartados siguientes). 


● Procure que la superficie de contacto de masa de las piezas metálicas sea lo mayor 
posible y que el contacto sea de baja impedancia (secciones grandes). 


● Una los tornillos a las piezas metálicas lacadas o anodizadas con arandelas de contacto 
especiales o retire la capa protectora aislante de los puntos de contacto. 


● En lo posible, no utilice piezas de aluminio para las conexiones a masa. El aluminio se 
oxida con facilidad, por lo que no es un material apto para las conexiones a masa. 


● Establezca una conexión central entre la masa y el sistema de conductores de puesta a 
tierra. 


Regla 2: Tendido de cables conforme a las prescripciones 
● Distribuya el cableado en grupos de conductores (cables de alta tensión, de 


alimentación, de señales, de medición y de datos). 


● Tienda los cables de alta tensión y de datos en canales o haces distintos. 


● Tienda los cables de medición lo más cerca posible de superficies de contacto de masa 
(p. ej. montantes, barras metálicas, paneles de armario). 


Regla 3: Fijación de las pantallas de los cables 
● Vigile que las pantallas de los cables estén perfectamente fijadas. 


● Utilice únicamente cables de datos apantallados. El blindaje deberá tener una gran 
superficie de contacto de masa por ambos lados de los cables de datos. 


● La parte pelada de los extremos de los cables debe ser la mínima posible. 


● Utilice para los cables de datos blindados únicamente cajas de conectores metálicas o 
metalizadas. 
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Regla 4: Medidas de CEM especiales 
● Conecte con circuitos supresores todas las inductancias que deban controlarse. 


● Para la iluminación de los armarios, utilice lámparas fluorescentes antiparásitas cerca del 
controlador. 


Regla 5: Potencial de referencia homogéneo 
● Cree un potencial de referencia homogéneo y ponga a tierra todos los componentes 


eléctricos. 


● Si existen, o espera que vayan a aparecer diferencias de potencial entre las distintas 
partes de la instalación, tienda cables equipotenciales suficientemente dimensionados. 
Para aplicaciones en áreas con peligro de explosión, la conexión equipotencial está 
estrictamente prescrita. 







Montaje  
5.3 Montaje en el SIMATIC ET 200SP 


 SIWAREX WP321 
26 Manual de producto, 07/2014, A5E34902760A-01 


5.3 Montaje en el SIMATIC ET 200SP 
El módulo electrónico de pesaje que se describe aquí es un módulo de la serie SIMATIC 
ET 200SP y puede conectarse directamente al sistema de bus del sistema de 
automatización. El tiempo requerido para montar y cablear el módulo de 15 mm de ancho es 
mínimo.  


El módulo se abrocha a la ET 200SP BaseUnit (BU). Debe emplear BaseUnits del tipo A0 (→ 
Accesorios (Página 115)). 


Las células de carga, la alimentación y las interfaces serie se conectan mediante la caja de 
bornes. 


 
Figura 5-1 Montaje de los módulos E/S y SIWAREX 


5.4 Configuración del hardware en SIMATIC 
Una estación tiene un ancho máx. de 1 m; dependiendo del tipo de la estación de cabecera 
PN pueden emplearse hasta 64 módulos, en la variante Profibus 15 módulos como máximo. 
Tenga en cuenta las condiciones del sistema a la hora de planificar la ampliación. 


Cada módulo electrónico de pesaje SIWAREX requiere 16 bytes del área de periferia de las 
entradas y salidas. La asignación de la dirección se realiza en el TIA Portal o en el SIMATIC 
Manager durante la configuración hardware. 
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 Conexión 6 
 


Todas las conexiones externas se realizan mediante la caja de bornes 


 
Figura 6-1 SIWAREX WP321 Bornes del proceso en la BaseUnit 


6.1 Conexión de 24 V 
La tensión de alimentación de 24 V DC se conecta a la BaseUnit mediante los bornes 
correspondientes. 


Tabla 6- 1 Conexión de la alimentación de 24 V 


Rotulación Función 
L+ Alimentación de +24 V 
M Alimentación de masa 


6.2 Conexión de las células de carga 
El módulo electrónico de pesaje SIWAREX WP321 ofrece la posibilidad de conectar 
sensores equipados con galgas extensométricas (puente integral DMS) que cumplan las 
condiciones siguientes. 


● Valor característico 1 ... 4 mV/V 


● Se admite una tensión de alimentación de 5 V 


La alimentación de tensión para las células de carga es de 4,85 V. 
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Deben cumplirse las reglas siguientes para conectar células de carga analógicas (DMS) 


1. El uso de una caja de conexión (Junction Box SIWAREX JB) es imprescindible cuando 
se conecta más de una célula de carga (las células de carga deben conectarse en 
paralelo). Si la distancia entre una célula de carga y el SIWAREX WP321 o la caja de 
conexión es mayor que la longitud disponible del cable de conexión para la célula de 
carga, debe utilizarse la Extension Box SIWAREX EB. 


2. La pantalla del cable se coloca siempre en el pasacables de la caja de conexión 
(SIWAREX JB) o la Extension Box. En caso de existir peligro de intensidades 
equipotenciales por la pantalla del cable debe tenderse un cable equipotencial paralelo al 
cable de la célula de carga. 


3. Para los cables indicados se requieren parejas de conductores trenzados con 
apantallamiento adicional: 


– Cable del sensor (+) y (-) 


– Cable de tensión de medición (+) y (-) 


– Cable de tensión de alimentación (+) y (-) 


 
Figura 6-2 Apantallamiento en el pasacables 


Se recomienda utilizar los cables indicados en el capítulo Accesorios (Página 115). 


4. La pantalla debe ponerse a tierra en las cercanías del SIWAREX WP321. 
La distancia máxima entre el SIWAREX WP321 y la célula de carga es aplicable en caso 
de utilizar los cables recomendados. 


 
Rotulación Función Pin de conexión 
Sig- Cable de medición - de la célula de carga 2 
Sig+ Cable de medición + de la célula de carga 1 
Sen- Cable sensor - de la célula de carga 4 
Sen+ Cable sensor + de la célula de carga 3 
Exc- Alimentación - de la célula de carga 6 
Exc+ Alimentación + de la célula de carga 5 
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6.3 Conexión de pantalla 
Asegúrese de realizar correctamente la conexión de pantalla para los cables apantallados. 
Solo de este modo se garantiza que el sistema sea inmune a perturbaciones.  


Los cables se apantallan para debilitar la acción de interferencias magnéticas, eléctricas y 
electromagnéticas en dichos cables. Las corrientes perturbadoras en los cables 
apantallados se desvían a tierra a través de la barra de pantalla conectada con conducción. 
Para evitar que estas corrientes perturbadoras no se conviertan a su vez en una fuente de 
interferencias, es importante crear una conexión de baja impedancia a masa. 


Utilice únicamente cables con pantalla trenzada. La densidad de malla del blindaje debe ser 
como mínimo del 80 %. 


 
Figura 6-3 Conexión de pantalla y borne para pantalla de cable 
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6.4 Conexión de la interfaz serie RS485 
Pueden conectarse a la interfaz serie los siguientes aparatos: 


● Indicador de la empresa Siebert tipo S102 (consulte la conexión en el capítulo Conexión 
de un indicador Siebert mediante RS485 (Página 31)) 


● PC con convertidor RS485/USB (consulte los accesorios) para usar SIWATOOL 


Tabla 6- 2 Terminación de la interfaz serie RS485 


Rotulación Función Pin de conexión 
RS485: T+ Terminación RS485 +:  


se emplea en el final de bus físico para colocar puentes de 
terminación 


9 


RS485: T- Terminación RS485 -:  
se emplea en el final de bus físico para colocar puentes de 
terminación  


10 


RS485: D+' Cable de datos RS485 +': 
se emplea en el final de bus físico para colocar puentes de 
terminación y, entremedio, para el enlace progresivo de las 
líneas de bus 


11 


RS485: D-' Cable de datos RS485 -': 
se emplea en el final de bus físico para colocar puentes de 
terminación y, entremedio, para el enlace progresivo de las 
líneas de bus.  


12 


RS485: D+ Cable de datos RS485 + 13 
RS485: D- Cable de datos RS485 - 14 


Si se conecta un módulo SIWAREX WP321 con SIWATOOL o un indicador Siebert debe 
tenderse un puente de cables entre los bornes T+ y D+' y entre los bornes T- y D-'. 
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6.5 Conexión de un indicador Siebert mediante RS485 
La interfaz RS485 del módulo de pesaje ofrece la posibilidad de conectar un indicador 
Siebert S102 con la referencia S102-W6/14/0R-000/0B-SM. Para ello, el indicador Siebert 
debe alimentarse con 24 V DC y conectarse a la interfaz RS485 del módulo de pesaje tal 
como muestra la imagen de la figura siguiente. 


 
Figura 6-4 Conexión de un indicador Siebert S102 


La interfaz RS485 en DR13 del SIWAREX WP321 se ajusta del siguiente modo: 


● Velocidad de transferencia: 9 600 bits/s 


● Paridad de caracteres: par 


● Número de bits de datos: 8 


● Número de bits de parada: 1 


El S102 se ajusta del siguiente modo: 


Tabla 6- 3 Ajustes del indicador Siebert S102 


Comando de menú Ajuste Significado 
1 Interfaz 485 Interfaz RS485 
9 Dirección de 
dispositivo 


01 Significado de la dirección: 
Dirección Valor de peso 
01 Peso 
02 Bruto 
03 Neto 
04 Tara 


t Timeout 2 p. ej. timeout tras 2 segundos 
C 0.0 Sin punto decimal 
F Test de segmento  ----* Sin test de segmento al conectar 


8.8.8 Test de segmento al conectar 
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 Puesta en marcha 7 
 


La puesta en marcha consiste básicamente en: 


● la comprobación del montaje de la báscula 


● la especificación de los parámetros 


● la calibración 


● la verificación de la funcionalidad prevista 


7.1 Parámetros preajustados de fábrica 
El módulo electrónico de pesaje que se describe aquí está equipado con parámetros 
preajustados de fábrica. Los parámetros están previstos para una báscula típica de 100 kg 
basada en tres células de carga. Los parámetros que pueden introducirse como porcentaje 
o tiempo están preajustados de forma que dan buenos resultados en la mayoría de casos 
de aplicación. 


Este ajuste predeterminado permite poner el módulo en marcha en 5 minutos (consulte el 
capítulo Puesta en marcha rápida en 5 minutos (Quick start) con el panel de operador y el 
software "Ready for Use" (Página 34)). 


7.2 Herramientas para la puesta en marcha 
Existen las alternativas siguientes para poner en marcha el módulo electrónico de pesaje: 


● Panel de operador mediante CPU SIMATIC 


● SIWATOOL 


Si SIWAREX solo está conectado a la estación ET 200SP, el programa SIWATOOL permite 
la puesta en marcha de la báscula. El panel de operador y el sistema de automatización no 
son necesarios. En caso de error, las funciones de diagnóstico adicionales de SIWATOOL 
permiten analizar rápidamente la causa. 
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7.3 Puesta en marcha rápida en 5 minutos (Quick start) con el panel de 
operador y el software "Ready for Use" 


7.3.1 Iniciar 
En el presente capítulo se explica la puesta en marcha rápida en 5 minutos con un TP700 
Comfort Panel conectado a la CPU SIMATIC.  El panel se comunica con el módulo 
SIWAREX mediante la CPU SIMATIC. 


Para realizar la puesta en marcha rápida seleccione la función "1.0 Configuración" en el 
menú principal y, seguidamente, "1.2 Quick Start". El menú le guiará por las diferentes 
tareas para ajustar los principales parámetros.  


Los parámetros restantes están ajustados de fábrica de forma que en la mayoría de los 
casos pueden aplicarse sin cambios. 


 
Figura 7-1 Quick Start paso 1 
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7.3.2 Ajuste de fábrica de los parámetros 
La configuración rápida parte de los ajustes de fábrica de los parámetros. Por este motivo, 
antes de la puesta en marcha rápida deben restablecerse los parámetros actuales. Primero 
se activará el modo de servicio. Seguidamente se restablecen los parámetros de fábrica. 


 
Figura 7-2 Quick Start paso 2 
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7.3.3 Seleccionar el método de calibración 


 
Figura 7-3 Quick Start paso 3 


En un principio, el módulo puede calibrarse de dos modos distintos:  


● Con pesos de referencia: en una calibración con pesos se tienen en cuenta en parte las 
influencias mecánicas de la construcción de la báscula. 


● Sin pesos con los datos técnicos de la o las células de carga conectadas: en la 
calibración automática, la precisión de la báscula depende todavía más de las 
particularidades mecánicas que en la calibración con pesos de referencia. 


Antes de utilizar cualquiera de los dos métodos de calibración hay que asegurarse de que la 
mecánica de la báscula esté en perfecto estado. 
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7.3.4 Definir los pesos de calibración 


 
Figura 7-4 Quick Start paso 4a 


En el paso 4 se introducen los pesos de calibración que se colocarán sobre la báscula para 
la calibración. Si la báscula no está vacía y se conoce su contenido actual, existe la 
posibilidad de especificar un "peso de calibración 0" con el contenido actual de la báscula. 
Si la báscula está vacía, este parámetro queda definido con 0 kg. Por lo general, el "peso de 
calibración 1" define el primer punto de referencia de la curva característica de la báscula. 
Opcionalmente es posible definir otro punto de referencia ("peso de calibración 2"). Según 
sea la mecánica de la báscula quizás no sea necesario definirlo. 


Asegúrese de que la distancia entre los pesos de calibración sea como mínimo un 2% de la 
carga nominal de la báscula. Así pues, en una báscula de 1 000 kg debe utilizarse como 
mínimo un peso de calibración de 20 kg. 
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7.3.5 Establecer puntos de calibración 


 
Figura 7-5 Quick Start paso 5a 


Para finalizar la puesta en marcha rápida deben ejecutarse los comandos de calibración: 


1. Ejecute el comando "Establecer peso de calibración 0". El "peso de calibración 0" 
especificado en el paso 4 se muestra ahora en la pantalla. 


2. Coloque el "peso de calibración 1" especificado en el paso 4 sobre la construcción de la 
báscula y ejecute el comando "Establecer peso de calibración 1". 


3. Si se ha seleccionado un "peso de calibración 2":  
Coloque el "peso de calibración 2" especificado en el paso 4 sobre la construcción de la 
báscula y ejecute el comando "Establecer peso de calibración 2". 


4. La calibración de la báscula ha concluido. Regrese a la pantalla inicial haciendo clic en el 
símbolo de inicio. 
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7.3.6 Calibrar la báscula automáticamente 
También es posible calibrar la báscula sin peso. Para ello deben introducirse datos 
específicos de las células de carga. También es necesario que la báscula esté vacía. 


 
Figura 7-6 Quick Start paso 4b 


El número de puntos de apoyo en un silo equivale por ejemplo al número de patas del silo. 
Una báscula de plataforma cuadrada apoyada sobre una célula de carga en cada esquina 
tiene 4 puntos de apoyo. Para calcular el valor característico medio de las células de carga 
se necesitan los valores característicos de las diferentes células de carga.  


La fórmula de cálculo es: 
(valor característico célula 1 + valor característico célula 2 + valor característico célula n) / n 


Si no se conocen los valores característicos exactos también es posible trabajar con valores 
redondeados (p. ej. 1,0 mV/V, 2,0 mV/V). Finalmente debe especificarse la carga nominal 
de una sola célula de carga (no la de toda la báscula). 
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7.3.7 Ejecutar calibración automática 


 
Figura 7-7 Quick Start paso 5b 


Por último se ejecuta el comando "Ejecutar calibración automática" estando la báscula 
vacía. La báscula se calibra directamente y puede regresar a la pantalla inicial haciendo clic 
en el símbolo de inicio. 


7.3.8 Comprobación de la báscula tras la calibración 
Si la báscula se utiliza únicamente para fines de explotación basta con una comprobación 
sencilla. 


Ejecute para ello los siguientes pasos: 


1. La báscula no tiene carga y muestra "0 kg". 


2. Coloque un peso de comprobación conocido sobre la báscula. 
Compruebe la indicación. 


3. Si dispone de un segundo peso de comprobación conocido, colóquelo también sobre la 
báscula. 
Compruebe si la báscula muestra la suma de los pesos de comprobación. 


4. Retire el peso de comprobación de la báscula. 
Compruebe si la indicación vuelve a ser "0 kg". 
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7.4 Puesta en marcha rápida en 5 minutos (Quick start) con 
SIWATOOL 


Encontrará indicaciones generales sobre el uso del programa SIWATOOL en el capítulo 
"Servicio con el programa SIWATOOL (Página 44)". 


Para llevar a cabo la puesta en marcha rápida, los parámetros necesarios de los registros 
DR 3 y DR 10 están resaltados en negrita. A continuación se describe el procedimiento. 


 
Figura 7-8 Puesta en marcha rápida con parámetros marcados 


7.4.1 Activar el modo de servicio 
La activación del modo de servicio permite modificar los parámetros de calibración. El 
comando se encuentra en el grupo "Comandos de mantenimiento y ajuste" (símbolo de llave 
de tuercas). 


7.4.2 Cargar el ajuste de fábrica 
La puesta en marcha rápida parte del ajuste estándar del módulo de pesaje. Por este 
motivo, antes de la puesta en marcha rápida debe restablecerse el ajuste de fábrica. 
Primero se activa el modo de servicio y, seguidamente, se carga el ajuste de fábrica con el 
comando "Cargar el ajuste de fábrica (11)". 
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7.4.3 Entrada de los parámetros necesarios 
Para la puesta en marcha deben introducirse los parámetros siguientes en el registro DR 3 y 
enviarse al módulo: 


● Unidad de peso 


● Rango de pesaje máximo deseado de la báscula 


● Paso numérico 


Un registro se envía y recibe siempre haciendo clic con el botón derecho del ratón en el 
nombre del registro dentro de la columna "Valor" en la estructura de árbol.  


Si, por ejemplo, debe enviarse el registro 3, hay que hace clic con el botón derecho del ratón 
en "Parámetros de calibración (DR3)". A continuación se abre un submenú con la 
posibilidad de enviar el registro correspondiente al módulo de pesaje o leerlo del mismo. 
Todos los registros se envían siempre a SIWAREX o se reciben del mismo como paquete 
completo. No es posible leer o escribir parámetros individuales dentro de un registro. Por 
este motivo, cada vez que se cambia un parámetro de un registro debe recibirse el registro 
completo. Posteriormente es posible editar el parámetro deseado y devolver el registro. Sin 
la recepción existe el riesgo de que se envíen parámetros offline distintos a la báscula y se 
sobrescriban en ella parámetros activos que se han definido previamente a conciencia. 


 
Figura 7-9 Enviar / recibir un registro a / de SIWATOOL V7 


A continuación deben introducirse los parámetros necesarios en el registro DR 10 y enviarse 
al módulo. 


● Número de puntos de apoyo 


● Valor característico de una célula de carga en mV/V, con varias células de carga el 
promedio de los valores característicos 


● Carga nominal de una célula de carga 


7.4.4 Finalizar la calibración automática 
● La báscula debe estar vacía (solo carga muerta mecánica). 


● Active el comando "Calibración automática 82". 
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7.4.5 Recibir todos los datos 
Active la función "Recibir todos los datos" desde el menú de comunicación.  


Ahora existe la posibilidad de guardar todos los parámetros en el disco duro en un archivo 
de copia de seguridad. En caso de cambiar el módulo es posible grabar el archivo de copia 
de seguridad en el módulo nuevo en unos pocos segundos. En el instante de crear el 
archivo de copia de seguridad, la báscula vuelve a estar directamente en estado calibrado 
sin necesidad de una nueva calibración. 


7.4.6 Comprobación de la báscula tras la calibración 
Si la báscula se utiliza únicamente para fines de explotación basta con una comprobación 
sencilla. 


Ejecute para ello los siguientes pasos: 


1. La báscula no tiene carga y muestra "0 kg". 


2. Coloque un peso de comprobación conocido sobre la báscula. 
Compruebe la indicación. 


3. Si dispone de un segundo peso de comprobación conocido, colóquelo también sobre la 
báscula. 
Compruebe si la báscula muestra la suma de los pesos de comprobación. 


4. Retire el peso de comprobación de la báscula. 
Compruebe si la indicación vuelve a ser "0 kg". 
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7.5 Servicio con el programa SIWATOOL 
El programa SIWATOOL permite poner en marcha la báscula independientemente del 
sistema de automatización SIMATIC. Para conectar el PC con SIWAREX se necesita un 
convertidor RS485/USB (consulte el capítulo Accesorios), que permite conectar la interfaz 
RS485 de SIWAREX con la interfaz USB del PC. 


El programa SIWATOOL está incluido en el suministro del paquete de configuración.  


Para la puesta en marcha, instale SIWATOOL (catálogo SIWATOOL) en el PC. 


Consulte también 
Accesorios (Página 115) 


7.5.1 Ventanas y funciones de SIWATOOL 


 
① Elementos de mando para SIWATOOL y manejo de 


la báscula 
③ Valores offline del módulo SIWAREX 


② Lista de parámetros del módulo SIWATOOL ④ Valores online del módulo SIWAREX conectado 


Figura 7-10 Estructura de la interfaz de usuario de SIWATOOL 


Para enviar, recibir y aplicar seleccione el registro correspondiente y llame la lista de 
comandos utilizando el botón derecho del ratón. 


Siempre se trasfiere todo el registro (todos los parámetros del registro) y no solo parámetros 
individuales. 
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7.5.2 Parametrización offline 
Todos los parámetros de la báscula pueden editarse y guardarse sin módulo electrónico de 
pesaje.  


De esta manera es posible reducir el tiempo de puesta en marcha. Esto permite preparar los 
parámetros para varias básculas en la oficina y transferirlos al módulo electrónico de pesaje 
en el momento de ponerlo en marcha. 


También es posible leer datos de una báscula durante el funcionamiento y utilizarlos para la 
puesta en marcha de otra báscula. 


7.5.3 Parametrización online 
Para pasar al modo online, conecte el PC al módulo SIWAREX con un convertidor 
RS485/USB. Ajuste la interfaz adecuada en el menú de comunicación. 


En modo online es posible cambiar todos los parámetros del módulo SIWAREX. La ventana 
de aviso muestra el contenido actual del búfer de avisos del módulo SIWAREX. Los valores 
de proceso actuales se visualizan en la columna "Online".  


Existe la posibilidad de enviar comandos al módulo SIWAREX para fines de test. Las 
diferencias en los datos online / offline se marcan en rojo en SIWATOOL, tanto el registro 
afectado como los diferentes parámetros. 


Para archivar los datos es posible leer todos los datos del módulo SIWAREX y guardarlos 
en un archivo o bien imprimirlos. 


 


 Nota 


En modo online es posible editar todos los datos del módulo SIWAREX. Los cambios no se 
graban automáticamente en el bloque de datos correspondiente de la báscula en la CPU 
SIMATIC.  


Para que los datos se apliquen al módulo SIWAREX hay que seleccionar el registro con el 
botón derecho del ratón y enviarlo explícitamente al módulo SIWAREX. 


 


La función de grabadora en el borde superior derecho de SIWATOOL permite grabar la 
evolución de los parámetros online y reproducirlos. Con el botón "Configurar grabadora" se 
seleccionan los registros que deben grabarse y se ajustan los parámetros para el 
almacenamiento. La velocidad de reproducción se ajusta mediante un control deslizante. 
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7.5.4 Ayudas disponibles 
SIWATOOL le ofrece diferentes ayudas durante el manejo: 


● Hoja informativa 


En el árbol de navegación se puede seleccionar el punto "Información" justo debajo de 
los diferentes registros. En esta hoja informativa se explica el efecto que tiene el registro 
sobre el comportamiento de la báscula. 


● Tooltip 


Si se apunta con el ratón un botón o un parámetro, aparece un texto informativo 
relacionado. 


● Ayuda 


Haga clic en la entrada "Ayuda" del menú para llamar la ayuda de SIWATOOL. También 
es posible abrir la ayuda por separado. 


7.5.5 Entrada de parámetros con SIWATOOL 
Para manejar los parámetros existe un procedimiento concreto. En la ventana derecha se 
muestran los parámetros actuales del módulo SIWAREX. En la izquierda, los valores de 
parámetros en el PC. Primero se introduce en nuevo valor de parámetro en la ventana 
izquierda. Si deben modificarse otros parámetros del registro, se introducen sucesivamente. 
Seguidamente, el registro se selecciona en la vista de árbol y se envía al módulo SIWAREX 
con el botón derecho del ratón. 


Los parámetros no se modifican individualmente, sino siempre con registros completos. 
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 Parámetros de la báscula y funciones 8 
8.1 Parámetros y funciones 


Todos los parámetros están ocupados con valores predeterminados de fábrica. El comando 
"Cargar el ajuste de fábrica" permite restablecer los ajustes de fábrica de la parametrización.  


Los parámetros predeterminados se han ajustado de forma que la báscula está 
inmediatamente lista para funcionar. No es necesario introducir de nuevo todos los 
parámetros. La ventaja de esta solución es que el usuario puede determinar por sí mismo 
hasta qué punto deben conservarse los valores predeterminados y hasta qué punto debe 
adaptarse específicamente el comportamiento de la báscula a la aplicación. 


Todos los parámetros están subdivididos en registros (DR - Data Record). Los registros 
están organizados en pasos (tareas) que deben ejecutarse durante la puesta en marcha o el 
proceso. 


En la siguiente descripción de parámetros se describen al mismo tiempo las funciones de la 
báscula que están influenciadas por los parámetros.  


Primero se representan los parámetros de un registro en una tabla. Seguidamente se 
describen con detalle los parámetros de este registro. 


Tras la recepción de parámetros nuevos, el módulo SIWAREX ejecuta una prueba de 
plausibilidad. Si hay un error de parametrización, el registro no es aplicado por el módulo 
SIWAREX (no se guarda) y se notifica un error de datos / operación. 


8.2 DR 2 Código de comando 
DR 2 es un registro especial para la transferencia de comandos al módulo SIWAREX por 
medio de SIWATOOL. 
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8.3 DR 3 Parámetros de calibración 
Los parámetros de calibración deben comprobarse para cada báscula y, en su caso, deben 
cambiarse. 


En principio, los parámetros de calibración y la calibración en sí definen la báscula. 


Procedimiento 


● Compruebe todos los parámetros y modifíquelos en caso necesario. 


● Transmita el registro DR 3 de SIWATOOL a la báscula. 


● Calibre la báscula. 


● Transmita el registro DR 3 de la báscula a SIWATOOL. 


Tabla 8- 1 Asignación del registro 3 


Variable Observación Tipo Longitud 
(bytes) 


Rw Predeterminado Mín. Máx. 


Número de registro Contiene el n.º del registro USHORT 2 r 3  -  - 
Longitud Información sobre la longitud del 


registro 
USHORT 2 r 124  -  - 


Aplicación Información sobre la aplicación a la 
que pertenece el DR 


USHORT 2 r 201  -  - 


Identificador de 
versión 


Información sobre la versión actual 
del registro 


USHORT 2 r 1 1 65 635 


Encabezado del 
nombre de la 
báscula 


Longitud máxima y actual del string 
para nombre de báscula 


UBYTE[2] 2 rw 12,12  -  - 


Nombre de la 
báscula 
(Página 50) 


Nombre de báscula especificado por 
el usuario 


CHAR[12] 12 rw " "  -  - 


Encabezado de 
unidad de peso 


Longitud máxima y actual del string 
para unidad de peso (p. ej.: g, kg, t, 
...)  


UBYTE[2] 2 rw 04,04  -  - 


Unidad de peso 
(Página 50)1) 


Unidad de peso CHAR[4] 4 rw "kg••"  -  - 


Encabezado de 
identificador de 
bruto 


Longitud máxima y actual del string 
para unidad de peso 


UBYTE[2] 2 rw 02,02  -  - 


Identificador de 
bruto (Página 50)  


Abreviatura de bruto 
 (B o G) solo se usa un byte 


CHAR[2] 2 rw " B" " B" " G" 


Reserva Reserva USHORT 8 rw 0  -  - 
Rango de pesaje 
máximo 
(Página 50) 1) 


Peso máximo FLOAT 4 rw 100 > 
wb_min
* 
Paso 
numéri
co 


maxZB 


Pesos de 
calibración 0, 1, 2 y 
dígitos de 
calibración 0, 1, 2 


Peso de calibración 01) (por regla 
general el punto cero) 


FLOAT 4 rw 0 1 9 999 999 


Peso de calibración 11) FLOAT 4 rw 100 1 9 999 999 
Peso de calibración 2 FLOAT 4 rw 0 1 9 999 999 
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Variable Observación Tipo Longitud 
(bytes) 


Rw Predeterminado Mín. Máx. 


(Página 50)  Dígitos de calibración 0 que han sido 
calculados con el peso de calibración 
0 durante la calibración 


FLOAT 4 rw 0 -3 999 
999 


+3 999 999 


Dígitos de calibración 1 que han sido 
calculados con el peso de calibración 
1 durante la calibración 


FLOAT 4 rw 2 000 000 -3 999 
999 


+3 999 999 


Dígitos de calibración 2 que han sido 
calculados con el peso de calibración 
2 durante la calibración 


FLOAT 4 rw 0 -3 999 
999 


+3 999 999 


Paso numérico 
(Página 51) 1) 


Paso numérico del rango de pesaje 1 
(1*10**k, 2*10**k, 5*10**k]; k: -3 … 2) 


FLOAT 4 rw 0,1 0,001 50 


Reserva Bit 1: Reserva BIT 2 rw 0 0 1 
Reserva Bit 2: Reserva BIT 0 rw 0 0 1 
Seguimiento 
automático del cero 
(Página 51)  


Puesta a cero autom. 
 (seguimiento del cero) 
 0: puesta a cero autom. desactivada 
 1: puesta a cero autom. activada 


BIT 0 rw 0 0 1 


Reserva (13 bits) Bit 3: Reserva BIT 0 rw 0 0 1 
Decimal para 
valores de proceso 
(Página 51)  


0: sin redondeo 
1: redondeo a 1 decimal 
2: redondeo a 2 decimales 
3: redondeo a 3 decimales 
4: redondeo a 4 decimales 
5: redondeo a 5 decimales 
6: redondeo a 6 decimales 


USHORT 2 rw 0 0 6 


Carga de tara 
máxima 
(Página 51)  


Rango del ajuste de tara substractivo 
[en % de WBmax ] 


FLOAT 4 rw 0 0 250 


Reserva Reserva FLOAT 8 rw 1,0 0 100,0 
Valor límite de 
puesta a cero 
negativo máximo 
(Página 51)  


Rango negativo de la puesta a cero 
semiautomática [en % del rango de 
pesaje máx. WBmax] 


FLOAT 4 rw 1 0 100,0 


Valor límite de 
puesta a cero 
positivo máximo 
(Página 52)  


Rango positivo de la puesta a cero 
semiautomática [en % del rango de 
pesaje máx. WBmax] 


FLOAT 4 rw 3,0 0 100,0 


Margen de parada 
(Página 52)  


Margen de parada (en d) FLOAT 4 rw 0,1 0 maxZB+ 


Tiempo de parada 
(Página 53)  


Tiempo de parada 1 en ms  TIME 4 rw 2 000 10 10 000 


Tiempo de espera 
de parada 
(Página 53)  


Hay un tiempo de espera hasta la 
parada.  
0: el comando de báscula 
dependiente de la parada es 
rechazado inmediatamente si no hay 
una parada. 
> 0: tiempo de espera máximo hasta 
la ejecución del comando 


TIME 4 rw 2 000 0 10 000 


Frecuencia límite 
de filtro pasabajos 
(Página 54)  


Frecuencia límite de filtro pasabajos: 
0: filtro desconectado 


FLOAT 4 rw 0,5 tbd tbd 


Ordinal del filtro 
pasabajos 
(Página 54)  


Ordinal de filtro 2*(1…5) USHORT 2 rw 4 2 10 
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Variable Observación Tipo Longitud 
(bytes) 


Rw Predeterminado Mín. Máx. 


Reserva Reserva USHORT  2 rw 0  -  - 
Reserva Reserva FLOAT 4 rw 0 tbd tbd 
 Reserva Reserva USHORT 2 rw 4 2 10 
Profundidad del 
filtro de promedio 
(Página 54)  


Filtro para valores digitales,  
profundidad de filtro permitida: 
0 … 250 


USHORT 2 rw 10 0 250 


 1) Parámetros para calcular los puntos de calibración 


8.3.1 Nombre de la báscula 
El nombre se compone como máximo de 12 caracteres y puede seleccionarse libremente. 
Es posible introducir una denominación cualquiera. 


8.3.2 Unidad de peso 
La unidad de peso puede ser una secuencia de caracteres de 4 dígitos como máximo, p. ej.: 
t, kg, lbs. La unidad de peso especificada se aplica a todas las indicaciones de peso. Si se 
cambia la unidad de peso no se realizan recálculos. La entrada debe realizarse alineada a la 
izquierda. 


8.3.3 Identificador de bruto 
El identificador de bruto indica la letra que se utilizará (B para bruto o G para gross) en la 
indicación para un valor de peso bruto. 


8.3.4 Rango de pesaje máximo 
El peso solo puede utilizarse con el paso numérico definido por debajo del peso máximo (+ 
9 d, d = paso numérico). El peso máximo se determina durante la puesta en marcha. El 
estado (DR30) muestra el rebase por exceso del peso máximo. 


El peso máximo depende del número y del tipo de las células de carga empleadas. 


8.3.5 Pesos de calibración 0, 1, 2 y dígitos de calibración 0, 1, 2 
Los pesos de calibración con los correspondientes dígitos de calibración determinan la 
curva característica de la báscula. Encontrará una descripción detallada al respecto en el 
capítulo Realización de la calibración (Página 55). 
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8.3.6 Paso numérico 
El paso numérico del rango de pesaje puede definirse conforme a la norma EN 45501 
(0,0001 a 50). 


8.3.7 Seguimiento automático del cero 
En caso necesario es posible poner a cero la báscula de forma semiautomática con el 
comando "Poner a cero".  


El seguimiento automático pone la báscula a cero sin un comando aparte si solo deriva 
lentamente alrededor del punto cero. La deriva lenta se produce cuando se cumplen las 
condiciones de OIML R76. 


 


 Nota 


Tras activar esta función, la báscula también puede mostrar cero a lo largo del tiempo tras 
derivar lentamente si está completamente llena. No obstante, existe la posibilidad de limitar 
este efecto especificando el peso máx. y mín. para la puesta a cero. 


 


8.3.8 Decimal para valores de proceso 
Con este parámetro se indica el número de decimales a los que se redondean los valores 
de proceso. Este dato desacopla el indicador principal de los valores de peso respecto de 
los valores que se usan en el software de control. 


8.3.9 Carga de tara máxima 
El módulo electrónico de pesaje aceptará toda especificación de tara externa que sea menor 
que la carga de tara máxima (porcentaje del rango de pesaje máximo). También se 
aceptarán los comandos de tara siempre que el peso bruto actual sea inferior a la carga de 
tara máxima parametrizada. 


8.3.10 Valor límite de puesta a cero negativo máximo 
Durante la puesta a cero se define el peso actual de la báscula como peso cero. 


Para la puesta a cero es posible limitar con la especificación el efecto de la función. El punto 
de referencia para el efecto de la limitación no es el peso bruto actual sino el peso que la 
báscula mostraría sin puestas a cero previas (instante de calibración de la báscula). 
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8.3.11 Valor límite de puesta a cero positivo máximo 
Para la puesta a cero es posible limitar con la especificación el efecto de la función. El punto 
de referencia para el efecto de la limitación no es el peso actual sino el peso que la báscula 
mostraría sin puestas a cero previas (instante de calibración de la báscula). 


8.3.12 Margen de parada 
La vigilancia de parada se emplea para el reconocimiento de una situación de equilibrio 
estable de la báscula. La parada de la báscula se determina cuando en un tiempo 
determinado (tiempo de parada) el valor del peso se mueve menos que un rango de 
fluctuación especificado en d (valor de parada). La vigilancia de parada se usa durante el 
funcionamiento estático de la báscula (comandos: puesta a cero, tarar). La figura siguiente 
ilustra el funcionamiento de la vigilancia de parada.  


En aplicaciones sujetas a contraste solo es posible registrar el peso actual si existe una 
situación de parada. 


 
Figura 8-1 Vigilancia de parada 
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8.3.13 Tiempo de parada 
La vigilancia de parada se emplea para el reconocimiento de una situación de equilibrio 
estable de la báscula. La parada de la báscula se determina cuando en un tiempo 
determinado (tiempo de parada) el valor del peso se mueve menos que un rango de 
fluctuación especificado en d (valor de parada). La vigilancia de parada se usa durante el 
funcionamiento estático de la báscula (en los comandos: puesta a cero, tarar).  


8.3.14 Tiempo de espera de parada 
El tiempo de espera de parada es el tiempo de espera máximo hasta la parada durante la 
ejecución de un comando que depende de la existencia de la parada (tarar, puesta a cero). 
Si la ejecución del comando no era posible durante el tiempo de espera de parada porque 
no había parada, se genera un aviso tecnológico.  


Si el tiempo de espera de parada es igual a cero se rechaza inmediatamente el comando 
que requiere una parada si no hay una parada. 
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8.3.15 Frecuencia límite de filtro pasabajos 
Para suprimir las interferencias se ha previsto un filtro pasabajos atenuado críticamente. La 
figura siguiente muestra la respuesta indicial del filtro (fg = 2 Hz). La entrada "0" significa que 
el filtro está desactivado. La frecuencia límite puede especificarse entre 0,01 y 20,0 Hz. 


 
Figura 8-2 Respuesta indicial del filtro pasabajos digital si fg = 2 Hz 


La definición de la frecuencia límite tiene un significado decisivo para la supresión de las 
interferencias. Definiendo la frecuencia límite se determina la "rapidez" de la reacción de la 
báscula a los cambios del valor medido.  


Así, p. ej., un valor de 5 Hz ofrece una reacción relativamente rápida de la báscula a un 
cambio de peso, mientras que un valor de 0,5 Hz, p. ej., hace que la báscula sea más 
"lenta". 


8.3.16 Ordinal del filtro pasabajos 
El ordinal del filtro determina el efecto de la atenuación. Pueden especificarse los valores 2 
y 4. Cuanto más alto sea el ordinal, más fuerte será el efecto del filtro. 


8.3.17 Profundidad del filtro de promedio 
El filtro de promedio se utiliza para estabilizar el valor de peso en caso de interferencias 
casuales. El valor de peso se obtiene a partir del promedio de n (n = máx. 250) valores de 
peso calculados por el módulo de pesaje cada 10 ms, p. ej. si n = 10 se toman 10 valores 
para calcular el promedio. Cada 10 ms se suprime el valor más antiguo del cálculo y se 
incluye el más reciente. 
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8.4 Realización de la calibración 


8.4.1 Calibración con pesas de contraste 
El valor medido analógico que proviene de las células de carga se transforma en un valor 
digital en un convertidor analógico-digital. A partir de este valor digital se calcula un valor de 
peso. Seguidamente, todas las funciones del módulo electrónico de pesaje usan este valor 
de peso para determinar el estado y los avisos. 


Para poder calcular el valor de peso a partir del valor digital, debe determinarse la curva 
característica del sistema de medición. En el caso más simple, la curva característica se 
define mediante los puntos 0 y 1. El primer punto de trabajo (punto 0) se determina estando 
la báscula descargada (vacía) con su peso propio. Debido al peso constructivo propio de la 
báscula, las células de carga proporcionan una tensión de medición al módulo electrónico 
de pesaje. Tras la conversión analógica-digital de la tensión de medición se asigna el punto 
cero al valor digital (dígitos de calibración para el punto cero). 


Si la báscula está cargada con una pesa de contraste establecida (p. ej. 50 % del rango de 
medición), se asigna la pesa de contraste al nuevo valor digital procedente del convertidor 
analógico-digital. 


La curva característica puede ser determinada adicionalmente por un tercer punto que debe 
estar por encima del punto 1. 


Asegúrese de que la diferencia entre dos pesos de calibración es como mínimo de 
40 000 dígitos, de lo contrario es posible que se rechace el comando de calibración. 


Para realizar la calibración deben seguirse los pasos siguientes: 


● Active el modo de servicio con el comando "Modo de servicio CON". 


● Defina el peso de calibración y otros parámetros del registro DR 3. 


● Transfiera el registro DR 3 a la báscula. 


● Ejecute el comando "Peso de calibración 0 válido" estando la báscula vacía. 


● Cargue en la báscula la pesa de contraste determinada. 


● Ejecute el comando "Peso de calibración 1 válido". 


● Transmita el registro DR3 de la báscula a SIWATOOL y guarde los datos en un soporte 
de datos. 


Debe mantenerse la secuencia de calibración de los pesos de calibración ascendentes. 
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Ejemplo 


 
Punto cero = 0,0 kg (siempre) da 326348 dígitos 
Peso de calibración 1 = 100 kg da 1324765 dígitos  


 


 
Valor característico de la célula de carga Dígito de calibración 1 (aprox.) con carga nominal 
1 mV/V 500 000 
2 mV/V 1 000 000 
4 mV/V 2 000 000 


De este modo se ha determinado la curva característica y la báscula puede calcular los 
valores de peso para todo el rango de medición. 


El diagrama siguiente muestra la relación entre los dígitos de calibración y el peso de 
calibración. 


 
Figura 8-3 Dígitos de calibración y valor de peso 


 
Carga (load) Comentario Carga Dígitos 
L=0 Células sin carga  aprox. 0 
Lo Peso de calibración 0 "punto cero" 0 kg p. ej. 70 682 para el punto de 


calibración 0 
L1 Peso de calibración 1 p. ej. 60 kg p. ej. 308 452 para dígitos de 


calibración 1 
Lmáx Peso nominal de las células de 


carga 
p. ej. 100 kg 1 000 000  


Lmáx +10 % Peso nominal + aprox. 10 % p. ej. aprox. 110 kg 1 090 000  


Si el módulo electrónico de pesaje descrito aquí conoce los pesos de calibración y los 
dígitos de calibración, no es necesario ejecutar el proceso de calibración. Simplemente se 
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envían con el registro DR 3 a SIWAREX y la báscula está inmediatamente lista para 
funcionar. 


El programa SIWATOOL le ayuda a realizar una calibración rápida. 


Tras la puesta en marcha y tras la calibración deben leerse todos los registros del módulo 
electrónico de pesaje y deben guardarse como archivo de báscula. 


Las básculas idénticas pueden ponerse en marcha de inmediato. Conecte el PC con la 
báscula nueva y active en modo de servicio la función "Enviar todos los registros". De este 
modo se transfieren todos los parámetros para los pesos de calibración y los dígitos de 
calibración y se determina de inmediato la curva característica. Lo mismo es válido para 
sustituir un módulo de pesaje. 


 


 Nota 


Para determinar la curva característica de la báscula, por regla general basta con definir dos 
puntos de trabajo. Solo en los sistemas no lineales debe determinarse un punto de trabajo 
más. 


No es posible especificar puntos de calibración negativos. De todas formas, la curva 
característica también puede emplearse en el rango negativo hasta -2 000 000 dígitos. Para 
ello, la curva característica creada en positivo se prolonga hasta el rango negativo. 
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Figura 8-4 Linealización de la curva característica de la báscula  


 
Carga (load) Comentario Carga Dígitos 
L=0 Células sin carga  aprox. 0  
Lo Peso de calibración 0 "punto cero" 0 kg p. ej. 76 082 para el punto 


de calibración 0 
L1 Peso de calibración 1 p. ej. 60 kg p. ej. 386 452 para dígitos 


de calibración 1 
L2 Peso de calibración 2 p. ej. 80 kg p. ej. 451 367 para dígitos 


de calibración 2 
Lmáx Peso nominal de las células de 


carga 
p. ej. 100 kg 1 000 000  


Lmáx +10 % Peso nominal + aprox. 10 % p. ej. aprox. 110 kg 1 090 000  
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8.4.2 Calibración automática 
La calibración automática de la báscula permite una puesta en marcha muy rápida. La 
precisión de la báscula depende en gran medida de los parámetros introducidos y del 
sistema mecánico de la misma. La mejor precisión de la báscula se obtiene mediante la 
calibración con pesas de contraste. 


Durante la primera puesta en marcha con la calibración automática debe resetearse el 
módulo con el comando "Cargar el ajuste de fábrica" 


Seguidamente, especifique los parámetros de las células de carga en el registro 10. El 
comando 82 "Ejecutar calibración automática" calcula la curva característica de la báscula 
con estos datos y la carga muerta actual. La curva característica está activa de inmediato. 


 


 Nota 


Los datos de curva característica en el registro 3 que estaban activos antes de ejecutar el 
comando 82, se sobrescriben directamente. 


 


La calibración automática presupone los criterios siguientes: 


● construcción mecánica impecable de la báscula 


● la báscula está vacía (solo la construcción mecánica (=carga muerta) está sobre las 
células) 


● la carga de las células de carga es homogénea 


● no existen derivaciones de fuerza 
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8.5 DR 4 Salida de los dígitos de calibración calculados 
En el registro DR 4 se emiten los dígitos calculados con la calibración automática de la 
báscula. 


Este registro no puede enviarse a la báscula. 


Tabla 8- 2 Asignación del registro 4 


Variable Observación Tipo L Rw Predeterminado Mín. Máx. 
Número de registro Contiene el n.º del registro USHORT 2 r 4  -  - 
Longitud Información sobre la longitud del 


registro 
USHORT 2 r 28  -  - 


Aplicación Información sobre la aplicación 
a la que pertenece el DR 


USHORT 2 r 201  -  - 


Identificador de 
versión 


Información sobre la versión 
actual del registro 


USHORT 2 r 1 1 65 635 


 
Dígitos de 
calibración 0, 1, 2 
(calculados) 
(Página 60) 
 


Dígitos de calibración 0 
(calculados): dígitos de 
calibración calculados en la 
"Calibración automática" 


LONG 4 r  ?   


Dígitos de calibración 1 
(calculados): dígitos de 
calibración calculados en la 
"Calibración automática" 


LONG 4 r  0   


Dígitos de calibración 2 
(calculados): dígitos de 
calibración calculados en la 
"Calibración automática" 


LONG 4 r  0   


Reserva 1 Reserva SHORT  2 r  0  -  - 
Reserva 2 Reserva USHORT  2 r  0  -  - 
Reserva 3 Reserva FLOAT 4 r 0  -  - 


8.5.1 Dígitos de calibración 0, 1, 2 (calculados) 
El cálculo se basa en los parámetros marcados en negrita de DR 3 y DR 10 y se activa con 
el comando n.º 82. 
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8.6 DR 5 Memoria de puesta a cero 
En el registro DR 5 se muestran los valores actuales presentes en la memoria de tara y en 
la memoria de puesta a cero. 


Procedimiento 


● Compruebe todos los parámetros 


● Transmita el registro a la báscula 


Tabla 8- 3 Asignación del registro 5 


Variable Observación Tipo L Rw Predeterminado Mín. Máx. 
Número de 
registro 


Contiene el n.º del registro USHORT 2 r 5  -  - 


Longitud Información sobre la longitud 
del registro 


USHORT 2 r 40  -  - 


Aplicación Información sobre la 
aplicación a la que 
pertenece el DR 


USHORT 2 r 201  -  - 


Identificador de 
versión 


Información sobre la versión 
actual del registro 


USHORT 2 r 1 1 65 635 


Tara efectiva - de 
la especificación 
(Página 62)  


Tara actual de la 
especificación como valor de 
proceso 


FLOAT 4 rw 0 0 depende de 
la 
especificació
n en DR 3 


Tara efectiva 
(semiautomática) 
(Página 62)  


Tara actual de 
semiautomático como valor 
de proceso 


FLOAT 4 rw 0 0 depende de 
la 
especificació
n en DR 3 


 Reserva Reserva FLOAT 4 rw 0  -  - 
Peso de puesta a 
cero 
(semiautomático) 
(Página 62)  


peso de puesta a cero actual 
(influenciado por la puesta a 
cero) 


FLOAT 4 rw 0 depende de 
la 
especificació
n en DR 3 


depende de 
la 
especificació
n en DR 3 


Peso de 
seguimiento del 
cero actual 
(Página 62)  


Peso de corrección de 
puesta a cero influenciado 
por la puesta a cero 
automática 


FLOAT 4 rw 0 depende de 
la 
especificació
n en DR 3 


depende de 
la 
especificació
n en DRS 3 


Carga muerta 
(Página 62)  


Carga muerta calculada 
durante la calibración 


FLOAT 4 r 0 depende de 
la 
especificació
n en DR 3 


depende de 
la 
especificació
n en DR 3 


Reserva 1 Reserva SHORT  2 rw 0  -  - 
Reserva 2 Reserva USHORT  2 rw 0  -  - 
Reserva 3 Reserva FLOAT 4 rw 0  -  - 
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8.6.1 Tara efectiva - de la especificación 
En el registro DR 15 puede especificarse la tara. Con un comando (véase el comando 1013) 
se activa la tara especificada. Desde este momento la tara activada es efectiva para el 
cálculo del peso. Mediante el comando "Borrar tara" se desactiva la tara activa. Esto no 
borra la especificación del registro DR 15. 


8.6.2 Tara efectiva (semiautomática) 
Este comando (véase comando 1011) aplica el peso bruto actual como tara activa. Desde 
este momento la tara activada es efectiva para el cálculo del peso. Mediante el comando 
"Borrar tara" se desactiva la tara activa. 


8.6.3 Peso de puesta a cero (semiautomático) 
Con el comando de puesta a cero (véase el comando 1001), el usuario pone a cero el peso 
bruto actual siempre que esté dentro de los límites de puesta a cero definidos. El peso bruto 
actual se guarda como peso de puesta a cero. El peso de puesta a cero no debe salir del 
rango definido (por lo general +3 / -1 % del punto cero calibrado). 


8.6.4 Peso de seguimiento del cero actual 
Si se ha activado el seguimiento automático del cero, en este parámetro se guarda el peso 
de seguimiento del cero actual. 


8.6.5 Carga muerta 
Durante la calibración se determina la curva característica de la báscula. Cuando no hay 
carga, el indicador principal muestra "0". La carga muerta es el peso de la báscula sin carga 
o el peso propio de la construcción de la báscula. 
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8.7 DR 6 Ajuste de los valores límite 
En el registro DR 6 se parametrizan los valores de conexión y desconexión para los valores 
límite. 


Procedimiento 


● Compruebe todos los parámetros y modifíquelos en caso necesario 


● Transmita el registro a la báscula 


Tabla 8- 4 Asignación del registro 6 


Variable Observación Tipo L Rw Predeterminado Mín. Máx. 
Número de 
registro 


Contiene el n.º del registro USHORT 2 r 6  -  - 


Longitud Información sobre la longitud del registro USHORT 2 r 60  -  - 
Aplicación Información sobre la aplicación a la que 


pertenece el DR 
USHORT 2 r 201  -  - 


Identificador de 
versión 


Información sobre la versión actual del registro USHORT 2 r 1 1 65 635 


DR 6 Ajuste de 
los valores 
límite 
(Página 63) 


Referencia bruto / neto de valor límite 1 y 2 
 0: GW 1 y GW 2 hacen referencia a bruto 
 1: GW 1 y GW 2 hacen referencia a neto 


USHORT 2 rw 0 0 1 


Reserva Reserva  USHORT 2 rw 0 0  - 
Valor límite 1 
CONECTADO 
(Página 65) 


Punto de conexión para valor límite 1 (% del 
rango de medición) 


FLOAT 4 rw 0 maxZB maxZB 


Reserva Reserva TIME 4 rw 0 0 maxZB+ 
Valor límite 1 
DESCONECTA
DO (Página 65) 


Punto de desconexión para valor límite 1 (% del 
rango de medición) 


FLOAT 4 rw 0 maxZB maxZB 


Reserva Reserva TIME 4 rw 0 0 maxZB+ 
Valor límite 2 
CONECTADO 
(Página 65) 


Punto de conexión para valor límite 2 (% del 
rango de medición)  


FLOAT 4 rw 0 maxZB maxZB 


Reserva Reserva TIME 4 rw 0 0 maxZB+ 
Valor límite 2 
DESCONECTA
DO (Página 65) 


Punto de desconexión para valor límite 2 (% del 
rango de medición) 


FLOAT 4 rw 0 maxZB maxZB 


Reserva Reserva TIME 4 rw 0 0 maxZB+ 
Valor límite 
"vacío" 
CONECTADO 
(Página 65)  


Valor límite "vacío" CONECTADO (siempre en 
referencia a bruto) (% del rango de medición) 


FLOAT 4 rw 0 maxZB maxZB 


Tiempo de 
retardo para 
valores límite 
(Página 66)  


Tiempo de retardo unificado para valores límite 
en ms 


TIME 4 rw 0 0 maxZB+ 


Reserva Reserva USHORT  2 rw 0  -  - 
Reserva Reserva USHORT  2 rw 0  -  - 
Reserva Reserva FLOAT 4 rw 0  -  - 
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Valor Referencia de los valores límite a 
0 Peso bruto 
1 Peso neto 


El valor límite "vacío" siempre hace referencia al peso bruto cero. 
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8.7.1 Valor límite 1 CONECTADO, Valor límite 2 CONECTADO, Valor límite 1 
DESCONECTADO, Valor límite 2 DESCONECTADO 


Los puntos de conexión y desconexión pueden especificarse por separado para cada valor 
límite en forma de valor porcentual del rango de medición. Esto permite llevar a cabo una 
vigilancia de los valores mínimo y máximo con histéresis. También es posible especificar un 
tiempo de retardo para la conexión y desconexión. Como valor de referencia para los 
valores límite 1 y 2 puede elegirse tanto el peso neto actual como el peso bruto actual. 


La vigilancia del valor máximo se consigue especificando lo siguiente: 


● Valor de conexión > valor de desconexión 


La vigilancia del valor mínimo se consigue especificando lo siguiente: 


● Valor de conexión < valor de desconexión 


El diagrama siguiente ilustra la función de los valores límite 1 y 2. 


 
Figura 8-5 Parametrización de los valores límite 


8.7.2 Valor límite "vacío" CONECTADO 
El valor para el margen de vaciado es un valor límite cuyo rebase por defecto hace que el 
módulo de pesaje detecte el estado "vacío" y emita una información de estado al respecto. 
La entrada se realiza en porcentaje del rango de medición. El valor límite "vacío" siempre 
hace referencia al peso bruto actual en la báscula. 
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8.7.3 Tiempo de retardo para valores límite 
Si el peso alcanza el valor de conmutación especificado, se inicia un tiempo de retardo 
(indicado en ms). Una vez transcurrido el tiempo de retardo se produce un cambio de 
estado del interruptor para el valor límite siempre y cuando el peso siga alcanzando el valor 
de conmutación especificado.  


Este tiempo de retardo es válido para los valores límite de conexión y desconexión 1 y 2 así 
como para el valor límite de conexión para el valor vacío. El valor vacío no tiene un retardo 
de desconexión. 
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8.8 DR 9 Información del módulo 
En el registro DR 9 no es posible realizar entradas. El registro sirve de información sobre el 
interior del módulo SIWAREX. La finalidad de la información es la identificación del módulo 
en la fábrica de origen (p. ej. en caso de reparación). Durante el funcionamiento estos datos 
no son relevantes para el usuario. 


Tabla 8- 5 Asignación del registro 9 


Variable Observación Tipo L Rw Predeterminado Mín. Máx. 
Número de registro Contiene el n.º del registro USHORT 2 r 9  -  - 
Longitud Información sobre la longitud del 


registro 
USHORT 2 r 68  -  - 


Aplicación Información sobre la aplicación a 
la que pertenece el DR 


USHORT 2 r 201  -  - 


Identificador de versión Información sobre la versión 
actual del registro 


USHORT 2 r 1 1 65 635 


Encabezado de la referencia Longitud máxima y actual del 
string para la referencia 


UBYTE[2] 2 r 16,16  -  - 


Referencia Referencia del módulo  
7MH .. 


CHAR[16] 16 r "7MH …"  -  - 


Encabezado del n.º de serie  Encabezado del string UBYTE[2] 2 r 12,12  -  - 
Número de serie Número de serie " XXX00001" CHAR[12] 12 r  " "  -  - 
Encabezado del tipo de 
firmware 


Encabezado del string UBYTE[2] 2 r 2,2  -  - 


Tipo de firmware Carácter V - versión 
 B - test 
 etc. 


CHAR[2] 2 r 'V '  -  - 


Versión FW - 1.ª cifra Versión 1. USHORT 2 r 1 - - 
Versión FW - 2.ª cifra Versión 2. USHORT 2 r 0 - - 
Versión FW - 3.ª cifra Versión 3. USHORT 2 r 0 - - 
Versión de hardware Versión de hardware ES (p. ej. 


03) 
USHORT 2 r 1  -  - 


Encabezado de versión OS Encabezado del string UBYTE[2] 2 r 2,2  -  - 
Versión OS (actualizador) - 
código 


Carácter V - versión 
 B - test 
 etc. 


CHAR[2] 2 r 'V '  -  - 


Versión OS (actualizador) - 
código 


p. ej. versión n USHORT 2 r 'V '  -  - 


Reserva Reserva USHORT 6 r 0  -  - 
Reserva 4 0 FLOAT 4 r 0  -  - 
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8.9 DR 10 Parámetros de células de carga 
Los parámetros de las células de carga analógicas deben comprobarse antes de la 
calibración automática y modificarse en caso necesario. Solo deben introducirse los 
parámetros marcados en negrita y con asteriscos (*). 


Procedimiento 


● Compruebe los parámetros y modifíquelos en caso necesario 


● Transmita el registro a la báscula 


● Calibre la báscula 


Tabla 8- 6 Asignación del registro 10 


Variable Observación Tipo L Rw Predeterminado Mín. Máx. 
Número de 
registro 


Contiene el n.º del registro USHORT 2 r 10  -  - 


Longitud Información sobre la longitud del 
registro 


USHORT 2 r 44  -  - 


Aplicación Información sobre la aplicación a la que 
pertenece el DR 


USHORT 2 r 201  -  - 


Identificador de 
versión 


Información sobre la versión actual del 
registro 


USHORT 2 r 1 1 65 635 


Reserva  USHORT 2 rw 1 1 6 
Conversión 50/60 
Hz (Página 69)  


Conversión 50/60 Hz USHORT 2 rw 0 0 1 


Número de 
puntos de apoyo 
(Página 69)1) 


Número de puntos de apoyo USHORT 2 rw 0 0 8 


Reserva  USHORT 2 rw 0 0 0 
Valor 
característico de 
la célula de carga 
(Página 69)1) 


Valor característico de las células de 
carga [mV/V], con varias células de 
carga se usa el promedio 


FLOAT 4 rw 2 > 0,1 10 


Reserva  FLOAT 4 rw 0   
Carga nominal de 
una célula de 
carga 
(Página 69)1) 


Carga nominal de una célula de carga FLOAT 4 rw 60  -  - 


Reserva Reserva  FLOAT 4 rw 0  -  - 
Reserva Reserva FLOAT 4 rw 0  -  - 
Reserva Reserva SHORT  2 rw 0  -  - 
Reserva Reserva USHORT  2 rw 0  -  - 
Reserva Reserva FLOAT 4 rw 0  -  - 


 1) Parámetros para calcular los puntos de calibración en caso de calibración teórica 
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8.9.1 Conversión 50/60 Hz 
Para suprimir mejor las interferencias que pueden ser ocasionadas por la red de 
alimentación existe la posibilidad de indicar la frecuencia de red en la que debe orientarse el 
filtrado de señales. Con el ajuste de 50 Hz, la velocidad de medición es de 100 Hz y, con el 
ajuste de 60 Hz, de 120 Hz. 


8.9.2 Número de puntos de apoyo 
Si no se emplean soportes de punto fijo, el número de puntos de apoyo es igual que el 
número de células de carga. 


Si además de las células de carga se emplean soportes de punto fijo, el número de puntos 
de apoyo es el mismo que la suma de las células de carga y de los puntos de apoyo fijos. 


8.9.3 Valor característico de la célula de carga 
El valor característico de la célula de carga es necesario para poder interpretar 
correctamente la tensión de salida de la célula de carga. Este dato también es necesario 
para poder determinar la sobrecarga de la célula de carga. Si dispone del protocolo de 
medición para la célula de carga es posible introducir el valor exacto. Si hay varias células 
de carga puede registrarse el promedio. 


Ejemplo 


Valor característico = 2,018 mV/V 


8.9.4 Carga nominal de una célula de carga 
La carga nominal de una célula de carga se necesita para comprobar el rango de pesaje 
máximo de la báscula. La carga nominal se introduce en las unidades de peso definidas. 
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8.10 DR 13 Parámetros RS485 
En el registro DR 13 se definen los parámetros que determinan el comportamiento de la 
interfaz RS485. Si no se usa la interfaz, pueden dejarse los valores predeterminados. 


Procedimiento 


● Compruebe los parámetros y modifíquelos en caso necesario 


● Transmita el registro a la báscula 


Tabla 8- 7 Asignación del registro 13 


Variable Observación Tipo L Rw Predeterminado Mín. Máx. 
Número de registro Contiene el n.º del registro USHORT 2 r 13  -  - 
Longitud Información sobre la longitud del registro USHORT 2 r 24  -  - 
Aplicación Información sobre la aplicación a la que 


pertenece el registro 
USHORT 2 r 201  -  - 


Identificador de versión Información sobre la versión actual del 
registro 


USHORT 2 r 1 1 65 635 


Protocolo RS485 
(Página 70)  


0: ningún protocolo 
2: indicador SIEBERT 


USHORT 2 rw 1 0 2 


Velocidad de 
transferencia RS485 
(Página 71)  


0: 9 600 bits/s 
1: 19 200 bits/s 
2: 38 400 bits/s 
3: 57 600 bits/s 
4:115 000 bits/s  


USHORT 2 rw 3 0 6 


Paridad de caracteres 
RS485 (Página 71)  


Paridad de caracteres 
0: par 
1: impar 


BIT 2 rw 0 0 1 


Bit 1  BIT 0 rw 0 0 1 
Bit 2  BIT 0 rw 0 0 1 
Reserva (13 bits) Reserva BIT 0 rw 0 0 1 
Reserva Reserva USHORT 2 rw 20 1 255 
Decimal para el 
indicador Siebert 
(Página 71)  


Decimal para el indicador Siebert SHORT 2 rw 0  -  - 


Reserva Reserva USHORT 2 rw 0  -  - 
Reserva Reserva FLOAT 4 rw 0  -  - 


8.10.1 Protocolo RS485 
Este parámetro define con qué protocolo se lleva a cabo la comunicación a través de la 
interfaz RS485. El programa SIWATOOL no requiere ajustes previos. 


 
Valor Protocolo 
0 sin comunicación/protocolo 
2 indicador SIEBERT 
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8.10.2 Velocidad de transferencia RS485 
Este parámetro define la velocidad de transferencia para la interfaz RS485. 


 
Valor Velocidad de transferencia 
0 9 600 bits/s 
1 19 200 bits/s 
2 38 400 bits/s 
3 57 600 bits/s 
4 115 000 bits/s 


8.10.3 Paridad de caracteres RS485 
Este parámetro define la paridad de caracteres para la interfaz RS485. 


 
Valor Paridad de caracteres 
0 Par 
1 Impar 


8.10.4 Decimal para el indicador Siebert 
Si se emplea un indicador de la empresa Siebert, debe especificarse el decimal fijo. Se 
permiten los siguientes valores: 0 ... 4 
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8.11 DR 14 Parámetros de interfaz SIMATIC 
En el parámetro DR 14 se definen los parámetros que determinan el comportamiento de la 
interfaz SIMATIC. Existe la posibilidad de determinar los valores del proceso que deben 
emitirse por el área de periferia. 


Procedimiento 


● Compruebe los parámetros y modifíquelos en caso necesario 


● Transmita el registro a la báscula 


Tabla 8- 8 Asignación del registro 14 


Variable Observación Tipo L Rw Predeterminado Mín. Máx. 
Número de 
registro 


Contiene el n.º del registro USHORT 2 r 14  -  - 


Longitud Información sobre la longitud del registro USHORT 2 r 16  -  - 
Aplicación Información sobre la aplicación a la que pertenece el 


DR 
USHORT 2 r 201  -  - 


Identificador de 
versión 


Información sobre la versión actual del registro USHORT 2 r 1 1 65 635 


Selección del 
valor de 
proceso 1, 2 
(Página 73)  


Código para la selección de la magnitud de proceso 
que se actualizará 


USHORT 2 rw 4 0 10 


Selección del 
valor de 
proceso 1, 2 
(Página 73)  


Código para la selección de la magnitud de proceso 
que se actualizará 


USHORT 2 rw 6 0 10 


Reserva 1 Reserva SHORT 2 rw 0 0  - 
Reserva 2 Reserva USHORT 2 rw 0 0  - 
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8.11.1 Selección del valor de proceso 1, 2 
Los valores de proceso actuales pueden leerse con los registros DR 30 y DR 31 en la CPU 
SIMATIC con ayuda del bloque de función FB SIWA. La transferencia de un registro mayor 
se basa en "servicios acíclicos" y, en determinadas circunstancias, puede durar varios ciclos 
de la CPU SIMATIC, con lo que supone una carga para el rendimiento del sistema. 


Si un valor de proceso debe transmitirse a la CPU SIMATIC con mucha rapidez, justo 
después de su creación en el módulo SIWAREX, debe emplearse la interfaz de periferia del 
módulo SIWAREX. Los datos son aplicados cíclicamente por el FB 41 y se ponen a 
disposición como variables en el bloque de datos de la báscula.  


Para determinar la salida de la variable mediante la interfaz de periferia debe introducirse el 
código correspondiente de la tabla siguiente. 


Tabla 8- 9 Tabla de selección para el valor de proceso 1,2 


Valor de proceso Código decimal de DR Formato 
Ningún proceso seleccionado 0  -  - 
Proceso bruto 1 30 FLOAT 
Proceso neto 2 30 FLOAT 
Proceso tara 3 30 FLOAT 
Peso B/N contr. 4 30 FLOAT 
Peso B/N_x10 5 30 FLOAT 
Valor de dígito no filtrado 9 31 LONG 
Valor de dígito filtrado 10 31 LONG 
Inicializar contador 12 30 USHORT  
Bits de error asínc. (32 bits):        
Bits 0..15: fallo de funcionamiento 
Bits 16..31: error tecnológico 


15 32 LONG 
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8.12 DR 15 Especificación de tara manual 
El registro DR 15 se usa para la especificación externa de una tara. 


Procedimiento 


● Introduzca la tara 


● Transmita el registro a la báscula 


● Active la tara con el comando 1013 


Tabla 8- 10 Asignación del registro 15 


Variable Observación Tipo L Rw Predeterminado Mín. Máx. 
Número de 
registro 


Contiene el n.º del registro USHORT 2 r 15  -  - 


Longitud Información sobre la longitud del registro USHORT 2 r 16  -  - 
Aplicación Información sobre la aplicación a la que 


pertenece el DR 
USHORT 2 r 201  -  - 


Identificador de 
versión 


Información sobre la versión actual del 
registro 


USHORT 2 r 1 1 65 635 


Especificación 
de tara  
(Página 74) 


Memoria de especificación de tara (valor 
de tara manual) 


FLOAT 4 rw 0 0 depende de la 
especificación 
en DR 3 


Reserva Reserva FLOAT 4 rw 0 0  - 


8.12.1 Especificación de tara 
Existe la posibilidad de introducir una tara. Cuando deba aplicarse la tara deberá activarse 
con el comando correspondiente. La tara no debe rebasar por exceso la carga de tara 
máxima definida en el registro DR3. 
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8.13 DR 30 Valores de proceso actuales 
Con ayuda de los valores de proceso y de los valores de proceso ampliados del registro DR 
31 es posible observar los estados actuales y los valores de proceso en la báscula. La 
observación de datos seleccionados es muy útil durante la puesta en marcha para optimizar 
los parámetros.  


Procedimiento 


● Lea el registro DR 30 de forma cíclica o controlada por tiempo 


● Visualice y evalúe las variables deseadas 


La lectura cíclica del registro DR 30 no siempre es necesaria. Si en el registro DR 14 (→ DR 
14 Parámetros de interfaz SIMATIC (Página 72) ) ya se han seleccionado las variables de 
proceso correspondientes, estas ya se transmiten por la interfaz de periferia. En este caso, 
las variables y también todos los bits de estado y avisos están disponibles sin la 
comunicación de registros. 


Tabla 8- 11 Asignación del registro 30 


Variable Observación Tipo L Rw Predeterminado Mín. Máx. 
Número de registro Contiene el n.º del registro USHORT 2 r 30  -  - 
Longitud Información sobre la longitud del 


registro 
USHORT 2 r 44  -  - 


Aplicación Información sobre la aplicación a la 
que pertenece el registro 


USHORT 2 r 201  -  - 


Identificador de versión Información sobre la versión actual 
del registro 


USHORT 2 r 1 1 255 


1/4d cero Activado cuando bruto es menor que 
± 0,25e 


BIT 2 r 0  -  - 


Máx. 9e Activado cuando el peso del rango de 
pesaje bruto se ha rebasado por 
exceso en más de 9 pasos 
indicadores (d) 


BIT 0 r 0  -  - 


Tarado Activado cuando la memoria de tara 
es diferente de cero 


BIT 0 r 0  -  - 


Tara manual activada (pT) Activado cuando la memoria de tara 
está ocupada con una especificación 
externa 


BIT 0 r 0  -  - 


Reserva  BIT 0 r 0  -  - 
Esperar la parada 
 
 


Activado cuando se espera una 
parada para ejecutar el comando 


BIT 0 r 0  -  - 


Parada Activado cuando se cumple la 
condición de parada 


BIT 0 r 0  -  - 


Reserva  BIT 0 r 0  -  - 
Vacío Activado cuando se cumple la 


condición "vacío" 
BIT 0 r 0  -  - 


Valor límite 1 El valor límite 1 se ha activado BIT 0 r 0  -  - 
Valor límite 2 El valor límite 2 se ha activado BIT 0 r 0  -  - 
Reserva (5 bits)  BIT 0 r 0  -  - 
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Variable Observación Tipo L Rw Predeterminado Mín. Máx. 
Cambio de estado de error 
DS32 


Se activa cada vez que se modifica el 
DS32 de forma específica para la 
interfaz 


BIT 2 r 0  -  - 


Reserva (7 bits)  BIT 0 r 0  -  - 
Calibrado SIWAREX está calibrado  BIT 0 r 0  -  - 
Modo de servicio El modo de servicio está activo BIT 0 r 0  -  - 
Reserva (3 bits)  BIT 0 r 0  -  - 
Conexión SIMATIC inactiva Activado si no existe conexión con 


SIMATIC por parte de la aplicación  
BIT 0 r 0  -  - 


Arranque Se ha producido el arranque (vuelve 
a borrarse tras 5 segundos) 


BIT 0 r 0  -  - 


Estado de fallo Hay un fallo operativo BIT 0 r 0  -  - 
Peso de proceso bruto 
(Página 76)  


Peso bruto (valor de proceso)  FLOAT 4 r 0  -  - 


Peso de proceso neto 
(Página 76)  


Peso neto (valor de proceso)  FLOAT 4 r 0  -  - 


Peso de proceso tara 
(Página 76)  


Tara (valor de proceso)  FLOAT 4 r 0  -  - 


Peso bruto/neto (Página 77)  Peso neto o bruto FLOAT 4 r 0  -  - 
Peso bruto/neto con 
resolución aumentada (x 10) 
(Página 77)  


Valor de peso B/N contrastable con 
una resolución multiplicada por 10 


FLOAT 4 r 0  -  - 


Inicializar contador para 
valores de proceso 
(Página 77)  


Contador de actualización, 
incrementado en 1 si se han 
cambiado los valores de peso  


USHORT 2 r 0  -  - 


Tiempo de funcionamiento 
(horas) 


Tiempo de funcionamiento total del 
módulo (horas) 


USHORT 2 r 0  -  - 


Tiempo de funcionamiento 
(minutos) 


Tiempo de funcionamiento total del 
módulo (minutos) 


USHORT 2 r 0  -  - 


Reserva 3 Reserva FLOAT 4 r 0  -  - 


8.13.1 Peso de proceso bruto 
El valor de peso bruto momentáneo. El redondeado se realiza según las especificaciones 
del registro DR 3 con el parámetro "Decimal para valores de proceso" (Página 51). 


8.13.2 Peso de proceso neto 
El valor de peso neto momentáneo. El redondeado se realiza según las especificaciones del 
registro DR 3 con el parámetro "Decimal para valores de proceso" (Página 51). 


8.13.3 Peso de proceso tara 
El valor de tara momentáneo. El redondeado se realiza según las especificaciones del 
registro DR 3 con el parámetro "Decimal para valores de proceso" (Página 51). 
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8.13.4 Peso bruto/neto 
El valor de peso momentáneo que se usa para el indicador principal. La resolución se 
corresponde con el paso numérico (Página 51) especificado en el registro DR 3. 


8.13.5 Peso bruto/neto con resolución aumentada (x 10) 
El valor de peso momentáneo con la resolución aumentada que se usa para el indicador 
principal. La resolución se corresponde con el paso numérico indicado en el registro DR 3 x 
10. 


8.13.6 Tara 
El valor de tara momentáneo (paso numérico de DR 3). La resolución se corresponde con el 
paso numérico indicado en el registro DR 3. 


8.13.7 Inicializar contador para valores de proceso 
En el módulo SIWAREX se generan nuevos valores medidos cada 10 ms. El contador se 
incrementa en 1 cada vez. Cuando el contador alcanza el valor 65536 comienza de cero. El 
contador puede emplearse como un sello de tiempo para el registro DR 30. 
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8.14 DR 31 Valores de proceso actuales ampliados 
Con ayuda de los valores de proceso y de los valores de proceso ampliados (DR 30) 
pueden observarse los estados actuales y los valores de proceso en la báscula. Para el 
funcionamiento normal de la báscula no se requieren estos datos. 


La observación de datos seleccionados es muy útil en modo de test para optimizar los 
parámetros.  


Procedimiento 


● Lea el registro DR 31 


● Visualice y evalúe las variables deseadas 


Tabla 8- 12 Asignación del registro 31 


Variable Observación Tipo L Rw Predeter
minado 


Mín. Máx. 


Número de 
registro 


Contiene el n.º del registro USHORT 2 r 31  -  - 


Longitud Información sobre la longitud del 
registro 


USHORT 2 r 24  -  - 


Aplicación Información sobre la aplicación a la 
que pertenece el registro 


USHORT 2 r 201  -  - 


Identificador de 
versión 


Información sobre la versión actual del 
registro 


USHORT 2 r 1 1 65 635 


Valor de dígito 
no filtrado 
(Página 78)  


Valor de dígito no filtrado de 
convertidores AD y células de carga 
digitales 


LONG 4 r  0  -  - 


Valor de dígito 
filtrado 
(Página 78)  


Valor de dígito filtrado de 
convertidores AD y células de carga 
digitales según filtro dig. 1 


LONG 4 r 0  -  - 


Reserva 1  SHORT 2 r 0 -100 100 
Inicializar 
contador para 
valores de 
proceso 
(Página 79) 


Contador de actualización, 
incrementado en 1 si se han 
cambiado los valores de peso  


USHORT 2 r 0 - - 


Reserva 2   FLOAT 4 r 0  -  - 


8.14.1 Valor de dígito no filtrado 
El valor de dígito no filtrado es el valor medido interno inmediatamente antes del filtrado. 


8.14.2 Valor de dígito filtrado 
El valor de dígito filtrado es el valor medido interno inmediatamente después del filtrado. 
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8.14.3 Inicializar contador para valores de proceso 
En el módulo SIWAREX se generan nuevos valores medidos cada 10 ms. El contador se 
incrementa en 1 cada vez. Cuando el contador alcanza el valor 65536 comienza de cero. El 
contador puede emplearse como un sello de tiempo para el registro DR 31. 
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8.15 DR 32 Visualización de avisos 
El registro 32 muestra todos los bits de aviso pendientes. En los bits de estado de DR30 hay 
el bit "Estado de error modificado". Si este bit está activado, el rango de aviso del DR32 ha 
cambiado.  


El DR32 muestra qué aviso se ha agregado o ha desaparecido. El registro es leído 
automáticamente en caso de error por el FB SIMATIC. Tras una lectura correcta se 
desactiva el bit de estado en DR30. 


Tabla 8- 13 Asignación del registro 32 


Variable Observación Tipo L Rw Predeterminado Mín. Máx. 
Número de 
registro 


Contiene el n.º del registro USHORT 2 r 32  -  - 


Longitud Información sobre la longitud del registro USHORT 2 r 26  -  - 
Aplicación Información sobre la aplicación a la que pertenece el 


registro 
USHORT 2 r 101  -  - 


Identificador de 
versión 


Información sobre la versión actual del registro USHORT 2 r 1 1 65 635 


1000 Hay un fallo de funcionamiento BIT 2 r 0 0 1 
Reserva - BIT  r 0 0 1 
1104 Subtensión BIT  r 0 0 1 
Reserva - BIT  r 0 0 1 
1105 Sobrecarga BIT  r 0 0 1 
1106 Subcarga BIT  r 0 0 1 
1002 Error de RAM BIT  r 0 0 1 
1102 Error ADC BIT  r 0 0 1 
1005 Alarma de proceso perdida BIT  r 0 0 1 
1003 Error de suma de verificación en datos BIT  r 0 0 1 
Reserva - BIT  r 0 0 1 
1004 Error de suma de verificación en programa BIT  r 0 0 1 
Reserva - BIT  r 0 0 1 
1001 RESET / Rearranque completo tras error BIT  r 0 0 1 
Reserva - BIT  r 0 0 1 
Reserva - BIT  r 0 0 1 
2000 Hay un error tecnológico BIT 2 r 0 0 1 
2001 Timeout para tarar o poner a cero BIT  r 0 0 1 
Reserva (14 
bits) 


- BIT  r 0 0 1 


5000 Hay un error de datos u operación BIT 2 r 0 0 1 
5001 Código de comando o registro desconocido BIT  r 0 0 1 
Reserva - BIT  r 0 0 1 
5003 No es posible salir del modo de calibración BIT  r 0 0 1 
5004 El comando o la transmisión de datos solo es posible 


en modo de servicio 
BIT  r 0 0 1 


5005 El comando o la transmisión de datos no es posible 
puesto que el modo de servicio está activado 


BIT  r 0 0 1 


5006 El comando o la transmisión de datos no es posible 
puesto que está BUSY 


BIT  r 0 0 1 
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Variable Observación Tipo L Rw Predeterminado Mín. Máx. 
5007 El comando o la transmisión de datos no es posible 


puesto que el módulo está averiado u ODIS está 
activo 


BIT  r 0 0 1 


Reserva - BIT  r 0 0 1 
Reserva - BIT  r 0 0 1 
5101 El comando no es admisible en este estado 


operativo 
BIT  r 0 0 1 


5102 El comando no es posible ya que no hay parada BIT  r 0 0 1 
5104 El comando no posible puesto que se ha rebasado 


por exceso el rango 
BIT  r 0 0 1 


5105 Los parámetros de células de carga no son 
plausibles  


BIT  r 0 0 1 


Reserva  BIT  r 0 0 1 
5107 El desplazamiento de la curva característica no es 


posible 
BIT  r 0 0 1 


7000 El rango numérico admisible se ha rebasado por 
exceso o defecto 


BIT 2 r 0 0 1 


Reserva - BIT  r 0 0 1 
Reserva - BIT  r 0 0 1 
7002 Las especificaciones de la longitud del string no son 


plausibles 
BIT  r 0 0 1 


Reserva - BIT  r 0 0 1 
Reserva - BIT  r 0 0 1 
7006 El comando solo es posible en el campo de pruebas BIT  r 0 0 1 
7007 Los pesos de calibración o dígitos de calibración no 


son plausibles 
BIT  r 0 0 1 


7008 Los parámetros de puesta a cero o tara no son 
plausibles 


BIT  r 0 0 1 


7009 El margen de parada / tiempo de espera de parada 
no es plausible 


BIT  r 0 0 1 


7010 Paso numérico / redondeo no plausible BIT  r 0 0 1 
7011 Los parámetros de filtro no son plausibles BIT  r 0 0 1 
7014 La especificación de tiempo no es plausible BIT  r 0 0 1 
Reserva - BIT  r 0 0 1 
Reserva - BIT  r 0 0 1 
7019 Error de parámetros RS485 BIT  r 0 0 1 
Reserva - USHORT 2 r 0  -  - 
Reserva - USHORT 2 r 0  -  - 
Reserva - USHORT 2 r 0  -  - 
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8.15.1 Errores en los bytes 0 a 7 
En estas áreas los avisos son representados por bits. Un bit activado significa que el aviso 
correspondiente está activo. Tras producirse un error de datos u operación se activa el bit 
de aviso, que se desactiva automáticamente pasados 3 segundos. 
La evaluación de los bits de aviso se realiza con el sistema de avisos del panel operador. 


En los dos primeros bytes están los errores de datos/operación (números de error 1xxx). A 
continuación vienen dos bytes con errores tecnológicos (números de error 2xxx) y seis bytes 
de errores de datos y operación (números de error 5xxx y 7xxx). 
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8.16 DR 34 Valor ASCII del indicador principal 
El valor de peso ASCII se corresponde con el valor en el indicador principal de la báscula y 
puede emplearse adicionalmente como indicador principal contrastable para un indicador 
auxiliar. 


Tabla 8- 14 Asignación del registro 34 


Variable Observación Tipo L Rw Predetermi
nado 


Mín. Máx. 


Número de 
registro 


Contiene el n.º del registro USHORT 2 r 34  -  - 


Longitud Información sobre la longitud del 
registro 


USHORT 2 r 26  -  - 


Aplicación Información sobre la aplicación a la que 
pertenece el DR 


USHORT 2 r 201  -  - 


Identificador de 
versión 


Información sobre la versión actual del 
registro 


USHORT 2 r 1 1 65 635 


Encabezado del 
string indicador 
ASCII  


Longitud máxima y actual del string UBYTE[2] 2 r 16,2  -  - 


Contenido del 
indicador 
principal como 
string ASCII 
(Página 84)  


Para visualizar el valor de peso y otros 
valores actuales (véase abajo) 


CHAR[16] 16 r " "  -  - 
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8.16.1 Contenido del indicador principal como string ASCII 
Existe la posibilidad de visualizar los valores siguientes: 


 
Variable Comando 
Activar la resolución aumentada 701 
Tara actual 705 
Indicador bruto/neto 710 
Valor de proceso neto 714 
Valor de proceso bruto 715 
Número de serie 871  
Versión de firmware 875 


He aquí algunos ejemplos de visualización. Los valores visualizados se conmutan con 
comandos. 


Los valores que deben visualizarse se ocultan si hay un fallo. 


 
 Identificador de valor Espacio Valor de visualización Unidad de peso 


(de DR 3) N: neto, B: bruto, T: tara, 
pT: PresetTara, S: suma, ... 


Peso 
(tara ≠ 0) 


N • • • • • 2 2 0 , 5 0 •kg• 


Peso neg. 
(Tara = 0) 


B • • • • • • - 0 , 0 3 •t•• 


Peso en resolución aumentada • • • • • • 1 0 , 0 0 3 HIGH 
Hay un fallo de funcionamiento B • • • • • • E r r o r **** 
Indicador de tara activo (pt) p T • • • • • 5 0 , 5 0 •kg• 
Indicador de tara activo T • • • • • • 5 0 , 5 0 •kg• 
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 Avisos 9 
9.1 Tipos de aviso 


Los avisos del módulo electrónico de pesaje que se describe aquí se dividen en 3 tipos.  


Avisos de servicio 


Los avisos de servicio pueden producirse en cualquier momento de forma espontánea 
debido a un evento imprevisto. Incluyen fallos de hardware internos y externos que pueden 
aparecer de forma espontánea durante un pesaje. 


Errores de datos y operación 


Los errores de datos y operación siempre se generan como respuesta a un comando con 
motivo de una prueba de plausibilidad.  


Son errores de datos si en un paquete de datos enviado al módulo se ha detectado un error 
de plausibilidad y el módulo rechaza la aceptación del paquete de datos.  


Son errores de operación si el módulo no puede ejecutar el comando enviado en el estado 
operativo actual. 


Errores tecnológicos 


Los errores tecnológicos aparecen espontáneamente durante el transcurso del proceso de 
pesaje. 


Los bits de estado no son avisos. Los indicadores de estado describen el estado de la 
báscula en funcionamiento normal y pueden ser observados y evaluados en cualquier 
momento. 


9.2 Vías de notificación 
Los avisos se leen por diferentes vías. Defina durante la configuración la vía deseada para 
el reenvío y el procesamiento de los avisos. 


Por regla general, los avisos se procesan para dos finalidades: 


● para su visualización o grabación en un panel para el operador 


● para combinaciones lógicas en el software de control, con el fin de controlar 
determinadas reacciones en el transcurso del proceso 


Son posibles las siguientes vías de notificación: 


● Salida del búfer de avisos al programa SIWATOOL (se realiza automáticamente) 


● Salida mediante el bloque de función como campo de bits en el bloque de datos Scale 


● Determinados fallos de funcionamiento pueden transmitirse como alarmas de diagnóstico 
a la CPU SIMATIC y evaluarse mediante el OB82 
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9.3 Evaluar avisos mediante SIWATOOL 
El módulo electrónico de pesaje dispone de un búfer de avisos que puede tener hasta 10 
entradas. Si en el búfer de avisos se rebasa por exceso el número 10, se sobrescribe la 
entrada más antigua. El búfer de avisos puede leerse en cualquier momento con 
SIWATOOL (comando de menú "Leer todos los registros") y guardarse junto con los 
parámetros de la báscula. De este modo pueden reconocerse, analizarse y solucionarse 
mejor los errores de la instalación. 


9.4 Reconocer avisos con el FB SIWA 
El bloque de función del SIWAREX WP321 permite detectar por completo todos los avisos 
del módulo SIWAREX y procesarlos en el controlador. Por medio de un área de avisos bit 
en el bloque de datos de la báscula pueden evaluarse los avisos directamente desde un 
sistema de avisos. Los textos de aviso están guardados en el sistema de avisos. Si un bit 
adopta el valor "1", se emite el texto de aviso. 


9.5 Lista de avisos 
La lista de avisos es una sinopsis de todos los avisos que puede generar el módulo 
SIWAREX. Es posible identificar con rapidez un aviso por medio del código de aviso 
(número). 


9.5.1 Lista de avisos de servicio 
 
Fallos de funcionamiento (código 1000 … 1999) Código de error Descripción y solución 
1000 Hay un fallo de funcionamiento 1000 Señalización acumulativa, hay como mínimo un fallo de 


funcionamiento. 
1001 Watchdog 1001 Watchdog, el error se muestra como mínimo durante 10 segundos. 


Se ha producido un error grave en el funcionamiento de SIWAREX, 
p. ej. un error de programa, fuerte influencia electromagnética del 
dispositivo, etc. 
Si el error aparece varias veces debe acudirse al servicio de 
asistencia de SIWAREX.  


1002 Error de RAM 1002 Error de RAM. Se ha producido un error en la memoria, el contenido 
de la memoria ya no es correcto. Debe desconectarse el módulo. Si 
el error se produce de nuevo significa que SIWAREX está 
defectuoso. 


1003 Suma de verificación errónea en 
parámetro 


1003 Error de suma de verificación en parámetro. Error crítico porque los 
parámetros ya no son seguros. 


1004 Suma de verificación errónea en 
programa  


1004 Error de suma de verificación en el código del programa. Error crítico 
porque el programa ya no es seguro. 


1102 Error ADU 1102 Error del convertidor AD al leer el valor medido. Si el error se 
produce de nuevo, debe comprobarse el cumplimiento de las 
recomendaciones CEM (capítulo Instalación cumpliendo los 
requisitos de CEM (Página 23)). 


1104 Subtensión 1104 Subtensión en cables del sensor 
1105 Sobrecarga 1105 Sobrecarga de la báscula (aprox. 110%) 
1106 Subcarga 1106 Subcarga de la báscula (aprox. -10 %) 
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9.5.2 Lista de avisos para errores tecnológicos 
 
Errores tecnológicos (códigos 2000 … 
4999) 


Código de 
error 


Descripción y solución 


2000 Hay un error tecnológico 2000 Señalización acumulativa, hay como mínimo un error tecnológico 
2001 Timeout para tarar o poner a cero 2001 No es posible tarar o poner a cero puesto que dentro del tiempo de 


espera de parada no se ha producido ninguna parada. El comando se ha 
rechazado. 
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9.5.3 Lista de avisos para errores de datos y operación 
 
Errores de datos y operación  
(códigos 5000 … 8999) 


Código de error Descripción y solución 


5000 Hay un error de datos u operación 5000 Fallo agrupado, en los bits de errores de datos y operación hay un bit 
activado 


5001 Código de comando o registro 
desconocido 


5001 El código de comando o registro no se conoce en la aplicación actual 


5003 No es posible salir del modo de servicio 5003 No es posible salir del modo de servicio, no se ha terminado la 
calibración 


5004 El comando o la transmisión de datos solo 
es posible en modo de servicio 


5004 Para la ejecución del comando o la transmisión de registros es 
necesario activar el modo de servicio 


5005 El comando o la transmisión de datos no 
es posible porque el modo de servicio está 
activado 


5005 El comando no puede ejecutarse actualmente porque el modo de 
servicio está activado 


5006 El comando o la transmisión de datos no 
es posible puesto que está BUSY 


5006 El comando no puede ejecutarse actualmente, el módulo está BUSY 
(registro o transmisión de comando ya activo, ...)  


5007 El comando o la transmisión de datos no 
es posible puesto que el módulo está averiado 
o la CPU SIMATIC está en STOP 


5007 El comando no puede ejecutarse actualmente, hay un fallo o la CPU 
SIMATIC está en STOP 


5101 El comando no es admisible en este 
estado operativo 


5101  El comando no es admisible en el estado operativo actual 


5102 El comando no es posible ya que no hay 
parada 


5102 El comando de la báscula (puesta a cero, tarar, protocolizar, ...) no 
puede ejecutarse puesto que falta la parada. 


5104 El comando no es posible puesto que se 
ha rebasado por exceso el rango 


5104 El comando (p. ej. comando de puesta a cero, taraje o calibración) 
no puede ejecutarse puesto que el rango permitido se ha rebasado 
por exceso. 


5105 Los parámetros de las células de carga no 
son plausibles  


5105 Los parámetros de células de carga en el registro DR 10(a) o en el 
registro DR 11(d) no son plausibles (número, puntos de apoyo, 
especificaciones de carga, ...). 


5107 El desplazamiento de la curva 
característica no es posible 


5107 El desplazamiento de la curva característica no es posible debido a 
un posible rebase por exceso del rango.  


7000 El rango numérico admisible se ha 
rebasado por exceso o defecto 


7000 El rango numérico admisible, p. ej. en los valores de peso, se ha 
rebasado por exceso o defecto 


7002 Las especificaciones de las longitudes de 
los strings no son plausibles 


7002 Si se especifica una variable de string, el encabezado del string no 
es plausible. 


7007 Los pesos de calibración o dígitos de 
calibración no son plausibles 


7007 Las especificaciones de los pesos o dígitos de calibración en el 
registro DR 3 no son correctas (distancia mínima, inversión de la 
inclinación). 


7008 Los parámetros de puesta a cero o taraje 
no son plausibles 


7008 Las especificaciones (registro DR 3) o las especificaciones de tara 
(registro DR 15) no son plausibles. 


7009 Margen de parada / tiempo de espera de 
parada 


7009 El margen de parada / tiempo de espera de parada no son 
plausibles. 


7010 Paso numérico / Redondeo 7010 El paso numérico o la selección para el redondeo de decimales no 
es plausible. 


7011 Parámetros de filtro 7011 Las especificaciones de los parámetros de filtro no son plausibles. 
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9.5.4 Avisos mediante LEDs en el módulo 
Los diodos luminosos en el lado frontal del módulo SIWAREX señalizan los mensajes de 
estado y error siguientes. 


 
Posición Color Rotulación Función 
Fila 1 
H1 rojo DIAG Fallo del sistema 
H2 verde Operativo 
H11 amarillo 


 
Límite 1 rebasado 


H12 amarillo 
 


Modo de servicio 


H13 amarillo 
 


Límite 2 rebasado 


H14   No ocupado 
H15 amarillo {E} Aviso de vacío 
H16   No ocupado 
H17 verde  Parada rebasada 


H18   No ocupado 
H19 verde 0 Estado ¼ d-cero 
H20   No ocupado 
H21  Máx Rango de pesaje rebasado por exceso 
H22   No ocupado 
H23 verde LC Células de carga operativas (LED apagado = células 


de carga averiadas) 
H24   No ocupado 
H25 amarillo Rx/Tx Comunicación EIA-RS485 activa 
H26   No ocupado 
H40 verde PRW Estado de alimentación local de 24 V 
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 Listas de comandos 10 
 


Los comandos para el módulo electrónico de pesaje que se describe aquí pueden 
transmitirse a través de varias interfaces: 


● del panel de operador al módulo SIWAREX por medio del controlador 


● de SIWATOOL directamente al módulo SIWAREX 


Se notifica un error de datos u operación cuando no es posible ejecutar un comando o el 
registro enviado no puede aceptarse. 


 
Código de 
comando 


Comando Descripción Servicio 


1... 99  Comandos de mantenimiento y ajuste 
1 Modo de servicio CON. Conectar el modo de servicio x 
2 Modo de servicio DESC. Desconectar el modo de servicio x 
11 Cargar el ajuste de fábrica El comando restablece el estado "de fábrica" del 


SIWAREX: 
- Todos los parámetros y datos guardados se cargan con 
los valores predeterminados. 
- Todos los búferes de avisos se restablecen. 


x 


60 Punto de calibración 0 válido Punto de calibración 0 válido / guardar valores para punto 
de calibración 0. 


x 


61 Punto de calibración 1 válido Punto de calibración 1 válido / guardar valores para punto 
de calibración 1. 


x 


62 Punto de calibración 2 válido Punto de calibración 2 válido / guardar valores para punto 
de calibración 2. 


x 


81 Desplazamiento de curva característica Desplazar curva característica. El comando define el peso 
actual de la báscula como punto cero nuevo (0 kg) y 
desplaza toda la curva característica sin modificar la 
inclinación.  
El comando puede emplearse, p. ej., para compensar 
medios auxiliares de sujeción para montar pesos de 
calibración en la báscula al final de la calibración. 


x 


82 Ejecutar calibración automática Cálculo de la curva característica de la báscula en función 
de los parámetros de las células de carga del registro 10. 
La curva característica calculada se introduce 
directamente en los registros 3 y 4 y se activa 
inmediatamente tras ejecutar el comando. La báscula 
debe estar vacía en el momento de la ejecución del 
comando. 


x 


83 Ejecutar prueba de calibración El comando calcula los valores de dígitos teóricos con 
referencia a los pesos de calibración en función del 
parámetro de células de carga del registro 10 y de los 
pesos de calibración 0, 1 y 2 del registro 3. La salida de 
estos dígitos teóricos se realiza en el registro 4. Existe la 
posibilidad de emplear la función para comprobar la 
plausibilidad de los dígitos de calibración en el registro 3 
que han sido determinados con pesas de contraste 
durante una calibración. 
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Código de 
comando 


Comando Descripción Servicio 


700 … 899  Conmutación de la visualización HMI 
701 Resolución aumentada  Activar la resolución aumentada en el indicador principal 


(x 10) 
x 


705 Mostrar tara actual Mostrar la tara actual en el indicador principal x 
710 Activar indicador estándar  Activar el indicador estándar bruto/neto x 
711 Indicador B/N Mostrar el peso bruto/neto en el indicador principal x 
712 Indicador N   
713 Indicador B   
714 Valor de proceso N  Mostrar el peso de proceso neto en el indicador principal x 
715 Valor de proceso B  Mostrar el peso de proceso bruto en el indicador principal x 
871 Mostrar número de serie Se muestra el número de serie del módulo  
875 Mostrar versión FW Mostrar la versión de firmware del indicador actual x 
1000 … Funciones básicas de los comandos de pesaje 
1001 Poner a cero Poner a cero x 
1011 Tarar Tarar x 
1012 Borrar tara Borrar tara actual x 
1013 Especificación de tara válida Activar especificación de tara x 
1016 Especificación de tara S7 válida Activar especificación de tara S7   


Los comandos siguientes pueden dispararse en el bloque de datos de la báscula 
SCALE_DB en el rango comprendido entre CMD1 y CMD3: 


Tabla 10- 1 Grupos de comandos de SIWAREX WP321 


Grupo de 
comandos 


Descripción 


1 ... 99 Los comandos son transmitidos por FB_SIWA al módulo con el registro DR2 (comandos de 
báscula, pesaje y protocolo). El significado de los comandos se corresponde con la lista de 
comandos. 


2000 + X Leer un registro, X equivale al número de registro. 
Ejemplo: transmitir registro 3 del módulo SIWAREX a la CPU SIMATIC → 2000 + 3 = código 
de comando 2003 


4000 + X Escribir un registro, X equivale al número de registro. 
Ejemplo: transmitir el registro 3 de la CPU SIMATIC al módulo SIWAREX → 4000 + 3 = 
código de comando 4003 


7001 Leer todos los registros de SIWAREX a la CPU (solo para FB SIMATIC) 
7002 Escribir registro 3, 4, 5, 6, 10, 13, 14 y 15 de la CPU en SIWAREX (el módulo debe estar en 


modo de servicio, solo para FB SIMATIC) 


Para obtener más información sobre la transmisión de comandos del programa de control a 
través de la interfaz SIMATIC consulte el capítulo Comunicación en SIMATIC S7-
300/1200/1500 (Página 93). 
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 Comunicación en SIMATIC S7-300/1200/1500 11 
11.1 Información general 


Un SIWAREX WP321 ocupa 16 bytes tanto en el área de periferia de entradas como de 
salidas de la CPU. La comunicación entre SIWAREX y la CPU SIMATIC se realiza con la 
ayuda del FB.  


Tabla 11- 1 Memoria requerida del bloque de función 


 FB 1, WP321DR 
Leer peso y estado SÍ 
Enviar comandos SÍ 
Transferir parámetros SÍ 
Memoria de trabajo requerida en CPU 11 600 bytes + n x 1 232  bytes 
Memoria de carga necesaria en CPU 138 788 bytes + n x 28 470  bytes 
 n = número de módulos WP321 


El bloque de función descrito anteriormente, incluida la configuración HMI, puede 
descargarse como proyecto de ejemplo preelaborado ("Ready for Use") del Siemens 
Customer Support. 


11.2 Estructura del programa "Ready for Use" 
Existe un programa para STEP 7 Classic y otro para el TIA Portal. Ambos programas 
constan de dos componentes: 


● Software STEP 7 para la CPU SIMATIC 


● Proyecto de WinCC (integrado en SIMATIC Manager) 


Todos los avisos se depositan como información de bit. De este modo el sistema de avisos 
puede acceder directamente a los campos de bits y mostrar los textos de aviso. 
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11.3 Ventajas de la distribución de tareas 
El cálculo del peso se realiza en el módulo SIWAREX, como en un módulo electrónico de 
pesaje montado por separado. Sin embargo, la integración en SIMATIC permite aplicar 
directamente el valor del peso en el programa del PLC. Esto proporciona una distribución 
razonable de las tareas: las funciones de pesaje se realizan en el módulo SIWAREX, 
mientras que los enclavamientos y las combinaciones lógicas de señales se llevan a cabo 
en el PLC. 


SIWAREX "Ready for Use" se encarga de la tarea de un programa estandarizado en 
SIMATIC S7.  


Un FB se encarga de varias tareas: 


● Controla la comunicación entre la CPU SIMATIC y el módulo SIWAREX 


● Transmite los comandos y valores de ajuste al módulo SIWAREX según el transcurso del 
proceso 


● Prepara los datos de la báscula para la visualización 
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11.4 Configuración hardware del módulo electrónico de pesaje 
El módulo SIWAREX WP321 está en el directorio PLC/SIMATIC S7-1200/Módulos 
tecnológicos/Módulos de pesaje del catálogo de hardware 


Durante la configuración hardware en el TIA Portal se determinan las propiedades básicas 
del módulo. Tenga en cuenta que el módulo SIWAREX WP321 siempre está completo en la 
memoria imagen de proceso de la CPU. 


● Lugar de montaje del módulo 


● Dirección en el área de periferia 


● Alarmas de diagnóstico 


● Alarmas de proceso 


● Datos I&M (Identification&Maintenance) 


El módulo electrónico de pesaje ocupa 16 bytes en el área de entradas y salidas. 


 
Figura 11-1 Configuración HW en el TIA Portal 
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El TIA Portal asigna automáticamente para cada SIWAREX que está en el proyecto una 
dirección inicial de periferia propia así como un identificador de hardware. Estos dos 
parámetros son relevantes para llamar el bloque de función y puede consultarse en las 
propiedades del módulo correspondiente. 


 
Figura 11-2 Dirección inicial del módulo en el TIA Portal 


Opcionalmente, es posible activar o desactivar también las alarmas de diagnóstico en las 
propiedades del módulo. El alcance de la configuración de las alarmas de diagnóstico y 
proceso depende de la CPU SIMATIC empleada (S7-300, S7-400, S7-1200 o S7-1500) → 
Alarmas de diagnóstico (Página 103) y Alarmas de proceso (Página 104) 


 
Figura 11-3 Configuración de las alarmas en el TIA Portal 


 
Figura 11-4 Identificador HW del módulo en el TIA Portal 
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11.5 Llamada del bloque de función 
Esta descripción se basa en el uso del bloque "WP321DR" con la comunicación de registros 
y los datos siguientes: 


● Dirección inicial SIWAREX WP321: 1 (véase → Configuración hardware del módulo 
electrónico de pesaje (Página 95)) 


● Identificador HWSIWAREX WP321: 280 (véase → Configuración hardware del módulo 
electrónico de pesaje (Página 95)) 


● N.º del bloque de datos de instancia del bloque de función SIWAREX WP321: DB321 


El bloque de función puede integrarse en el lugar deseado del programa de usuario con la 
función Drag&Drop. La llamada del FB debe realizarse cíclicamente en el programa de 
control. 


 
Figura 11-5 Llamada del bloque WP321DR en el programa de usuario 


 
Parámetros del bloque de función Descripción 
ADDR Dirección inicial WP321 (véase → Configuración hardware del módulo 


electrónico de pesaje (Página 95)) 
HW_ID Identificador HW WP321 (véase → Configuración hardware del módulo 


electrónico de pesaje (Página 95)) 
DB_NO Número del DB de instancia propio del FB 
LIFEBIT Bit de estado opcional para supervisar la comunicación 


El DB de instancia generado (en este caso DB321) incluye todos los registros del WP321 y 
todos los parámetros necesarios para el intercambio de datos entre la CPU y el módulo de 
pesaje. 


Para cada módulo de pesaje debe realizarse una llamada propia del FB en el programa de 
usuario. De este modo, cada báscula dispone de un DB de instancia propio que prepara los 
parámetros correspondientes de la báscula. Para cada llamada deben adaptarse los 
parámetros de entrada y salida del FB al WP321 correspondiente. 
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11.6 Trabajar con el bloque de función 


Registros en módulos de pesaje SIWAREX 
Todos los parámetros de los módulos de pesaje SIWAREX están divididos en registros. 
Estos registros deben verse como paquetes relacionados y solo pueden leerse en la CPU o 
escribirse en SIWAREX como paquete completo. La lectura o escritura de un único 
parámetro dentro de un registro no es posible. Encontrará una descripción de todos los 
registros así como de sus parámetros en el capítulo → Parámetros de la báscula y funciones 
(Página 47). 


La lectura y escritura de registros se realiza mediante códigos de comandos especiales que 
pueden ser depositados dentro del DB de instancia con tres buzones de comandos que se 
tratan según su prioridad: 


 
Figura 11-6 Buzones de comandos CMD 


Tal y como se ve en el gráfico, un buzón de comandos se compone siempre de un código 
de comando (Int) y cuatro bits (Bool). El envío de un comando se realiza introduciendo el 
código de comando deseado en el parámetro "i_CMD_CODE" y activando el disparador de 
comandos correspondiente "bo_CMD_TRIGGER". Los bits de estado "bo_CMD_InProgress" 
(comando en procesamiento), "bo_CMD_FinishedOk" (comando finalizado sin errores) y 
"bo_CMD_FinishedError" (comando rechazado o terminado con error) pueden evaluarse en 
el programa de usuario. 
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Adicionalmente, los tres buzones de comandos se gestionan y procesan según su prioridad. 
CMD1 tiene la prioridad máxima y CMD3, la mínima. Si desde el programa de usuario se 
disparan al mismo tiempo los tres buzones de comandos, el bloque de función ejecuta 
primero CMD1, seguidamente CMD2 y, para finalizar, CMD3. El disparo cíclico del buzón de 
comandos 3 también se interrumpe si entretanto se deposita un comando en el buzón 2 o 1 
para ejecutar el comando correspondiente. 


 


 Nota 


El disparo cíclico del buzón de comandos CMD1 impide que se depositen comandos en el 
buzón 2 o 3. 


 


En el capítulo →Listas de comandos (Página 91) encontrará un resumen de todos los 
códigos de comandos existentes. 


Para leer registros del SIWAREX en el bloque de datos es válida la fórmula siguiente para 
generar un código de comando adecuado: 


Código de comando = 2000 + X          (X = número de registro deseado) 


Para escribir registros del bloque de datos a SIWAREX es válida la fórmula siguiente para 
generar un código de comando adecuado: 


Código de comando = 4000 + X          (X = número de registro deseado) 
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Ejemplo 
El ejemplo siguiente ilustra el manejo de los buzones de comandos y los registros: 


debe ponerse el "peso de calibración" al valor 60,5 desde de la CPU. Puesto que "peso de 
calibración" es un parámetro del registro 3 (véase el capítulo → Parámetros de la báscula y 
funciones (Página 47)), primero debe activarse el modo de servicio. Esto se hace con el 
código de comando "1" (véase el capítulo → Listas de comandos (Página 91)). 


Para ello debe ocuparse la variable "i_CMD_CODE" con el valor "1" y ponerse a TRUE el 
"bo_CMD_TRIGGER" correspondiente. Seguidamente, el módulo está directamente en 
modo de servicio (el LED DIAG parpadea en verde): 


i_CMD_CODE = 1 


bo_CMD_TRIGGER = TRUE 


Puesto que solo puede leerse o escribirse un registro completo a la vez, ahora se 
recomienda leer primero el registro 3 en la CPU. Esto se realiza con el código de comando 
2003 (véase el capítulo → Listas de comandos (Página 91)): 


i_CMD_CODE = 2003 


bo_CMD_TRIGGER = TRUE 


Ahora, todos los datos actuales del registro 3 están en el bloque de datos. Seguidamente, el 
peso de calibración se pone al valor deseado 60,5: 


CALIBRATION_WEIGHT = 60,5 


El registro 3 modificado tiene que volver a escribirse en SIWAREX. Esto se realiza mediante 
el código de comando 4003 (véase el capítulo → Listas de comandos (Página 91)): 


i_CMD_CODE = 4003 


bo_CMD_TRIGGER = TRUE 


El nuevo peso de calibración está ahora en el SIWAREX y puede emplearse. Finalmente, el 
modo de servicio del módulo debe volver a desactivarse con el comando "2". 


El procedimiento para leer y escribir registros o parámetros es idéntico para todos registros. 
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11.7 Interfaz de periferia del bloque de función 
Los siguientes parámetros de la báscula están disponibles en el bloque de datos de forma 
cíclica sin una lectura especial de registros en el controlador y pueden ser enviados a la 
báscula sin transmitir registros: 


Tabla 11- 2 Datos de periferia del bloque de función 


Parámetro (read) Significado 
SCALE_STATUS_1 (UINT) Bytes 0 y 1 del estado de la báscula (→ DR 30 Valores de proceso 


actuales (Página 75)) 
SCALE_STATUS_2 (UINT) Bytes 2 y 3 del estado de la báscula (→ DR 30 Valores de proceso 


actuales (Página 75)) 
Valor de proceso 1 Selección → Selección del valor de proceso 1, 2 (Página 73) 
Valor de proceso 2 Selección → Selección del valor de proceso 1, 2 (Página 73) 
Parámetro (write)  
Especificación de tara S7 Especificación para la tara. La especificación se valida con el 


comando "Especificación de tara válida (1016)". 


11.8 Códigos de error del bloque de función 
 


Tabla 11- 3 Estados/errores al trabajar con el bloque de función 


Bit de error Descripción del error 
bo_ApplIDError El módulo activado no es compatible con el bloque de función 
bo_ApplIDDRError El registro no es adecuado al módulo insertado 
bo_SFBError Error en tiempo de ejecución al transmitir el registro 
bo_RdPerError Error de lectura de los datos de periferia 
bo_LifeBitError El módulo SIWAREX ha dejado de responder 
bo_StartUpError El comando se ha depositado aunque StartUp todavía es TRUE 
bo_WrongFW La versión del registro no es compatible con el firmware 
bo_InvalidCMD Se ha depositado un código de comando inválido 
bo_DataOperationError Ha aparecido un error de manejo de datos síncrono 
bo_StartUp La sincronización de arranque del módulo está en marcha 


 


 


 Nota 


Si el procesamiento del bloque de función es erróneo, las variables emitidas no se 
corresponden con el estado real del módulo. 
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11.9 Avisos de diagnóstico 
Cunado hay pendiente un aviso de diagnóstico el LED DIAG parpadea en rojo. Los 
diagnósticos se ven como texto claro en STEP 7 (TIA Portal) con la vista online y 
diagnóstico. Es posible evaluar los códigos de error con el programa de usuario. 


Pueden notificarse los diagnósticos siguientes: 


Tabla 11- 4 Avisos de diagnóstico 


Aviso de diagnóstico Código de error Significado Solución 
Error 9H Error interno del módulo, 


defecto 
Sustituir módulo tecnológico 


Falta tensión de carga 11H Falta L+ para el módulo 
tecnológico 


Comprobar la tensión de alimentación 
en la BaseUnit 


Alarma de proceso perdida 16H El módulo tecnológico no 
puede enviar una alarma 
porque la alarma anterior 
todavía no se ha 
procesado. 


Cambiar procesamiento de alarmas en 
la CPU, reparametrizar el módulo 
tecnológico. 


Módulo temporalmente no disponible 1FH El módulo no puede 
funcionar normalmente 
porque se está 
ejecutando una 
actualización de FW, por 
ejemplo. 


Esperar hasta que el módulo vuelva a 
funcionar con normalidad. 


Subtensión 02H Subtensión en cables de 
sensor 


Caída de tensión excesiva hasta la 
célula de carga. Comprobar la causa. 


Sobrecarga 07H Límite superior de la 
tensión del sensor 
rebasado por exceso 


Eliminar la sobrecarga de la báscula 


Subcarga 08H Límite inferior de la 
tensión del sensor 
rebasado por defecto 


Comprobar la mecánica de la báscula, 
comprobar cableado del sensor. 


Error de suma de verificación en 
parámetros 


0DH La suma de verificación 
para la integridad de los 
parámetros no es 
correcta 


Cargar ajuste de fábrica de los 
parámetros. 


Error de suma de verificación en 
programa  


0EH La suma de verificación 
para la integridad de los 
parámetros no es 
correcta 


Volver a cargar el firmware, cambiar el 
módulo 
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11.10 Alarmas de diagnóstico 
La habilitación para disparar las alarmas de diagnóstico es posible en todas las CPUs 
SIMATIC (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) y se concede en la configuración de 
dispositivos.  


La evaluación de las alarmas de diagnóstico permite detectar eventos de error en la CPU 
SIMATIC.  


Los eventos de error (fallos operativos) se notifican a la CPU S7 mediante una alarma de 
diagnóstico si esta está habilitada (en HW Config). Los avisos de diagnóstico pueden 
evaluarse mediante los datos locales del OB82. A diferencia de S7-1200 y S7-1500, las 
CPUs de los sistemas S7-300 y S7-400 pasan al estado STOP tras una alarma de 
diagnóstico si el OB82 no está cargado.  


Con la instrucción "RALARM" se obtiene información detallada (leer estado de alarma). 
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11.11 Alarmas de proceso 
La habilitación para disparar las alarmas del proceso se concede en la configuración de 
dispositivos.  


Si se produce un evento que debe lanzar una alarma de proceso pero todavía no se ha 
procesado un evento igual ocurrido anteriormente, no se activa una nueva alarma de 
proceso. La alarma de proceso se pierde. Esta situación puede provocar la alarma de 
diagnóstico "Alarma de proceso perdida". 


 
Figura 11-7 Configuración de las alarmas de proceso para S7-1500 
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Las alarmas de proceso permiten detectar el cambio de estado de los valores límite. En el 
OB de alarma se registra el cambio de estado como EventType: 


PRAL #1 Valor límite 1 DESCONECTADO→ CONECTADO  


PRAL #2 Valor límite 1 CONECTADO→ DESCONECTADO  


PRAL #3 Valor límite 2 DESCONECTADO→ CONECTADO  


PRAL #4 Valor límite 2 CONECTADO→ DESCONECTADO  







Comunicación en SIMATIC S7-300/1200/1500  
11.11 Alarmas de proceso 


 SIWAREX WP321 
106 Manual de producto, 07/2014, A5E34902760A-01 
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 Datos técnicos 12 
12.1 Datos técnicos 


Alimentación de 24 V 
 


 Nota 


Por medio de la alimentación de tensión de la instalación debe quedar asegurada una baja 
tensión funcional con desconexión segura (según EN 60204-1). 


 


 


 
Tensión nominal 24 V DC 
Límite inferior/superior estático 19,2 V / 28,8 V DC 
Límite inferior/superior dinámico 18,5 V / 30,2 V DC  
Sobretensiones no periódicas 35 V DC durante 500 ms con un tiempo de 


recuperación de 50 s 
Consumo máx. 100 mA @ 24 V DC 
Consumo del módulo típico 2 W 


Alimentación del bus de fondo SIMATIC S7 


 
Consumo del bus de fondo SIMATIC S7 típ. 20 mA 
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Conexión de células de carga analógica  


 
Límite de error según DIN1319-1 
a 20 °C +10 K 


≤ 0,05 % de unidad1) 


Precisión según OIML R76 (sin homologación para 
contraste) 


 


• Clase III y IV 


• Resolución (d=e) 3000d 


• Porcentaje de error pi 0,4 


• Tensión de paso 0,5 µV/e 


Precisión del estado de suministro2) típ. 0,1 % de unidad  
Tasa de muestreo  100 Hz/120 Hz (según parametrización) 
Resolución de la señal de entrada ± 2 000 000 (en células con 4 mV/V) 
Rango de medición ± 4 mV/V 
Rango de tensión en modo común 0,25 ... 4,75 V 
Alimentación DMS3) 4,85 V DC ± 2 % 
Protección contra cortocircuitos y sobrecarga Sí 
Conexión 6 hilos 
Vigilancia de tensión de sensores ≤ 4 V 
Resistencia de entrada DMS mín.   


• sin interfaz Exi SIWAREX IS 40 Ω  


• con interfaz Exi SIWAREX IS 50 Ω 


Resistencia de salida DMS máx. 4 100 Ω 
Intervalo de coeficiente de temperatura ≤ ± 5 ppm/K de unidad 
Punto cero de coeficiente de temperatura ≤ ± 0,1 μV/K 
Error de linealidad ≤ 0,01 % 
Filtrado de valor medido Pasabajos 
Aislamiento galvánico 500 V AC 
Supresión de interferencias CMRR 50 Hz / 60 Hz > 80 dB 
Resistencia de entrada  


• Cable de señales típ. 4*106 Ω 


• Cable de sensor típ. 2*106 Ω  


 1) Precisión relativa (la precisión absoluta solo se alcanza con una calibración local con normales de 
calibración) 
2) Es determinante la precisión para cambio de módulos o calibración teórica 
3) El valor es válido en el sensor; las caídas de tensión en los cables se compensan hasta 5 V 


Longitud de cable 


 
Longitud de cable máxima 500 m con cable SIWAREX, → Accesorios 


(Página 115).  
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Interfaz RS485 


 
Estándar EIA-485 
Velocidad de transferencia  hasta 115 kbits/s* 
Bits de datos  7 u 8  
Paridad  par| impar| ninguna 
Bits de parada  1 o 2 
Resistencias terminadoras (conectables) 390 Ω / 220 Ω / 390 Ω 
Aislamiento galvánico  500 V AC 
Protocolo de transmisión  ASCII para pantalla remota de la empresa Siebert y 


Modbus RTU para HMI o sistemas externos. 
Longitud del cable ≤ 115 kbits/s máx. 1 000 m  


(cable de bus de campo, 2 hilos, apantallado, p. ej. 
6XV1830-0EH10) 


Dimensiones y peso 


 
Dimensiones  


• Ancho 15 mm 


• Peso, aprox. 31 g 


Requisitos y datos mecánicos 


 
Comprobación Normas Valores de ensayo 
Resistencia a vibraciones en 
servicio 
 


IEC 61131-2 
IEC 60068-2-6 
Prueba Fc  


• 5 ... 8,4 Hz: 3,5 mm sal. 


• 8,4 ... 150 Hz: 9,8 m/s2 (=1G) 


Resistencia al choque en 
servicio 


IEC 61131-2 
IEC 60068-2-27 
Prueba Ea  


• 150 m/s2 (aprox. 15 g), semisenoidal 


Resistencia a vibraciones en 
transporte 
 


IEC 60068-2-6 
Prueba Fc  


• 5 ... 8,4 Hz: 3,5 mm sal. 


• 8,4 ...500 Hz: 9,8 m/s2 


Resistencia al choque en 
transporte 


IEC 60068-2-27:  
Prueba Ea 


• 250m/s2 (25G), semisenoidal 


Caída libre IEC 61131-2 
 
IEC 60068-2-31:  
Prueba Ec, procedimiento 1 


• En embalaje de producto:  
altura de caída 300 mm 


• En embalaje de envío:  
altura de caída 1,0 m 
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12.2 Requisitos eléctricos, de CEM y climáticos 


Requisitos eléctricos de seguridad y protección 


 
Requisitos cumplidos Normas Observaciones 
Normas de seguridad IEC 61010-1 


IEC 61131-2; UL 508 
CSA C22.2 No.142 
IEC 61010-2-201 
FM3611 


 


Clase de protección IEC 61140 El módulo funciona con muy baja tensión de 
seguridad. 
La conexión del conductor de protección solo sirve 
como tierra funcional para desviar corrientes 
perturbadoras. 


Grado de protección IP IP 20 según IEC 60529 
 


• Protección contra contacto con dedos de 
ensayo estándar 


• Protección contra cuerpos extraños con 
diámetros superiores a 12,5 mm 


• No hay protección especial contra el agua 
 


Distancias de aislamiento y de 
fuga 


IEC 60664 
IEC 61131-2 
IEC 61010-1 
UL 508 
CSA C22.2 No. 145 
EN 50156-1 
 


• Categoría de sobretensión II 


• Grado de contaminación 2 
 


Resistencia de aislamiento IEC 61131-2 
CSA C22.2, No. 142 
UL508 


Tensión de ensayo: 500 V AC o 707 V DC 


Compatibilidad electromagnética 


Tabla 12- 1 Emisión de perturbaciones (entornos industriales): EN 61000-6-4 


Observaciones Norma Valores límite 
Emisión de radiointerferencias 
(campos electromagnéticos) 


Clase A: entorno industrial: 
 
EN 61000-6-4 
IEC/CISPR 16-2-3: 2008 
 
 


• 30 ... 230 MHz, 40 dB (μV/m) Q 


• 230 ... 1 000 MHz, 47 dB (μV/m) 
Q 


Emisión en cables de alimentación 
de 24 V 


Clase A: entorno industrial:  
EN 61000-6-4 
IEC/CISPR 16-2-1: 2010; 
EN 55016-2-1: 2009 
 


Clase A: entorno industrial  


• 0,15 ... 0,5 MHz, 79 dB (μV) Q 


• 0,15 ... 0,5 MHz, 66 dB (μV) M 


• 0,5 ... 30 MHz, 73 dB (μV) Q 


• 0,5 ... 30 MHz, 60 dB (μV) M 
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Tabla 12- 2 Inmunidad a interferencias (entornos industriales): EN 61000-6-2 


Observaciones Norma Grado de intensidad 
Impulsos de ráfaga en cables de 
alimentación 


EN45501 
OIML R 76 
EN 61000-4-4 
NAMUR NE21 


• 1 kV 


• Por polaridad 1 min. 


Impulsos de ráfaga en cables de datos 
y señales 


EN 61000-4-4 
NAMUR NE21 
EN 61326 


• 2,0 kV, ópt. 2,4 kV 


• 5/50 ns / 5 kHz 


Descarga de contacto electroestática 
(ESD) 


EN 61000-4-2 
NAMUR NE21 
EN 61326 
EN 45501 


• 6 kV directo/indirecto 


• ≥ 10 descargas pos/neg 


• ≥ 1 s tiempo de repetición 


Descarga de aire electroestática (ESD) EN 61000-4-2 
NAMUR NE21 
EN 61326 
EN 45501 


8 kV 


Tensión de choque/ondas de choque 
en cables de alimentación 


EN 61000-4-5 
IEC 61131-2 
NAMUR NE21 
EN 61326 


• 1 kV simétrico 1) 


• 2 kV, asimétrico 1) 


• 1,2/50 µs (8/20) µs pos./neg. 


• Resistencia interior de generador: 2 Ω 


Tensiones de choque/ondas de choque 
en cables de datos y señales 


EN 61000-4-5 
IEC 61131-2 
NAMUR NE21 
EN 61326 


• 2 kV, asimétrico 


Radiación AF con modulación por 
amplitud 


IEC61000-4-3 
NAMUR NE21 
OIML R76 
EN 45501*3 
 


• 80 ... 2 000 MHz: 20 V/m 


Radiación AF, frecuencias de teléfonos 
móviles 


IEC 61000-4-3 • 900 MHz (± 5 MHz) 


• 1,89 Ghz (± 10 MHz) 


• 20 V/m 


Tensión AF en cables de datos, 
señales y alimentación 0,15 ... 80 MHz 


IEC 61000-4-6 
NAMUR NE21 
EN 61326 
OIML R 76 


• 10 kHz ... 80 MHz: 10 Veff, 


• Mod.: 80 % AM con 1 kHz 


 1) Para cumplir con los requisitos debe preverse un elemento de protección externo (p. ej.: 
Blitzductor VT AD24V, empresa Dehn&Söhne) 


2) no debe aplicarse con cables apantallados y puertos simétricos 
 


 


 ATENCIÓN 


Posibles radiointerferencias 


Dispositivo de clase A. Es probable que este equipo cause radiointerferencias si se utiliza 
en zonas residenciales. Tome medidas adecuadas (p. ej.: uso en armarios 8MC) para 
evitar radiointerferencias. 
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Condiciones ambientales 


El uso de SIWAREX WP321 está previsto bajo las condiciones siguientes en SIMATIC ET 
200SP. 


Tabla 12- 3 Condiciones de uso según IEC 60721 


Funcionamiento IEC60721-3-3 


• Clase 3M3, uso fijo, protegido contra la intemperie 


Almacenamiento/transporte IEC 60721-3-2 
Clase 2M2 sin precipitación 


Concentración de contaminantes 
 


SO2: < 0,5 ppm 
H2S: < 0,1 ppm; 


RH < 60 %, sin condensación 


 


Tabla 12- 4 Requisitos climáticos 


Observaciones Condiciones ambientales Campos de aplicación 
Temperatura de servicio:   


• Montaje horizontal en S7 -25 ... +60 °C Los módulos S7 estándar no se 
pueden utilizar a temperaturas 
inferiores a 0°C. • Montaje vertical en S7 -25 ... +50 °C 


• Modo de contraste -10 ... +40 °C 


Temperatura de almacenamiento y 
transporte 


-40 ... +85 °C  


Humedad relativa del aire 5 ... 95 % Sin condensación, equivale a la 
humedad relativa del aire (RH) 
grado de solicitación 2 según DIN 
IEC 61131-2 


Presión de aire en funcionamiento IEC 60068-2-13 1 080 ... 795 hPa (funcionamiento) 
(-1 000 ... +2 000 m sobre nivel 
normal) 


Presión de aire en transporte y 
almacenamiento 


IEC 60068-2-13 1 080 ... 660 hPa (almacenamiento) 
(-1 000 ... +3 500 m sobre nivel 
normal) 
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12.3 Homologaciones 
 


 Nota 


Las homologaciones válidas actualmente para SIWAREX WP321 se indican en la placa de 
características del módulo. 


 


 


 


 


Directivas 


• 2004/108/CE "Compatibilidad electromagnética" 


 


En preparación 


 


En preparación 


 


94/9/CE ATEX, modo de protección II 3 G Ex nA  IIC T4 Gc 


 
 


 ATENCIÓN 


Aplicaciones en la zona Ex 


Para aplicaciones en áreas con peligro de explosión deben observarse las indicaciones 
técnicas de seguridad del documento "Product Information - Use of SIWAREX modules in 
a Zone 2 Hazardous Area" 
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 Accesorios 13 
 


 


Tabla 13- 1 Accesorios obligatorios 


Datos de pedido 


Descripción Referencia 
Accesorios obligatorios para SIWAREX WP321  
Tipo de Base Unit BU15+A0+2D (nuevo grupo de carga)  
o bien 
Tipo de Base Unit BU15+A0+2B (puenteado hacia la 
izquierda) 


6ES7193-6BP00-0DA0 
 
6ES7193-6BP00-0BA0 


Conexión de pantalla 6ES7193-6SC00-1AM0 
 


Tabla 13- 2 Accesorios opcionales 


Datos de pedido 


Descripción Referencia 
Paquete de configuración SIWAREX WP321 


• Programa SIWATOOL para ajustar la báscula 
durante la puesta en marcha 


• Software "Ready for Use" 


Contiene los bloques SIMATIC S7 para el 
funcionamiento en SIMATIC 300 y S7-1500 y 
un proyecto para SIMATIC Operator Panel 
KTP600 


• Manuales de productos en varios idiomas 


7MH4138-1AK01 


Manual de producto SIWAREX WP321 
en varios idiomas 


Descarga gratuita de Internet  


SIWAREX WP321 "Ready for Use" Descarga gratuita de Internet  
Convertidor RS485/USB 
Convertidor comercial con chip FTDI,  
p. ej. USB-Nano-485 deCTI (http://www.cti-
shop.com/RS485-Konverter/USB-Nano-485) 


 



http://www.cti-shop.com/RS485-Konverter/USB-Nano-485

http://www.cti-shop.com/RS485-Konverter/USB-Nano-485
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Datos de pedido 


Descripción Referencia 
Visualizador remoto digital 
Los visualizadores remotos digitales pueden 
conectarse directamente al SIWAREX WP321 a través 
de la interfaz RS485. 
Visualizador remoto compatible: S102 
Siebert Industrieelektronik GmbH 
Postfach 1180 
D-66565 Eppelborn 
Tel.: 06806/980-0 
Fax: 06806/980-999 
Internet: Siebert (http://www.siebert-group.com) 
Para más información, consultar al fabricante. 


 


Caja de conexión y distribución SIWAREX JB 
para conectar en paralelo células de carga 


7MH4 710-1BA 


Caja de ampliación SIWAREX EB 
para prolongar los cables de células de carga 


7MH4 710-2AA 


Interfaz Ex, tipo SIWAREX IS 
con homologación ATEX para la conexión 
intrínsecamente segura de células de carga, incl. el 
manual de producto, apta para los módulos de pesaje 
SIWAREX CS, U, M, FTA y P 


 


• con corriente de cortocircuito < 199 mA DC 7MH4 710-5BA 


• con corriente de cortocircuito < 137 mA DC 7MH4 710-5CA 


Cable (opcional)  
Cable Li2Y 1 x 2 x 0,75 ST + 2 x (2 x 0,34 ST) - CY 


• para conectar SIWAREX CS, U, M, P, A, WP321 
con cajas de conexión y distribución (JB), caja de 
ampliación (EB) y/o interfaz Ex (Ex-I) y entre dos 
JBs, para tendido fijo 


• puede doblarse ocasionalmente 


• 10,8 mm de diámetro exterior 


• para temperatura ambiente -20 ... +70°C 
 


7MH4 702-8AG 


Cable Li2Y 1 x 2 x 0,75 ST + 2 x (2 x 0,34 ST) - CY, 
cubierta azul 


• Conexión de caja de conexión y distribución (JB) 
y/o caja de ampliación (EB) en áreas con peligro de 
explosión e interfaz Ex (Ex-I), 
para tendido fijo, 


• puede doblarse ocasionalmente, 
cubierta aislante de PVC azul, aprox. 10,8 mm de 
diámetro exterior 


• para temperatura ambiente -20 ... +70 °C 
 


7MH4 702-8AF 



http://www.siebert-group.com/
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 Anexo A 
A.1 Soporte técnico 


Technical Support  
Al Technical Support de la técnica de pesaje se accede del siguiente modo: 


● E-mail (mailto:support.automation@siemens.com) 


● Teléfono: +49 (721) 595-2811 


Al Technical Support de todos los productos de IA y DT se accede del siguiente modo: 


● A través de internet con el Support Request:  
Support request (http://www.siemens.com/automation/support-request)  


● Teléfono: +49 (911) 895-7222 


● Fax: +49 (911) 895-7223 


Encontrará más información sobre nuestro Technical Support en la página de Internet  
 Technical support (http://www.siemens.com/automation/csi/service)  


Service & Support en Internet  
Además de nuestra documentación le ofrecemos todo nuestro know–how online en internet.  


Services&Support (http://www.siemens.com/automation/service&support)  


En esta página encontrará: 


● Informaciones de producto actuales, FAQs, descargas, consejos y trucos. 


● los Newsletter, que le proporcionarán con regularidad información de actualidad sobre 
los productos. 


● el Knowledge Manager que le ayudará a encontrar los documentos que necesita. 


● en el forum podrá intercambiar sus experiencias con usuarios y especialistas de todo el 
mundo. 


● En nuestra base de datos encontrará la persona de contacto para Industry Automation 
and Drives Technologies de su región o localidad. 


● Bajo la rúbrica "Servicios" encontrará información sobre servicio técnico, reparaciones, 
piezas de repuesto etc. en su región. 



mailto:support.automation@siemens.com

http://www.siemens.com/automation/support-request

http://www.siemens.com/automation/csi/service

http://www.siemens.com/automation/service&support
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Soporte adicional  
Si tiene alguna pregunta sobre el uso de los productos descritos en este manual a la que no 
encuentre respuesta, diríjase a su persona de contacto de Siemens de los departamentos u 
oficinas competentes. 


Encontrará a su persona de contacto en: 


Contacto (http://www.automation.siemens.com/partner)  


El guía de documentación técnica disponible de los distintos productos y sistemas se 
encuentra en: 


Documentación (http://www.siemens.com/weighing/documentation)  



http://www.automation.siemens.com/partner

http://www.siemens.com/weighing/documentation
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 Directivas ESD B 
B.1 Indicaciones ESD 


¿Qué significa ESD?  
Todos los módulos electrónicos están equipados con circuitos y componentes altamente 
integrados. Debido a su tecnología, estos dispositivos electrónicos son muy sensibles a las 
sobretensiones y, por ello, a las descargas electrostáticas. 


Para estos componentes/tarjetas electrostáticos se ha adoptado en alemán la abreviatura 
EGB. Además se utiliza la abreviatura internacional ESD que significa Electrostatic Sensitive 
Device. 


Las tarjetas con sensibilidad electrostática se marcan con el siguiente símbolo o pictograma 
de peligro: 


 
 


 ATENCIÓN 


Las tarjetas con sensibilidad electrostática pueden ser destruidas por tensiones muy 
inferiores al límite de percepción humana. Este tipo de tensiones ya aparecen cuando se 
palpa un componente, o bien las conexiones eléctricas de un módulo o tarjeta sin haber 
tomado la precaución de descargar previamente la electricidad estática acumulada en el 
propio cuerpo. En general, el defecto ocasionado por tales sobretensiones en un módulo o 
tarjeta no se detecta inmediatamente, pero se manifiesta al cabo de un tiempo de 
funcionamiento prolongado. 
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Carga 
Toda persona que no esté unida al potencial eléctrico de su entorno puede tener una carga 
electrostática. 


Los valores indicados en la figura siguiente constituyen los valores máximos de carga de 
tensión electrostática que puede tener un operador que esté en contacto con los materiales 
mencionados en la figura. Estos valores corresponden a las indicaciones de la norma IEC 
801-2. 


 
Figura B-1 Cargas electrostáticas que puede tener una persona 


Medidas de protección básicas contra descargas electrostáticas 
● Una buena puesta a tierra: 


A la hora de manipular dispositivos con sensibilidad electrostática, asegúrese de poner a 
tierra debidamente las personas, puestos de trabajo y embalajes. De esta forma se 
evitan las cargas estáticas. 


● Evitar el contacto directo: 
No toque los dispositivos sensibles a descargas electrostáticas salvo que sea 
absolutamente imprescindible (p. ej., en trabajos de mantenimiento). No toque los 
dispositivos por los terminales (pines, etc.) ni por las pistas conductoras del circuito 
impreso. Esta medida evita que la energía de la descarga alcance los elementos 
sensibles y los deteriore. 


Descargue la energía estática acumulada en su cuerpo antes de efectuar operaciones en 
un módulo o tarjeta. Para ello, se recomienda tocar un objeto metálico puesto a tierra. 
Utilice únicamente instrumentos de medición puestos a tierra. 
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 Lista de abreviaturas C 
C.1 Lista de abreviaturas 


 
ASCII American Standard Code for Information Interchange 
B Peso bruto 
CPU Procesador central, aquí CPU SIMATIC 
DB Bloque de datos 
FB Bloque de función de SIMATIC S7 
HMI Human machine interface (p. ej. panel de operador SIMATIC) 
HW Hardware 
NAWI Instrumento de pesaje no automático 
NSW Báscula no automática 
OIML Organización internacional de metrología legal 
OP Panel de operador (SIMATIC) 
PC Ordenador personal 
pT preset Tara (tara especificada en el taraje manual) 
RAM random- access-memory (memoria de escritura y lectura) 
PLC Autómata programable 
STEP 7 Software de programadora para SIMATIC S7 
T Tara 
TM Módulo tecnológico 
TP Touch Panel (SIMATIC) 
UDT Tipo de datos universales (S7) 
WRP Write Protection, protección contra escritura 
WZ Células de carga 
ZB Rango numérico 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto contiene información específica del módulo sobre cableado 
y diagnostico, así como sobre los datos técnicos del módulo tecnológico. 


Encontrará información general relativa al montaje y la puesta en marcha del ET 200SP en 
el manual de sistema ET 200SP.  


La tecnología "Time-based IO" soportada por el módulo tecnológico TM Timer DIDQ 10x24V 
se describe con todo detalle en el manual de funciones High precision input/output with 
Time-based IO (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/82527590). 


Convenciones 
Preste atención a las indicaciones marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una indicación contiene datos importantes acerca del producto descrito en la 
documentación, el manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe 
prestarse especial atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/82527590

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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Software de código abierto 
En el firmware del producto descrito se utiliza software de código abierto. El software de 
código abierto se entrega de forma gratuita. Nos hacemos responsables del Producto 
descrito, incluido el software de código abierto que contiene, de acuerdo con las condiciones 
vigentes para el Producto. Declinamos cualquier responsabilidad derivada del uso del 
software de código abierto más allá del flujo del programa previsto para nuestro producto, 
así como cualquier responsabilidad derivada de los daños causados por modificaciones del 
software. 


Por motivos legales estamos obligados a publicar las condiciones de licencia y las notas 
copyright en el texto original. Lea al respecto la información del anexo. 
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 Guía de documentación 1 
 


 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


Los manuales de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto 
conforman la documentación completa de los sistemas ET 200SP y S7-1500. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (TIA Portal) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Resumen de la documentación del módulo tecnológico TM Timer DIDQ 10x24V 
La siguiente tabla indica la documentación adicional que necesitará para utilizar el módulo 
tecnológico TM Timer DIDQ 10x24V. 


Tabla 1- 1 Documentación para el módulo tecnológico TM Timer DIDQ 10x24V 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del 
sistema 


Manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/58649293) 


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en servicio 


Manual de sistema 
Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59191792) 
Manual de producto  
Módulo de interfaz 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/55683316/133300) 


• Conexión 
• Alarmas, mensajes de error, 


avisos de diagnóstico y de 
sistema 


• Datos técnicos 
• Croquis acotado 


Manual de producto  
ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/58532597/133300) 


Datos técnicos 


Instalación de 
controladores con 
inmunidad a las 
perturbaciones 


Manual de funciones 
Instalación de controladores con inmunidad a 
las perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59193566)  


• Principios básicos 
• Compatibilidad electro-


magnética 
• Protección contra rayos 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
Time-based IO Manual de funciones 


High precision input/output with Time-
based IO 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/82527590) 


• Principios básicos 
• Configuración 
• Programación 
• Diagnóstico 


Modo isócrono Manual de funciones PROFINET con 
STEP 7 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/49948856) 


• Utilidad 
• Aplicación 
• Ajustes de parámetros 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/automation/service&support) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/82527590

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/82527590

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://www.siemens.com/automation/service&support
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7138-6CG00-0BA0 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo TM Timer DIDQ 10x24V 
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Características 
El módulo tecnológico TM Timer DIDQ 10x24V tiene las siguientes características: 


● Características técnicas 


– 4 entradas digitales y 6 salidas digitales 


– Tensión nominal de salida 24 V DC 


– Intensidad nominal de salida 0,5 A o 0,1 A (modo High Speed) por salida digital 


– Salida de alimentación de encóders de 24 V, a prueba de cortocircuitos 


– Valores sustitutivos parametrizables (por salida digital) 


– Diagnóstico parametrizable 


– Filtro de entrada parametrizable para la supresión de perturbaciones en las entradas 
digitales 


● Tipos de encóders y señales soportados para entradas digitales 


– Encóder incremental de 24 V con señal A y B 


– Generador de impulsos de 24 V con una señal 


● Funciones soportadas 


– Función de etiqueta de fecha/hora para entradas y salidas (resolución 1 μs) 


– Contaje (rango 32 bits) 


– Oversampling para entradas y salidas 


– Modulación de ancho de impulso 


● Funciones de sistema soportadas 


– Modo isócrono 


– Actualización del firmware 


– Datos identificativos I&M 
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Accesorios 
Los accesorios siguientes, no incluidos en el alcance del suministro del módulo, pueden 
utilizarse con el módulo: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiquetas de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Para el funcionamiento del módulo tecnológico se requiere una BaseUnit del tipo A0. 
Dispone de una vista general de las BaseUnits que se pueden utilizar con el módulo 
tecnológico en la Información de producto sobre la documentación del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864). 


En el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) encontrará más información 
sobre los accesorios. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293





Descripción del producto  
2.2 Funciones 


 Módulo tecnológico TM Timer DIDQ 10x24V (6ES7138‑6CG00‑0BA0) 
12 Manual de producto, 08/2014, A5E34301688-AA 


2.2 Funciones 


2.2.1 Lectura de las señales de entrada 
Con el módulo tecnológico se pueden utilizar hasta cuatro entradas digitales. Las señales de 
las entradas digitales pueden evaluarse para las siguientes funciones: 


Lectura de etiquetas de fecha/hora (Timer-DI) 
El módulo tecnológico puede leer una etiqueta de fecha hora para un flanco de una entrada 
digital. La etiqueta de fecha/hora indica cuándo se leyó el flanco en relación con una base 
de tiempo. Con estas etiquetas de fecha/hora se puede calcular, p. ej., una diferencia de 
tiempo. 


La lectura de etiquetas de fecha/hora se basa en la tecnología "Time-based IO" soportada 
por el módulo tecnológico, y no requiere el modo isócrono. 


Habilitación hardware (habilitar HW) 


Para la lectura de etiquetas de fecha/hora es posible parametrizar una habilitación hardware 
a través de una entrada digital. Una habilitación hardware define el intervalo temporal en el 
que se leen las etiquetas de fecha/hora. La habilitación hardware puede corregirse a través 
de la interfaz de control (Página 28) con el bit SETEN correspondiente. 


La figura siguiente muestra un ejemplo del registro de etiquetas de fecha/hora para flancos 
ascendentes y descendentes al habilitarse la DI2 debido al nivel alto de la DI3: 


 
R Lectura de la correspondiente etiqueta de fecha/hora para flanco DI2- ascendente 
F Lectura de la etiqueta de fecha/hora correspondiente para flanco DI2 descendente 


Contaje 
Contar significa registrar y sumar eventos. Es posible parametrizar hasta tres contadores 
para el módulo tecnológico. En las entradas digitales pueden utilizarse un encóder 
incremental y un generador de impulsos. Las dos señales desfasadas de un encóder 
incremental se evalúan cuatro veces. De la señal de un generador de impulsos se cuentan 
solo los flancos ascendentes o descendentes. 


Un contador empieza en 0, llega hasta 232-1 y comienza otra vez en 0 (rebase por exceso). 
El módulo tecnológico puede también contar hacia atrás si se utiliza un encóder incremental. 
El valor de contaje se devuelve en la interfaz de realimentación (Página 31) como valor de 
32 bits para la entrada digital correspondiente. 
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Oversampling 
Con la función Oversampling, el módulo tecnológico detecta el estado de la correspondiente 
entrada digital por ciclo de aplicación (p. ej., OB61) en 32 instantes equidistantes. Los 32 
estados se devuelven conjuntamente en la interfaz de realimentación (Página 31) como 
valor de 32 bits.  


El Oversampling requiere el modo isócrono. Si el OB del tipo "Synchronous Cycle" funciona 
con un ciclo diferente al ciclo de emisión, debe emplearse la instrucción TIO_SYNC. 


La figura siguiente muestra un ejemplo de Oversampling de DI0: 


 
TAPP Ciclo de aplicación 
MSB Most significant bit 
LSB Least significant bit 
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2.2.2 Conmutación de las salidas 
Es posible configurar hasta seis salidas digitales para el módulo tecnológico. Para la 
conmutación de las salidas digitales se pueden parametrizar las siguientes funciones: 


Conmutación controlada por tiempo (Timer-DQ) 
El uso de etiquetas de fecha/hora permite reproducir procesos controlados con gran 
precisión temporal. Con esta función, el módulo tecnológico emite flancos en instantes bien 
definidos en la salida digital correspondiente. Así, p. ej., en combinación con una entrada 
digital es posible implementar un tiempo de reacción definido entre entrada y salida. 


La función Timer se basa en Time-based IO y requiere el modo isócrono. 


Habilitación hardware (habilitar HW) 


Para una salida digital Timer se puede parametrizar una habilitación hardware a través de 
una entrada digital. En ese caso la habilitación hardware define el intervalo temporal en que 
se puede activar la salida digital correspondiente. La desactivación de la salida digital es 
independiente de la habilitación hardware. La habilitación hardware puede corregirse a 
través de la interfaz de control (Página 28) con el bit SETEN correspondiente. 


La figura siguiente muestra un ejemplo de emisión de flancos ascendentes y descendentes 
al habilitarse la DQ0 por el nivel alto de la DI0: 


 
R Momento predefinido de un flanco DQ0- ascendente 
F Momento predefinido de un flanco DQ0- descendente 


Modulación de ancho de impulso (PWM) 
Con la función Modulación de ancho de impulso, en la configuración hardware se especifica 
la duración de período, y en la interfaz de control (Página 28) se especifica la relación 
impulso/pausa para la salida digital correspondiente. La consigna para la relación 
impulso/pausa es un valor porcentual y se evalúa con una precisión aproximada del 3 %. 







 Descripción del producto 
 2.2 Funciones 


Módulo tecnológico TM Timer DIDQ 10x24V (6ES7138‑6CG00‑0BA0) 
Manual de producto, 08/2014, A5E34301688-AA 15 


Oversampling 
Con la función Oversampling, el módulo tecnológico emite consecutivamente 32 estados 
equidistantes en el tiempo por ciclo de aplicación (p. ej., OB61). Por lo tanto, en la salida 
digital correspondiente puede haber hasta 32 flancos por ciclo de aplicación.  


Los 32 estados se envían al módulo tecnológico a través de la interfaz de control 
(Página 28) como secuencia de 32 bits para la salida digital correspondiente. 


El Oversampling requiere el modo isócrono. Si el OB del tipo "Synchronous Cycle" funciona 
con un ciclo diferente al ciclo de emisión, debe emplearse la instrucción TIO_SYNC. 


La figura siguiente muestra un ejemplo de Oversampling de DQ0: 


 
TAPP Ciclo de aplicación 
MSB Most significant bit 
LSB Least significant bit 
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2.2.3 Otras funciones 


Modo isócrono 
El módulo tecnológico soporta la función de sistema "Modo isócrono" en el modo 
descentralizado en PROFINET. Esta función de sistema es necesaria para las siguientes 
funciones del módulo tecnológico: 


● Lectura de etiquetas de fecha/hora (Timer-DI) 


● Conmutación controlada por tiempo (Timer-DQ) 


● Oversampling entrada digital 


● Oversampling salida digital 


En el modo isócrono, el ciclo del programa de usuario, la transferencia de las señales de 
entrada y el procesamiento en el módulo tecnológico se sincronizan entre sí. 


Procesamiento de los datos 


En el instante Ti se leen la etiqueta de fecha/hora, los valores de contaje, las secuencias de 
bits Oversampling y los bits de estado, y se proporcionan en la interfaz de realimentación 
para la recogida en el ciclo de bus actual. En el instante To comienza la emisión de las 
secuencias de bits Oversampling actuales. 


Alarma de diagnóstico 
Entre otras cosas, el módulo tecnológico puede disparar una alarma de diagnóstico 
(Página 37) cuando falta tensión de alimentación o si detecta un error en las salidas 
digitales. 


Filtro de entrada 
Para suprimir las interferencias, puede parametrizar un filtro de entrada para las entradas 
digitales.  


Aplicación descentralizada 
El módulo tecnológico se puede utilizar de forma descentralizada empleando módulos de 
interfaz en el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. Esto posibilita las siguientes 
aplicaciones: 


● Operación descentralizada en un sistema S7-1500 


● Operación descentralizada en un sistema S7-300/400 


Aplicación centralizada  
Puede utilizar el módulo tecnológico de forma centralizada en el sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP.  
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de pines 


El TM Timer DIDQ 10x24V se utiliza con una BaseUnit del tipo A0 . 


En la BaseUnit del módulo tecnológico se conectan las señales del encóder, las señales de 
las entradas y salidas digitales y la alimentación del encóder. La tensión de alimentación 
con la BaseUnit BU...D encendida del grupo de potencial correspondiente alimenta el 
módulo y las salidas digitales, y genera la tensión de alimentación del encóder. 


BaseUnit 
La BaseUnit no está incluida en el volumen de suministro del módulo y debe pedirse por 
separado.  


Dispone de una vista general de las BaseUnits que se pueden utilizar con el módulo 
tecnológico en la Información de producto sobre la documentación del sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864). 


Encontrará información para la selección de la BaseUnit apropiada en el manual del sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) y en el manual de producto 
ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300). 


Encontrará información sobre el cableado de la BaseUnit, la forma de apantallar el cable, 
etc. en el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293), en el capítulo Conexión. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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Asignación de terminales de la BaseUnit 
La tabla siguiente muestra la asignación de terminales tomando como ejemplo la BaseUnit 
BU15-P16+A0+2B. 


Tabla 3- 1 Asignación de terminales de la BaseUnit BU15-P16+A0+2B 


Denominación Nombre de 
la señal 


Vista Nombre de la 
señal 


Denominación 


Entrada digital DI0 DI0 1 


 


2 DQ0 Salida digital DQ0 
Entrada digital DI1 DI1 3 4 DQ1 Salida digital DQ1 
Entrada digital DI2 DI2 5 6 DQ2 Salida digital DQ2 
Entrada digital DI3 DI3 7 8 DQ3 Salida digital DQ3 


Masa para alimentación del 
encóder, entradas digitales y 


salidas digitales 


M 9 10 DQ4 Salida digital DQ4 
M 11 12 DQ5 Salida digital DQ5 
M 13 14 M Masa para alimentación del 


encóder, entradas digitales y 
salidas digitales 


Alimentación del encóder de 24 V 24VDC 15 16 M 


Tensión de alimentación  
DC 24 V 


L+ M Masa para la tensión de ali-
mentación 
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Esquema de principio 
Si se conectan encóders, en función del Retardo a la entrada parametrizado y la influencia 
potencial de las interferencias, es necesario que las pantallas de los cables entre el encóder 
y el módulo tecnológico se pongan a tierra a través de la conexión de pantalla de la 
BaseUnit (contacto y clip de pantalla) y del encóder. 


La siguiente figura muestra el esquema de principio del módulo tecnológico cuando tiene 
conectado un encóder incremental y un generador de impulsos. 


 
① Generador de impulsos con señal A 
② Encóder incremental con señales A y B 
③ Filtro de entrada para la tensión de alimentación 
④ Contacto de pantalla en la BaseUnit  
⑤ Tecnología 
⑥ Aislamiento galvánico 
⑦ Interfaz con el bus de fondo del módulo tecnológico 
⑧ Bus de fondo 


Figura 3-1 Esquema de principio con encóder incremental y generador de impulsos 
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Tensión de alimentación L+/M 
La tensión de alimentación (DC 24V) se conecta a las conexiones L+ y M. Para evitar la 
destrucción en caso de invertirse la polaridad de la tensión de alimentación, el módulo 
tecnológico cuenta con un circuito interno de protección. Si se invierte la polaridad de la 
tensión de alimentación, pueden producirse estados inesperados en las salidas digitales. El 
módulo tecnológico supervisa si está conectada la tensión de alimentación. 


Alimentación del encóder de 24VDC 
Para alimentar los encóders y los sensores de las entradas digitales, el módulo tecnológico 
suministra la tensión de alimentación DC 24V en la salida 24VDC con referencia a M. La 
tensión se toma de la tensión de alimentación L+/M y está provista de vigilancia de 
cortocircuito y sobrecarga. 


Entradas digitales DI0 a DI3 
Se pueden utilizar cuatro entradas digitales. El módulo tecnológico puede evaluar los 
flancos en las entradas digitales para las siguientes funciones: 


Tabla 3- 2 Evaluación de las señales en las entradas digitales 


Evaluación de las señales para... Entradas digitales utilizables 


DI0 DI1 DI2 DI3 
Lectura de etiquetas de fecha/hora ✓ ✓ ✓ ✓ 
Habilitación hardware para lectura de etiquetas 
de fecha/hora 


— — — ✓ 


Habilitación hardware para conmutación  
controlada por tiempo 


✓ ✓ ✓ — 


Contaje con encóder incremental  
con señales A y B 


— — ✓ ✓ 


Contaje con generador de impulsos  
con señal A 


✓ ✓ ✓ — 


Oversampling ✓ ✓ ✓ ✓ 


Si se utiliza la función de contaje, en las entradas digitales pueden conectarse los siguientes 
tipos de encóder con señales de 24 V: 


● Encóder incremental con las señales A y B: 


Las señales A y B se conectan a través de las conexiones de las entradas digitales DI2 y 
DI3. Las señales A y B son las dos señales incrementales desfasadas 90°.  


● Generador de impulsos/sensor con una señal A: 


La señal A se conecta a través de la conexión de la entrada digital DI0, DI1 o DI2. 


Las entradas digitales no están aisladas galvánicamente entre sí ni respecto a las salidas 
digitales. Las entradas digitales están aisladas galvánicamente respecto al bus de fondo. 
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Filtro de entrada para entradas digitales 
Para suprimir las interferencias, se puede parametrizar un filtro de entrada para cada 
entrada digital. Las señales con una duración de impulso inferior al Retardo a la entrada 
parametrizado se suprimen. 


Para el Retardo a la entrada pueden especificarse los siguientes valores:  


● Ninguno  
(retardo de 4 μs, ancho de impulso mínimo 3 μs) 


● 0,05 ms 


● 0,1 ms (predeterminado) 


● 0,4 ms 


● 0,8 ms 


El Retardo a la entrada tiene el efecto siguiente sobre las funciones de evaluación de señal 
en las entradas digitales: 


Tabla 3- 3 Influencia del Retardo a la entrada 


Función Influencia del Retardo a la entrada 
Lectura de etiquetas de 
fecha/hora 


La etiqueta de fecha/hora leída se ha desplazado en el valor del Retardo 
a la entrada. 


Contaje Se devuelve el valor de contaje que era válido en el momento Ti menos el 
Retardo a la entrada. 


Oversampling Los estados leídos se han desplazado conjuntamente en el valor del  
Retardo a la entrada. 


 


 


 Nota 


Si selecciona la opción "Ninguno" o "0,05 ms", deberá utilizar cables apantallados para 
conectar las entradas digitales. Para aumentar la precisión de la función de etiqueta de 
fecha/hora, se recomienda el uso de cables apantallados también para Retardos a la 
entrada mayores. El uso de cables apantallados limita la fluctuación a un máximo de 1 μs. 
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Salidas digitales DQ0 a DQ5 
Se pueden utilizar seis salidas digitales. Las salidas digitales pueden conectarse en 
momentos definidos o bien directamente a través del programa de usuario. Como 
alternativa, en la salida digital correspondiente se puede emitir una modulación de ancho de 
impulso o un Oversampling. 


Las salidas digitales no están aisladas galvánicamente entre sí ni respecto a las entradas 
digitales. Las salidas digitales están aisladas galvánicamente respecto al bus de fondo. 


Las salidas digitales pueden utilizarse como salida High Speed o como sensor tipo PNP: 


● Salida High Speed (predefinida): 
La salida digital es un interruptor push-pull rápido y es apta para una intensidad nominal 
de carga de 0,1 A. Un interruptor push-pull conmuta alternativamente a DC 24 V y a 
masa. Esto permite flancos con mucha pendiente. 


● Sensor tipo PNP: 
La salida digital es un sensor tipo PNP de 24 V con referencia a M y es apta para una 
intensidad nominal de carga de 0,5 A. 


Las salidas digitales están protegidas frente a sobrecarga y cortocircuito. 
 


 ATENCIÓN 


Sobrecalentamiento de cargas inadecuadas 


Una salida High Speed genera flancos con mucha pendiente. Como resultado, con la carga 
conectada pueden producirse inversiones de carga de gran energía, las cuales pueden 
sobrecalentar la carga si las frecuencias de conmutación son muy elevadas. 


Por esa razón, la carga conectada debe ser apta para frecuencias de entrada elevadas. 
 


 Nota 


Si se utiliza una salida digital como sensor tipo PNP, su comportamiento de 
desactivación/flanco de desactivación depende de la carga conectada. Por ello es posible 
que los impulsos muy cortos no puedan emitirse correctamente. 


 


 Nota 


Se pueden conectar directamente relés y contactores sin circuitería externa. 
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 Configuración/área de direcciones 4 
4.1 Configuración 


Introducción 
El módulo tecnológico se configura y parametriza con el software de configuración. 


Las funciones del módulo tecnológico se controlan a través del programa de usuario. 


Entorno del sistema 
El módulo tecnológico puede utilizarse en los siguientes entornos de sistema: 


Tabla 4- 1 Aplicaciones posibles del módulo tecnológico con PROFINET IO 


Aplicaciones posibles Componentes necesarios Software de configuración En el programa de usuario 
Operación descen-
tralizada en un 
sistema S7-1500 


• Sistema de automa-
tización S7-1500 


• Sistema de periferia de-
scentralizada ET 200SP 


• TM Timer DIDQ 10x24V 


STEP 7 (TIA Portal): 
Configuración del disposi-
tivo y ajuste de parámetros 
mediante configuración 
hardware (HWCN) 


Funciones de etiqueta de 
fecha/hora: 
Instrucciones TIO TIO_SYNC, 
TIO_DI y TIO_DQ 
 
Contaje, PWM y Oversampling: 
Acceso directo a la interfaz de con-
trol y realimentación (Página 28) del 
TM Timer DIDQ 10x24V en los datos 
IO 


Operación centrali-
zada en un sistema 
S7-1500 


• Sistema de automa-
tización S7-1500 


• Sistema de periferia de-
scentralizada ET 200SP 


• TM Timer DIDQ 10x24V 


STEP 7 (TIA Portal): 
Configuración del disposi-
tivo y ajuste de parámetros 
mediante configuración 
hardware (HWCN) 


Contaje y PWM: 
Acceso directo a la interfaz de con-
trol y realimentación del 
TM Timer DIDQ 10x24V en los datos 
IO 


Operación descen-
tralizada en un 
sistema S7-300/400 


• Sistema de automa-
tización S7-300/400 


• Sistema de periferia de-
scentralizada ET 200SP 


• TM Timer DIDQ 10x24V 


STEP 7 (TIA Portal): 
Configuración del disposi-
tivo y ajuste de parámetros 
mediante configuración 
hardware (HWCN) 
STEP 7: 
Configuración del disposi-
tivo y ajuste de parámetros 
con HSP 


Funciones de etiqueta de 
fecha/hora*, contaje, PWM y Over-
sampling: 
Acceso directo a la interfaz de con-
trol y realimentación (Página 28) del 
TM Timer DIDQ 10x24V en los datos 
IO 


 *  Bajo demanda 
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Más información 
Encontrará una descripción detallada de las funciones de etiqueta de fecha/hora y de su 
configuración con las instrucciones TIO TIO_SYNC, TIO_DI y TIO_DQ: 


● En el manual de funciones High precision input/output with Time-based IO, disponible 
para descarga en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/82527590) 


● En el sistema de información de STEP 7 (TIA Portal), bajo "Utilizar funciones 
tecnológicas > Contaje, medición y lectura de posición > Contaje, medición y lectura de 
posición (S7-1500)" 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/82527590
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4.2 Reacción a STOP de la CPU 
La reacción del módulo tecnológico en caso de STOP de la CPU se ajusta en los 
parámetros básicos. 


Tabla 4- 2 Reacción del módulo tecnológico en caso de STOP de la CPU en función de la para-
metrización 


Reacción a STOP de la CPU Significado 
Aplicar valor sustitutivo Hasta la siguiente transición de STOP a RUN de la CPU, el módu-


lo tecnológico emite en las salidas digitales los valores de sustitu-
ción parametrizados.  
Después de una transición de STOP a RUN, el módulo tecnológico 
pasa a su estado de arranque: Si utiliza contador, los valores de 
contaje se ponen a 0 y las salidas digitales conmutan según la 
parametrización y las consignas. 


Mantener último valor Hasta la siguiente transición de STOP a RUN de la CPU, el módu-
lo tecnológico emite en las salidas digitales los valores que eran 
válidos en el momento de la transición a STOP. Si la modulación 
del ancho de impulsos está parametrizada, se emitirá la última 
duración de periodo válida con la última relación impulso/pausa 
válida hasta la siguiente transición de STOP a RUN. 
Después de una transición de STOP a RUN, el módulo tecnológico 
pasa a su estado de arranque: Si utiliza contador, los valores de 
contaje se ponen a 0 y las salidas digitales conmutan según la 
parametrización y las consignas. 


 


4.3 Área de direcciones 


Área de direcciones del módulo tecnológico 


Tabla 4- 3 Alcance de las direcciones de entrada y salida del TM Timer DIDQ 10x24V 


 Entradas Salidas 
Alcance  26 bytes 32 bytes 


Más información 
Encontrará una descripción de la interfaz de control y realimentación del 
TM Timer DIDQ 10x24V en el capítulo Interfaz de control y realimentación (Página 28). 
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4.4 Parámetros 
Las propiedades del módulo tecnológico se establecen mediante diferentes parámetros en 
la configuración hardware. En función de los ajustes, no todos los parámetros están 
disponibles. Puede modificar la parametrización en el programa de usuario mediante el 
registro 128 (Página 47). 


Si utiliza STEP 7 (TIA Portal), encontrará el módulo en el catálogo de hardware en "Módulos 
tecnológicos". Si utiliza STEP 7 después de instalar el archivo HSP correspondiente, 
encontrará el módulo en el catálogo de hardware. 


Parámetros del TM Timer DIDQ 10x24V 
Es posible ajustar los siguientes parámetros: 


Tabla 4- 4 Parámetros ajustables y su ajuste predeterminado 


Parámetro Rango Ajuste predeterminado 
Parámetros básicos 


Período PWM para las salidas digitales • 10 ms 
• 5 ms 
• 2 ms 
• 1 ms 
• 0,5 ms 
• 0,2 ms 


10 ms 


Reacción a STOP de la CPU • Aplicar valor sustitutivo 
• Mantener último valor 


Aplicar valor sustitutivo 


Habilitar alarmas de diagnóstico • Desactivado 
• Activado 


Desactivado 


Parámetros de canal 
Configuración grupo DQ/DI (DQ0/DI0 o 
DQ1/DI1) 


• Timer-DQ con entrada de habilitación 
• Utilizar entrada/salida individualmente 


Timer-DQ con entrada de habili-
tación 


Modo de operación de la salida digital • Timer-DQ 
• Oversampling 
• Modulación de ancho de impulso PWM 


Timer-DQ 


Valor sustitutivo para la salida digital • 0 
• 1 


0 


Salida High Speed (0,1 A) • Desactivado 
• Activado 


Activado 


Invertir la señal de entrada o de salida • Desactivado 
• Activado 


Desactivado 


Habilitar HW a través de la entrada 
digital 


• Controlado por nivel 
• Controlado por flanco 


Controlado por nivel 
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Parámetro Rango Ajuste predeterminado 
Selección de nivel para habilitación 
HW 


• Activo con nivel alto 
• Activo con nivel bajo 


Activo con nivel alto 


Configuración grupo DQ/DI 
(DQ2/DI2/DI3) 


• Encóder incremental (A, B desfasado) 
• Timer-DI2 con entrada de habilitación DI3 
• Timer-DQ2 con entrada de habilitación DI2 
• Utilizar entradas individualmente 


Encóder incremental (A, B des-
fasado) 


Invertir sentido de contaje (encóder 
incremental) 


• Desactivado 
• Activado 


Desactivado 


Modo de operación de la entrada digi-
tal 


• Contador 
• Timer-DI 
• Oversampling 


Timer-DI 


Retardo a la entrada para la entrada 
digital 


• Ninguno 
• 0,05 ms 
• 0,1 ms 
• 0,4 ms 
• 0,8 ms 


0,1 ms 


Evaluación de señal del contador • Con flanco ascendente 
• Con flanco descendente 


Con flanco ascendente 
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4.5 Interfaz de control y realimentación 
En caso de modo descentralizado en un sistema S7-1500 en PROFINET, para utilizar las 
funciones de etiqueta de fecha/hora no se necesita acceso directo a la interfaz de control y 
realimentación. Para este caso están disponibles las instrucciones TIO TIO_SYNC, TIO_DI y 
TIO_DQ. Encontrará una descripción detallada del uso de las instrucciones TIO en el 
manual de funciones High precision input/output with Time-based IO, disponible para 
descarga en Internet (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/82527590). 


Encontrará más información sobre el uso de la interfaz de control y realimentación en el 
capítulo Configuración (Página 23). 


4.5.1 Asignación de la interfaz de control 
El programa de usuario gobierna el comportamiento del módulo tecnológico a través de la 
interfaz de control.  


Interfaz de control  
La siguiente tabla muestra la asignación de la interfaz de control: 


Tabla 4- 5 Interfaz de control del módulo tecnológico 


Offset respecto 
a la dirección 
inicial 


Parámetro Significado 


Byte 0 — Bits 6...7: Reservado; los bits deben estar puestos a 0 
SET_DQ 
(DQ0 ... DQ5) 


Bit 5: Activar DQ5 
Bit 4: Activar DQ4 
Bit 3: Activar DQ3 
Bit 2: Activar DQ2 
Bit 1: Activar DQ1 
Bit 0: Activar DQ0 


Byte 1 SETEN 
(DI0 ... DI3,  
DQ0 ... DQ3) 


Bit 7: Corrección habilitación hardware para DQ3 
Bit 6: Corrección habilitación hardware para DQ2 
Bit 5: Corrección habilitación hardware para DQ1 
Bit 4: Corrección habilitación hardware para DQ0 
Bit 3: Corrección habilitación hardware para DI3 
Bit 2: Corrección habilitación hardware para DI2 
Bit 1: Corrección habilitación hardware para DI1 
Bit 0: Corrección habilitación hardware para DI0 


Byte 2 SETEN 
(DQ4 ... DQ5) 


Bits 2...7: Reservado; los bits deben estar puestos a 0 
Bits 0...1: Corrección habilitación hardware para DQ4 a DQ5 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/82527590
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Offset respecto 
a la dirección 
inicial 


Parámetro Significado 


Byte 3 — Reservado; los bits deben estar puestos a 0 
Bytes 4...7 TEC_OUT (DQ0) Con el Modo de operación DQ 


"Timer-DQ": 
Con el modo de 
operación DQ 
"Oversampling": 


Con el modo de 
operación DQ 
"Modulación por 
ancho de impulsos 
PWM": 


Bytes 0...1: OFF TIME: 
Etiqueta de fecha/hora de salida del 
módulo para desactivar la DQ0 


Bytes 0...3: 
32 estados para 
Oversampling 


Bytes 0...2: 
Reservado; los bits 
deben estar puestos 
a 0 


Bytes 2...3: ON TIME: 
Etiqueta de fecha/hora de salida del 
módulo para activar la DQ0 


Byte 3: 
Relación impul-
so/pausa para PWM 
como valor porcen-
tual 


Bytes 8...11 TEC_OUT (DQ1) Ver Bytes 4...7 
Bytes 12...15 TEC_OUT (DQ2) 
Bytes 16...19 TEC_OUT (DQ3) 
Bytes 20...23 TEC_OUT (DQ4) 
Bytes 24...27 TEC_OUT (DQ5) 
Byte 28 SEL 


(DI1) 
EDGESEL Bits 5...7: Selección de flanco para lectura de etiquetas de fecha/hora DI1: 


000B: Reservado 
001B: Solo flancos ascendentes 
010B: Solo flancos descendentes 
011B: Flancos ascendentes y descendentes (por orden de aparición) 
100B: Reservado 
101B: Primero flancos ascendentes, luego flancos descendentes 
110B: Primero flancos descendentes, luego flancos ascendentes 
111B: Reservado 


REARM Bit 4: Lectura cíclica de etiquetas de fecha/hora para DI1 
SEL 
(DI0) 


EDGESEL Bits 0...3: Ver SEL (DI1) 
REARM 


Byte 29 SEL (DI3) Ver byte 28 
SEL (DI2) 


Bytes 30...31 STW MSL Bits 12...15: Contador de vida (Master Sign of Life) 
— Bits 1...11: Reservado; los bits deben estar puestos a 0 
SYN Bit 0: Sincronización del módulo con el programa de usuario 
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Aclaraciones sobre los bits de control 
 
Bit de control Explicaciones 
SEL (DIm) Este valor lo proporciona la instrucción TIO TIO_DI. 
SET_DQm Con este bit en el Modo de operación DQ "Timer-DQ" se activa la correspondiente salida digi-


tal DQm. 
SETEN (DIm/DQm) Con este bit se corrige la habilitación hardware parametrizada para una entrada digital DIm o 


una salida digital DQm.  
STW Este valor lo controla la instrucción TIO TIO_SYNC. 


Si lo desea, puede solicitar información detallada. 
TEC_OUT (DQm) Si para la correspondiente salida digital DQm se utiliza la función de etiqueta de fecha/hora, la 


instrucción TIO TIO_DQ de este valor proporciona las dos etiquetas de fecha/hora de salida 
para el módulo. 
Si para la correspondiente salida digital DQm se utiliza la función Oversampling, con este valor 
se definen los 32 estados. 
Si para la correspondiente salida digital DQm se utiliza la modulación de ancho de impulso, 
con este valor se define la relación impulso/pausa como valor porcentual. El siguiente resumen 
muestra el modo en que el módulo tecnológico evalúa el porcentaje predefinido. 


Relación impulso/pausa para PWM 


La consigna para la relación impulso/pausa se define como valor porcentual. El módulo 
tecnológico emite las siguientes relaciones impulso/pausa: 


 
Consigna en % 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 
Valor de salida en 
% 


0 3,13 6,25 9,38 12,50 15,63 18,75 21,88 


 


 
24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40 41 42 43 44 45 46 47 48 49 50 51 


25 28,13 31,25 34,38 37,50 40,63 43,75 46,88 50 
 


 
52 53 54 55 56 57 58 59 60 61 62 63 64 65 66 67 68 69 70 71 72 73 74 75 76 77 78 79 


53,13 56,25 59,38 62,50 65,63 68,75 71,88 75 78,13 
 


 
80 81 82 83 84 85 86 87 88 89 90 91 92 93 94 95 96 97 98 99 100 


81,25 84,38 87,50 90,63 93,75 96,88 100 


Más información 
Si necesita información detallada sobre la función de etiqueta de fecha/hora, puede 
solicitarla a Technical Support. 







 Configuración/área de direcciones 
 4.5 Interfaz de control y realimentación 


Módulo tecnológico TM Timer DIDQ 10x24V (6ES7138‑6CG00‑0BA0) 
Manual de producto, 08/2014, A5E34301688-AA 31 


4.5.2 Asignación de la interfaz de realimentación 
A través de la interfaz de realimentación, el programa de usuario recibe valores actuales e 
información de estado del módulo tecnológico.  


Interfaz de realimentación 
La siguiente tabla muestra la asignación de la interfaz de realimentación: 


Tabla 4- 6 Interfaz de realimentación del módulo tecnológico 


Offset respecto a 
la dirección ini-
cial 


Parámetro Significado 


Byte 0 STS_DI  
(DI0 ... DI3) 


Bits 4...7: Reservado 
Bit 3: Estado DI3 
Bit 2: Estado DI2 
Bit 1: Estado DI1 
Bit 0: Estado DI0 


Byte 1 QI  
(DI0 ... DI3) 


Bits 4...7: Reservado 
Bit 3: Quality Information DI3 
Bit 2: Quality Information DI2 
Bit 1: Quality Information DI1 
Bit 0: Quality Information DI0 


Byte 2 QI  
(DQ0 ... DQ5) 


Bits 6...7: Reservado 
Bit 5: Quality Information DQ5 
Bit 4: Quality Information DQ4 
Bit 3: Quality Information DQ3 
Bit 2: Quality Information DQ2 
Bit 1: Quality Information DQ1 
Bit 0: Quality Information DQ0 


Byte 3 — Reservado 
Bytes 4...7 TEC_IN (DI0) Con el Modo de operación DI  


"Timer-DI": 
Con el modo de 
operación DI "Encóder 
incremental (A, B des-
fasado)" o "Contador": 


Con el modo de 
operación DI 
"Oversampling": 


Bytes 0...1: 2nd TIME/OFF TIME: 
Segunda etiqueta de fecha/hora de 
entrada del módulo 


Valor actual de contaje Valor Over-
sampling 


Bytes 2...3: 1st TIME/ON TIME: 
Primera etiqueta de fecha/hora de 
entrada del módulo 


Bytes 8...11 TEC_IN (DI1) Ver Bytes 4...7 
Bytes 12...15 TEC_IN (DI2) 
Bytes 16...19 TEC_IN (DI3) 
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Offset respecto a 
la dirección ini-
cial 


Parámetro Significado 


Byte 20 EN (DI1) Bit 7: DI1 activa como Timer-DI 
LEC (DI1) Bits 4...6: Lost edge counter para DI1 
EN (DI0) Bit 3: DI0 activa como Timer-DI 
LEC (DI0) Bits 0...2: Lost edge counter para DI0 


Byte 21 EN (DI3) Ver byte 20 
LEC (DI3) 
EN (DI2) 
LEC (DI2) 


Byte 22 — Bits 6...7: Reservado 
EN (DQ5) Bit 5: DQ5 activa como Timer-DQ 
EN (DQ4) Bit 4: DQ4 activa como Timer-DQ 
EN (DQ3) Bit 3: DQ3 activa como Timer-DQ 
EN (DQ2) Bit 2: DQ2 activa como Timer-DQ 
EN (DQ1) Bit 1: DQ1 activa como Timer-DQ 
EN (DQ0) Bit 0: DQ0 activa como Timer-DQ 


Byte 23 Layout Property Valor específico del módulo 
Bytes 24...25 ZSW SSL Bits 12...15: Contador de vida (Slave Sign of Life) 


— Bits 10...11: Reservado 
SYNC Bit 8: El módulo está sincronizado con el programa de usuario 
Channel 
address 


Bits 4...7 y 9: Número de la DI o DQ correspondiente 


Channel 
mode 


Bits 0...3: Modo de operación de la DI o DQ correspondiente 
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Aclaraciones sobre los bits de realimentación 


Tabla 4- 7 Bits de realimentación con aclaraciones 


Bit de realimentación Explicaciones 
STS_DI (DIm) Este bit indica el estado de la correspondiente entrada digital DIm. 
EN (DIm/DQm) Ese bit indica que 


• la correspondiente entrada digital está activa como Timer-DI y, en caso necesario, está habil-
itada, o bien 


• la correspondiente salida digital está activa como Timer-DQ y, en caso necesario, está habil-
itada. 


Para entradas y salidas digitales con los modos de operación "Contador", "Oversampling" y 
"Modulación de ancho de impulso PWM" y para la habilitación hardware controlada por nivel, este 
bit es permanentemente "0" en cada caso. 


Layout Property Este valor es una constante específica del módulo y sirve a las instrucciones TIO para detectar el 
módulo tecnológico. 


LEC (DIm) Este valor indica el número de flancos en la entrada digital DIm correspondiente con los que no se 
ha podido guardar una etiqueta de fecha/hora. El módulo puede contar como máximo siete flancos 
por ciclo de aplicación. Con cada nuevo ciclo de aplicación se inicializa el contador. 


QI (DIm) Este bit indica si en la entrada digital correspondiente se ha producido un error: 
0 significa: no hay tensión de alimentación L+ o bien es insuficiente 
1 significa: hay tensión de alimentación y es correcta 
Si las alarmas de diagnóstico están habilitadas, en caso de existir algún error en la tensión de 
alimentación L+ se dispara una alarma de diagnóstico. En el capítulo Avisos de diagnóstico (Pági-
na 38) encontrará información detallada sobre las alarmas de diagnóstico. 


QI (DQm) Este bit indica si en la salida digital correspondiente se ha producido un error: 
0 significa: cortocircuito, sobrecarga o sobretemperatura 
1 significa: hay tensión de alimentación y es correcta 
Si las alarmas de diagnóstico están habilitadas, en caso de existir algún error en una salida digital 
se dispara una alarma de diagnóstico. En el capítulo Avisos de diagnóstico (Página 38) encontrará 
información detallada sobre las alarmas de diagnóstico. 


TEC_IN (DIm) Si se utiliza la función de etiqueta de fecha/hora para la correspondiente entrada digital DIm, este 
valor proporciona las dos etiquetas de fecha/hora de entrada del módulo. La instrucción TIO 
TIO_DI lee las etiquetas de fecha/hora de entrada y las convierte a TIO_Time. 
Si se utiliza la función de contaje para la correspondiente entrada digital DIm, este valor proporcio-
na el valor de contaje actual. 
Si se utiliza la función Oversampling para la correspondiente entrada digital DIm, este valor pro-
porciona los 32 estados de la Dlm. 


ZSW Este valor es controlado por el módulo tecnológico y sirve para la comunicación con la instrucción 
TIO TIO_SYNC. 


Más información 
Si necesita información detallada sobre la función de etiqueta de fecha/hora, puede 
solicitarla a Technical Support. 
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 Alarmas/Avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estado y error 


Indicadores LED 
La siguiente figura muestra los indicadores LED (indicadores de estado y error) de 
TM Timer DIDQ 10x24V. 


 
Figura 5-1 Indicadores LED de TM Timer DIDQ 10x24V 
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Significado de los indicadores LED 
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estado y error. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el apartado Avisos de diagnóstico 
(Página 38). 


Tabla 5- 1 Indicadores de estado y error DIAG 


LED DIAG Significado Solución 
 


apagado 
Alimentación del bus de fondo del ET 200SP in-
correcta 


Compruebe o conecte la tensión de alimentación al 
módulo de interfaz o a la CPU. 


 
parpadea 


Módulo tecnológico no parametrizado — 


 
encendido 


Módulo tecnológico parametrizado y sin diagnósti-
co de módulo 


 
parpadea 


Módulo tecnológico parametrizado y diagnóstico 
de módulo (existe como mínimo un error) 


Evalúe los avisos de diagnóstico y corrija el error. 


 


Tabla 5- 2 Indicadores de estado PWR/24VDC 


LEDs Significado Solución 


PWR 24VDC 
 


apagado 
 


apagado 
Falta tensión de alimentación • Compruebe la tensión de alimentación. 


• Compruebe el tipo de la BaseUnit y el 
cableado de la BaseUnit. 


 
encendido 


 
encendido 


Hay tensión de alimentación y es correcta — 


 
encendido 


 
apagado 


Cortocircuito o sobrecarga en la ali-
mentación de encóder o tensión de ali-
mentación insuficiente 


• Compruebe el cableado del encóder. 
• Compruebe los consumidores conecta-


dos a la alimentación del encóder. 
• Compruebe la tensión de alimentación. 
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LED de canal 


Los LED DIm indican el nivel actual de las correspondientes señales. Los LED de las salidas 
digitales DQm indican la consigna de estado. 


La frecuencia de parpadeo de los LED de canal está limitada a 14 Hz aprox. Si se detectan 
frecuencias más altas, los LED de canal no indican el estado actual, sino que parpadean a 
14 Hz. 


Tabla 5- 3 Indicadores de estado DIm/DQm 


LED DIm/DQm Significado 
 


apagado 
Entrada digital/salida digital a nivel 0 


 
encendido 


Entrada digital/salida digital a nivel 1 
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5.2 Activación de una alarma de diagnóstico 


Habilitar las alarmas de diagnóstico 
Debe habilitar las alarmas de diagnóstico en los parámetros básicos.  


El módulo tecnológico puede disparar las siguientes alarmas de diagnóstico: 


Tabla 5- 4 Alarmas de diagnóstico posibles 


Alarma de diagnóstico Vigilancia 


• Error interno 
• Activado tiempo de supervisión de respuesta. 


Módulo defectuoso. 


La vigilancia siempre está activada. Para cada 
error detectado se dispara una alarma de di-
agnóstico. 


• Error 
• Falta tensión de carga 
• Módulo no disponible temporalmente 
• Cortocircuito o sobrecarga de la alimentación 


de encóder 
• Error en salidas digitales 
• Fallo de tensión de alimentación 
• Sobretemperatura 


La vigilancia siempre está activada. Cuando se 
detecta un error, se dispara una alarma de di-
agnóstico únicamente si en los parámetros bási-
cos se ha activado "Habilitar alarmas de 
diagnóstico".  
Las alarmas de diagnóstico no están habilitadas 
de forma predeterminada. 


Reacciones a una alarma de diagnóstico 
Cuando se produce un evento que dispara una alarma de diagnóstico, ocurre lo siguiente: 


● El LED DIAG parpadea en rojo. 


Una vez eliminado el problema, se apaga el LED DIAG. 


● La CPU S7-1500 interrumpe la ejecución del programa del usuario. Se llama al OB de 
alarma de diagnóstico (por ejemplo, OB 82). El evento que ha provocado el disparo de la 
alarma se registra en la información de inicio del OB de alarma de diagnóstico. 


● La CPU S7-1500 permanece en RUN, aunque en la CPU no haya ningún OB de alarma 
de diagnóstico. El módulo tecnológico sigue funcionando sin cambios, siempre que el 
error lo permita. 


Obtendrá información detallada sobre el evento de error con la instrucción "RALRM" (leer 
información adicional de alarma). 







Alarmas/Avisos de diagnóstico  
5.3 Avisos de diagnóstico 


 Módulo tecnológico TM Timer DIDQ 10x24V (6ES7138‑6CG00‑0BA0) 
38 Manual de producto, 08/2014, A5E34301688-AA 


5.3 Avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico 
Si hay un aviso de diagnóstico, el LED DIAG parpadea. 


Los diagnósticos se muestran en texto explícito en STEP 7 (TIA Portal) mediante la vista 
Online y de diagnóstico. Los códigos de error pueden evaluarse mediante el programa de 
usuario.  


Desde el punto de vista de los diagnósticos, el módulo tecnológico solo tiene un canal. Por 
eso para los diagnósticos, con algunas excepciones, se muestra el número de canal "0". 


Se pueden emitir los siguientes diagnósticos: 


Tabla 5- 5 Avisos de diagnóstico, significado y solución 


Aviso de di-
agnóstico 


Código 
de error 


Significado Solución 


Error 9H • Se ha producido un error interno en el 
módulo 


• Causa posible: módulo tecnológico defec-
tuoso 


Cambiar el módulo tecnológico 


Falta tensión de 
carga* 


11H • Falta la tensión de alimentación L+ del 
módulo tecnológico 


• Causa posible: Tipo de BaseUnit incor-
recto 


• Comprobar el tipo de la BaseUnit 
• Comprobar el cableado de la tensión de 


alimentación L+ en la BaseUnit 


Módulo no dis-
ponible temporal-
mente* 


1FH • El funcionamiento normal del módulo 
tecnológico no es posible 


• Causa posible: el módulo tecnológico 
está realizando la actualización del firm-
ware 


Esperar a que el módulo tecnológico esté 
de nuevo disponible 


Error interno 100H Módulo tecnológico defectuoso Cambiar el módulo tecnológico 
Tiempo de super-
visión de 
respuesta ex-
cedido. Módulo 
defectuoso. 


103H Error de firmware Actualizar el firmware 
Módulo tecnológico defectuoso Cambiar el módulo tecnológico 


Cortocircuito o 
sobrecarga de la 
alimentación de 
encóder 


10EH • Error en la alimentación del encóder 
• Causas posibles: 


– Cortocircuito 
– Sobrecarga 


• Comprobar el cableado del encóder 
• Comprobar los consumidores conecta-


dos a la alimentación del encóder 


Error en salidas 
digitales  


10FH • Error en las salidas digitales 
• Causas posibles: 


– Cortocircuito 
– Sobrecarga 


• Comprobar el cableado en las salidas 
digitales 


• Comprobar los consumidores conecta-
dos a las salidas digitales 
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Aviso de di-
agnóstico 


Código 
de error 


Significado Solución 


Fallo de tensión 
de alimentación* 


110H • Error en la tensión de alimentación L+ 
• Causas posibles: 


– Tensión insuficiente 
– Cableado de la tensión de ali-


mentación L+ incorrecto 


• Comprobar la tensión de alimentación 
L+ 


• Comprobar el cableado de la tensión de 
alimentación L+ en la BaseUnit 


Sobretemperatura 506H • Cortocircuito o sobrecarga en las salidas 
digitales o en las salidas de alimentación 
del encóder 


• Temperatura ambiente fuera de la es-
pecificación 


• Comprobar el cableado del proceso 
• Mejorar refrigeración 
• Comprobar consumidores conectados 


 *  Este aviso de diagnóstico se muestra con el número de canal "32768". 
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 Datos técnicos 6 
 


 
 


 6ES7138-6CG00-0BA0 
Nombre del producto TM Timer DIDQ 10x24V 
Información general  
BaseUnits utilizables BU tipo A0 
Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M 0 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 Update 3 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3/- 
Tensión de alimentación  
Tensión de carga L+  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad Sí; frente a destrucción 
Intensidad de entrada  
Consumo de corriente, máx. 50 mA; sin carga 
Alimentación de encóder  
Número de salidas 1 
Alimentación de encóder de 24 V  
24 V Sí; L+ (-0,8 V) 
Protección contra cortocircuitos Sí 
Intensidad de salida máx. 500 mA; observar el derating 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1,5 W 
Área de direcciones  
Área de direcciones ocupada  
Entradas 26 bytes 
Salidas 32 bytes 
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 6ES7138-6CG00-0BA0 
Entradas digitales  
Número de entradas 4 
Entradas digitales, parametrizables Sí 
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 3 Sí 
Funciones de entradas digitales, parametrizables  
Entrada digital con etiqueta de fecha/hora Sí 
• Número máx. 4 


Contador Sí 
• Número máx. 3 


Contador para encóder incremental Sí 
• Número máx. 1 


Entrada digital con Oversampling Sí 
• Número máx. 4 


Habilitación HW para entrada digital Sí 
• Número máx. 1 


Habilitación HW para salida digital Sí 
• Número máx. 3 


Tensión de entrada  
Tipo de tensión de entrada DC 
Valor nominal, DC 24 V 
para señal "0" -30 a +5 V 
para señal "1" +11 a +30 V 
Tensión admisible a la entrada, mín. -30 V 
Tensión admisible a la entrada, máx. 30 V 
Intensidad de entrada  
para señal "1", típ. 2,5 mA 
Retardo a la entrada (con valor nominal de la 
tensión de entrada) 


 


Ancho de impulso mínimo para la reacción del 
programa 


3 µs; con parametrización "nada" 


Para entradas estándar  
• Parametrizable Sí; nada/0,05/0,1/0,4/0,8 ms 


• En transición "0" a "1", mín. 4 µs 


• En transición "1" a "0", mín. 4 µs 


Longitud de cable  
Longitud de cable apantallado, máx. 1000 m; en función del sensor, la calidad del 


cable y la pendiente del flanco 
Longitud de cable sin apantallar, máx. 600 m; en función del sensor, la calidad del cable 


y la pendiente del flanco 
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 6ES7138-6CG00-0BA0 
Salidas digitales  
Tipo de salida digital Transistor 
Número de salidas 6 
Sumidero Sí; con salida High Speed 
Fuente Sí 
Salidas digitales, parametrizables Sí 
Protección contra cortocircuitos Sí; electrónica/térmica 
• Umbral de respuesta, típ. 1,7 A con salida estándar; 0,5 A con salida High 


Speed 
Limitación de la tensión de desconexión inductiva 
a 


-0,8 V 


Control de una entrada digital Sí 
Funciones de salidas digitales, parametrizables  
Salida digital con etiqueta de fecha/hora Sí 
• Número máx. 6 


Salida PWM Sí 
• Número máx. 6 


Salida digital con Oversampling Sí 
• Número máx. 6 


Poder de corte de las salidas  
Con carga óhmica, máx. 0,5 A; 0,1 A con salida High Speed 
Con carga de lámparas, máx. 5 W; 1 W con salida High Speed 
Rango de resistencia de carga  
Límite inferior 48 Ω; 240 ohmios con salida High Speed 
Límite superior 12 kΩ 
Tensión de salida  
Tipo de tensión de salida DC 
Para señal "0", máx. 1 V; con salida High Speed 
para señal "1", mín. 23,2 V; L+ (-0,8 V) 
Intensidad de salida  
para señal "1" valor nominal 0,5 A; 0,1 A con salida High Speed, observar el 


derating 
para señal "1" rango admisible, máx. 0,6 A; 0,12 A con salida High Speed, observar el 


derating 
para señal "1" intensidad de carga mínima 2 mA 
para señal "0" intensidad residual, máx. 0,5 mA 
Retardo a la salida con carga óhmica  
En transición "0" a "1", máx. 1 µs, con salida High Speed; 5 µs, con salida 


estándar 
En transición "1" a "0", máx. 1 µs, con salida High Speed; 6 µs, con salida 


estándar 
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 6ES7138-6CG00-0BA0 
Frecuencia de conmutación  
Con carga óhmica, máx. 100 kHz, con salida High Speed; 10 kHz, con 


salida estándar 
Con carga de lámparas, máx. 10 Hz 
Intensidad total de las salidas  
Intensidad máx. por módulo 3,5 A; observar el derating 
Longitud de cable  
Longitud de cable apantallado, máx. 1000 m; en función de la carga y la calidad del 


cable 
Longitud de cable sin apantallar, máx. 600 m; en función de la carga y la calidad del 


cable 
Sensores  
Sensores compatibles  
Encóder incremental (asimétrico) Sí 
Detector de proximidad de 24 V Sí 
Sensor a 2 hilos Sí 
• Intensidad admisible en reposo (sensor a 2 


hilos), máx. 
1,5 mA 


Señales de encóder, encóder incremental (asi-
métrico) 


 


Tensión de entrada 24 V 
Máxima frecuencia de entrada 50 kHz 
Máxima frecuencia de contaje 200 kHz; con evaluación cuádruple 
Longitud de cable apantallado, máx. 600 m; en función de la frecuencia de entrada, el 


encóder y la calidad del cable; máx. 200 m a 50 
kHz 


Encóder incremental con pistas A/B, desfase de 
90° 


Sí 


Encóder de impulsos Sí 
Señal de encóder 24 V  
• Tensión admisible a la entrada, mín. -30 V 


• Tensión admisible a la entrada, máx. 30 V 


Interfaz física  
Característica de entrada según IEC 61131, tipo 3 Sí 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


Sí 


Tiempo de ciclo del bus (TDP), mín. 375 µs 
Fluctuación, máx. 1 µs 
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 6ES7138-6CG00-0BA0 
Alarmas/diagnósticos/información de estado  
Aplicación de valores sustitutivos Sí 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
Cortocircuito Sí 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


Sí; LED PWR verde 


Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Funciones integradas  
Número de contadores 3 
Máxima frecuencia de contaje (contador) 200 kHz; con evaluación cuádruple 
Funciones de contaje  
Contaje sin fin Sí 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Condiciones ambientales  
Temperatura de empleo  
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C; observar el derating 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C; observar el derating 
Operación descentralizada  
En SIMATIC S7-300 Sí 
En SIMATIC S7-400 Sí 
En SIMATIC S7-1500 Sí 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 45 g 
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Datos de derating para la intensidad total normalizada de las salidas 
Si las salidas digitales del TM Timer DIDQ 10x24V operan con cargas óhmicas, es preciso 
tener en cuenta un derating de la intensidad total normalizada de las cargas en las salidas 
del módulo tecnológico. La intensidad total normalizada es la suma normalizada de las 
intensidades de salida medias en todas las salidas digitales y la alimentación de encóder, 
referidas a su intensidad nominal. 


La siguiente curva de derating muestra la capacidad de carga de las salidas digitales en 
función de la temperatura ambiente y de la posición de montaje: 


 
① Montaje vertical del sistema 
② Montaje horizontal del sistema 


Figura 6-1 Intensidad total normalizada en función de la temperatura ambiente y de la posición de 
montaje con cargas óhmicas 


 


 Nota 


En los siguientes casos, la tensión en las entradas digitales y la fuente de alimentación de 
carga L+ debe ser DC 24 V + 5 % como máximo: 
• Con un montaje vertical del sistema, a partir de una temperatura ambiente de 35 °C 
• Con un montaje horizontal del sistema, a partir de una temperatura ambiente de 45 °C 
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Ejemplo 


El siguiente ejemplo muestra el cálculo de la intensidad total normalizada: 


Tabla 6- 1 Cálculo de la intensidad total normalizada 


Salida digital Salida High Speed 
(0,1 A) 


Intensidad de salida 


Valor nominal según 
parametrización 


Valor promedio Valor promedio 
referido al valor 


nominal 
DQ0 Sí 0,1 A 0,05 A 50 % 
DQ1 Sí 0,1 A 0,08 A 80 % 
DQ2 No 0,5 A 0,5 A 100 % 
DQ3 No 0,5 A 0,1 A 20 % 
DQ4 Sí 0,1 A 0,01 A 10 % 
DQ5 No 0,5 A 0,15 A 30 % 


Alimentación 
de encóder 


— 0,5 A 0,2 A 40 % 


Suma 330 % 
Intensidad total normalizada 


= suma / número de salidas = 330 % / 7 salidas 
47 % 


Con una intensidad total normalizada del 47 % y un montaje horizontal del sistema, la 
temperatura ambiente debe ascender como máximo hasta aprox. 57 °C según la curva de 
derating. 


 


Croquis acotado 
Consulte el manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300) 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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 Registro de parámetros A 
 


 


Existe la posibilidad de cambiar la parametrización del módulo en RUN. Los parámetros se 
transfieren al módulo con la instrucción WRREC a través del registro 128. 


Si se producen errores al transferir o validar los parámetros con la instrucción WRREC, el 
módulo seguirá funcionando con la parametrización utilizada hasta entonces. El parámetro 
de salida STATUS contendrá entonces el código de error correspondiente. Si no se 
producen errores, en el parámetro de salida STATUS figurará la longitud de los datos 
realmente transferidos. 


La instrucción WRREC y los códigos de error se describen en la ayuda en pantalla de 
STEP 7 (TIA Portal).  


Estructura del registro 
La tabla siguiente muestra la estructura del registro 128 para TM Timer DIDQ 10x24V. Los 
valores de los bytes 0 a 3 son fijos y no deben modificarse.  


Tabla A- 1 Registro de parámetros 128  


Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte 


↓ 
0...3 Header 


0 Reservado2 Major Version = 0 Minor Version = 1 
1 Longitud de los datos de parámetros = 36 
2 Reservado2 


 3 
4...7 Parámetros básicos 


4 Reservado2 Período PWMpara salidas digitales: 
0000B: 10 ms 
0001B: 5 ms 
0010B: 2 ms 
0011B: 1 ms 
0100B: 0,5 ms 
0101B: 0,2 ms 
0110 a 1111B: Reservado 


5 Reservado2 Habilitar 
alarmas de 
diagnóstico1 


Reacción a STOP de la 
CPU: 
00B: Aplicar valor sustitu-
tivo 
01B: Mantener último valor 
10 a 11B: Reservado 
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Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte 


↓ 
6 Reservado2 


 7 
8...9 Parámetros de canal para DI0 


8 Reservado2 Invertir la 
señal de 
entrada1 


Reservado2 Modo de operación de la entrada digital: 
0000B: Timer-DI 
0001B: Reservado 
0010B: Oversampling 
0011B: Contador 
0100 a 1111B: Reservado 


9 Reservado2 Retardo a la entrada/frecuencia de filtrado: 
0000B: Ninguno 
0001B: 0,05 ms 
0010B: 0,1 ms 
0011B: 0,4 ms 
0100B: 0,8 ms 
0101 a 1110B: Reservado 
1111B: 50 kHz 


10...11 Parámetros de canal para DI1: 
ver bytes 8...9 


12...13 Parámetros de canal para DI2 
12 Reservado2 Invertir la 


señal de 
entrada1 


Habilitación 
hardware a 
través de 
DI31 


Modo de operación de la entrada digital: 
0000B: Timer-DI 
0001B: Reservado 
0010B: Oversampling 
0011B: Contador 
0100B: Encóder incremental (A, B desfasado) 
0101 a 1111B: Reservado 


13 Reservado2 Retardo a la entrada/frecuencia de filtrado: 
0000B: Ninguno 
0001B: 0,05 ms 
0010B: 0,1 ms 
0011B: 0,4 ms 
0100B: 0,8 ms 
0101 a 1110B: Reservado 
1111B: 50 kHz 
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Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte 


↓ 
14...15 Parámetros de canal para DI3 


14 Reservado2 Invertir la 
señal de 
entrada1 


Reservado2 Modo de operación de la entrada digital: 
0000B: Timer-DI 
0001B: Reservado 
0010B: Oversampling 
0011 a 1111B: Reservado 


15 Reservado2 Retardo a la entrada: 
0000B: Ninguno 
0001B: 0,05 ms 
0010B: 0,1 ms 
0011B: 0,4 ms 
0100B: 0,8 ms 
0101 a 1111B: Reservado 


16...17 Parámetros de canal para DQ0 
16 Salida High 


Speed 
(0,1 A)1 


Valor 
sustitutivo 


Invertir  la 
señal de 
salida1 


Habilitación 
HW a través 
de la sigui-
ente entra-
da digital1 


Modo de operación de la salida digital: 
0000 a 0111B: Reservado 
1000B: Timer-DQ 
1001B: Reservado 
1010B: Oversampling 
1011B: PWM 
1100 a 1111B: Reservado 


17 Reservado2 
18...19 Parámetros de canal para DQ1: 


ver bytes 16...17 
20...21 Parámetros de canal para DQ2: 


ver bytes 16...17 
22...23 Parámetros de canal para DQ3 


22 Salida High 
Speed 
(0,1 A)1 


Valor 
sustitutivo 


Invertir  la 
señal de 
salida1 


Reservado2 Modo de operación de la salida digital: 
0000 a 0111B: Reservado 
1000B: Timer-DQ 
1001B: Reservado 
1010B: Oversampling 
1011B: PWM 
1100 a 1111B: Reservado 


23 Reservado2 
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Bit →  
Bit 7 


 
Bit 6 


 
Bit 5 


 
Bit 4 


 
Bit 3 


 
Bit 2 


 
Bit 1 


 
Bit 0 Byte 


↓ 
24...25 Parámetros de canal para DQ4: 


ver bytes 22...23 
26...27 Parámetros de canal para DQ5: 


ver bytes 22...23 
28...39 Reservado2 
 1)  El respectivo parámetro se activa poniendo el bit correspondiente a 1. 


2)  Debe estar puesto a 0. 


Contaje 
El siguiente resumen muestra las propiedades de contaje que se pueden ajustar en los 
Parámetros de canal de la correspondiente entrada digital: 


 
Modo de operación para el 
contaje 


Entradas digitales utilizables "Invertir la señal de entrada" puesto a... 


0 1 
Contador (0011B) • DI0 


• DI1 
• DI2 


Contaje de los flancos 
ascendentes 


Contaje de los flancos 
descendentes 


Encóder incremental (A, B 
desfasado) (0100B) 


DI2 con DI3 (todos los bits de los Pa-
rámetros de canal para DI3 puestos a 0) 


Sentido de contaje no 
invertido 


Sentido de contaje 
invertido 
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Habilitación hardware (Habilitación HW) 
Para los modos de operación "Timer-DI" y "Timer-DQ" se puede utilizar una habilitación 
hardware a través de una entrada de habilitación. La habilitación hardware se ajusta con el 
bit 4 de los parámetros de canal correspondientes. 


Se puede ajustar una habilitación hardware para las siguientes entradas/salidas: 
 
Entrada digital/salida digital Habilitación hardware a través de la entrada 


digital... 
DI2 DI3 
DQ0 DI0 
DQ1 DI1 
DQ2 DI2 


La habilitación hardware se ajusta a través de los parámetros de canal de la entrada de 
habilitación "Modo de operación" e "Invertir la señal de entrada": 
 
Modo de operación "Invertir la señal de entrada" puesto a... 


0 1 
Oversampling (0010B) Habilitación hardware a través de 


nivel High 
Habilitación hardware a través de 
nivel Low 


Timer-DI (0000B) Solo si se utiliza el sistema de control SIMOTION 


Filtro de entrada 
El siguiente resumen muestra qué filtro de entrada puede ajustarse para cada modo de 
operación de una entrada digital: 


Tabla A- 2 Posibilidades de ajuste para el filtro de entrada 


Modo de operación de la entrada digi-
tal 


Tipo de filtro de entrada Valores ajustables 


• Timer-DI (0000B) 
• Oversampling (0010B) 


Retardo a la entrada • Ninguno 
• 0,05 ms 
• 0,1 ms 
• 0,4 ms 
• 0,8 ms 


• Contador (0011B) 
• Encóder incremental (A, B des-


fasado) (0100B) 
 


Frecuencia de filtrado 50 kHz 
(no modificable) 


 
 







 


 Módulo tecnológico TM Timer DIDQ 10x24V (6ES7138‑6CG00‑0BA0) 
52 Manual de producto, 08/2014, A5E34301688-AA 


 Open Source Software B 
 


 


A los revendedores: las indicaciones y condiciones de licencia aquí expuestas deben 
remitirse a los compradores para evitar que el revendedor o el comprador infrinjan el 
contrato de licencia. 


Condiciones de licencia y exención de responsabilidad para Open Source Software y otro 
software con licencia 


En los "módulos digitales, módulos analógicos, módulos tecnológicos, módulos de 
comunicaciones y módulos de alimentación de los sistemas SIMATIC S7-1500, ET 200MP", 
Copyright Siemens AG, 2013-2014 (en adelante, el "Producto") se utiliza el Open Source 
Software listado a continuación sin alteración ni modificación alguna por nuestra parte, así 
como otro software con licencia listado a continuación. 


Responsabilidad para Open Source Software 


El Open Source Software se cede gratuitamente. Nos hacemos responsables del Producto, 
incluido el Open Source Software que contiene, de acuerdo con las condiciones de licencia 
vigentes para el Producto. Declinamos cualquier responsabilidad derivada del uso del Open 
Source Software más allá de la ejecución del programa prevista para el Producto, así como 
cualquier responsabilidad derivada de los daños causados por modificaciones del Open 
Source Software. 


No damos soporte técnico alguno para el Producto en caso de que este haya sido 
modificado. 


Lea las condiciones de licencia y las notas sobre Copyright del Open Source Software y de 
otro software con licencia: 
 
Component Open Source Soft-


ware[Yes/No] 
Acknowledgements Copyright Information / 


File 
Dinkumware C/C++ 
Library - 5.01 


NO  LICENSE AND 
COPYRIGHT 
INFORMATION FOR 
COMPONENT 
DINKUMWARE C/C++ 
LIBRARY - 5.01 


GNU GCC libstdc++ / 
libsupc++ - 4.4.1 


YES  LICENSE AND 
COPYRIGHT 
INFORMATION FOR 
COMPONENT GNU 
GCC LIBSTDC++ / 
LIBSUPC++ - 4.4.1 


libgcc - 4.4.1 YES  LICENSE AND 
COPYRIGHT 
INFORMATION FOR 
COMPONENT LIBGCC 
- 4.4.1 
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Commercial Software: Dinkumware C/C++ Library - 5.01 
Enclosed you'll find the license conditions and copyright notices applicable for Commercial 
Software Dinkumware C/C++ Library - 5.01 


License conditions: 
 
1 Copyright (c) 1991-1999 Unicode, Inc. All Rights reserved. This file is provided as-is by 


Unicode, Inc. (The Unicode Consortium).No claims are made as to fitness for any partic-
ular purpose. Nowarranties of any kind are expressed or implied. The recipientagrees to 
determine applicability of information provided. If thisfile has been provided on optical 
media by Unicode, Inc., the soleremedy for any claim will be exchange of defective me-
dia within 90days of receipt.Unicode, Inc. hereby grants the right to freely use the infor-
mationsupplied in this file in the creation of products supporting theUnicode Standard, 
and to make copies of this file in any form forinternal or external distribution as long as 
this notice remainsattached. 


2 © Copyright William E. Kempf 2001 Permission to use, copy, modify, distribute and sell 
this software and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, pro-
vided that the above copyright notice appear in all copies and that both that copyright 
notice and this permission notice appear in supporting documentation. William E. Kempf 
makes no representations about the suitability of this software for any purpose. It is pro-
vided "as is" without express or implied warranty. 


3 Copyright © 1994 Hewlett-Packard CompanyPermission to use, copy, modify, distribute 
and sell this software and its documentation for any purpose is hereby granted without 
fee, provided that the above copyright notice appear in all copies and that both that cop-
yright notice and this permission notice appear in supporting documentation. Hewlett-
Packard Company makes no representations about the suitability of this software for any 
purpose. It is provided ``as is'' without express or implied warranty. 


Copyrights: 


copyright 1992 - 2006 by p.j. plauger and jim brodie. all rights reserved.  


copyright 1992-2006 by p.j. plauger. all rights reserved.ip  


copyright 1992-2006 by p.j. plauger. portions derived from work copyright 1994 by 
hewlettpackard company. all rights reserved  


Copyright 1992-2006 by dinkumware, ltd. all rights reserved  


copyright 1992-2006 by dinkumware, ltd. portions derived from work copyright 2001 by 
william e. kempf. all rights reserved  


copyright 1994 hewlettpackard company  


copyright 1994 by hewlettpackard company  


copyright william e. kempf 2001  


copyright 1989-2006 by p.j. plauger. all rights reserved  


copyright (c) by p.j. plauger. all rights reserved.  


copyright (c) by dinkumware, ltd. all rights reserved.  


copyright (c) unicode, inc. all rights reserved.  


(c) copyright william e. kempf 2001  


copyright (c) hewlettpackard company  
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copyright (c) by p.j. plauger. all rights reserved.  


copyright 2006 by dinkumware, ltd.  


copyright (c) by p.j. plauger, licensed by dinkumware, ltd. all rights reserved.  


the dinkum cec++ library reference is copyright (c) by p.j. plauger. this code is protected by 
copyright. all rights reserved.  


the dinkum cc++ library reference is copyright (c) by p.j. plauger. this code is protected by 
copyright. all rights reserved.  


dinkum compleat library, vc++ package (vc++ compilers only) the dinkum compleat library 
and the dinkum compleat library reference are copyright (c) by p.j. plauger. all rights 
reserved. 


Open Source Software: GNU GCC libstdc++ / libsupc++ - 4.4.1 
Enclosed you'll find the license conditions and copyright notices applicable for Open Source 
Software GNU GCC libstdc++ / libsupc++ - 4.4.1 
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License conditions: 
 
1 License 


 
There are two licenses affecting GNU libstdc++: one for the code, and one for the docu-
mentation. 
 
There is a license section in the FAQ regarding common questions. If you have more 
questions, ask the FSF or the gcc mailing list. 
The Code: GPL 
 
The source code is distributed under the GNU General Public License version 3, with the 
addition under section 7 of an exception described in the “GCC Runtime Library Excep-
tion, version 3.1” as follows (or see the file COPYING.RUNTIME): 
 
 
GCC RUNTIME LIBRARY EXCEPTION 
 
Version 3.1, 31 March 2009 
 
Copyright (C) 2009 Free Software Foundation, Inc. 
 
Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies of this 
license document, but changing it is not allowed. 
 
This GCC Runtime Library Exception ("Exception") is an additional 
permission under section 7 of the GNU General Public License, version 
3 ("GPLv3"). It applies to a given file (the "Runtime Library") that 
bears a notice placed by the copyright holder of the file stating that 
the file is governed by GPLv3 along with this Exception. 
 
When you use GCC to compile a program, GCC may combine portions of 
certain GCC header files and runtime libraries with the compiled 
program. The purpose of this Exception is to allow compilation of 
non-GPL (including proprietary) programs to use, in this way, the 
header files and runtime libraries covered by this Exception. 
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 0. Definitions. 
 
A file is an "Independent Module" if it either requires the Runtime 
Library for execution after a Compilation Process, or makes use of an 
interface provided by the Runtime Library, but is not otherwise based 
on the Runtime Library. 
 
"GCC" means a version of the GNU Compiler Collection, with or without 
modifications, governed by version 3 (or a specified later version) of 
the GNU General Public License (GPL) with the option of using any 
subsequent versions published by the FSF. 
 
"GPL-compatible Software" is software whose conditions of propagation, 
modification and use would permit combination with GCC in accord with 
the license of GCC. 
 
"Target Code" refers to output from any compiler for a real or virtual 
target processor architecture, in executable form or suitable for 
input to an assembler, loader, linker and/or execution 
phase. Notwithstanding that, Target Code does not include data in any 
format that is used as a compiler intermediate representation, or used 
for producing a compiler intermediate representation. 
 
The "Compilation Process" transforms code entirely represented in 
non-intermediate languages designed for human-written code, and/or in 
Java Virtual Machine byte code, into Target Code. Thus, for example, 
use of source code generators and preprocessors need not be considered 
part of the Compilation Process, since the Compilation Process can be 
understood as starting with the output of the generators or 
preprocessors. 
 
A Compilation Process is "Eligible" if it is done using GCC, alone or 
with other GPL-compatible software, or if it is done without using any 
work based on GCC. For example, using non-GPL-compatible Software to 
optimize any GCC intermediate representations would not qualify as an 
Eligible Compilation Process. 
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 1. Grant of Additional Permission. 
 
You have permission to propagate a work of Target Code formed by 
combining the Runtime Library with Independent Modules, even if such 
propagation would otherwise violate the terms of GPLv3, provided that 
all Target Code was generated by Eligible Compilation Processes. You 
may then convey such a combination under terms of your choice, 
consistent with the licensing of the Independent Modules. 
 
2. No Weakening of GCC Copyleft. 
 
The availability of this Exception does not imply any general 
presumption that third-party software is unaffected by the copyleft 
requirements of the license of GCC. 
 
 
Hopefully that text is self-explanatory. If it isn't, you need to speak to your lawyer, or the 
Free Software Foundation. 
The Documentation: GPL, FDL 
 
The documentation shipped with the library and made available over the web, excluding 
the pages generated from source comments, are copyrighted by the Free Software 
Foundation, and placed under the GNU Free Documentation License version 1.2. There 
are no Front-Cover Texts, no Back-Cover Texts, and no Invariant Sections. 
 
For documentation generated by doxygen or other automated tools via processing 
source code comments and markup, the original source code license applies to the gen-
erated files. Thus, the doxygen documents are licensed GPL. 
 
If you plan on making copies of the documentation, please let us know. We can probably 
offer suggestions. 


2 This library is free 
software; you can redistribute it and/or modify it under the 
terms of the GNU General Public License as published by the 
Free Software Foundation; either version 3, or (at your option) 
any later version. 
This library is distributed in the hope that it will be useful, 
but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
GNU General Public License for more details. 
Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
3.1, as published by the Free Software Foundation. 
You should have received a copy of the GNU General Public License and 
a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
<http://www.gnu.org/licenses/>. 
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3 // This file is part of the GNU ISO C++ Library. This library is free 
// software; you can redistribute it and/or modify it under the 
// terms of the GNU General Public License as published by the 
// Free Software Foundation; either version 3, or (at your option) 
// any later version. 
// This library is distributed in the hope that it will be useful, 
// but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
// MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
// GNU General Public License for more details. 
// Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
// permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
// 3.1, as published by the Free Software Foundation. 
// You should have received a copy of the GNU General Public License and 
// a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
// see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
// <http://www.gnu.org/licenses/>. 
// (C) Copyright Jeremy Siek 2000. Permission to copy, use, modify, 
// sell and distribute this software is granted provided this 
// copyright notice appears in all copies. This software is provided 
// "as is" without express or implied warranty, and with no claim as 
// to its suitability for any purpose. 
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4 // This file is part of the GNU ISO C++ Library. This library is free 
// software; you can redistribute it and/or modify it under the 
// terms of the GNU General Public License as published by the 
// Free Software Foundation; either version 3, or (at your option) 
// any later version. 
// This library is distributed in the hope that it will be useful, 
// but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
// MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
// GNU General Public License for more details. 
// Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
// permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
// 3.1, as published by the, 2009 Free Software Foundation. 
// You should have received a copy of the GNU General Public License and 
// a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
// see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
// <http://www.gnu.org/licenses/>. 
/* 
* 
* Copyright (c) 1994 
* Hewlett-Packard Company 
* 
* Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Hewlett-Packard Company makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 
* 
* Copyright (c) 1996,1997 
* Silicon Graphics 
* 
* Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Silicon Graphics makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 
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5 // This file is part of the GNU ISO C++ Library. This library is free 
// software; you can redistribute it and/or modify it under the 
// terms of the GNU General Public License as published by the 
// Free Software Foundation; either version 3, or (at your option) 
// any later version. 
// This library is distributed in the hope that it will be useful, 
// but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
// MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
// GNU General Public License for more details. 
// Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
// permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
// 3.1, as published by the Free Software Foundation. 
// You should have received a copy of the GNU General Public License and 
// a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
// see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
// <http://www.gnu.org/licenses/>. 
/* 
* 
* Copyright (c) 1996,1997 
* Silicon Graphics Computer Systems, Inc. 
* 
* Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Silicon Graphics makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 
* 
* 
* Copyright (c) 1994 
* Hewlett-Packard Company 
* 
* Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Hewlett-Packard Company makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 
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6 This library is free 
// software; you can redistribute it and/or modify it under the terms 
// of the GNU General Public License as published by the Free Software 
// Foundation; either version 3, or (at your option) any later 
// version. 
// This library is distributed in the hope that it will be useful, but 
// WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
// MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the GNU 
// General Public License for more details. 
// Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
// permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
// 3.1, as published by the Free Software Foundation. 
// You should have received a copy of the GNU General Public License and 
// a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
// see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
// <http://www.gnu.org/licenses/>. 
// Copyright (C) 2004 Ami Tavory and Vladimir Dreizin, IBM-HRL. 
// Permission to use, copy, modify, sell, and distribute this software 
// is hereby granted without fee, provided that the above copyright 
// notice appears in all copies, and that both that copyright notice 
// and this permission notice appear in supporting documentation. None 
// of the above authors, nor IBM Haifa Research Laboratories, make any 
// representation about the suitability of this software for any 
// purpose. It is provided "as is" without express or implied 
// warranty. 
/** 
* @file splay_tree_.hpp 
* Contains an implementation class for splay_tree_. 
*/ 
/* 
* This implementation uses an idea from the SGI STL (using a "header" node 
* which is needed for efficient iteration). Following is the SGI STL 
* copyright. 
* 
* Copyright (c) 1996,1997 
* Silicon Graphics Computer Systems, Inc. 
* 
* Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Silicon Graphics makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 
* 
* 
* Copyright (c) 1994 
* Hewlett-Packard Company 
* 
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 * Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Hewlett-Packard Company makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 


7 This library is free 
// software; you can redistribute it and/or modify it under the 
// terms of the GNU General Public License as published by the 
// Free Software Foundation; either version 3, or (at your option) 
// any later version. 
// This library is distributed in the hope that it will be useful, 
// but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
// MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
// GNU General Public License for more details. 
// Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
// permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
// 3.1, as published by the Free Software Foundation. 
// You should have received a copy of the GNU General Public License and 
// a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
// see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
// <http://www.gnu.org/licenses/>. 
/* 
* Copyright (c) 1997 
* Silicon Graphics Computer Systems, Inc. 
* 
* Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Silicon Graphics makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 


8 Verbatim copying and distribution of this entire article are 
permitted worldwide, without royalty, in any medium, provided this 
notice is preserved. 
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9 GNU GENERAL PUBLIC LICENSE 
Version 3, 29 June 2007 
 
Copyright (C) 2007 Free Software Foundation, Inc. <http://fsf.org/> 
Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies 
of this license document, but changing it is not allowed. 
 
Preamble 
 
The GNU General Public License is a free, copyleft license for 
software and other kinds of works. 
 
The licenses for most software and other practical works are designed 
to take away your freedom to share and change the works. By contrast, 
the GNU General Public License is intended to guarantee your freedom to 
share and change all versions of a program--to make sure it remains free 
software for all its users. We, the Free Software Foundation, use the 
GNU General Public License for most of our software; it applies also to 
any other work released this way by its authors. You can apply it to 
your programs, too. 
 
When we speak of free software, we are referring to freedom, not 
price. Our General Public Licenses are designed to make sure that you 
have the freedom to distribute copies of free software (and charge for 
them if you wish), that you receive source code or can get it if you 
want it, that you can change the software or use pieces of it in new 
free programs, and that you know you can do these things. 
 
To protect your rights, we need to prevent others from denying you 
these rights or asking you to surrender the rights. Therefore, you have 
certain responsibilities if you distribute copies of the software, or if 
you modify it: responsibilities to respect the freedom of others. 
 
For example, if you distribute copies of such a program, whether 
gratis or for a fee, you must pass on to the recipients the same 
freedoms that you received. You must make sure that they, too, receive 
or can get the source code. And you must show them these terms so they 
know their rights. 
 
Developers that use the GNU GPL protect your rights with two steps: 
(1) assert copyright on the software, and (2) offer you this License 
giving you legal permission to copy, distribute and/or modify it. 
 
For the developers' and authors' protection, the GPL clearly explains 
that there is no warranty for this free software. For both users' and 
authors' sake, the GPL requires that modified versions be marked as 
changed, so that their problems will not be attributed erroneously to 
authors of previous versions. 
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 Some devices are designed to deny users access to install or run 
modified versions of the software inside them, although the manufacturer 
can do so. This is fundamentally incompatible with the aim of 
protecting users' freedom to change the software. The systematic 
pattern of such abuse occurs in the area of products for individuals to 
use, which is precisely where it is most unacceptable. Therefore, we 
have designed this version of the GPL to prohibit the practice for those 
products. If such problems arise substantially in other domains, we 
stand ready to extend this provision to those domains in future versions 
of the GPL, as needed to protect the freedom of users. 
 
Finally, every program is threatened constantly by software patents. 
States should not allow patents to restrict development and use of 
software on general-purpose computers, but in those that do, we wish to 
avoid the special danger that patents applied to a free program could 
make it effectively proprietary. To prevent this, the GPL assures that 
patents cannot be used to render the program non-free. 
 
The precise terms and conditions for copying, distribution and 
modification follow. 
 
TERMS AND CONDITIONS 
 
0. Definitions. 
 
"This License" refers to version 3 of the GNU General Public License. 
 
"Copyright" also means copyright-like laws that apply to other kinds of 
works, such as semiconductor masks. 
 
"The Program" refers to any copyrightable work licensed under this 
License. Each licensee is addressed as "you". "Licensees" and 
"recipients" may be individuals or organizations. 
 
To "modify" a work means to copy from or adapt all or part of the work 
in a fashion requiring copyright permission, other than the making of an 
exact copy. The resulting work is called a "modified version" of the 
earlier work or a work "based on" the earlier work. 
 
A "covered work" means either the unmodified Program or a work based 
on the Program. 
 
To "propagate" a work means to do anything with it that, without 
permission, would make you directly or secondarily liable for 
infringement under applicable copyright law, except executing it on a 
computer or modifying a private copy. Propagation includes copying, 
distribution (with or without modification), making available to the 
public, and in some countries other activities as well. 
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 To "convey" a work means any kind of propagation that enables other 
parties to make or receive copies. Mere interaction with a user through 
a computer network, with no transfer of a copy, is not conveying. 
 
An interactive user interface displays "Appropriate Legal Notices" 
to the extent that it includes a convenient and prominently visible 
feature that (1) displays an appropriate copyright notice, and (2) 
tells the user that there is no warranty for the work (except to the 
extent that warranties are provided), that licensees may convey the 
work under this License, and how to view a copy of this License. If 
the interface presents a list of user commands or options, such as a 
menu, a prominent item in the list meets this criterion. 
 
1. Source Code. 
 
The "source code" for a work means the preferred form of the work 
for making modifications to it. "Object code" means any non-source 
form of a work. 
 
A "Standard Interface" means an interface that either is an official 
standard defined by a recognized standards body, or, in the case of 
interfaces specified for a particular programming language, one that 
is widely used among developers working in that language. 
 
The "System Libraries" of an executable work include anything, other 
than the work as a whole, that (a) is included in the normal form of 
packaging a Major Component, but which is not part of that Major 
Component, and (b) serves only to enable use of the work with that 
Major Component, or to implement a Standard Interface for which an 
implementation is available to the public in source code form. A 
"Major Component", in this context, means a major essential component 
(kernel, window system, and so on) of the specific operating system 
(if any) on which the executable work runs, or a compiler used to 
produce the work, or an object code interpreter used to run it. 
 
The "Corresponding Source" for a work in object code form means all 
the source code needed to generate, install, and (for an executable 
work) run the object code and to modify the work, including scripts to 
control those activities. However, it does not include the work's 
System Libraries, or general-purpose tools or generally available free 
programs which are used unmodified in performing those activities but 
which are not part of the work. For example, Corresponding Source 
includes interface definition files associated with source files for 
the work, and the source code for shared libraries and dynamically 
linked subprograms that the work is specifically designed to require, 
such as by intimate data communication or control flow between those 
subprograms and other parts of the work. 
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 The Corresponding Source need not include anything that users 
can regenerate automatically from other parts of the Corresponding 
Source. 
 
The Corresponding Source for a work in source code form is that 
same work. 
 
2. Basic Permissions. 
 
All rights granted under this License are granted for the term of 
copyright on the Program, and are irrevocable provided the stated 
conditions are met. This License explicitly affirms your unlimited 
permission to run the unmodified Program. The output from running a 
covered work is covered by this License only if the output, given its 
content, constitutes a covered work. This License acknowledges your 
rights of fair use or other equivalent, as provided by copyright law. 
 
You may make, run and propagate covered works that you do not 
convey, without conditions so long as your license otherwise remains 
in force. You may convey covered works to others for the sole purpose 
of having them make modifications exclusively for you, or provide you 
with facilities for running those works, provided that you comply with 
the terms of this License in conveying all material for which you do 
not control copyright. Those thus making or running the covered works 
for you must do so exclusively on your behalf, under your direction 
and control, on terms that prohibit them from making any copies of 
your copyrighted material outside their relationship with you. 
 
Conveying under any other circumstances is permitted solely under 
the conditions stated below. Sublicensing is not allowed; section 10 
makes it unnecessary. 
 
3. Protecting Users' Legal Rights From Anti-Circumvention Law. 
 
No covered work shall be deemed part of an effective technological 
measure under any applicable law fulfilling obligations under article 
11 of the WIPO copyright treaty adopted on 20 December 1996, or 
similar laws prohibiting or restricting circumvention of such 
measures. 
 
When you convey a covered work, you waive any legal power to forbid 
circumvention of technological measures to the extent such circumvention 
is effected by exercising rights under this License with respect to 
the covered work, and you disclaim any intention to limit operation or 
modification of the work as a means of enforcing, against the work's 
users, your or third parties' legal rights to forbid circumvention of 
technological measures. 
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 4. Conveying Verbatim Copies. 
 
You may convey verbatim copies of the Program's source code as you 
receive it, in any medium, provided that you conspicuously and 
appropriately publish on each copy an appropriate copyright notice; 
keep intact all notices stating that this License and any 
non-permissive terms added in accord with section 7 apply to the code; 
keep intact all notices of the absence of any warranty; and give all 
recipients a copy of this License along with the Program. 
 
You may charge any price or no price for each copy that you convey, 
and you may offer support or warranty protection for a fee. 
 
5. Conveying Modified Source Versions. 
 
You may convey a work based on the Program, or the modifications to 
produce it from the Program, in the form of source code under the 
terms of section 4, provided that you also meet all of these conditions: 
 
a) The work must carry prominent notices stating that you modified 
it, and giving a relevant date. 
 
b) The work must carry prominent notices stating that it is 
released under this License and any conditions added under section 
7. This requirement modifies the requirement in section 4 to 
"keep intact all notices". 
 
c) You must license the entire work, as a whole, under this 
License to anyone who comes into possession of a copy. This 
License will therefore apply, along with any applicable section 7 
additional terms, to the whole of the work, and all its parts, 
regardless of how they are packaged. This License gives no 
permission to license the work in any other way, but it does not 
invalidate such permission if you have separately received it. 
 
d) If the work has interactive user interfaces, each must display 
Appropriate Legal Notices; however, if the Program has interactive 
interfaces that do not display Appropriate Legal Notices, your 
work need not make them do so. 
 
A compilation of a covered work with other separate and independent 
works, which are not by their nature extensions of the covered work, 
and which are not combined with it such as to form a larger program, 
in or on a volume of a storage or distribution medium, is called an 
"aggregate" if the compilation and its resulting copyright are not 
used to limit the access or legal rights of the compilation's users 
beyond what the individual works permit. Inclusion of a covered work 
in an aggregate does not cause this License to apply to the other 
parts of the aggregate. 
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 6. Conveying Non-Source Forms. 
 
You may convey a covered work in object code form under the terms 
of sections 4 and 5, provided that you also convey the 
machine-readable Corresponding Source under the terms of this License, 
in one of these ways: 
 
a) Convey the object code in, or embodied in, a physical product 
(including a physical distribution medium), accompanied by the 
Corresponding Source fixed on a durable physical medium 
customarily used for software interchange. 
 
b) Convey the object code in, or embodied in, a physical product 
(including a physical distribution medium), accompanied by a 
written offer, valid for at least three years and valid for as 
long as you offer spare parts or customer support for that product 
model, to give anyone who possesses the object code either (1) a 
copy of the Corresponding Source for all the software in the 
product that is covered by this License, on a durable physical 
medium customarily used for software interchange, for a price no 
more than your reasonable cost of physically performing this 
conveying of source, or (2) access to copy the 
Corresponding Source from a network server at no charge. 
 
c) Convey individual copies of the object code with a copy of the 
written offer to provide the Corresponding Source. This 
alternative is allowed only occasionally and noncommercially, and 
only if you received the object code with such an offer, in accord 
with subsection 6b. 
 
d) Convey the object code by offering access from a designated 
place (gratis or for a charge), and offer equivalent access to the 
Corresponding Source in the same way through the same place at no 
further charge. You need not require recipients to copy the 
Corresponding Source along with the object code. If the place to 
copy the object code is a network server, the Corresponding Source 
may be on a different server (operated by you or a third party) 
that supports equivalent copying facilities, provided you maintain 
clear directions next to the object code saying where to find the 
Corresponding Source. Regardless of what server hosts the 
Corresponding Source, you remain obligated to ensure that it is 
available for as long as needed to satisfy these requirements. 
 
e) Convey the object code using peer-to-peer transmission, provided 
you inform other peers where the object code and Corresponding 
Source of the work are being offered to the general public at no 
charge under subsection 6d. 
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 A separable portion of the object code, whose source code is excluded 
from the Corresponding Source as a System Library, need not be 
included in conveying the object code work. 
 
A "User Product" is either (1) a "consumer product", which means any 
tangible personal property which is normally used for personal, family, 
or household purposes, or (2) anything designed or sold for incorporation 
into a dwelling. In determining whether a product is a consumer product, 
doubtful cases shall be resolved in favor of coverage. For a particular 
product received by a particular user, "normally used" refers to a 
typical or common use of that class of product, regardless of the status 
of the particular user or of the way in which the particular user 
actually uses, or expects or is expected to use, the product. A product 
is a consumer product regardless of whether the product has substantial 
commercial, industrial or non-consumer uses, unless such uses represent 
the only significant mode of use of the product. 
 
"Installation Information" for a User Product means any methods, 
procedures, authorization keys, or other information required to install 
and execute modified versions of a covered work in that User Product from 
a modified version of its Corresponding Source. The information must 
suffice to ensure that the continued functioning of the modified object 
code is in no case prevented or interfered with solely because 
modification has been made. 
 
If you convey an object code work under this section in, or with, or 
specifically for use in, a User Product, and the conveying occurs as 
part of a transaction in which the right of possession and use of the 
User Product is transferred to the recipient in perpetuity or for a 
fixed term (regardless of how the transaction is characterized), the 
Corresponding Source conveyed under this section must be accompanied 
by the Installation Information. But this requirement does not apply 
if neither you nor any third party retains the ability to install 
modified object code on the User Product (for example, the work has 
been installed in ROM). 
 
The requirement to provide Installation Information does not include a 
requirement to continue to provide support service, warranty, or updates 
for a work that has been modified or installed by the recipient, or for 
the User Product in which it has been modified or installed. Access to a 
network may be denied when the modification itself materially and 
adversely affects the operation of the network or violates the rules and 
protocols for communication across the network. 
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 Corresponding Source conveyed, and Installation Information provided, 
in accord with this section must be in a format that is publicly 
documented (and with an implementation available to the public in 
source code form), and must require no special password or key for 
unpacking, reading or copying. 
 
7. Additional Terms. 
 
"Additional permissions" are terms that supplement the terms of this 
License by making exceptions from one or more of its conditions. 
Additional permissions that are applicable to the entire Program shall 
be treated as though they were included in this License, to the extent 
that they are valid under applicable law. If additional permissions 
apply only to part of the Program, that part may be used separately 
under those permissions, but the entire Program remains governed by 
this License without regard to the additional permissions. 
 
When you convey a copy of a covered work, you may at your option 
remove any additional permissions from that copy, or from any part of 
it. (Additional permissions may be written to require their own 
removal in certain cases when you modify the work.) You may place 
additional permissions on material, added by you to a covered work, 
for which you have or can give appropriate copyright permission. 
 
Notwithstanding any other provision of this License, for material you 
add to a covered work, you may (if authorized by the copyright holders of 
that material) supplement the terms of this License with terms: 
 
a) Disclaiming warranty or limiting liability differently from the 
terms of sections 15 and 16 of this License; or 
 
b) Requiring preservation of specified reasonable legal notices or 
author attributions in that material or in the Appropriate Legal 
Notices displayed by works containing it; or 
 
c) Prohibiting misrepresentation of the origin of that material, or 
requiring that modified versions of such material be marked in 
reasonable ways as different from the original version; or 
 
d) Limiting the use for publicity purposes of names of licensors or 
authors of the material; or 
 
e) Declining to grant rights under trademark law for use of some 
trade names, trademarks, or service marks; or 
 
f) Requiring indemnification of licensors and authors of that 
material by anyone who conveys the material (or modified versions of 
it) with contractual assumptions of liability to the recipient, for 
any liability that these contractual assumptions directly impose on 
those licensors and authors. 
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 All other non-permissive additional terms are considered "further 
restrictions" within the meaning of section 10. If the Program as you 
received it, or any part of it, contains a notice stating that it is 
governed by this License along with a term that is a further 
restriction, you may remove that term. If a license document contains 
a further restriction but permits relicensing or conveying under this 
License, you may add to a covered work material governed by the terms 
of that license document, provided that the further restriction does 
not survive such relicensing or conveying. 
 
If you add terms to a covered work in accord with this section, you 
must place, in the relevant source files, a statement of the 
additional terms that apply to those files, or a notice indicating 
where to find the applicable terms. 
 
Additional terms, permissive or non-permissive, may be stated in the 
form of a separately written license, or stated as exceptions; 
the above requirements apply either way. 
 
8. Termination. 
 
You may not propagate or modify a covered work except as expressly 
provided under this License. Any attempt otherwise to propagate or 
modify it is void, and will automatically terminate your rights under 
this License (including any patent licenses granted under the third 
paragraph of section 11). 
 
However, if you cease all violation of this License, then your 
license from a particular copyright holder is reinstated (a) 
provisionally, unless and until the copyright holder explicitly and 
finally terminates your license, and (b) permanently, if the copyright 
holder fails to notify you of the violation by some reasonable means 
prior to 60 days after the cessation. 
 
Moreover, your license from a particular copyright holder is 
reinstated permanently if the copyright holder notifies you of the 
violation by some reasonable means, this is the first time you have 
received notice of violation of this License (for any work) from that 
copyright holder, and you cure the violation prior to 30 days after 
your receipt of the notice. 
 
Termination of your rights under this section does not terminate the 
licenses of parties who have received copies or rights from you under 
this License. If your rights have been terminated and not permanently 
reinstated, you do not qualify to receive new licenses for the same 
material under section 10. 
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 9. Acceptance Not Required for Having Copies. 
 
You are not required to accept this License in order to receive or 
run a copy of the Program. Ancillary propagation of a covered work 
occurring solely as a consequence of using peer-to-peer transmission 
to receive a copy likewise does not require acceptance. However, 
nothing other than this License grants you permission to propagate or 
modify any covered work. These actions infringe copyright if you do 
not accept this License. Therefore, by modifying or propagating a 
covered work, you indicate your acceptance of this License to do so. 
 
10. Automatic Licensing of Downstream Recipients. 
 
Each time you convey a covered work, the recipient automatically 
receives a license from the original licensors, to run, modify and 
propagate that work, subject to this License. You are not responsible 
for enforcing compliance by third parties with this License. 
 
An "entity transaction" is a transaction transferring control of an 
organization, or substantially all assets of one, or subdividing an 
organization, or merging organizations. If propagation of a covered 
work results from an entity transaction, each party to that 
transaction who receives a copy of the work also receives whatever 
licenses to the work the party's predecessor in interest had or could 
give under the previous paragraph, plus a right to possession of the 
Corresponding Source of the work from the predecessor in interest, if 
the predecessor has it or can get it with reasonable efforts. 
 
You may not impose any further restrictions on the exercise of the 
rights granted or affirmed under this License. For example, you may 
not impose a license fee, royalty, or other charge for exercise of 
rights granted under this License, and you may not initiate litigation 
(including a cross-claim or counterclaim in a lawsuit) alleging that 
any patent claim is infringed by making, using, selling, offering for 
sale, or importing the Program or any portion of it. 
 
11. Patents. 
 
A "contributor" is a copyright holder who authorizes use under this 
License of the Program or a work on which the Program is based. The 
work thus licensed is called the contributor's "contributor version". 
 
A contributor's "essential patent claims" are all patent claims 
owned or controlled by the contributor, whether already acquired or 
hereafter acquired, that would be infringed by some manner, permitted 
by this License, of making, using, or selling its contributor version, 
but do not include claims that would be infringed only as a 
consequence of further modification of the contributor version. For 
purposes of this definition, "control" includes the right to grant 
patent sublicenses in a manner consistent with the requirements of 
this License. 
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 Each contributor grants you a non-exclusive, worldwide, royalty-free 
patent license under the contributor's essential patent claims, to 
make, use, sell, offer for sale, import and otherwise run, modify and 
propagate the contents of its contributor version. 
 
In the following three paragraphs, a "patent license" is any express 
agreement or commitment, however denominated, not to enforce a patent 
(such as an express permission to practice a patent or covenant not to 
sue for patent infringement). To "grant" such a patent license to a 
party means to make such an agreement or commitment not to enforce a 
patent against the party. 
 
If you convey a covered work, knowingly relying on a patent license, 
and the Corresponding Source of the work is not available for anyone 
to copy, free of charge and under the terms of this License, through a 
publicly available network server or other readily accessible means, 
then you must either (1) cause the Corresponding Source to be so 
available, or (2) arrange to deprive yourself of the benefit of the 
patent license for this particular work, or (3) arrange, in a manner 
consistent with the requirements of this License, to extend the patent 
license to downstream recipients. "Knowingly relying" means you have 
actual knowledge that, but for the patent license, your conveying the 
covered work in a country, or your recipient's use of the covered work 
in a country, would infringe one or more identifiable patents in that 
country that you have reason to believe are valid. 
 
If, pursuant to or in connection with a single transaction or 
arrangement, you convey, or propagate by procuring conveyance of, a 
covered work, and grant a patent license to some of the parties 
receiving the covered work authorizing them to use, propagate, modify 
or convey a specific copy of the covered work, then the patent license 
you grant is automatically extended to all recipients of the covered 
work and works based on it. 
 
A patent license is "discriminatory" if it does not include within 
the scope of its coverage, prohibits the exercise of, or is 
conditioned on the non-exercise of one or more of the rights that are 
specifically granted under this License. You may not convey a covered 
work if you are a party to an arrangement with a third party that is 
in the business of distributing software, under which you make payment 
to the third party based on the extent of your activity of conveying 
the work, and under which the third party grants, to any of the 
parties who would receive the covered work from you, a discriminatory 
patent license (a) in connection with copies of the covered work 
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 conveyed by you (or copies made from those copies), or (b) primarily 
for and in connection with specific products or compilations that 
contain the covered work, unless you entered into that arrangement, 
or that patent license was granted, prior to 28 March 2007. 
 
Nothing in this License shall be construed as excluding or limiting 
any implied license or other defenses to infringement that may 
otherwise be available to you under applicable patent law. 
 
12. No Surrender of Others' Freedom. 
 
If conditions are imposed on you (whether by court order, agreement or 
otherwise) that contradict the conditions of this License, they do not 
excuse you from the conditions of this License. If you cannot convey a 
covered work so as to satisfy simultaneously your obligations under this 
License and any other pertinent obligations, then as a consequence you may 
not convey it at all. For example, if you agree to terms that obligate you 
to collect a royalty for further conveying from those to whom you convey 
the Program, the only way you could satisfy both those terms and this 
License would be to refrain entirely from conveying the Program. 
 
13. Use with the GNU Affero General Public License. 
 
Notwithstanding any other provision of this License, you have 
permission to link or combine any covered work with a work licensed 
under version 3 of the GNU Affero General Public License into a single 
combined work, and to convey the resulting work. The terms of this 
License will continue to apply to the part which is the covered work, 
but the special requirements of the GNU Affero General Public License, 
section 13, concerning interaction through a network will apply to the 
combination as such. 
 
14. Revised Versions of this License. 
 
The Free Software Foundation may publish revised and/or new versions of 
the GNU General Public License from time to time. Such new versions will 
be similar in spirit to the present version, but may differ in detail to 
address new problems or concerns. 
 
Each version is given a distinguishing version number. If the 
Program specifies that a certain numbered version of the GNU General 
Public License "or any later version" applies to it, you have the 
option of following the terms and conditions either of that numbered 
version or of any later version published by the Free Software 
Foundation. If the Program does not specify a version number of the 
GNU General Public License, you may choose any version ever published 
by the Free Software Foundation. 
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 If the Program specifies that a proxy can decide which future 
versions of the GNU General Public License can be used, that proxy's 
public statement of acceptance of a version permanently authorizes you 
to choose that version for the Program. 
 
Later license versions may give you additional or different 
permissions. However, no additional obligations are imposed on any 
author or copyright holder as a result of your choosing to follow a 
later version. 
 
15. Disclaimer of Warranty. 
 
THERE IS NO WARRANTY FOR THE PROGRAM, TO THE EXTENT PERMITTED BY 
APPLICABLE LAW. EXCEPT WHEN OTHERWISE STATED IN WRITING THE 
COPYRIGHT 
HOLDERS AND/OR OTHER PARTIES PROVIDE THE PROGRAM "AS IS" WITHOUT 
WARRANTY 
OF ANY KIND, EITHER EXPRESSED OR IMPLIED, INCLUDING, BUT NOT LIMITED 
TO, 
THE IMPLIED WARRANTIES OF MERCHANTABILITY AND FITNESS FOR A 
PARTICULAR 
PURPOSE. THE ENTIRE RISK AS TO THE QUALITY AND PERFORMANCE OF THE 
PROGRAM 
IS WITH YOU. SHOULD THE PROGRAM PROVE DEFECTIVE, YOU ASSUME THE 
COST OF 
ALL NECESSARY SERVICING, REPAIR OR CORRECTION. 
 
16. Limitation of Liability. 
 
IN NO EVENT UNLESS REQUIRED BY APPLICABLE LAW OR AGREED TO IN 
WRITING 
WILL ANY COPYRIGHT HOLDER, OR ANY OTHER PARTY WHO MODIFIES AND/OR 
CONVEYS 
THE PROGRAM AS PERMITTED ABOVE, BE LIABLE TO YOU FOR DAMAGES, 
INCLUDING ANY 
GENERAL, SPECIAL, INCIDENTAL OR CONSEQUENTIAL DAMAGES ARISING OUT 
OF THE 
USE OR INABILITY TO USE THE PROGRAM (INCLUDING BUT NOT LIMITED TO 
LOSS OF 
DATA OR DATA BEING RENDERED INACCURATE OR LOSSES SUSTAINED BY 
YOU OR THIRD 
PARTIES OR A FAILURE OF THE PROGRAM TO OPERATE WITH ANY OTHER 
PROGRAMS), 
EVEN IF SUCH HOLDER OR OTHER PARTY HAS BEEN ADVISED OF THE 
POSSIBILITY OF 
SUCH DAMAGES. 
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 17. Interpretation of Sections 15 and 16. 
 
If the disclaimer of warranty and limitation of liability provided 
above cannot be given local legal effect according to their terms, 
reviewing courts shall apply local law that most closely approximates 
an absolute waiver of all civil liability in connection with the 
Program, unless a warranty or assumption of liability accompanies a 
copy of the Program in return for a fee. 
 
END OF TERMS AND CONDITIONS 
 
How to Apply These Terms to Your New Programs 
 
If you develop a new program, and you want it to be of the greatest 
possible use to the public, the best way to achieve this is to make it 
free software which everyone can redistribute and change under these terms. 
 
To do so, attach the following notices to the program. It is safest 
to attach them to the start of each source file to most effectively 
state the exclusion of warranty; and each file should have at least 
the "copyright" line and a pointer to where the full notice is found. 
 
<one line to give the program's name and a brief idea of what it does.> 
Copyright (C) <year> <name of author> 
 
This program is free software: you can redistribute it and/or modify 
it under the terms of the GNU General Public License as published by 
the Free Software Foundation, either version 3 of the License, or 
(at your option) any later version. 
 
This program is distributed in the hope that it will be useful, 
but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
GNU General Public License for more details. 
 
You should have received a copy of the GNU General Public License 
along with this program. If not, see <http://www.gnu.org/licenses/>. 
 
Also add information on how to contact you by electronic and paper mail. 
 
If the program does terminal interaction, make it output a short 
notice like this when it starts in an interactive mode: 
 
<program> Copyright (C) <year> <name of author> 
This program comes with ABSOLUTELY NO WARRANTY; for details type `show w'. 
This is free software, and you are welcome to redistribute it 
under certain conditions; type `show c' for details. 
 
The hypothetical commands `show w' and `show c' should show the appropriate 
parts of the General Public License. Of course, your program's commands 
might be different; for a GUI interface, you would use an "about box". 
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 You should also get your employer (if you work as a programmer) or school, 
if any, to sign a "copyright disclaimer" for the program, if necessary. 
For more information on this, and how to apply and follow the GNU GPL, see 
<http://www.gnu.org/licenses/>. 
 
The GNU General Public License does not permit incorporating your program 
into proprietary programs. If your program is a subroutine library, you 
may consider it more useful to permit linking proprietary applications with 
the library. If this is what you want to do, use the GNU Lesser General 
Public License instead of this License. But first, please read 
<http://www.gnu.org/philosophy/why-not-lgpl.html>. 


10 Disclaimer and Copyright</h2> 
<p>Revised 16 February, 2004</p>&copy; Copyright Ami Tavory and 
Vladimir Dreizin, IBM-HRL, 2004, and Benjamin Kosnik, Red Hat, 
2004. 
<p>Permission to use, copy, modify, sell, and distribute this 
software is hereby granted without fee, provided that the above 
copyright notice appears in all copies, and that both that 
copyright notice and this permission notice appear in 
supporting documentation.</p> 
<p>None of the above authors, nor IBM Haifa Research 
Laboratories, Red Hat, or both, make any representation about 
the suitability of this software for any purpose. It is 
provided "as is" without express or implied warranty.< 


11 # This file file be copied and used freely without restrictions. It can 
# be used in projects which are not available under the GNU Public License 
# but which still want to provide support for the GNU gettext functionality. 
# Please note that the actual code is *not* freely available. 


12 This is free software; see the source for copying conditions. There is NO 
warranty; not even for MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR 
PURPOSE. 


13 Free Software Foundation, Inc. 
This file is free software; the Free Software Foundation 
gives unlimited permission to copy and/or distribute it, 
with or without modifications, as long as this notice is preserved. 
This program is distributed in the hope that it will be useful, 
but WITHOUT ANY WARRANTY, to the extent permitted by law; without 
even the implied warranty of MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A 
PARTICULAR PURPOSE. 


14 This file is free software; the Free Software Foundation 
gives unlimited permission to copy and/or distribute it, 
with or without modifications, as long as this notice is preserved. 


15 Permission to use, copy, modify, sell, and distribute this software 
is hereby granted without fee, provided that the above copyright 
notice appears in all copies, and that both that copyright notice and 
this permission notice appear in supporting documentation. None of 
the above authors, nor IBM Haifa Research Laboratories, make any 
representation about the suitability of this software for any 
purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 
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16 This configure script is free software; the Free Software Foundation 
gives unlimited permission to copy, distribute and modify it. 


17 This Makefile.in is free software; the Free Software Foundation 
gives unlimited permission to copy and/or distribute it, 
with or without modifications, as long as this notice is preserved. 
This program is distributed in the hope that it will be useful, 
but WITHOUT ANY WARRANTY, to the extent permitted by law; without 
even the implied warranty of MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A 
PARTICULAR PURPOSE. 


18 Distributed under the Boost 
Software License, Version 1.0. (See accompanying file 
LICENSE_1_0.txt or copy at http:www.boost.org/LICENSE_1_0.txt) 
----------------------------------------------------------------------------- 
Boost Software License - Version 1.0 - August 17th, 2003 
 
Permission is hereby granted, free of charge, to any person or organization 
obtaining a copy of the software and accompanying documentation covered by 
this license (the "Software") to use, reproduce, display, distribute, 
execute, and transmit the Software, and to prepare derivative works of the 
Software, and to permit third-parties to whom the Software is furnished to 
do so, all subject to the following: 
 
The copyright notices in the Software and this entire statement, including 
the above license grant, this restriction and the following disclaimer, 
must be included in all copies of the Software, in whole or in part, and 
all derivative works of the Software, unless such copies or derivative 
works are solely in the form of machine-executable object code generated by 
a source language processor. 
 
THE SOFTWARE IS PROVIDED "AS IS", WITHOUT WARRANTY OF ANY KIND, 
EXPRESS OR 
IMPLIED, INCLUDING BUT NOT LIMITED TO THE WARRANTIES OF 
MERCHANTABILITY, 
FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE, TITLE AND NON-INFRINGEMENT. IN NO 
EVENT 
SHALL THE COPYRIGHT HOLDERS OR ANYONE DISTRIBUTING THE SOFTWARE 
BE LIABLE 
FOR ANY DAMAGES OR OTHER LIABILITY, WHETHER IN CONTRACT, TORT OR 
OTHERWISE, 
ARISING FROM, OUT OF OR IN CONNECTION WITH THE SOFTWARE OR THE USE 
OR OTHER 
DEALINGS IN THE SOFTWARE. 
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Copyrights: 


C) Copyright Jeremy Siek 2000   


Copyright 1994 Hewlett-Packard Company   


Copyright 1998 by Information Technology Industry Council   


Copyright &copy; 2007 Free Software Foundation, Inc   


Copyright (C) Microsoft Corporation 1984-2002   


Copyright (C) 1994, 1995, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005 
Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1994, 1995, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 
2006, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1994, 1995, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 
2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1994, 1995, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1995, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1995, 1996, 1998, 1999, 2000, 2001, 2004, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2007, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2007, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2007, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1999, 2000, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1994, 1999, 2000, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1994, 1999, 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1994, 1999, 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1995, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 
2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 
2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1996, 1997, 2000, 2001, 2003, 2005 Free Software Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 1996, 1998, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 
Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 
Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 
2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005 2006, 2007, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 
2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 
2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 
Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2008, 2009 
Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 
2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 
Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2004, 2006, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2005, 2006, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2005, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2002, 2003, 2004, 2006, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2002, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2004, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2001, 2002, 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2001, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2002, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 2009, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1999, 2000, 2001, 2003, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1999, 2000, 2001, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1999, 2001, 2002, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 2000, 2001, 2003, 2004, 2005 Free Software Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 1997-1999, 2001, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997-1999, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1998, 1999 Greg Colvin and Beman Dawes   


Copyright (C) 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1998, 1999, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1998, 1999, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free 
Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2009 Free Software Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 1999, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1999, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2001, 2002, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2001, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2001, 2003, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2001, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999-2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999-2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2002, 2003, 2004, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2004, 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   







 Open Source Software 
 


Módulo tecnológico TM Timer DIDQ 10x24V (6ES7138‑6CG00‑0BA0) 
Manual de producto, 08/2014, A5E34301688-AA 85 


Copyright (C) 2000, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001 Free Software Foundation, Inc Benjamin Kosnik <bkoz@redhat.com>, 
2001.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003 Peter Dimov   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2008, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2005, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2005, 2008 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2003, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2003, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2004, 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002 Peter Dimov   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   
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Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2004, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2004, 2006, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2002, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation   







Open Source Software  
 


 Módulo tecnológico TM Timer DIDQ 10x24V (6ES7138‑6CG00‑0BA0) 
88 Manual de producto, 08/2014, A5E34301688-AA 


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004 Ami Tavory and Vladimir Dreizin, IBM-HRL.   


Copyright (C) 2004, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2004, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2006, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 2004, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2006, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006-2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (c) 1994 Hewlett-Packard Company   


Copyright (c) 1996 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1996,1997 Silicon Graphics   


Copyright (c) 1996,1997 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1996-1997 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1996-1998 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1996-1999 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1997 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1997-1999 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1998 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 2001, 2002, 2003 Peter Dimov and Multi Media Ltd.   


Copyright 2008 FSF   


Copyright Ami Tavory and Vladimir Dreizin, IBM-HRL, 2004, and Benjamin Kosnik, Red Hat, 
2004.   


Copyright © 1999 The Open Group/The Institute of Electrical and Electronics Engineers, 
Inc.   


Copyright © 1999 ISO   


Copyright © 2000 Addison Wesley Longman, Inc.   


Copyright © 2000 Addison Wesley, Inc.   


Copyright © 2002 OOPSLA   


Copyright © 2004, 2005, 2006, 2007 Free Software Foundation, Inc   


Copyright © 2004, 2005, 2006, 2007 Free Software Foundation, Inc   


Copyright © 2007 FSF   


Copyright © 2007 Free Software Foundation, Inc. 


 


Open Source Software: libgcc - 4.4.1 
Enclosed you'll find the license conditions and copyright notices applicable for Open Source 
Software libgcc - 4.4.1 
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License conditions: 
 
1 GCC is free software; you can redistribute it and/or modify it under 


the terms of the GNU General Public License as published by the Free 
Software Foundation; either version 3, or (at your option) any later 
version. 
GCC is distributed in the hope that it will be useful, but WITHOUT ANY 
WARRANTY; without even the implied warranty of MERCHANTABILITY or 
FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the GNU General Public License 
for more details. 
Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
3.1, as published by the Free Software Foundation. 
You should have received a copy of the GNU General Public License and 
a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
<http://www.gnu.org/licenses/>. 
 
 
GCC RUNTIME LIBRARY EXCEPTION 
 
Version 3.1, 31 March 2009 
 
Copyright (C) 2009 Free Software Foundation, Inc. <http://fsf.org/> 
 
Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies of this 
license document, but changing it is not allowed. 
 
This GCC Runtime Library Exception ("Exception") is an additional 
permission under section 7 of the GNU General Public License, version 
3 ("GPLv3"). It applies to a given file (the "Runtime Library") that 
bears a notice placed by the copyright holder of the file stating that 
the file is governed by GPLv3 along with this Exception. 
 
When you use GCC to compile a program, GCC may combine portions of 
certain GCC header files and runtime libraries with the compiled 
program. The purpose of this Exception is to allow compilation of 
non-GPL (including proprietary) programs to use, in this way, the 
header files and runtime libraries covered by this Exception. 
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 0. Definitions. 
 
A file is an "Independent Module" if it either requires the Runtime 
Library for execution after a Compilation Process, or makes use of an 
interface provided by the Runtime Library, but is not otherwise based 
on the Runtime Library. 
 
"GCC" means a version of the GNU Compiler Collection, with or without 
modifications, governed by version 3 (or a specified later version) of 
the GNU General Public License (GPL) with the option of using any 
subsequent versions published by the FSF. 
 
"GPL-compatible Software" is software whose conditions of propagation, 
modification and use would permit combination with GCC in accord with 
the license of GCC. 
 
"Target Code" refers to output from any compiler for a real or virtual 
target processor architecture, in executable form or suitable for 
input to an assembler, loader, linker and/or execution 
phase. Notwithstanding that, Target Code does not include data in any 
format that is used as a compiler intermediate representation, or used 
for producing a compiler intermediate representation. 
 
The "Compilation Process" transforms code entirely represented in 
non-intermediate languages designed for human-written code, and/or in 
Java Virtual Machine byte code, into Target Code. Thus, for example, 
use of source code generators and preprocessors need not be considered 
part of the Compilation Process, since the Compilation Process can be 
understood as starting with the output of the generators or 
preprocessors. 
 
A Compilation Process is "Eligible" if it is done using GCC, alone or 
with other GPL-compatible software, or if it is done without using any 
work based on GCC. For example, using non-GPL-compatible Software to 
optimize any GCC intermediate representations would not qualify as an 
Eligible Compilation Process. 
 
1. Grant of Additional Permission. 
 
You have permission to propagate a work of Target Code formed by 
combining the Runtime Library with Independent Modules, even if such 
propagation would otherwise violate the terms of GPLv3, provided that 
all Target Code was generated by Eligible Compilation Processes. You 
may then convey such a combination under terms of your choice, 
consistent with the licensing of the Independent Modules. 
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 2. No Weakening of GCC Copyleft. 
 
The availability of this Exception does not imply any general 
presumption that third-party software is unaffected by the copyleft 
requirements of the license of GCC. 
 
 
GNU GENERAL PUBLIC LICENSE 
 
Version 3, 29 June 2007 
 
Copyright © 2007 Free Software Foundation, Inc. <http://fsf.org/> 
 
Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies of this license document, 
but changing it is not allowed. 
Preamble 
 
The GNU General Public License is a free, copyleft license for software and other kinds 
of works. 
 
The licenses for most software and other practical works are designed to take away your 
freedom to share and change the works. By contrast, the GNU General Public License is 
intended to guarantee your freedom to share and change all versions of a program--to 
make sure it remains free software for all its users. We, the Free Software Foundation, 
use the GNU General Public License for most of our software; it applies also to any oth-
er work released this way by its authors. You can apply it to your programs, too. 
 
When we speak of free software, we are referring to freedom, not price. Our General 
Public Licenses are designed to make sure that you have the freedom to distribute cop-
ies of free software (and charge for them if you wish), that you receive source code or 
can get it if you want it, that you can change the software or use pieces of it in new free 
programs, and that you know you can do these things. 
 
To protect your rights, we need to prevent others from denying you these rights or ask-
ing you to surrender the rights. Therefore, you have certain responsibilities if you distrib-
ute copies of the software, or if you modify it: responsibilities to respect the freedom of 
others. 
 
For example, if you distribute copies of such a program, whether gratis or for a fee, you 
must pass on to the recipients the same freedoms that you received. You must make 
sure that they, too, receive or can get the source code. And you must show them these 
terms so they know their rights. 
 
Developers that use the GNU GPL protect your rights with two steps: (1) assert copyright 
on the software, and (2) offer you this License giving you legal permission to copy, dis-
tribute and/or modify it. 
 
For the developers' and authors' protection, the GPL clearly explains that there is no 
warranty for this free software. For both users' and authors' sake, the GPL requires that 
modified versions be marked as changed, so that their problems will not be attributed 
erroneously to authors of previous versions. 
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 Some devices are designed to deny users access to install or run modified versions of 
the software inside them, although the manufacturer can do so. This is fundamentally 
incompatible with the aim of protecting users' freedom to change the software. The sys-
tematic pattern of such abuse occurs in the area of products for individuals to use, which 
is precisely where it is most unacceptable. Therefore, we have designed this version of 
the GPL to prohibit the practice for those products. If such problems arise substantially in 
other domains, we stand ready to extend this provision to those domains in future ver-
sions of the GPL, as needed to protect the freedom of users. 
 
Finally, every program is threatened constantly by software patents. States should not 
allow patents to restrict development and use of software on general-purpose comput-
ers, but in those that do, we wish to avoid the special danger that patents applied to a 
free program could make it effectively proprietary. To prevent this, the GPL assures that 
patents cannot be used to render the program non-free. 
 
The precise terms and conditions for copying, distribution and modification follow. 
TERMS AND CONDITIONS 
 
0. Definitions. 
 
“This License” refers to version 3 of the GNU General Public License. 
 
“Copyright” also means copyright-like laws that apply to other kinds of works, such as 
semiconductor masks. 
 
“The Program” refers to any copyrightable work licensed under this License. Each licen-
see is addressed as “you”. “Licensees” and “recipients” may be individuals or organiza-
tions. 
 
To “modify” a work means to copy from or adapt all or part of the work in a fashion re-
quiring copyright permission, other than the making of an exact copy. The resulting work 
is called a “modified version” of the earlier work or a work “based on” the earlier work. 
 
A “covered work” means either the unmodified Program or a work based on the Pro-
gram. 
 
To “propagate” a work means to do anything with it that, without permission, would make 
you directly or secondarily liable for infringement under applicable copyright law, except 
executing it on a computer or modifying a private copy. Propagation includes copying, 
distribution (with or without modification), making available to the public, and in some 
countries other activities as well. 
 
To “convey” a work means any kind of propagation that enables other parties to make or 
receive copies. Mere interaction with a user through a computer network, with no trans-
fer of a copy, is not conveying. 
 
An interactive user interface displays “Appropriate Legal Notices” to the extent that it 
includes a convenient and prominently visible feature that (1) displays an appropriate 
copyright notice, and (2) tells the user that there is no warranty for the work (except to 
the extent that warranties are provided),  
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 that licensees may convey the work under this License, and how to view a copy of this 
License. If the interface presents a list of user commands or options, such as a menu, a 
prominent item in the list meets this criterion. 
 
1. Source Code. 
 
The “source code” for a work means the preferred form of the work for making modifica-
tions to it. “Object code” means any non-source form of a work. 
 
A “Standard Interface” means an interface that either is an official standard defined by a 
recognized standards body, or, in the case of interfaces specified for a particular pro-
gramming language, one that is widely used among developers working in that lan-
guage. 
 
The “System Libraries” of an executable work include anything, other than the work as a 
whole, that (a) is included in the normal form of packaging a Major Component, but 
which is not part of that Major Component, and (b) serves only to enable use of the work 
with that Major Component, or to implement a Standard Interface for which an imple-
mentation is available to the public in source code form. A “Major Component”, in this 
context, means a major essential component (kernel, window system, and so on) of the 
specific operating system (if any) on which the executable work runs, or a compiler used 
to produce the work, or an object code interpreter used to run it. 
 
The “Corresponding Source” for a work in object code form means all the source code 
needed to generate, install, and (for an executable work) run the object code and to 
modify the work, including scripts to control those activities. However, it does not include 
the work's System Libraries, or general-purpose tools or generally available free pro-
grams which are used unmodified in performing those activities but which are not part of 
the work. For example, Corresponding Source includes interface definition files associ-
ated with source files for the work, and the source code for shared libraries and dynami-
cally linked subprograms that the work is specifically designed to require, such as by 
intimate data communication or control flow between those subprograms and other parts 
of the work. 
 
The Corresponding Source need not include anything that users can regenerate auto-
matically from other parts of the Corresponding Source. 
 
The Corresponding Source for a work in source code form is that same work. 
 
2. Basic Permissions. 
 
All rights granted under this License are granted for the term of copyright on the Pro-
gram, and are irrevocable provided the stated conditions are met. This License explicitly 
affirms your unlimited permission to run the unmodified Program. The output from run-
ning a covered work is covered by this License only if the output, given its content, con-
stitutes a covered work. This License acknowledges your rights of fair use or other 
equivalent, as provided by copyright law. 
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 You may make, run and propagate covered works that you do not convey, without condi-
tions so long as your license otherwise remains in force. You may convey covered works 
to others for the sole purpose of having them make modifications exclusively for you, or 
provide you with facilities for running those works, provided that you comply with the 
terms of this License in conveying all material for which you do not control copyright. 
Those thus making or running the covered works for you must do so exclusively on your 
behalf, under your direction and control, on terms that prohibit them from making any 
copies of your copyrighted material outside their relationship with you. 
 
Conveying under any other circumstances is permitted solely under the conditions stated 
below. Sublicensing is not allowed; section 10 makes it unnecessary. 
 
3. Protecting Users' Legal Rights From Anti-Circumvention Law. 
 
No covered work shall be deemed part of an effective technological measure under any 
applicable law fulfilling obligations under article 11 of the WIPO copyright treaty adopted 
on 20 December 1996, or similar laws prohibiting or restricting circumvention of such 
measures. 
 
When you convey a covered work, you waive any legal power to forbid circumvention of 
technological measures to the extent such circumvention is effected by exercising rights 
under this License with respect to the covered work, and you disclaim any intention to 
limit operation or modification of the work as a means of enforcing, against the work's 
users, your or third parties' legal rights to forbid circumvention of technological 
measures. 
 
4. Conveying Verbatim Copies. 
 
You may convey verbatim copies of the Program's source code as you receive it, in any 
medium, provided that you conspicuously and appropriately publish on each copy an 
appropriate copyright notice; keep intact all notices stating that this License and any 
non-permissive terms added in accord with section 7 apply to the code; keep intact all 
notices of the absence of any warranty; and give all recipients a copy of this License 
along with the Program. 
 
You may charge any price or no price for each copy that you convey, and you may offer 
support or warranty protection for a fee. 
 
5. Conveying Modified Source Versions. 
 
You may convey a work based on the Program, or the modifications to produce it from 
the Program, in the form of source code under the terms of section 4, provided that you 
also meet all of these conditions: 
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 a) The work must carry prominent notices stating that you modified it, and giving a rele-
vant date. 
b) The work must carry prominent notices stating that it is released under this License 
and any conditions added under section 7. This requirement modifies the requirement in 
section 4 to “keep intact all notices”. 
c) You must license the entire work, as a whole, under this License to anyone who 
comes into possession of a copy. This License will therefore apply, along with any appli-
cable section 7 additional terms, to the whole of the work, and all its parts, regardless of 
how they are packaged. This License gives no permission to license the work in any 
other way, but it does not invalidate such permission if you have separately received it. 
d) If the work has interactive user interfaces, each must display Appropriate Legal Notic-
es; however, if the Program has interactive interfaces that do not display Appropriate 
Legal Notices, your work need not make them do so. 
 
A compilation of a covered work with other separate and independent works, which are 
not by their nature extensions of the covered work, and which are not combined with it 
such as to form a larger program, in or on a volume of a storage or distribution medium, 
is called an “aggregate” if the compilation and its resulting copyright are not used to limit 
the access or legal rights of the compilation's users beyond what the individual works 
permit. Inclusion of a covered work in an aggregate does not cause this License to apply 
to the other parts of the aggregate. 
 
6. Conveying Non-Source Forms. 
 
You may convey a covered work in object code form under the terms of sections 4 and 
5, provided that you also convey the machine-readable Corresponding Source under the 
terms of this License, in one of these ways: 
 
a) Convey the object code in, or embodied in, a physical product (including a physical 
distribution medium), accompanied by the Corresponding Source fixed on a durable 
physical medium customarily used for software interchange. 
b) Convey the object code in, or embodied in, a physical product (including a physical 
distribution medium), accompanied by a written offer, valid for at least three years and 
valid for as long as you offer spare parts or customer support for that product model, to 
give anyone who possesses the object code either (1) a copy of the Corresponding 
Source for all the software in the product that is covered by this License, on a durable 
physical medium customarily used for software interchange, for a price no more than 
your reasonable cost of physically performing this conveying of source, or (2) access to 
copy the Corresponding Source from a network server at no charge. 
c) Convey individual copies of the object code with a copy of the written offer to provide 
the Corresponding Source. This alternative is allowed only occasionally and noncom-
mercially, and only if you received the object code with such an offer, in accord with sub-
section 6b. 
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 d) Convey the object code by offering access from a designated place (gratis or for a 
charge), and offer equivalent access to the Corresponding Source in the same way 
through the same place at no further charge. You need not require recipients to copy the 
Corresponding Source along with the object code. If the place to copy the object code is 
a network server, the Corresponding Source may be on a different server (operated by 
you or a third party) that supports equivalent copying facilities, provided you maintain 
clear directions next to the object code saying where to find the Corresponding Source. 
Regardless of what server hosts the Corresponding Source, you remain obligated to 
ensure that it is available for as long as needed to satisfy these requirements. 
e) Convey the object code using peer-to-peer transmission, provided you inform other 
peers where the object code and Corresponding Source of the work are being offered to 
the general public at no charge under subsection 6d. 
 
A separable portion of the object code, whose source code is excluded from the Corre-
sponding Source as a System Library, need not be included in conveying the object 
code work. 
 
A “User Product” is either (1) a “consumer product”, which means any tangible personal 
property which is normally used for personal, family, or household purposes, or (2) any-
thing designed or sold for incorporation into a dwelling. In determining whether a product 
is a consumer product, doubtful cases shall be resolved in favor of coverage. For a par-
ticular product received by a particular user, “normally used” refers to a typical or com-
mon use of that class of product, regardless of the status of the particular user or of the 
way in which the particular user actually uses, or expects or is expected to use, the 
product. A product is a consumer product regardless of whether the product has sub-
stantial commercial, industrial or non-consumer uses, unless such uses represent the 
only significant mode of use of the product. 
 
“Installation Information” for a User Product means any methods, procedures, authoriza-
tion keys, or other information required to install and execute modified versions of a cov-
ered work in that User Product from a modified version of its Corresponding Source. The 
information must suffice to ensure that the continued functioning of the modified object 
code is in no case prevented or interfered with solely because modification has been 
made. 
 
If you convey an object code work under this section in, or with, or specifically for use in, 
a User Product, and the conveying occurs as part of a transaction in which the right of 
possession and use of the User Product is transferred to the recipient in perpetuity or for 
a fixed term (regardless of how the transaction is characterized), the Corresponding 
Source conveyed under this section must be accompanied by the Installation Infor-
mation. But this requirement does not apply if neither you nor any third party retains the 
ability to install modified object code on the User Product (for example, the work has 
been installed in ROM). 
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 The requirement to provide Installation Information does not include a requirement to 
continue to provide support service, warranty, or updates for a work that has been modi-
fied or installed by the recipient, or for the User Product in which it has been modified or 
installed. Access to a network may be denied when the modification itself materially and 
adversely affects the operation of the network or violates the rules and protocols for 
communication across the network. 
 
Corresponding Source conveyed, and Installation Information provided, in accord with 
this section must be in a format that is publicly documented (and with an implementation 
available to the public in source code form), and must require no special password or 
key for unpacking, reading or copying. 
 
7. Additional Terms. 
 
Additional permissions” are terms that supplement the terms of this License by making 
exceptions from one or more of its conditions. Additional permissions that are applicable 
to the entire Program shall be treated as though they were included in this License, to 
the extent that they are valid under applicable law. If additional permissions apply only to 
part of the Program, that part may be used separately under those permissions, but the 
entire Program remains governed by this License without regard to the additional per-
missions. 
 
When you convey a copy of a covered work, you may at your option remove any addi-
tional permissions from that copy, or from any part of it. (Additional permissions may be 
written to require their own removal in certain cases when you modify the work.) You 
may place additional permissions on material, added by you to a covered work, for which 
you have or can give appropriate copyright permission. 
 
Notwithstanding any other provision of this License, for material you add to a covered 
work, you may (if authorized by the copyright holders of that material) supplement the 
terms of this License with terms: 
 
a) Disclaiming warranty or limiting liability differently from the terms of sections 15 and 
16 of this License; or 
b) Requiring preservation of specified reasonable legal notices or author attributions in 
that material or in the Appropriate Legal Notices displayed by works containing it; or 
c) Prohibiting misrepresentation of the origin of that material, or requiring that modified 
versions of such material be marked in reasonable ways as different from the original 
version; or 
d) Limiting the use for publicity purposes of names of licensors or authors of the materi-
al; or 
e) Declining to grant rights under trademark law for use of some trade names, trade-
marks, or service marks; or 
f) Requiring indemnification of licensors and authors of that material by anyone who 
conveys the material (or modified versions of it) with contractual assumptions of liability 
to the recipient, for any liability that these contractual assumptions directly impose on 
those licensors and authors. 
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 All other non-permissive additional terms are considered “further restrictions” within the 
meaning of section 10. If the Program as you received it, or any part of it, contains a 
notice stating that it is governed by this License along with a term that is a further re-
striction, you may remove that term. If a license document contains a further restriction 
but permits relicensing or conveying under this License, you may add to a covered work 
material governed by the terms of that license document, provided that the further re-
striction does not survive such relicensing or conveying. 
 
If you add terms to a covered work in accord with this section, you must place, in the 
relevant source files, a statement of the additional terms that apply to those files, or a 
notice indicating where to find the applicable terms. 
 
Additional terms, permissive or non-permissive, may be stated in the form of a separate-
ly written license, or stated as exceptions; the above requirements apply either way. 
 
8. Termination. 
 
You may not propagate or modify a covered work except as expressly provided under 
this License. Any attempt otherwise to propagate or modify it is void, and will automati-
cally terminate your rights under this License (including any patent licenses granted un-
der the third paragraph of section 11). 
 
However, if you cease all violation of this License, then your license from a particular 
copyright holder is reinstated (a) provisionally, unless and until the copyright holder ex-
plicitly and finally terminates your license, and (b) permanently, if the copyright holder 
fails to notify you of the violation by some reasonable means prior to 60 days after the 
cessation. 
 
Moreover, your license from a particular copyright holder is reinstated permanently if the 
copyright holder notifies you of the violation by some reasonable means, this is the first 
time you have received notice of violation of this License (for any work) from that copy-
right holder, and you cure the violation prior to 30 days after your receipt of the notice. 
 
Termination of your rights under this section does not terminate the licenses of parties 
who have received copies or rights from you under this License. If your rights have been 
terminated and not permanently reinstated, you do not qualify to receive new licenses for 
the same material under section 10. 
 
9. Acceptance Not Required for Having Copies. 
 
You are not required to accept this License in order to receive or run a copy of the Pro-
gram. Ancillary propagation of a covered work occurring solely as a consequence of 
using peer-to-peer transmission to receive a copy likewise does not require acceptance. 
However, nothing other than this License grants you permission to propagate or modify 
any covered work. These actions infringe copyright if you do not accept this License. 
Therefore, by modifying or propagating a covered work, you indicate your acceptance of 
this License to do so. 
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 10. Automatic Licensing of Downstream Recipients. 
 
Each time you convey a covered work, the recipient automatically receives a license 
from the original licensors, to run, modify and propagate that work, subject to this Li-
cense. You are not responsible for enforcing compliance by third parties with this Li-
cense. 
 
An “entity transaction” is a transaction transferring control of an organization, or substan-
tially all assets of one, or subdividing an organization, or merging organizations. If prop-
agation of a covered work results from an entity transaction, each party to that 
transaction who receives a copy of the work also receives whatever licenses to the work 
the party's predecessor in interest had or could give under the previous paragraph, plus 
a right to possession of the Corresponding Source of the work from the predecessor in 
interest, if the predecessor has it or can get it with reasonable efforts. 
 
You may not impose any further restrictions on the exercise of the rights granted or af-
firmed under this License. For example, you may not impose a license fee, royalty, or 
other charge for exercise of rights granted under this License, and you may not initiate 
litigation (including a cross-claim or counterclaim in a lawsuit) alleging that any patent 
claim is infringed by making, using, selling, offering for sale, or importing the Program or 
any portion of it. 
 
11. Patents. 
 
A “contributor” is a copyright holder who authorizes use under this License of the Pro-
gram or a work on which the Program is based. The work thus licensed is called the 
contributor's “contributor version”. 
 
A contributor's “essential patent claims” are all patent claims owned or controlled by the 
contributor, whether already acquired or hereafter acquired, that would be infringed by 
some manner, permitted by this License, of making, using, or selling its contributor ver-
sion, but do not include claims that would be infringed only as a consequence of further 
modification of the contributor version. For purposes of this definition, “control” includes 
the right to grant patent sublicenses in a manner consistent with the requirements of this 
License. 
 
Each contributor grants you a non-exclusive, worldwide, royalty-free patent license un-
der the contributor's essential patent claims, to make, use, sell, offer for sale, import and 
otherwise run, modify and propagate the contents of its contributor version. 
 
In the following three paragraphs, a “patent license” is any express agreement or com-
mitment, however denominated, not to enforce a patent (such as an express permission 
to practice a patent or covenant not to sue for patent infringement). To “grant” such a 
patent license to a party means to make such an agreement or commitment not to en-
force a patent against the party. 
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 If you convey a covered work, knowingly relying on a patent license, and the Corre-
sponding Source of the work is not available for anyone to copy, free of charge and un-
der the terms of this License, through a publicly available network server or other readily 
accessible means, then you must either (1) cause the Corresponding Source to be so 
available, or (2) arrange to deprive yourself of the benefit of the patent license for this 
particular work, or (3) arrange, in a manner consistent with the requirements of this Li-
cense, to extend the patent license to downstream recipients. “Knowingly relying” means 
you have actual knowledge that, but for the patent license, your conveying the covered 
work in a country, or your recipient's use of the covered work in a country, would infringe 
one or more identifiable patents in that country that you have reason to believe are valid. 
 
If, pursuant to or in connection with a single transaction or arrangement, you convey, or 
propagate by procuring conveyance of, a covered work, and grant a patent license to 
some of the parties receiving the covered work authorizing them to use, propagate, mod-
ify or convey a specific copy of the covered work, then the patent license you grant is 
automatically extended to all recipients of the covered work and works based on it. 
 
A patent license is “discriminatory” if it does not include within the scope of its coverage, 
prohibits the exercise of, or is conditioned on the non-exercise of one or more of the 
rights that are specifically granted under this License. You may not convey a covered 
work if you are a party to an arrangement with a third party that is in the business of dis-
tributing software, under which you make payment to the third party based on the extent 
of your activity of conveying the work, and under which the third party grants, to any of 
the parties who would receive the covered work from you, a discriminatory patent license 
(a) in connection with copies of the covered work conveyed by you (or copies made from 
those copies), or (b) primarily for and in connection with specific products or compilations 
that contain the covered work, unless you entered into that arrangement, or that patent 
license was granted, prior to 28 March 2007. 
 
Nothing in this License shall be construed as excluding or limiting any implied license or 
other defenses to infringement that may otherwise be available to you under applicable 
patent law. 
 
12. No Surrender of Others' Freedom. 
 
If conditions are imposed on you (whether by court order, agreement or otherwise) that 
contradict the conditions of this License, they do not excuse you from the conditions of 
this License. If you cannot convey a covered work so as to satisfy simultaneously your 
obligations under this License and any other pertinent obligations, then as a conse-
quence you may not convey it at all. For example, if you agree to terms that obligate you 
to collect a royalty for further conveying from those to whom you convey the Program, 
the only way you could satisfy both those terms and this License would be to refrain 
entirely from conveying the Program. 
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 13. Use with the GNU Affero General Public License. 
 
Notwithstanding any other provision of this License, you have permission to link or com-
bine any covered work with a work licensed under version 3 of the GNU Affero General 
Public License into a single combined work, and to convey the resulting work. The terms 
of this License will continue to apply to the part which is the covered work, but the spe-
cial requirements of the GNU Affero General Public License, section 13, concerning 
interaction through a network will apply to the combination as such. 
 
14. Revised Versions of this License. 
 
The Free Software Foundation may publish revised and/or new versions of the GNU 
General Public License from time to time. Such new versions will be similar in spirit to 
the present version, but may differ in detail to address new problems or concerns. 
 
Each version is given a distinguishing version number. If the Program specifies that a 
certain numbered version of the GNU General Public License “or any later version” ap-
plies to it, you have the option of following the terms and conditions either of that num-
bered version or of any later version published by the Free Software Foundation. If the 
Program does not specify a version number of the GNU General Public License, you 
may choose any version ever published by the Free Software Foundation. 
 
If the Program specifies that a proxy can decide which future versions of the GNU Gen-
eral Public License can be used, that proxy's public statement of acceptance of a version 
permanently authorizes you to choose that version for the Program. 
 
Later license versions may give you additional or different permissions. However, no 
additional obligations are imposed on any author or copyright holder as a result of your 
choosing to follow a later version. 
 
15. Disclaimer of Warranty. 
 
THERE IS NO WARRANTY FOR THE PROGRAM, TO THE EXTENT PERMITTED BY 
APPLICABLE LAW. EXCEPT WHEN OTHERWISE STATED IN WRITING THE 
COPYRIGHT HOLDERS AND/OR OTHER PARTIES PROVIDE THE PROGRAM “AS 
IS” WITHOUT WARRANTY OF ANY KIND, EITHER EXPRESSED OR IMPLIED, 
INCLUDING, BUT NOT LIMITED TO, THE IMPLIED WARRANTIES OF 
MERCHANTABILITY AND FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. THE ENTIRE 
RISK AS TO THE QUALITY AND PERFORMANCE OF THE PROGRAM IS WITH YOU. 
SHOULD THE PROGRAM PROVE DEFECTIVE, YOU ASSUME THE COST OF ALL 
NECESSARY SERVICING, REPAIR OR CORRECTION. 







Open Source Software  
 


 Módulo tecnológico TM Timer DIDQ 10x24V (6ES7138‑6CG00‑0BA0) 
104 Manual de producto, 08/2014, A5E34301688-AA 


 16. Limitation of Liability. 
 
IN NO EVENT UNLESS REQUIRED BY APPLICABLE LAW OR AGREED TO IN 
WRITING WILL ANY COPYRIGHT HOLDER, OR ANY OTHER PARTY WHO 
MODIFIES AND/OR CONVEYS THE PROGRAM AS PERMITTED ABOVE, BE LIABLE 
TO YOU FOR DAMAGES, INCLUDING ANY GENERAL, SPECIAL, INCIDENTAL OR 
CONSEQUENTIAL DAMAGES ARISING OUT OF THE USE OR INABILITY TO USE 
THE PROGRAM (INCLUDING BUT NOT LIMITED TO LOSS OF DATA OR DATA 
BEING RENDERED INACCURATE OR LOSSES SUSTAINED BY YOU OR THIRD 
PARTIES OR A FAILURE OF THE PROGRAM TO OPERATE WITH ANY OTHER 
PROGRAMS), EVEN IF SUCH HOLDER OR OTHER PARTY HAS BEEN ADVISED OF 
THE POSSIBILITY OF SUCH DAMAGES. 
 
17. Interpretation of Sections 15 and 16. 
 
If the disclaimer of warranty and limitation of liability provided above cannot be given 
local legal effect according to their terms, reviewing courts shall apply local law that most 
closely approximates an absolute waiver of all civil liability in connection with the Pro-
gram, unless a warranty or assumption of liability accompanies a copy of the Program in 
return for a fee. 
 
END OF TERMS AND CONDITIONS 
How to Apply These Terms to Your New Programs 
 
If you develop a new program, and you want it to be of the greatest possible use to the 
public, the best way to achieve this is to make it free software which everyone can redis-
tribute and change under these terms. 
 
To do so, attach the following notices to the program. It is safest to attach them to the 
start of each source file to most effectively state the exclusion of warranty; and each file 
should have at least the “copyright” line and a pointer to where the full notice is found. 
 
<one line to give the program's name and a brief idea of what it does.> 
Copyright (C) <year> <name of author> 
 
This program is free software: you can redistribute it and/or modify 
it under the terms of the GNU General Public License as published by 
the Free Software Foundation, either version 3 of the License, or 
(at your option) any later version. 
 
This program is distributed in the hope that it will be useful, 
but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
GNU General Public License for more details. 
 
You should have received a copy of the GNU General Public License 
along with this program. If not, see <http://www.gnu.org/licenses/>. 
 
Also add information on how to contact you by electronic and paper mail. 
 
If the program does terminal interaction, make it output a short notice like this when it 
starts in an interactive mode: 
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 <program> Copyright (C) <year> <name of author> 
This program comes with ABSOLUTELY NO WARRANTY; for details type `show w'. 
This is free software, and you are welcome to redistribute it 
under certain conditions; type `show c' for details. 
 
The hypothetical commands `show w' and `show c' should show the appropriate parts of 
the General Public License. Of course, your program's commands might be different; for 
a GUI interface, you would use an “about box”. 
 
You should also get your employer (if you work as a programmer) or school, if any, to 
sign a “copyright disclaimer” for the program, if necessary. For more information on this, 
and how to apply and follow the GNU GPL, see <http://www.gnu.org/licenses/>. 
 
The GNU General Public License does not permit incorporating your program into pro-
prietary programs. If your program is a subroutine library, you may consider it more use-
ful to permit linking proprietary applications with the library. If this is what you want to do, 
use the GNU Lesser General Public License instead of this License. But first, please 
read <http://www.gnu.org/philosophy/why-not-lgpl.html>. 


2 This configure script is free software; the Free Software Foundation 
gives unlimited permission to copy, distribute and modify it. 


Copyrights: 


Copyright (C) 2003 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 
Free Software Foundation, Inc. 
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Copyright © Siemens AG 2015. 
Reservados todos los derechos 


Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
Este manual incluye información específica del módulo sobre el cableado, diagnóstico y 
datos técnicos del módulo tecnológico. 


La información general sobre el diseño y puesta en servicio del ET 200SP está disponible 
en el manual de sistema ET 200SP.  


Convenciones 
Tenga en cuenta las notas marcadas de la siguiente manera: 


 


 Nota 


Una nota contiene información importante sobre el producto descrito en la documentación, 
sobre el manejo del producto y sobre la sección de la documentación a la que se debe 
prestar especial atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
al respecto en (https://support.industry.siemens.com/cs/?lc=en-US). 



http://www.siemens.com/industrialsecurity

https://support.industry.siemens.com/cs/?lc=en-US
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Software de código abierto 
El software de código abierto se utiliza en el firmware del producto descrito. Este software 
se proporciona de forma gratuita. Somos responsables del producto descrito, incluido el 
software de código abierto contenido, de conformidad con las condiciones aplicables al 
producto. Siemens no se hace responsable por el uso del software de código abierto más 
allá de la secuencia de programa prevista, ni de los fallos causados por modificaciones en el 
software. 


Por razones legales, estamos obligados a publicar el texto original de las condiciones de 
licencia y avisos de derechos de autor. Lea la información relativa a esto en el apéndice 
"Software de código abierto (Página 150)". 
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 Guía de documentación 1 
 


 


Introducción 
Esta documentación modular de un producto SIMATIC abarca temas del sistema de 
automatización. 


La documentación completa para el sistema ET 200SP consta de los manuales de sistema, 
manuales de funciones y manuales de dispositivos respectivos. 


El sistema de información STEP 7 (Ayuda en pantalla TIA Portal) también le ayuda a 
configurar y programar el sistema de automatización. 


Relación de documentación para el módulo tecnológico TM Pulse 2x24V 
La siguiente tabla muestra la documentación adicional que se necesita cuando se utiliza el 
módulo tecnológico TM Pulse 2x24V. 


Tabla 1- 1 Documentación para el módulo tecnológico TM Pulse 2x24V 


Tema Documentación Contenido principal 
Descripción del 
sistema 


Manual de sistema 
ET 200SP Distributed I/O System 
(https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/58649
293?c=76156021003&t=1&s=BaseUnit&lc=es-ES) 
(Sistema de E/S descentralizadas ET 200SP) 


• Planificación de la 
aplicación 


• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en servicio 


Manuales de dispositivos 
Interface Module 
(https://support.industry.siemens.com/cs/products?dt
p=Manual&pnid=14034&lc=es-ES) (Módulo de inter-
faz) 


• Conexión 
• Alarmas, diagnósti-


cos, errores y men-
sajes de sistema 


• Datos técnicos 
• Plano acotado 


Manual de dispositivo para la BaseUnit ET 200SP 
6ES7-193-6B20-0BB1, compatible con el módulo 
TM Pulse 2x24V.  
ET 200SP BaseUnits 
(https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/59753
521?c=72851856267&t=1&s=ET 200SP Ba-
seUnit&lc=es-ES) (BaseUnits ET 200SP) 


Datos técnicos 



https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/58649293?c=76156021003&t=1&s=BaseUnit&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/58649293?c=76156021003&t=1&s=BaseUnit&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/products?dtp=Manual&pnid=14034&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/products?dtp=Manual&pnid=14034&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/59753521?c=72851856267&t=1&s=ET%20200SP%20BaseUnit&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/59753521?c=72851856267&t=1&s=ET%20200SP%20BaseUnit&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/59753521?c=72851856267&t=1&s=ET%20200SP%20BaseUnit&lc=es-ES
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Tema Documentación Contenido principal 
Configuración de 
los reguladores 
sin interferencias 


Manual de funciones SIMATIC S7-1500, ET 200MP, 
ET 200SP, ET 200AL Designing interference-free 
controllers 
(https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/59193
566?t=1&s=Designing interference free controllers 
function manual&lc=es-ES) (Diseño de los regu-
ladores sin interferencias SIMATIC S7-1500, ET 
200MP, ET 200SP, ET 200AL)  


• Principios básicos 
• Compatibilidad elec-


tromagnética 
• Protección contra 


rayos 


Modo isócrono Manual de funciones SIMATIC PROFINET with 
STEP 7 
(https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/49948
856?c=73850691339&t=1&s=PROFINET with STEP 
7 V13 SP1&lc=es-ES) (SIMATIC PROFINET con 
STEP 7) 


• Ventajas 
• Uso 
• Ajustes de parámet-


ros 


Manuales SIMATIC 
Todos los manuales actuales de los productos SIMATIC están disponibles para su descarga 
gratuita de Internet: Hotspot-Text (https://support.industry.siemens.com/cs/?lc=es-ES). 



https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/59193566?t=1&s=Designing%20interference%20free%20controllers%20function%20manual&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/59193566?t=1&s=Designing%20interference%20free%20controllers%20function%20manual&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/59193566?t=1&s=Designing%20interference%20free%20controllers%20function%20manual&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/49948856?c=73850691339&t=1&s=PROFINET%20with%20STEP%207%20V13%20SP1&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/49948856?c=73850691339&t=1&s=PROFINET%20with%20STEP%207%20V13%20SP1&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/49948856?c=73850691339&t=1&s=PROFINET%20with%20STEP%207%20V13%20SP1&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/?lc=es-ES
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 Relación de productos 2 
2.1 Propiedades 


Referencia 
6ES7138-6DB00-0BB1  


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo TM Pulse 2x24V 
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Propiedades 
El módulo tecnológico TM Pulse 2x24V tiene las siguientes propiedades: 


● 2 canales de salida de impulsos de hasta 2 A de intensidad de salida por canal. 


– Funcionamiento a un canal: los dos canales se combinan en un único canal lógico y 
están conectados en paralelo para generar señales de impulsos de hasta 4 A de 
intensidad de salida. 


– Funcionamiento a dos canales: los dos canales pueden trabajar independientemente 
uno del otro. 


● Sincronización de impulsos programable. 


 
Sincronización 
de impulsos 


Mínimo Máximo 
Opción rápida 


 inhibida 
Opción rápida 


 habilitada 
Opción rápida 


 inhibida 
Opción rápida 


 habilitada 
Duración del 
impulso 


 10 μs 1 1,5 µs 1  85.000.000 μs (85 s) 


Duración del 
período 


100 µs 10 µs 


Retardo a la 
conexión 


0 μs 


Retardo a la 
desconexión 
Frecuencia 0,02 Hz 10 kHz 100 kHz 
 1 Es posible tener un valor más pequeño para la cadena de impulsos PWM, retardo a la 


conexión/desconexión y modos de motor DC, pero no está garantizado. 
 


 
Modo paralelo 
 


Intensidad de salida de impulsos máxima 
Opción rápida inhibida Opción rápida habilitada 


Inhibido 2 A (dos canales) 100 mA (dos canales) 
Habilitado  4 A (un canal) No permitido 


● Puede configurar las entradas digitales DI0.0 (canal 0) y DI1.0 (canal 1) como entradas 
de hardware habilitadas que inician la secuencia de impulsos de salida, o como entradas 
directamente utilizables por el programa e independientes de la generación de impulsos. 
En el modo de motor DC, puede detener el motor mediante el uso de las entradas 
digitales para el control de parada externo. 


● Si configura un funcionamiento a un canal de 4 A, los dos canales de salida se conectan 
en paralelo. Para controlar la conexión en paralelo solo se parametriza el canal 0 y solo 
DI0.0 está disponible como entrada digital/habilitación hardware. 
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● Cada salida digital del canal dispone de dos conexiones de carga: 


– Todos los modos excepto el modo de motor DC utilizan una sola conexión de salida 
unipolar (DQn.A). 


– En motor DC, conecte una carga entre las conexiones de salida bipolares (DQn.A y 
DQn.B). Por ejemplo, una salida de canal puede accionar un motor DC en ambas 
direcciones mediante la inversión de la polaridad de tensión. Tenga en cuenta que no 
todas las funciones están disponibles en el modo de motor DC; por ejemplo, no se 
permite la medición ni el control de corriente. 


● Las salidas digitales tienen diodos de protección integrados para evitar las 
sobretensiones debidas a la apertura de inductancias. No se requieren diodos de 
protección externos para cargas inductivas. 


Modos de operación 
● Salida de impulsos: salida de un solo impulso con duración variable y retardo a la 


conexión. 


● Modulación del ancho de impulso (PWM): 


– Salida de una frecuencia con una duración del período definida y relación variable 
entre la anchura de impulso y la duración del período (ciclo de trabajo). 


– PWM puede variar la intensidad en las cargas accionadas. Puede utilizar el modo 
PWM para controlar la temperatura en una resistencia de calefacción o la fuerza 
desde una bobina en una válvula proporcional. 


● Cadena de impulsos: salida de una cadena de impulsos con asignación de cantidad de 
impulsos, duración del período, relación entre la anchura de impulso y la duración del 
período (ciclo de trabajo), y retardo a la conexión. 


● Retardo a la conexión/desconexión: la salida de impulsos sigue la señal en la entrada 
digital DIn.0 después de un retardo a la conexión o desconexión asignado. 


● Salida de frecuencia: impulsos de salida a una frecuencia variable, con una anchura de 
impulso fija para un ciclo de trabajo de período de impulsos del 50%. 


● Motor DC: accionamiento de un motor en ambas direcciones con una salida bipolar 
PWM. Puede asignar una entrada digital como una señal de "parada externa" para el 
motor. 
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Funciones 
● Contador de secuencias: contaje de secuencias de salida completadas proporcionando 


una señal de respuesta. El contador de secuencias puede contar secuencias de salida 
cortas que son demasiado rápidas para que su programa las pueda supervisar. Por 
ejemplo, el contador es útil cuando la secuencia de salida es más rápida que el tiempo 
de ciclo de su programa y la secuencia de salida se dispara por la entrada digital DI. El 
contador de secuencias se limita a 4 bits (rango de contaje de 0 a 15). 


● El contador de secuencias solo está disponible para: 


– Los modos de salida de impulsos y cadena de impulsos.  
Sin habilitación hardware, el contador se pone a 1 una vez finalizada la secuencia de 
salida. 
Con habilitación hardware, el contador se incrementa después de cada secuencia de 
salida completada. 


– Modo retardo a la conexión/desconexión. 
El contador se incrementa en la salida digital DQn.A con cada flanco ascendente y 
descendente. 


● Medición de corriente: para modos de cadena de impulsos y PWM. 


● Control de corriente: control en lazo del PID para el control de corriente proporcional en 
modo PWM. 


● Dithering: superpone una señal dither en la salida PWM para mejorar el control de la 
válvula proporcional y evitar su agarrotamiento. 


● Control directo de la salida digital por medio del programa de control. 


● Respuesta de salida programable a la condición CPU/maestroSTOP. 


● Detección de errores y diagnósticos: 


– Subtensión o no hay tensión de alimentación L+. 


– Cortocircuito o sobrecarga de una salida digital. 


– Cortocircuito o subtensión en la alimentación eléctrica del sensor. 


– Error de sobretemperatura. 


– Fallo de parametrización. 


– Error de módulo/firmware. 


Configuración 
Opciones de software de configuración del TM Pulse 2x24V:  


● TIA Portal V13 + SP1 con HSP 0131 (paquete de soporte de hardware de Internet). 


● STEP 7 versión V5.5 + SP4 con HSP 0240. 


● Enlaces de archivos GSD: 


– archivos GSD de PROFIBUS 
(https://support.industry.siemens.com/cs/document/73016883?dti=0&lc=es-ES); 


– archivos GSD de PROFINET 
(https://support.industry.siemens.com/cs/document/57138621?dti=0&lc=es-ES). 



https://support.industry.siemens.com/cs/document/73016883?dti=0&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/document/57138621?dti=0&lc=es-ES
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Actualización de firmware 
Las actualizaciones de firmware se pueden descargar en la memoria del módulo 
TM Pulse 2x24V mediante el software de STEP 7 TIA Portal o el software de HW Config.  


Accesorios 
Los siguientes accesorios se pueden utilizar con el módulo y no se incluyen en el paquete 
del producto: 


● tira para rotulación; 


● etiquetas de identificación de color; 


● etiquetas de identificación de referencia. 


Se requiere una BaseUnit de tipo B1 para utilizar el módulo tecnológico. Para obtener una 
vista general de las BaseUnits que se utilizan con el módulo tecnológico, consulte la 
información de producto en la documentación del sistema de E/S descentralizadas 
ET 200SP (https://support.industry.siemens.com/cs/document/73021864?dti=0&lc=es-ES). 


Para obtener información detallada sobre el procedimiento de instalación, consulte el 
manual de sistema ET 200SP Distributed I/O System 
(https://support.industry.siemens.com/cs/document/58649293?dti=0&lc=es-ES) (Sistema de 
E/S descentralizadas ET 200SP). 
 



https://support.industry.siemens.com/cs/document/73021864?dti=0&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/document/58649293?dti=0&lc=es-ES
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 Modos de operación y funciones 3 
3.1 Vista general 


Modos de operación y funciones 
El TM Pulse 2x24V dispone de dos canales. Para cada canal se puede asignar un modo 
diferente: 


El modo de operación se parametriza con TIA Portal o HW Config. 


Se puede seleccionar uno de los seis modos de operación:  


● Salida de impulsos (impulso individual) 


● PWM 


● Cadena de impulsos 


● Retardo a la conexión/desconexión 


● Salida de frecuencia 


● Motor DC (PWM: rotación adelante y atrás. 


Aparte del modo de operación, el TM Pulse 2x24V puede ejecutar las siguientes funciones:  


● Si está habilitada, la opción de salida rápida le permite generar una duración mínima de 
impulso de 1,5 μs a una intensidad de 100 mA, y el modo no rápido (modo rápido 
inhibido) permite una duración mínima de impulso de 10 μs y una intensidad máxima de 
2 A (dos canales) o 4 A (un canal). 


● El contador de secuencias cuenta secuencias de salida completadas y proporciona una 
señal de respuesta. 


● Medición de corriente para modos PWM y cadena de impulsos. 


● Control de corriente para la intensidad de salida en modo PWM. 


● Dithering: superpone una señal dither en la salida PWM para mejorar el control de la 
válvula proporcional. 


● Se puede controlar directamente las salidas digitales con el programa de control, con 
control independiente para cada canal. 


● Conexión en paralelo de ambos canales para crear un canal lógico que puede accionar 
una intensidad de salida de 4 A. 


● La respuesta a CPU/maestro STOP se puede configurar. Las salidas se ponen en el 
estado que se asigna para la condición del programa de control STOP. 
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● El TM Pulse 2x24V proporciona diagnóstico del módulo y detección de errores de canal. 


 
Figura 3-1 Funcionamiento a dos canales 


 


 
Figura 3-2 Funcionamiento a un canal  
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Interfaces con el programa de control y el proceso bajo control 
El TM Pulse 2x24V tiene las siguientes conexiones de pin I/O BaseUnit para el proceso bajo 
control:  


Channel 0: 


● DI0.0 (entrada digital 0) 


● DQ0.A y DQ0.B (salida digital 0) 


– Se proporcionan dos conexiones para cada salida de canal (DQ0.A y DQ0.B). El 
cableado de carga depende de la asignación de modo de un canal. 


Channel 1: 


● DI1.0 (entrada digital 1) 


● DQ1.A y DQ1.B (salida digital 1) 


Puede encontrar una tabla de parámetros de configuración en la sección "Parametrización y 
estructura de los registros de datos de parámetros (Página 145)". 


Los modos de operación y las funciones se pueden modificar y observar con el programa de 
control mediante señales de control y de respuesta. Estos parámetros se listan en la sección 
"Interfaz de control y respuesta (Página 114)"  


En la sección "Modos de operación y funciones" encontrará lo siguiente: 


● descripciones del funcionamiento; 


● parámetros relevantes; 


● control relevante y señales de respuesta. 


La "Descripción de operaciones" para modos de operación y funciones se aplica a ambos 
canales. Los términos DIn.0, DQn.A y DQn.B se utilizan en las descripciones que se aplican 
a ambos canales.  
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3.2 Modo de salida de impulsos (impulso individual) 


Definición  
Después de que expire el retardo a la conexión asignado, el TM Pulse 2x24V emite un 
impulso en la salida digital DQn.A (secuencia de salida) para la duración del impulso que se 
ha establecido.  


Diagrama de impulsos  


 
Figura 3-3 Secuencia de salida del modo de salida de impulsos usando la señal opcional de habilitación HW para iniciar 


la secuencia de salida  


El cronograma anterior tiene el parámetro "Función DI" ajustado a "habilitación HW". La otra 
opción es ajustar "Función DI" a "Entrada". Si el parámetro "Función DI" se ajusta a 
"Entrada", entonces la fase de retardo a la conexión se inicia en el flanco de subida de 
SW_ENABLE.  
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Iniciar la secuencia de salida  
El programa de control debe emitir la habilitación para la secuencia de salida por medio de 
la habilitación software (SW_ENABLE 0 → 1). 


El bit de respuesta STS_SW_ENABLE indica que una habilitación software está presente en 
el TM Pulse 2x24V. 


Además es posible ajustar la entrada digital DIn.0 de un canal de TM Pulse 2x24V como 
habilitación hardware (habilitación HW) con el parámetro "Función DI". El retardo de entrada 
(filtro de ruido) de habilitación hardware se puede ajustar con el parámetro "Retardo de 
entrada". 


Si desea utilizar la habilitación hardware, esta tiene que combinarse con la habilitación 
software. Cuando se ha obtenido la habilitación software, la secuencia de salida comienza 
con el primer flanco ascendente de la habilitación hardware. Los posteriores flancos 
ascendentes de la habilitación hardware durante la secuencia de salida actual se ignoran. 
Cuando la habilitación HW está en nivel alto (flanco ascendente) y se mantiene así durante 
el tiempo de retardo de la entrada, se inicia el retardo a la conexión y se establece 
STS_ENABLE. Una vez transcurrido el retardo a la conexión, se emite el impulso con la 
duración del impulso asignada. La secuencia de salida termina con el fin del impulso y se 
borra STS_ENABLE . 


Si se reduce la duración del impulso a un tiempo que ya ha expirado, entonces la señal 
ERR_PULSE indica un error de salida de impulsos y la secuencia de salida se detiene. Para 
reanudar la salida de impulsos, se debe reiniciar la secuencia de salida después de 
producirse el error ERR_PULSE. Cuando comience la siguiente secuencia de salida, el 
TM Pulse 2x24V borrará el bit de respuesta ERR_PULSE. 


 


 Nota 
Señal de control de salida TM_CTRL_DQ del módulo tecnológico  
• Si TM_CTRL_DQ = 1, entonces el módulo TM Pulse 2x24V tiene el control y produce 


secuencias de impulsos en las salidas DQn.A. 
• Si TM_CTRL_DQ = 0, entonces la CPU tiene el control y el programa puede establecer 


las salidas DQn.A/DQn.B directamente con los bits de control SET_DQA/SET_DQB. 
 


Cancelar la secuencia de salida  
Al inhibir la habilitación software (SW_ENABLE = 1 → 0) se cancela la secuencia de salida 
actual y la duración del último período no se ha completa. STS_ENABLE y la salida digital 
DQn.A se resetean inmediatamente a 0. 


Es necesario reiniciar la secuencia de salida para comenzar una nueva salida de impulsos. 
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Tabla de verdad  
 
Habilitación 
software 
SW_ENABLE 


Parámetro 
Función DI 


 Habilitación hard-
ware 
(entrada digital DIn.0) 


Salida digital DQn.A 
(cuando TM_CTRL_DQ = 1) 


STS_ENABLE Secuencia de salida 


1 HW_ENABLE  0 → 1 y permanece 
en 1 durante el retar-
do de entrada. 
Solo activa para el 
primer flanco ascen-
dente, los flancos 
ascendentes adicio-
nales se ignoran y no 
se produce el ar-
ranque. 


0, si el retardo a la conexión > 0 
1, si el retardo a la conexión = 0 


0 → 1 Arrancar 


0 → 1 Entrada No utilizado 0, si el retardo a la conexión > 0 
1, si el retardo a la conexión = 0 


0 → 1 Arrancar 


0 HW_ENABLE o 
Entrada 


Cualquier estado 0 0 Cancelar 


1 HW_ENABLE o 
Entrada 


Cualquier estado 0, si el retardo a la conexión no ha expirado, o si la 
duración del impulso ha expirado. 
1, si el retardo a la conexión ha expirado y la dura-
ción del impulso 
no ha expirado. 


- 


0 → 1 HW_ENABLE 0 0 0 - 


Ajustar y modificar la duración del impulso  
El programa de control puede ajustar la duración del impulso directamente con el campo de 
la interfaz de control OUTPUT_VALUE como un valor numérico DWord en microsegundos:  


● Salida rápida habilitada, desde 2 μs hasta 85.000.000 μs. 


● Salida rápida inhibida, desde 10 μs hasta 85.000.000 μs. 


En caso de modificar la duración del impulso mientras se ejecuta una secuencia de salida, 
el tiempo de impulso ya transcurrido en la salida se restará de la nueva duración del impulso 
y el impulso se continuará emitiendo. 


Reducir la duración del impulso 
En caso de reducir la duración del impulso a un tiempo más corto que el tiempo de impulso 
ya transcurrido, la secuencia de salida se cancela. STS_ENABLE y la salida digital DQn.A 
se borran y el bit de estado ERR_PULSE se activa. En la siguiente secuencia de salida se 
borra el bit de estado ERR_PULSE. 
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Ajustar y modificar el retardo a la conexión  
● Actualización permanente 


El retardo a la conexión se puede controlar de forma permanente mediante la interfaz de 
control. El bit MODE_SLOT tiene que estar en 1 (actualización permanente); LD_SLOT 
tiene que tener el valor 2 (para el retardo a la conexión). Ajuste el retardo a la conexión 
como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en el campo de la interfaz de control 
SLOT. 


● Actualización única 


Ajuste el retardo a la conexión como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en los 
parámetros de configuración. Alternativamente, se puede hacer una sola actualización 
utilizando la interfaz de control. MODE_SLOT tiene que ser 0 (actualización única); 
LD_SLOT tiene que tener el valor 2 (para el retardo a la conexión). Ajuste el retardo a la 
conexión como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en el campo de la interfaz de 
control SLOT. 


En caso de modificar el valor de retardo a la conexión durante la secuencia de salida, el 
nuevo retardo a la conexión tendrá efecto en la siguiente secuencia de salida. 


Para obtener más detalles sobre el uso del valor SLOT, consulteManejo del parámetro 
SLOT (Página 117). 


Utilizar el contador de secuencias  
El contador de secuencias cuenta secuencias de salida de impulsos completadas y 
proporciona la variable de valor de contaje SEQ_CNT en la interfaz de respuesta. El 
contador de secuencias puede contar secuencias de salida cortas que son demasiado 
rápidas para que su programa las pueda supervisar. Consulte Contador de secuencias 
(Página 79) para obtener más detalles. 


Modo isócrono  
La información general está disponible en Función: Modo isócrono (Página 90). 


El modo isócrono no tiene ningún efecto sobre la funcionalidad del modo de operación 
Salida de impulsos. 


Si desea sincronizar la secuencia de salida con To, establezca el parámetro Función DI a 
"Entrada" y la secuencia de salida de impulsos se iniciará en To. 
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Parámetros de salida de impulsos  
 
Parámetro de salida de impul-
sos 


Significado Rango de valores Valor predeter-
minado 


Modo 0 = ajuste del modo de operación Salida de 
impulsos. 


0 = salida de impulsos 
1 = modulación del ancho de 
impulsos 
2 = cadena de impulsos 
3 = retardo a la 
conexión/desconexión 
4 = salida de frecuencia 
5 = motor DC 


1 


Salida rápida 1 La salida, cuando está habilitada, es compatible 
con frecuencias más altas en cargas más pe-
queñas. 


0 = inhibida 
1 = habilitada 


Inhibido 


Función DI La entrada digital DIn.0 se puede utilizar como 
entrada o como habilitación hardware. La señal 
en DIn.0, después de la filtración de ruido por el 
retardo de entrada, se interpreta en el 
TM Pulse 2x24V como el inicio de la secuencia 
de salida. 


0 = entrada 
1 = habilitación HW 


Entrada 


Retardo de entrada DIn.0: una entrada digital debe ser estable en el 
tiempo de retardo (supresión de ruido de se-
ñales). 


0 = desactivado (4 μs) 
1 = 0,05 ms 
2 = 0,1 ms 
3 = 0,4 ms 
4 = 0,8 ms 
5 = 1,6 ms 
6 = 3,2 ms 
7 = 12,8 ms 
8 = 20 ms 


0,1 ms 


Retardo a la conexión Tiempo que transcurre desde el inicio de la 
secuencia de salida hasta la salida del impulso. 
El retardo a la conexión se puede modificar en el 
programa de control con el parámetro SLOT. 


De 0 μs a 85.000.000 μs 0 μs 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)". 
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Señales de control y respuesta para el modo de salida de impulsos  
 
Interfaz de control: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Channel 0 Channel 1 1 
Bytes 0 a 3 Bytes 12 a 15  OUTPUT_VALUE 


(DWord) 
Duración del impulso: el tiempo que la salida digital DQn.A permanece establecida 
después de que expire el tiempo de retardo. Si se infringe el límite inferior o superior 
del rango, se devuelve ERR_OUT_VAL en la interfaz de respuesta y se utiliza el 
último valor válido. 
Salida rápida inhibida: Salida rápida habilitada: 
De 10 μs a 85.000.000 μs  De 2 μs a 85.000.000 μs 


Bytes 4 a 7 Bytes 16 a 19  SLOT 
(DWord) 


El retardo a la conexión se puede modificar antes de que comience la secuencia de 
salida. Consulte MODE_SLOT. 
De 0 μs a 85.000.000 μs 


Byte 8 Byte 20 LD_SLOT Interpretación del valor SLOT: todos los demás valores no enumerados a contin-
uación no son válidos y producen el errorERR_LD (en el modo de actualización 
única) o ERR_SLOT_VAL (en el modo de actualización permanente). 
Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0  
0 0 0 0 Posición de reposo; no se hace nada con el valor. 
0 0 1 0 Retardo a la conexión en μs. 


Byte 8: Bit 4 Byte 20: Bit 4 MODE_SLOT Bit 4 Modo para el uso del campo SLOT. 
0 Modo de actualización única. 
1 Modo de actualización permanente. 


Byte 9: Bit 0 Byte 21: Bit 0 SW_ENABLE Bit 0 Habilitación software: iniciar/habilitar y cancelar/inhibir la secuencia de 
salida. 


0 Salida inhibida/cancelada 
0 → 1  Inicia la secuencia de salida en el flanco ascendente cuando "Función DI" = 


"Entrada". 
1 Habilita la secuencia de salida cuando el inicio depende de la habilitación 


HW con "Función DI" = "Habilitación HW". 
Byte 9: Bit 1 Byte 21: Bit 1 TM_CTRL_DQ Bit 1 Establece la fuente de salida DQn.A: seleccionar programa CPU o secuen-


cia de salida del módulo. 
0 DQn.A y DQn.B están controladas por la CPU (su lógica de programa) por 


medio de los bits de control SET_DQA y SET_DQB. 
1 DQn.A está controlada por la secuencia de salida de impulsos del módulo. 


DQn.B es siempre 0. 
Byte 9: Bit 3 Byte 21: Bit 3 SET_DQA Bit 3 Controla el valor de la salida digital DQn.A si se borra TM_CTRL_DQ. 


0 0 en DQn.A. 
1 1 en DQn.A. 


Byte 9: Bit 4 Byte 21: Bit 4 SET_DQB Bit 4 Controla el valor de la salida digital DQn.B si se borran TM_CTRL_DQ y 
SET_DQA. 


0 0 en DQn.B. 
1 1 en DQn.B. 


Byte 10: Bit 0 Byte 22: Bit 0 RES_ERROR Bit 0 Resetear los errores presentes (ERR_LD, ERR_DQA, ERR_DQB y 
ERR_24V). 


0 El reseteo de errores no está activo. 
1 El reseteo de errores está activo. 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no como "1 canal (4 A)". 
Nota: todos los bytes y bits no descritos en la tabla anterior están reservados y deben estar a 0. 
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Interfaz de respuesta: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Channel 0 Channel 11 
Byte 0: Bit 0 Byte 8: Bit 0 ERR_PWR Bit 0 Indica subtensión en la alimentación eléctrica. Tenga en cuenta que el 


bit no se establece si la tensión no está presente. 
0 PWR no está en subtensión. 
1 PWR se detecta, pero con subtensión. 


Byte 0: Bit 1 Byte 8: Bit 1 ERR_24V Bit 1 Indica un cortocircuito o una sobrecarga en la salida de 24 V DC. 
Debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de control) para resetear este 
error.  


0 No hay cortocircuito en 24 V DC. 
1 Cortocircuito en 24 V DC. 


Byte 0: Bit 2 Byte 8: Bit 2 ERR_LD Bit 2 Indica un error al cargar un valor usando el campo SLOT (solo en modo 
SLOT de "actualización única"). 


0 Sin error de carga presente. 
1 Error de carga presente: debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de 


control) para resetear este error y poder utilizar el SLOT de nuevo. 
Byte 0: Bit 3 Byte 8: Bit 3 ERR_PULSE Bit 3 Indica un error de salida de impulsos. 


0 No hay error de salida de impulsos. 
1 Error de salida de impulsos. 


Byte 0: Bit 4 Byte 8: Bit 4 ERR_DQA Bit 4 Indica un cortocircuito en la salida DQn.B. Debe poner a 1 RES_ERROR 
(interfaz de control) para resetear este error. 


0 No hay cortocircuito en DQn.A. 
1 Cortocircuito en DQn.A. 


Byte 0: Bit 5 Byte 8: Bit 5 ERR_DQB Bit 5 Indica un cortocircuito en la salida DQn.B o un intento de establecer 
ambos DQ manualmente con SET_DQA, SET_DQB y TM_CTRL_DQ. 
Debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de control) para resetear este 
error. 


0 No hay cortocircuito en DQn.B. 
1 Cortocircuito en DQn.B, o un intento de establecer DQn.A y DQn.B. 


Byte 0: Bit 6 Byte 8: Bit 6 ERR_OUT_VAL Bit 6 Indica que se ha detectado un valor no válido en OUTPUT_VALUE. 
0 OUTPUT_VALUE es válido. 
1 OUTPUT_VALUE no es válido. Este bit se resetea automáticamente 


cuando el módulo lee un valor válido. 
Byte 0: Bit 7 Byte 8: Bit 7 ERR_SLOT_VAL Bit 7 Indica que se ha detectado un valor no válido en SLOT (solo en modo 


SLOT de "actualización permanente"). 
0 El valor SLOT es válido.  
0 → 1  El valor SLOT no es válido. Este bit se resetea automáticamente cuando 


el módulo lee un valor válido. 
Byte 1: Bit 2 Byte 9: Bit 2 STS_LD_SLOT Bit 2 Conmute el bit de confirmación para cada acción del SLOT en el modo 


SLOT de "actualización única". 
Cada alternancia de este bit significa una acción LD_SLOT correcta. 


Byte 1: Bit 4 Byte 9: Bit 4 STS_READY Bit 4 Indica que el módulo está listo y parametrizado. 
0 El módulo no está parametrizado. 
1 El módulo está parametrizado. 


Byte 1: Bit 5 Byte 9: Bit 5 STS_SW_ENABLE Bit 5 Indica el estado de SW_ENABLE (interfaz de control). 
0 SW_ENABLE borrado. 
1 SW_ENABLE ajustado. 
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Interfaz de respuesta: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Channel 0 Channel 11 
Byte 2: Bit 0 Byte 8: Bit 0 STS_ENABLE Bit 0 Indica una secuencia de salida en curso. 


0 Secuencia de salida sin ejecutarse. 
1 Secuencia de salida en ejecución. 


Byte 2: Bit 1 Byte 10: Bit 1 STS_DQA Bit 1 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.A. 
0 0 en la salida digital DQn.A. 
1 1 en la salida digital DQn.A. 


Byte 2: Bit 2 Byte 10: Bit 2 STS_DQB Bit 2 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.B. 
0 0 en la salida digital DQn.B. 
1 1 en la salida digital DQn.B. 


Byte 2: Bit 3 Byte 10: Bit 3 STS_DI Bit 3 Indica el nivel de señal en la entrada digital DIn.0. 
0 0 en la entrada digital DIn.0. 
1 1 en la entrada digital DIn.0. 


Byte 3: 
Bit 0 a 3 


Byte 11: 
Bit 0 a 3 


SEQ_CNT El contador de secuencias se incrementa una vez finalizada una secuencia de 
salida. 
Con SW_ENABLE: De 0 a 1 
Con habilitación HW: De 0 a 15 


Palabra 3 Palabra 7 Reservado Se lee como 0. 
 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no como "1 canal (4 A)". 


Nota: todos los bytes y bits no descritos en la tabla anterior están reservados y se leen como 0. 


Señales de entrada y salida para el modo de salida de impulsos  
 
Señales de entrada y 
salida 


Significado Rango de valores N.º de pin de 
BaseUnit en 
Channel 0 


N.º de pin de 
BaseUnit en 
Channel 1 


Señal de entrada 
Habilitación HW Puede seleccionar la habilitación HW con el 


parámetro "FunciónDI" y seleccionar el retar-
do de entrada con el parámetro "Retardo de 
entrada". 
La señal en DIn.0, después de la filtración de 
ruido por el retardo de entrada, se interpreta 
en el TM Pulse 2x24V como el inicio de la 
secuencia de salida. 


0 = habilitación HW borrada. 
1 = habilitación HW obtenida. 
0 → 1 = inicio de la secuencia 
de salida después del retar-
do de entrada, dependiente 
de la habilitación software 
(SW_ENABLE). 


3 4 


Señal de salida 
Impulso en la salida 
digital DQn.A 


Se emite un impulso en la salida digital DQn.A 
por la duración del impulso fijada. 


0 = no hay impulso. 
1 = impulso. 


9 10 


Consulte también Asignación de los pines y cableado de carga/sensor (Página 95) 
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3.3 Modo de modulación del ancho de impulso (PWM) 


Definición  
El ciclo de trabajo del ancho de impulso se controla con el campo de la interfaz de control 
OUTPUT_VALUE. El TM Pulse 2x24V genera impulsos continuos basados en este valor. El 
campo de la interfaz de control OUTPUT_VALUE determina el ciclo de trabajo (duración del 
impulso/duración del período) para PWM. La duración del período es ajustable. 


Después de la expiración del retardo a la conexión asignado, comienzan los impulsos de 
salida DQn.A (secuencia de salida). 


En el modo PWM, puede habilitar el control de corriente mediante la función de lazo interna 
PID para controlar la corriente de carga de salida. Cuando la opción de control de corriente 
está habilitada, el TM Pulse 2x24V controla el ciclo de trabajo y el campo de interfaz de 
control OUTPUT_VALUE se utiliza para asignar la corriente objetivo como relación entre 
corriente objetivo/corriente de referencia. 


Diagrama de impulsos  


 
Figura 3-4 Secuencia de salida de PWM 
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El cronograma anterior tiene el parámetro "Función DI" puesto a "HW_ENABLE". La otra 
opción es ajustar "Función DI" a "Entrada". Si el parámetro "Función DI" se ajusta a 
"Entrada", entonces la fase de retardo a la conexión se inicia en el flanco de subida de 
SW_ENABLE. 


Iniciar la secuencia de salida  
El programa de control debe emitir la habilitación para la secuencia de salida por medio de 
la habilitación software (SW_ENABLE 0 → 1). 


El bit de respuesta STS_SW_ENABLE indica la habilitación software presente en el 
TM Pulse 2x24V.  


Además es posible asignar la entrada digital DIn.0 del TM Pulse 2x24V como una 
habilitación HW con el parámetro "Función DI". El retardo de entrada (filtro de ruido) de la 
habilitación hardware se puede ajustar con el parámetro "Retardo de entrada". 


Si desea utilizar la habilitación hardware, esta tiene que combinarse con la habilitación 
software. Cuando se ha obtenido la habilitación software, la secuencia de salida comienza 
con el primer flanco ascendente de la habilitación hardware. El TM Pulse 2x24V ignora los 
posteriores flancos ascendentes de la habilitación hardware durante la secuencia de salida 
actual. La opción de habilitación hardware no es compatible con el modo isócrono.  


Cuando se emite la habilitación (flanco ascendente) y se mantiene en nivel alto durante el 
tiempo de retardo de la entrada, se inicia el retardo a la conexión y se establece 
STS_ENABLE. La secuencia de impulsos PWM se emite una vez transcurrido el retardo a la 
conexión. Mientras SW_ENABLE esté activado, la secuencia de salida se ejecuta de modo 
continuo. 


 


 Nota 
Señal de control de salida TM_CTRL del módulo tecnológico 
• Si TM_CTRL_DQ = 1, entonces el módulo TM Pulse 2x24V tiene el control y produce 


secuencias de impulsos en las salidas DQn.A. 
• Si TM_CTRL_DQ = 0, la CPU tiene el control y el programa puede establecer las salidas 


DQn.A/DQn.B directamente con los bits de control SET_DQA/SET_DQB. 
 


Cancelar la secuencia de salida 
Al inhibir la habilitación software (SW_ENABLE = 1 → 0) se cancela la secuencia de salida 
actual y la duración del último período no se completa. STS_ENABLE y la salida digital 
DQn.A se resetean inmediatamente a 0. 


Es necesario reiniciar la secuencia de salida para comenzar una nueva salida de impulsos. 
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Tabla de verdad  
 
Habilitación 
software 
SW_ENABLE 


Parámetro 
Función DI 


Habilitación hardware 
(entrada digital DIn.0) 


Salida digital DQn.A 
(cuando TM_CTRL_DQ = 1) 


STS_ENABLE Secuencia de 
salida 


1 HW_ENABLE 0 → 1 y permanece en 1 
durante el retardo de entra-
da. 
Solo activa para el primer 
flanco ascendente, los 
flancos ascendentes adi-
cionales se ignoran y no se 
produce el arranque. 


0, si el retardo a la conexión > 0 
1, si el retardo a la conexión = 0 


0 → 1 Arrancar 


0 → 1 Entrada No utilizado 0, si el retardo a la conexión > 0 
1, si el retardo a la conexión = 0 


0 → 1 Arrancar 


0 HW_ENABLE o 
Entrada 


Cualquier estado 0 0 Cancelar 


1 HW_ENABLE o 
Entrada 


Cualquier estado 0, si el retardo a la conexión no ha expirado o se 
está en una pausa entre impulsos. 
1, si el retardo a la conexión ha expirado y se está 
dentro de la duración del impulso. 


- 


0 → 1 HW_ENABLE 0 0 0 - 


Duración mínima de impulso y pausa mínima entre impulsos  
La duración mínima de impulso y la pausa mínima entre impulsos se superponen a la 
característica de salida proporcional. 


La duración mínima de impulso y la pausa mínima entre impulsos se parametrizan con el 
parámetro "Duración mínima de impulso"; ambos tienen siempre el mismo valor. 


● Una duración de impulso calculada por el TM Pulse 2x24V que sea más corta que la 
duración mínima de impulso se inhibe. 


● Una duración de impulso calculada por el TM Pulse 2x24V que sea más larga que el 
período menos la pausa mínima entre impulsos se ajusta en el valor de duración del 
período (ciclo de trabajo 1.000‰). 


 


 Nota 
Control de corriente y duración mínima de impulso PWM 


Si el control de corriente se activa por el bit de control de corriente en el registro de 
parametrización, la duración mínima de impulso y la pausa mínima entre impulsos 
parametrizadas se ignoran. 
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Figura 3-5 Modulación de la duración del impulso 


 


 Nota 


Si se activa Dithering sin control de corriente, el módulo utiliza la duración mínima de 
impulso y la pausa mínima entre impulsos. En este caso, la función Dithering superpuesta 
se reduce de manera que la duración efectiva del impulso se ajuste dentro del rango 
permitido.  


 


Ajustar y modificar el ciclo de trabajo del impulso  
OUTPUT_VALUE asigna el ciclo de trabajo para la duración del período actual. El rango del 
campo de la interfaz de control OUTPUT_VALUE se selecciona con el parámetro "Formato 
de salida".  


● Formato de salida "Porcentaje (%)": rango de valores entre 0 y 100. 
Duración del impulso = (OUTPUT_VALUE/100) x duración del período. 


● Formato de salida "Tanto por 1.000 (‰)": rango de valores entre 0 y 1.000. 
Duración del impulso = (OUTPUT_VALUE/1.000) x duración del período. 


● Formato de salida "Tanto por 10.000": rango de valores entre 0 y 10.000. 
Duración del impulso = (OUTPUT_VALUE/10.000) x duración del período. 


● Formato de salida "Salida analógica S7": rango de valores entre 0 y 27.648. 
Duración del impulso = (OUTPUT_VALUE/27.648) x duración del período. 


OUTPUT_VALUE se asigna directamente con el programa de control. Se aplica un nuevo 
OUTPUT_VALUE en el siguiente flanco ascendente de la salida. 
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Cuando la opción de control de corriente está habilitada, el módulo TM Pulse 2x24V controla 
el ciclo de trabajo y el campo de interfaz de control OUTPUT_VALUE se utiliza para asignar 
la corriente objetivo como relación entre corriente objetivo/corriente de referencia. Consulte 
la función Control de corriente (Página 82) para obtener más detalles. 


Ajustar y modificar la duración del período  
● Actualización permanente 


La duración del período se controla de forma permanente mediante la interfaz de control. 
El bit MODE_SLOT se tiene que ajustar ("1" significa actualización permanente); 
LD_SLOT tiene que tener el valor 1 ("1" significa duración del período). 
Ajuste el valor del período en el campo SLOT. La unidad es siempre el microsegundo. 


– Salida rápida habilitada: entre 10 μs y 85.000.000 μs en el campo SLOT. 


– Salida rápida inhibida: entre 100 μs y 85.000.000 μs en el campo SLOT. 


● Actualización única 
Ajuste la duración del período en los parámetros de configuración. Alternativamente, 
realice una sola actualización por medio de la interfaz de control. MODE_SLOT se tiene 
que borrar ("0" significa actualización única); LD_SLOT tiene que tener el valor 1 
("1" significa duración del período). Ajuste la duración del período en el campo SLOT. La 
unidad es siempre el microsegundo. 


– Salida rápida habilitada: entre 10 μs y 85.000.000 μs en los parámetros. 


– Salida rápida inhibida: entre 100 μs y 85.000.000 μs en los parámetros. 


La nueva duración del período se adopta con el siguiente flanco ascendente de la salida. 


Para obtener más detalles sobre el manejo del parámetro SLOT, consulte "Manejo del 
parámetro SLOT (interfaz de control) (Página 117)". 


Modo isócrono  
La información general está disponible en el apartado "Función: Modo isócrono 
(Página 90)". 


En el modo isócrono la secuencia de salida está sincronizada con el instante TO. La 
duración del período está coordinada con el ciclo de aplicación (el ciclo síncrono, un múltiplo 
del ciclo PROFINET). En este caso es posible que la duración del período asignada no se 
pueda ejecutar con exactitud. El TM Pulse 2x24V adapta el valor parametrizado de la 
duración del período al ciclo de aplicación de acuerdo con un algoritmo de cálculo. El 
cálculo se ejecuta de tal manera que se minimiza la diferencia entre la duración del período 
asignada y la calculada. En el caso menos favorable la desviación equivale a la mitad del 
ciclo de aplicación. La tabla siguiente muestra ejemplos de ello.  


 
Ciclo de aplica-
ción TCAC 1 


Duración del período 
asignada Tconsigna 


 
TCAC \ Treal 


Duración del período real calculada  
Treal 1 


10 ms (10000 μs) 5000 μs 2:1 5000 μs  
10 ms (10000 μs) 2000 μs 5:1 2000 μs  
10 ms (10000 μs) 3000 μs 3:1 3333 μs El siguiente valor posible se usa como valor 


real. 
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Ciclo de aplica-
ción TCAC 1 


Duración del período 
asignada Tconsigna 


 
TCAC \ Treal 


Duración del período real calculada  
Treal 1 


10 ms (10000 μs) 1800 μs 6:1 1666 μs El siguiente valor posible se usa como valor 
real. 


10 ms (10000 μs) 6000 μs 2:1 5000 μs El siguiente valor posible se usa como valor 
real. 


10 ms (10000 μs) 12000 μs 1:1 10000 μs El siguiente valor posible se usa como valor 
real. 


10 ms (10000 μs) 16000 μs 1:2 20000 μs El siguiente valor posible se usa como valor 
real. 


10 ms (10000 μs) 26000 μs 1:3 30000 μs El siguiente valor posible se usa como valor 
real. 


 1 La duración del período real calculada y el tiempo del ciclo de aplicación siempre tienen una relación de número entero 
(1:1, 1:2, 1:3, ..., 2:1, 3:1, ... ) redondeada hacia abajo al siguiente valor posible. 


La sincronización entre la salida digital y el ciclo de aplicación se muestra a continuación. En 
los ejemplos, la relación (On/Off) del ciclo de trabajo DQ aparece representada al 50%.  


● Ejemplo 1: La duración del período de 10000 μs es igual al tiempo del ciclo de aplicación 
de 10 ms (10000 μs). 


 







Modos de operación y funciones  
3.3 Modo de modulación del ancho de impulso (PWM) 


 Módulo tecnológico TM Pulse 2x24V (6ES7138‑6DB00‑0BB1) 
32 Manual de producto, 09/2015, A5E35061202-AA 


 


● Ejemplo 2: La duración del período de 3333 μs es menor que el tiempo del ciclo de 
aplicación de 10 ms (10000 μs). 


 
 


● Ejemplo 3: La duración del período de 30000 μs es mayor que el tiempo del ciclo de 
aplicación de 10 ms (10000 μs). 


 
 


 Nota 
Funcionamiento isócrono PWM 


El módulo no utiliza el retardo a la conexión (considerado siempre como cero) y el 
parámetro "Función DI" está siempre en "Entrada". Solo se utiliza la habilitación software-
SW_ENABLE 0 → 1 para iniciar la secuencia de salida. 


 


Ajustar la duración mínima del impulso y la pausa mínima entre impulsos  
La duración mínima del impulso y la pausa mínima entre impulsos se asignan como un valor 
numérico DWord entre 0 y 85.000.000 μs por medio de la configuración del parámetro de 
canal "Duración mínima del impulso". 
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La unidad es siempre el microsegundo. Este valor solo se puede modificar utilizando el 
registro del parámetro de configuración. 


Ajustar y modificar el retardo a la conexión  
● Actualización permanente 


El retardo a la conexión se puede controlar de forma permanente mediante la interfaz de 
control. El bit MODE_SLOT tiene que estar en 1 (actualización permanente); LD_SLOT 
tiene que tener el valor 2 (para el retardo a la conexión). Ajuste el retardo a la conexión 
como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en el campo SLOT. La unidad es 
siempre el microsegundo. 


● Actualización única 
Ajuste el retardo a la conexión como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en los 
parámetros de configuración. La unidad es siempre el microsegundo. Alternativamente, 
realice una sola actualización por medio de la interfaz de control. MODE_SLOT se tiene 
que borrar (actualización única); LD_SLOT tiene que tener el valor 2 (para el retardo a la 
conexión). Ajuste el retardo a la conexión como valor numérico entre 0 μs y 
85.000.000 μs en el campo SLOT. 


En caso de modificar el valor de retardo a la conexión durante la secuencia de salida, el 
nuevo retardo a la conexión tendrá efecto en la siguiente secuencia de salida. Para obtener 
más detalles sobre el uso del parámetro SLOT, consulteManejo del parámetro SLOT 
(Página 117). 


Medición de corriente  
La medición de corriente está disponible en el modo PWM. El programa de control puede 
utilizar la medición de corriente con fines de diagnóstico y de control. 


Encontrará más información en el apartado Función: Medición de corriente (Página 80). 


Control de corriente  
La medición de corriente está disponible en el modo PWM. El programa de control puede 
utilizar la medición de corriente con fines de diagnóstico y de control. 


Encontrará más información en el apartado Función: Control de corriente (Página 82). 
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Parámetros del modo de operación PWM  
 
Parámetro Significado Rango de valores Valor predeterminado 
Modo de operación 1 = ajuste del modo de operación PWM 0 = salida de impulsos 


1 = modulación del ancho de 
impulsos 
2 = cadena de impulsos 
3 = retardo a la 
conexión/desconexión 
4 = salida de frecuencia 
5 = motor DC  


1 


Salida rápida 1 La salida es compatible con frecuencias más 
altas. 


0 = inhibida 
1 = habilitada 


Inhibido 


Función DI La entrada digital DIn.0 se puede utilizar 
como entrada o como habilitación hardware. 
La señal en DIn.0, después de la filtración de 
ruido por el retardo de entrada, se interpreta 
en el TM Pulse 2x24V como el inicio de la 
secuencia de salida. 


0 = entrada 
1 = habilitación HW 


Entrada 


Formato de salida Define el formato del valor de relación (ciclo 
de trabajo). 


0 = formato analógico S7 
1 = Porcentaje (%) 
2 = Tanto por 1.000 
3 = Tanto por 10.000 


Porcentaje (%) 
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Parámetro Significado Rango de valores Valor predeterminado 
Retardo de entrada La entrada digital DIn.0 debe ser estable en el 


tiempo de retardo (supresión de ruido de 
señales).  


0 = desactivado (4 μs) 
1 = 0,05 ms 
2 = 0,1 ms 
3 = 0,4 ms 
4 = 0,8 ms 
5 = 1,6 ms 
6 = 3,2 ms 
7 = 12,8 ms 
8 = 20 ms 


0,1 ms 


Duración mínima de impulso Duración mínima de impulso y pausa mínima 
entre impulsos. 


0 μs y 85.000.000 μs 0 μs 


Período Duración del período del ciclo de impulsos de 
salida en μs. La duración del período se 
puede cambiar en el programa de control con 
el campo de la interfaz de control SLOT. 
 


• Salida rápida inhibida 


De 100 μs a 85.000.000 μs 


• Salida rápida habilitada 


De 10 μs a 85.000.000 μs 
 


2.000.000 μs 


Retardo a la conexión Tiempo que transcurre desde el inicio de la 
secuencia de salida hasta la salida de los 
impulsos. El retardo a la conexión se puede 
cambiar en el programa de control con el 
campo de la interfaz de control SLOT.  


0 μs y 85.000.000 μs 0 μs 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no como "1 canal (4 A)". 


Señales de control y respuesta para el modo PWM  
 
Interfaz de control 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Channel 0 Channel 1 1 
Bytes 0 a 3 Bytes 12 a 15  OUTPUT_VALUE 


(DWord) 
OUTPUT_VALUE determina el ciclo de trabajo (relación duración del impul-
so/duración del período) dentro de un período (modulación del ancho de impulso). 
La duración del período es ajustable. El nuevo valor de salida se adopta con el 
siguiente flanco ascendente de la salida. 
Cuando la opción de control de corriente está habilitada, el módulo 
TM Pulse 2x24V controla el ciclo de trabajo y el campo de interfaz de control 
OUTPUT_VALUE se utiliza para asignar la corriente objetivo como relación entre 
corriente objetivo/corriente de referencia. Consulte la función Control de corriente 
para obtener más detalles. 
Tipo de datos UDInt: solo se usan los 2 bytes menos significativos. 
Para el canal 0: bytes 2 y 3. 
Para el canal 1: bytes 14 y 15.  
Formato de 
salida  


"Por 100": el rango de valores es de 0 a 100. 
"Por 1000": el rango de valores es de 0 a 1.000. 
"Por 10000": el rango de valores es de 0 a 10.000. 
"Salida analógica S7": el rango de valores es de 0 a 27.648. 
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Interfaz de control 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Channel 0 Channel 1 1 
Bytes 4 a 7 Bytes 16 a 19  SLOT 


(DWord) 
El programa puede cambiar los parámetros mostrados en la tabla que aparece en 
LD_SLOT del byte 8, antes del inicio de la secuencia de salida, utilizando los 
parámetros SLOT y MODE_SLOT. 
De 0 μs a 85.000.000 μs 


Byte 8 Byte 20 LD_SLOT Interpretación del valor SLOT: todos los demás valores no enumerados a contin-
uación no son válidos y producen el error ERR_LD (en el modo de actualización 
única) o ERR_SLOT_VAL (en el modo de actualización permanente). 
Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 Parámetro 
0 0 0 0 Posición de reposo; no se hace nada con el valor. 
0 0 0 1 Período en μs 
0 0 1 0 Retardo a la conexión en μs. 
0 1 0 1 Rampa Dither en ms. 
0 1 1 0 Amplitud Dither en tanto por mil. 
0 1 1 1 Período Dither en μs. 


Byte 8: Bit 4 Byte 20: Bit 4 MODE_SLOT Bit 4 Modo para el uso del campo SLOT. 
0 Modo de actualización única. 
1 Modo de actualización permanente. 


Byte 9: Bit 0 Byte 21: Bit 0 SW_ENABLE Bit 0 Habilitación software: iniciar y cancelar la secuencia de salida. 
0 Salida cancelada 
0 → 
1  


Inicia la secuencia de salida en el flanco ascendente cuando la "Función 
DI" = "Entrada". 


1 Habilita la secuencia de salida cuando el inicio depende de la habilitación 
HW con la "Función DI" = "Habilitación HW". 


Byte 9: Bit 1 Byte 21: Bit 1 TM_CTRL_DQ Bit 1 Establece la fuente de salida DQn.A: selecciona programa CPU o secuen-
cia de salida del módulo. 


0 DQn.A y DQn.B están controladas por la CPU (en su programa) por medio 
de los bits de control SET_DQA y SET_DQB. 


1 DQn.A está controlada por la secuencia de salida de impulsos del módulo. 
DQn.B es siempre 0 para TM_CTRL_DQ = 1. 


Byte 9: Bit 3 Byte 21: Bit 3 SET_DQA Bit 3 Controla el valor de la salida digital DQn.A si TM_CTRL_DQ = 0. 
0 0 en DQn.A. 
1 1 en DQn.A. 


Byte 9: Bit 4 Byte 21: Bit 4 SET_DQB Bit 4 Controla el valor de la salida digital DQn.B si TM_CTRL_DQ = 0 y si se 
borra SET_DQA. 


0 0 en DQn.B. 
1 1 en DQn.B. 


Byte 10: Bit 0 Byte 22: Bit 0 RES_ERROR Bit 0 Resetear los errores presentes (ERR_LD, ERR_DQA, ERR_DQB y 
ERR_24V). 


0 El reseteo de errores no está activo. 
1 El reseteo de errores está activo. 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no como "1 canal (4 A)". 
Nota: Todos los bytes y bits no descritos en la tabla anterior están reservados y deben estar a 0. 
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Interfaz de respuesta: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Channel 0 Channel 1 1 
Byte 0: Bit 0 Byte 8: Bit 0 ERR_PWR Bit 0 Indica subtensión en la alimentación eléctrica. Tenga en cuenta que el 


bit no se establece si la tensión no está presente. 
0 PWR no está en subtensión. 
1 PWR se detecta, pero con subtensión. 


Byte 0: Bit 1 Byte 8: Bit 1 ERR_24V Bit 1 Indica un cortocircuito o una sobrecarga en la salida de 24 V DC. 
Debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de control) para resetear este 
error. 


0 No hay cortocircuito en 24 V DC. 
1 Cortocircuito en 24 V DC. 


Byte 0: Bit 2 Byte 8: Bit 2 ERR_LD Bit 2 Indica un error al cargar un valor usando el campo SLOT (solo en 
modo SLOT de "actualización única"). 


0 Sin error de carga presente. 
1 Error de carga presente: debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de 


control) para resetear este error y pueda utilizar SLOT de nuevo. 
Byte 0: Bit 4 Byte 8: Bit 4 ERR_DQA Bit 4 Indica un cortocircuito en la salida DQn.A. Debe poner a 1 


RES_ERROR (interfaz de control) para resetear este error. 
0 No hay cortocircuito en DQn.A. 
1 Cortocircuito en DQn.A. 


Byte 0: Bit 5 Byte 8: Bit 5 ERR_DQB Bit 5 Indica un cortocircuito en la salida DQn.B o un intento de establecer 
DQn.A y DQn.B manualmente con SET_DQA, SET_DB y 
TM_CTRL_DQ. Debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de control) para 
resetear este error. 


0 No hay cortocircuito en DQn.B. 
1 Cortocircuito en DQn.B,, o un intento de establecer DQn.A y DQn.B. 


Byte 0: Bit 7 Byte 8: Bit 7 ERR_SLOT_VAL Bit 7 Indica que se detecta un valor no válido en SLOT (solo en modo SLOT 
de "actualización permanente"). 


0 El valor SLOT es válido. 
0 → 1  El valor SLOT no es válido. 


Byte 1: Bit 2 Byte 9: Bit 2 STS_LD_SLOT Bit 2 Conmute el bit de confirmación para cada acción de SLOT en el modo 
SLOT de "actualización única". 
Cada alternancia de este bit significa una acción LD_SLOT correcta. 


Byte 1: Bit 4 Byte 9: Bit 4 STS_READY Bit 4 Indica que el módulo está listo y parametrizado. 
0 El módulo no está parametrizado. 
1 El módulo está parametrizado. 


Byte 1: Bit 5 Byte 9: Bit 5 STS_SW_ENABLE Bit 5 Indica el estado de SW_ENABLE (interfaz de control). 
0 SW_ENABLE borrado. 
1 SW_ENABLE ajustado. 


Byte 2: Bit 0 Byte 8: Bit 0 STS_ENABLE Bit 0 Indica una secuencia de salida en curso. 
0 Secuencia de salida sin ejecutarse. 
1 Secuencia de salida en ejecución. 


Byte 2: Bit 1 Byte 10: Bit 1 STS_DQA Bit 1 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.A. 
0 0 en la salida digital DQn.A. 
1 1 en la salida digital DQn.A. 


Byte 2: Bit 2 Byte 10: Bit 2 STS_DQB Bit 2 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.B. 
0 0 en la salida digital DQn.B. 
1 1 en la salida digital DQn.B. 
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Interfaz de respuesta: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Channel 0 Channel 1 1 
Byte 2: Bit 3 Byte 10: Bit 3 STS_DI Bit 3 Indica el nivel de señal en la entrada digital DIn.0. 


0 0 en la entrada digital DIn.0. 
1 1 en la entrada digital DIn.0. 


Byte 3: 
Bit 0 a 3 


Byte 11: 
Bit 0 a 3 


SEQ_CNT Contador de secuencias = 0. El contador de secuencias no se utiliza en modo 
de modulación del ancho de impulso. 


Palabra 2 Palabra 6 MEASURED_CURRE
NT 


Valor positivo en formato analógico S7 de 0 a 32.767: 


• Salida del canal de 2 A: valor de escala completa 27.648; significa 
2.000 mA. 


• Salida del canal de 4 A: valor de escala completa 27.648; significa 
4.000 mA. 


• 32.767 significa que no hay medición de corriente válida disponible; por 
ejemplo, durante el primer período PWM. 


Palabra 3 Palabra 7 Reservado Se lee como 0. 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no como "1 canal (4 A)". 
Nota: todos los bytes y bits no descritos en la tabla anterior están reservados y se leen como 0. 


Señales de entrada y salida para el modo de operación PWM.  
 
Señal de entrada y salida Significado Rango de valores N.º de pin de 


BaseUnit 
Channel 0 


N.º de pin de 
BaseUnit 
Channel 1 


Señal de entrada 
Habilitación HW 
 
Nota: la habilitación HW no 
se admite para PWM en el 
modo isócrono.  


Puede seleccionar la habilitación HW 
con el parámetro "FunciónDI" y se-
leccionar el retardo de entrada con el 
parámetro "Retardo de entrada". 
La señal en la entrada digital DIn.0, 
después de la filtración de ruido por el 
retardo de entrada, se interpreta en el 
TM Pulse 2x24V como el inicio de la 
secuencia de salida. 


0 = habilitación HW borrada. 
1 = habilitación HW obtenida. 
0 → 1 = inicio de la secuencia de 
salida después del retardo de 
entrada, dependiente de la habili-
tación software (SW_ENABLE). 


3 4 


Señal de salida 
Impulso en la salida digital 
DQn.A 


Se emite un impulso en la salida 
digital DQn.A por el ciclo de trabajo y 
la duración del impulso fijados. 


0 = no hay impulso. 
1 = impulso 


9 10 


Consulte también Asignación de pines y cableado de carga/sensor (Página 95) 
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3.4 Modo de cadena de impulsos 


Definición  
Transcurrido el retardo a la conexión asignado, el TM Pulse 2x24V emite el número de 
impulsos que le ha asignado como una cadena de impulsos (secuencia de salida). El 
período y la duración del impulso se pueden ajustar.  


Diagrama de impulsos  


 
Figura 3-6 Secuencia de salida para la cadena de impulsos 


El cronograma anterior tiene el parámetro "Función DI" puesto a "Habilitación HW". La otra 
opción es poner "Función DI" a "Entrada". Si el parámetro "Función " se pone a "Entrada", la 
fase de retardo a la conexión se inicia en el flanco ascendente de SW_ENABLE.  
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Iniciar la secuencia de salida 
El programa de control debe emitir la habilitación para la secuencia de salida por medio de 
la habilitación software (SW_ENABLE 0 → 1). 


El bit de respuesta STS_SW_ENABLE indica la habilitación software presente en el 
TM Pulse 2x24V. 


Además, es posible ajustar con el parámetro "Función DI" la entrada digital DIn.0 del 
TM Pulse 2x24V como habilitación hardware. El retardo de entrada de la habilitación 
hardware se puede ajustar con el parámetro "Retardo de entrada". 


Si desea utilizar la habilitación hardware, esta tiene que combinarse con la habilitación 
software. Cuando se ha obtenido SW_ENABLE, la secuencia de salida comienza con el 
primer flanco ascendente de la habilitación hardware. El TM Pulse 2x24V ignora los 
posteriores flancos ascendentes de la habilitación hardware durante la secuencia de salida 
actual. Una vez obtenida la habilitación software, un flanco ascendente de la habilitación 
hardware (detectado después del retardo a la entrada) inicia la siguiente secuencia de 
salida. 


Cuando se produce la habilitación (flanco ascendente) y se mantiene en nivel alto durante el 
tiempo de retardo de la entrada (filtro de ruido), se inicia el retardo a la conexión y se 
establece STS_ENABLE. Una vez transcurrido el retardo a la conexión, la cadena de 
impulsos se emite con la duración del impulso asignada. La secuencia de salida termina con 
el fin del impulso y se borra STS_ENABLE. 


Si cambia el número de impulsos durante la secuencia de salida a un valor que ya se ha 
alcanzado en la secuencia, el bit ERR_PULSE indica un error de salida de impulsos. 


Cuando comience la siguiente secuencia de salida, el TM Pulse 2x24V borrará el bit de 
respuesta ERR_PULSE. 


 


 Nota 
Señal de control de salida TM_CTRL_DQ del módulo tecnológico 
• Si TM_CTRL_DQ = 1, entonces el módulo TM Pulse 2x24V tiene el control y produce 


secuencias de impulsos en la salida DQn.A. 
• Si TM_CTRL_DQ = 0, la CPU tiene el control y el programa puede establecer las salidas 


DQn.A/DQn.B directamente con los bits de control SET_DQA/SET_DQB. 
 


Cancelar la secuencia de salida 
Al inhibir la habilitación software ((SW_ENABLE = 1 → 0)) durante el retardo a la conexión o 
la cadena de impulsos, se cancela la secuencia de salida actual y la duración del último 
período no se completa. STS_ENABLE y la salida digital DQn.A se resetean 
inmediatamente a 0. 


Es necesario reiniciar la secuencia de salida para comenzar una nueva salida de impulsos. 
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Tabla de verdad  
 
Habilitación 
software 
SW_ENABLE 


Parámetro 
Función DI 


Habilitación hardware 
(entrada digital DIn.0) 


Salida digital DQn.1 
(cuando TM_CTRL_DQ = 1) 


STS_ENABLE Secuencia de 
salida 


1 HW_ENABLE 0 → 1 y permanece en 
1 durante el retardo 
de entrada. 
Solo activa para el 
primer flanco ascen-
dente, los flancos 
ascendentes adicio-
nales se ignoran y no 
se produce el ar-
ranque. 


0, si el retardo a la conexión > 0. 
1, si el retardo a la conexión = 0. 


0 → 1 Arrancar 


0 → 1 Entrada No utilizado 0, si el retardo a la conexión > 0. 
1, si el retardo a la conexión = 0. 


0 → 1 Arrancar 


0 HW_ENABLE o 
Entrada 


Cualquier estado 0 0 Cancelar 


1 HW_ENABLE o 
Entrada 


Cualquier estado 0, si el retardo a la conexión no ha expirado o se está 
en una pausa entre impulsos. 
1, si el retardo a la conexión ha expirado y se está 
dentro de la duración del impulso. 


- 


0 → 1 HW_ENABLE 0 0  0 - 


Ajustar y modificar el número de impulsos  
El programa de control puede ajustar el contaje de impulsos directamente con el parámetro 
de la interfaz de control OUTPUT_VALUE.  


Ajuste el número de impulsos como un valor numérico DWord entre 1 y 4.294.967.295  
(232-1). 


Si cambia el número de impulsos, el nuevo valor será efectivo de inmediato aunque no haya 
transcurrido el retardo a la conexión. 


● Si no se ha alcanzado todavía el nuevo número de impulsos en la secuencia de salida 
actual, se utilizará dicho nuevo número de impulsos en la secuencia de salida actual. 


● En caso de reducir el número de impulsos a un valor menor que el número de impulsos 
actual, la secuencia de salida se cancela, STS_ENABLE y la salida digital DQn.A se 
borran y se activa ERR_PULSE. En el siguiente inicio de una secuencia de salida se 
borra ERR_PULSE. 


● Si el número de impulsos es cero y la secuencia de salida se cancela, STS_ENABLE y la 
salida digital DQn.A se borran y se activa ERR_PULSE. En el siguiente inicio de una 
secuencia de salida se borra ERR_PULSE. 
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Ajustar y modificar la duración del período  
● Actualización permanente 


La duración del período se puede controlar de forma permanente mediante la interfaz de 
control. El bit MODE_SLOT se tiene que ajustar ("1" significa actualización permanente); 
LD_SLOT tiene que tener el valor 1 (para duración del período). Ajuste la duración del 
período como un valor numérico DWord en microsegundos en el campo del parámetro 
SLOT. 


– Salida rápida habilitada (ver parámetros): entre 10 μs y 85.000.000 μs. 


– Salida rápida inhibida (ver parámetros): entre 100 μs y 85.000.000 μs. 


● Actualización única 
Ajuste la duración del período en los parámetros de configuración. Alternativamente, se 
puede hacer una sola actualización utilizando la interfaz de control. MODE_SLOT tiene 
que ser 0 (actualización única); LD_SLOT tiene que tener el valor 1 (para duración del 
período). Ajuste la duración del período como un valor numérico DWord en 
microsegundos en el campo del parámetro SLOT. 


– Salida rápida habilitada (ver parámetros): entre 10 μs y 85.000.000 μs. 


– Salida rápida inhibida (ver parámetros): entre 100 μs y 85.000.000 μs. 


Ajustar y modificar el retardo a la conexión  
● Actualización permanente 


El retardo a la conexión se puede controlar de forma permanente mediante la interfaz de 
control. El bit MODE_SLOT se tiene que ajustar ("1" significa actualización permanente); 
LD_SLOT tiene que tener el valor 2 (para el retardo a la conexión). Ajuste el retardo a la 
conexión como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en el campo del parámetro 
SLOT. 


● Actualización única 
Ajuste el retardo a la conexión como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en los 
parámetros de configuración. Alternativamente, realice una sola actualización por medio 
de la interfaz de control. MODE_SLOT se tiene que borrar ("0" significa actualización 
única); LD_SLOT tiene que tener el valor 2 (para el retardo a la conexión). Ajuste el 
retardo a la conexión como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en el campo 
SLOT. 


● En caso de modificar el valor de retardo a la conexión durante la secuencia de salida, el 
nuevo retardo a la conexión tendrá efecto en la siguiente secuencia de salida. 


Para obtener más detalles sobre el uso del parámetro SLOT, consulteManejo del parámetro 
SLOT (Página 117). 
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Ajustar y modificar el ciclo de trabajo  
El rango del parámetro del ciclo de trabajo se selecciona con el parámetro "Formato de 
salida". El TM Pulse 2x24V calcula la duración del impulso con el valor del ciclo de trabajo 
asignado: Si el valor numérico que se asigna excede el límite superior, entonces se utiliza 
un ciclo de trabajo del 100% de la duración del período y esta acción no causa ningún error.  


● Formato de salida "Por 100 (%)": rango de valor de 0 a 100. 


– Duración del impulso = (ciclo de trabajo/100) x duración del período. 


● Formato de salida "Por 1.000": rango de valor de 0 a 1.000. 


– Duración del impulso = (ciclo de trabajo/1.000) x duración del período. 


● Formato de salida "Por 10.000": rango de valor de 0 a 10.000. 


– Duración del impulso = (ciclo de trabajo/10.000) x duración del período. 


● Formato de salida "Salida analógica S7": rango de valor de 0 a 27.648. 


– Duración del impulso = (ciclo de trabajo/27.648) x duración del período. 


Actualizar el ciclo de trabajo 


● Actualización permanente 
El ciclo de trabajo se puede controlar de forma permanente mediante la interfaz de 
control. El bit MODE_SLOT se tiene que ajustar ("1" significa actualización permanente); 
LD_SLOT tiene que tener el valor 4 (para el ciclo de trabajo). Ajuste el ciclo de trabajo 
como valor numérico en el campo de la interfaz de control SLOT. La unidad depende del 
formato de salida asignado. 


● Actualización única 
Ajuste el ciclo de trabajo en los parámetros de configuración. Alternativamente, realice 
una sola actualización por medio de la interfaz de control. MODE_SLOT se tiene que 
borrar ("0" significa actualización única); LD_SLOT tiene que tener el valor 4 (para el ciclo 
de trabajo). Ajuste el ciclo de trabajo como valor numérico en el campo de la interfaz de 
control SLOT. 


● La unidad depende del formato de salida asignado. En caso de modificar el ciclo de 
trabajo durante la secuencia de salida, el nuevo ciclo de trabajo tendrá efecto en la 
siguiente secuencia de salida. 


Para obtener más detalles sobre el uso del parámetro SLOT, consulteManejo del parámetro 
SLOT (Página 117). 


Modo isócrono 
La información general está disponible en Función: Modo isócrono (Página 90). 


El modo isócrono no tiene ningún efecto sobre la funcionalidad del modo de operación 
Cadena de impulsos. 


Si desea sincronizar la secuencia de salida con To, establezca el parámetro Función DI a 
"Entrada" y la secuencia de salida de cadena de impulsos se iniciará en To. 
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Medición de corriente  
La medición de corriente está disponible en el modo de cadena de impulsos. El programa de 
control puede utilizar la medición de corriente con fines de diagnóstico y de control. 


Encontrará más información en el apartado Función: Medición de corriente (Página 80). 


Parámetros del modo de operación Cadena de impulsos 
 
Parámetro Significado Rango de valores Valor predeterminado 
Modo de operación 2 = ajuste del modo de operación 


"Cadena de impulsos". 
0 = salida de impulsos 
1 = modulación del ancho de impul-
sos 
2 = cadena de impulsos 
3 = retardo a la 
conexión/desconexión 
4 = salida de frecuencia 
5 = motor DC  


1 


Salida rápida 1 La salida es compatible con fre-
cuencias más altas (ver el rango de 
la duración del impulso).  


0 = inhibida 
1 = habilitada 


Inhibida 


Función DI La entrada digital DIn.0 se puede 
utilizar como entrada o como habili-
tación hardware. La señal en DIn.0, 
después de la filtración de ruido por 
el retardo de entrada, se interpreta 
en el TM Pulse 2x24V como el 
inicio de la secuencia de salida. 


• Entrada 


• Habilitación HW 


Entrada 


Formato de salida Define el formato del valor de rela-
ción del ciclo de trabajo. 


0 = formato analógico S7 
1 = Porcentaje (%) 
2 = Tanto por 1.000 
3 = Tanto por 10.000 


Porcentaje (%) 


Retardo de entrada La entrada digital DIn.0 debe ser 
estable durante el tiempo de retardo 
(supresión de ruido en la señal). 


0 = desactivado (4 μs) 
1 = 0,05 ms 
2 = 0,1 ms 
3 = 0,4 ms 
4 = 0,8 ms 
5 = 1,6 ms 
6 = 3,2 ms 
7 = 12,8 ms 
8 = 20 ms 


0,1 ms 


Período Duración del período de la secuen-
cia de salida: la duración del perío-
do se puede cambiar en el 
programa de control con el campo 
de la interfaz de control SLOT. 


• Salida rápida inhibida 


100 μs a 85.000.000 μs 


• Salida rápida habilitada 


De 10 μs a 85.000.000 μs 


2.000.000 μs 
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Parámetro Significado Rango de valores Valor predeterminado 
retardo a la conexión Tiempo que transcurre desde el 


comienzo de la secuencia de salida 
hasta la salida de la secuencia de 
impulsos. El retardo a la conexión 
se puede modificar en el programa 
de control con el parámetro SLOT.  


De 0 μs a 85.000.000 μs 0 μs 


Ciclo de trabajo La duración del impulso es el resul-
tado del ciclo de trabajo y la dura-
ción del período. El formato del 
ciclo de trabajo está determinado 
por el parámetro "Formato de sali-
da". El ciclo de trabajo se puede 
cambiar en el programa de control 
con el campo de la interfaz de 
control SLOT. 


Formato de salida: 
mínimo a máximo 


• Porcentaje: de 0 a 100. 


• Por 1.000: de 0 a 1.000. 


• Por 10.000: de 0 a 10.000. 


• Salida analógica S7: de 0 a 
27.648. 


50% 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no como "1 canal (4 A)". 


Señales de control y respuesta del modo de operación Cadena de impulsos  
 
Interfaz de control 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 1 
Bytes 0 a 3 Bytes 12 a 15  OUTPUT_VALUE 


(DWord) 
Asigna el número de impulsos a OUTPUT_VALUE como un valor numérico 
DWord entre 0 y 4.294.967.295 (232-1).  


Bytes 4 a 7 Bytes 16 a 19  SLOT 
(DWord) 


El retardo a la conexión, la duración del período y el ciclo de trabajo se pueden 
modificar antes de que comience la secuencia de salida. Véase Manejo del 
parámetro SLOT (Página 117). 
De 0 μs a 85.000.000 μs 


Byte 8 Byte 20 LD_SLOT Interpretación del valor SLOT: Todos los demás valores no enumerados a 
continuación no son válidos y producen el error ERR_LD (en el modo de actual-
ización única) o ERR_SLOT_VAL (en el modo de actualización permanente). 
Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0  
0 0 0 0 Posición de reposo; no se hace nada con el 


valor. 
0 0 0 1 Duración del período en microsegundos 
0 0 1 0 Retardo a la conexión en microsegundos 
0 1 0 0 Ciclo de trabajo en el formato definido por el 


parámetro "Formato de salida" 
Byte 8: Bit 4 Byte 20: Bit 4 MODE_SLOT Bit 4 Modo de operación para el uso del campo SLOT 


0 Modo de actualización única 
1 Modo de actualización permanente 


Byte 9: Bit 0 Byte 21: Bit 0 SW_ENABLE Bit 0 Habilitación software: inicia/habilita y cancela/inhibe la secuencia de 
salida cuando "Función DI" = "Entrada". 


0 Salida inhibida/cancelada 
0 → 1
  


Inicia la secuencia de salida en el flanco ascendente cuando "Función 
DI" = "Entrada". 


1 Habilita la secuencia de salida cuando el inicio depende de la habilita-
ción HW con "Función DI" = "Habilitación HW". 
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Interfaz de control 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 1 
Byte 9: Bit 1 Byte 21: Bit 1 TM_CTRL_DQ Bit 1 Ajuste de la fuente de salida DQn.A: selecciona programa CPU o 


secuencia de salida del módulo. 
0 DQn.A y DQn.B están controladas por la CPU (en su programa) por 


medio de los bits de control SET_DQA y SET_DQB. 
1 DQn.A está controlada por la secuencia de salida de impulsos del 


módulo. DQn.B es siempre 0. 
Byte 9: Bit 3 Byte 21: Bit 3 SET_DQA Bit 3 Controla el valor de la salida digital DQn.A si se borra TM_CTRL_DQ. 


0 0 en DQn.A. 
1 1 en DQn.A. 


Byte 9: Bit 4 Byte 21: Bit 4 SET_DQB Bit 4 Controla el valor de la salida digital DQn.B si se borran TM_CTRL_DQ y 
SET_DQA. 


0 0 en DQn.B. 
1 1 en DQn.B. 


Byte 10: Bit 0 Byte 22: Bit 0 RES_ERROR Bit 0 Resetear errores presentes (ERR_LD, ERR_DQA, ERR_DQB, y 
ERR_24V). 


0 El reseteo de errores no está activo. 
1 El reseteo de errores está activo. 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no "1 canal (4 A)" 
Nota: Todos los bytes y bits no descritos en la tabla anterior están reservados y deben estar a 0. 
 


 
Interfaz de respuesta: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 1 
Byte 0: Bit 0 Byte 8: Bit 0 ERR_PWR Bit 0 Indica subtensión en la alimentación eléctrica. Tenga en cuenta que el 


bit no se establece si la tensión no está presente. 
0 PWR no está en subtensión. 
1 PWR se detecta, pero con subtensión. 


Byte 0: Bit 1 Byte 8: Bit 1 ERR_24V Bit 1 Indica un cortocircuito o una sobrecarga en la salida de 24 V DC. 
Debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de control) para resetear este 
error.  


0 No hay cortocircuito en 24 V DC. 
1 Cortocircuito en 24 V DC. 


Byte 0: Bit 2 Byte 8: Bit 2 ERR_LD Bit 2 Indica un error al cargar un valor usando el campo SLOT (solo en 
modo SLOT de "actualización única"). 


0 Sin error de carga presente. 
1 Error de carga presente: debe ajustar RES_ERROR (interfaz de con-


trol) para resetear este error y poder utilizar el SLOT de nuevo. 
Byte 0: Bit 3 Byte 8: Bit 3 ERR_PULSE Bit 3 Indica un error de salida de impulsos. 


0 No hay error de salida de impulsos. 
1 Error de salida de impulsos. 


Byte 0: Bit 4 Byte 8: Bit 4 ERR_DQA Bit 4 Indica un cortocircuito en la salida DQn.A. Se debe poner a 1 
RES_ERROR (interfaz de control) para resetear este error. 


0 No hay cortocircuito en DQn.A. 
1 Cortocircuito en DQn.A. 
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Interfaz de respuesta: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 1 
Byte 0: Bit 5 Byte 8: Bit 5 ERR_DQB Bit 5 Indica un cortocircuito en la salida DQn.B o un intento de establecer 


ambos DQ manualmente con SET_DQA, SET_DQB y TM_CTRL_DQ. 
Se debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de control) para resetear 
este error.  


0 No hay cortocircuito en DQn.B. 
1 Cortocircuito en DQn.B, o un intento de establecer DQn.A y DQn.B. 


Byte 0: Bit 7 Byte 8: Bit 7 ERR_SLOT_VAL Bit 7 Indica que se detecta un valor no válido en SLOT 
(solo en modo SLOT de "actualización permanente"). 


0 El valor de SLOT es válido. 
1 El valor de SLOT no es válido. 


Byte 1: Bit 2 Byte 9: Bit 2 STS_LD_SLOT Bit 2 Conmute el bit de confirmación para cada acción del SLOT en el modo 
SLOT de actualización única. 
Cada alternancia de este bit significa una acción LD_SLOT correcta. 


Byte 1: Bit 4 Byte 9: Bit 4 STS_READY Bit 4 Indica que el módulo está listo y parametrizado. 
0 El módulo no está parametrizado. 
1 El módulo está parametrizado. 


Byte 1: Bit 5 Byte 9: Bit 5 STS_SW_ENABLE Bit 5 Indica el estado de SW_ENABLE (Interfaz de control). 
0 SW_ENABLE borrado. 
1 SW_ENABLE establecido. 


Byte 2: Bit 0 Byte 8: Bit 0 STS_ENABLE Bit 0 Indica una secuencia de salida en curso. 
0 Secuencia de salida sin ejecutarse. 
1 Secuencia de salida en ejecución. 


Byte 2: Bit 1 Byte 10: Bit 1 STS_DQA Bit 1 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.A. 
0 0 en la salida digital DQn.A. 
1 1 en la salida digital DQn.A. 


Byte 2: Bit 2 Byte 10: Bit 2 STS_DQB Bit 2 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.B. 
0 0 en la salida digital DQn.B. 
1 1 en la salida digital DQn.B. 


Byte 2: Bit 3 Byte 10: Bit 3 STS_DI Bit 3 Indica el nivel de señal en la entrada digital DIn.0. 
0 Señal 0 en la entrada digital DIn.0. 
1 Señal 1 en la entrada digital DIn.0. 


Byte 3: 
Bit 0 a 3 


Byte 11: 
Bit 0 a 3 


SEQ_CNT Contador de secuencias: se incrementa una vez finalizada una secuencia de 
salida. 
Con SW_ENABLE: De 0 a 1 
Con habilitación HW: De 0 a 15 


Palabra 2 Palabra 6 MEASURED_CURRE
NT 


Valor positivo en formato analógico S7 de 0 a 32.767: 


• Salida de 2 A: valor de escala completa 27.648, significa 2.000 mA. 


• Salida de 4 A: valor de escala completa 27.648, significa 4.000 mA. 


• 32.767 significa que no hay medición de corriente válida disponible; por 
ejemplo, durante el primer período. 


Palabra 3 Palabra 7 Reservado Se lee como 0. 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no "1 canal (4 A)" 
Nota: Todos los bytes y bits no descritos en la tabla anterior están reservados y se leen como 0. 
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Señales de entrada y de salida del modo de operación "Cadena de impulsos"  
 
Señal de entrada y salida Significado Rango de valores N.º de pin de 


BaseUnit 
en canal 0 


N.º de pin de 
BaseUnit 
en canal 1 


Señal de entrada 
Habilitación HW Puede seleccionar la habilitación 


HW con el parámetro "Función DI" y 
seleccionar el retardo de entrada 
con el parámetro "Retardo de en-
trada". 
La señal en la entrada digital DIn.0, 
después de la filtración por el retar-
do de entrada, se interpreta en el 
TM Pulse 2x24V como el inicio de la 
secuencia de salida. 


0 = habilitación HW borrada 
1 = habilitación HW obtenida 
0 → 1 = inicio de la secuencia 
de salida; depende de la habili-
tación SW (SW_ENABLE). 


3 4 


Señal de salida 
Cadena de impulsos en la 
salida digital DQn.A 


Se emiten impulsos en la salida 
digital DQn.A por la duración del 
impulso fijada. 


0 = no hay impulso. 
1 = impulso 


9 10 


Consulte también Asignación de los pines y cableado de carga/sensor (Página 95) 
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3.5 Modo de operación Retardo a la conexión/desconexión 


Definición  
La señal presente en la entrada digital DIn.0 del TM Pulse 2x24V se emite con un retardo a 
la conexión y desconexión asignado en la salida digital DQn.A. 


Diagrama de impulsos  
SW_ENABLE se activa mientras la entrada digital DIn.0 = 0: 


 
Figura 3-7 Retardo a la conexión/desconexión de la secuencia de salida (en el inicio de la entrada 


digital DIn.0 = 0) 
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SW_ENABLE se activa mientras la entrada digital DIn.0 = 1: 


Si SW_ENABLE se activa mientras la entrada digital DIn.0 = 1, el primer flanco de una 
entrada digital (flanco descendente) se ignora. 


 
Figura 3-8 Retardo a la conexión/desconexión de la secuencia de salida (en el inicio de la entrada 


digital DIn.0 = 1) 


Iniciar la secuencia de salida  
El programa de control debe emitir la habilitación para la secuencia de salida por medio de 
la habilitación software (SW_ENABLE 0 → 1). 


El bit de respuesta STS_SW_ENABLE indica la habilitación software presente en el 
TM Pulse 2x24V. 


● Cuando la entrada digital DIn.0 está en nivel alto (flanco ascendente) y se mantiene así 
durante el tiempo de retardo de la entrada, se inicia el retardo a la conexión. Una vez 
transcurrido el retardo a la conexión, se establece la salida digital DQn.A. 


● Cuando la entrada digital DIn.0 está en nivel bajo durante el tiempo de retardo de la 
entrada, se inicia el retardo a la desconexión. Una vez transcurrido el retardo a la 
desconexión, se borra la salida digital DQn.A. 


● Si el TM Pulse 2x24V reconoce una duración de impulso o pausa entre impulsos en la 
entrada digital DIn.0 menor que el tiempo de retardo de la entrada, la entrada se ignora y 
la salida digital DQn.A permanece inalterable. 
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● Si el TM Pulse 2x24V reconoce una duración de impulso o pausa entre impulsos en la 
entrada digital DIn.0 mayor que el tiempo de retardo de la entrada, pero demasiado corta 
para producir la duración de impulso o pausa entre impulsos parametrizada, se activa el 
bit ERR_PULSE y la salida digital DQn.A permanece inalterable. 


● En el siguiente flanco de la entrada digital DIn.0, el TM Pulse 2x24V borra el bit de 
respuesta ERR_PULSE. 


 


 Nota 
Señal de control de salida TM_CTRL_DQ del módulo tecnológico 
• Si TM_CTRL_DQ = 1, entonces el módulo TM Pulse 2x24V tiene el control y produce 


secuencias de impulsos en la salida DQn.A. 
• Si TM_CTRL_DQ = 0, la CPU tiene el control y el programa puede establecer las salidas 


DQn.A/DQn.B directamente con los bits de control SET_DQA/SET_DQB. 
 


Cancelar la secuencia de salida 
Al inhibir la habilitación software ((SW_ENABLE = 1 → 0)) durante el retardo a la conexión o 
la cadena de impulsos, se cancela la secuencia de salida actual y la duración del último 
período no se completa. STS_ENABLE y la salida digital DQn.A se resetean 
inmediatamente a 0. 


Es necesario reiniciar la secuencia de salida para comenzar una nueva salida de impulsos. 


Tabla de verdad  
 
Habilitación soft-
ware SW_ENABLE 


Entrada digital DIn.0 Salida digital DQn.A 
(cuando TM_CTRL_DQ = 1) 


STS_ENABLE Secuencia de 
salida 


1 0 → 1 y permanece en 1 
durante el retardo de 
entrada. 


0, si el retardo a la conexión > 0. 
1, si el retardo a la conexión = 0. 


1 Arrancar 


1 1 → 0 1, si el retardo a la desconexión > 0. 
0, si el retardo a la desconexión = 0. 


1 Arrancar 


0 Cualquier estado 0 0 Cancelar 
1 Cualquier estado 0, si el retardo a la conexión no ha expirado o si 


el retardo a la desconexión ha expirado. 
1, si el retardo a la conexión ha expirado y el 
retardo a la desconexión no ha expirado. 


1 - 


0 → 1 0 0 1 - 
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Duración mínima de impulso/pausa mínima entre impulsos de la salida digital DQn.A 
La duración mínima de impulso/pausa mínima entre impulsos de la salida digital DQn.A es 
de 1,5 µs (salida rápida activa) y 10 µs (salida rápida inactiva). Tenga en cuenta que se 
pueden tener valores más bajos pero no están garantizados, ya que dependen del 
hardware. 


Esto deberá tomarse en consideración al ajustar el retardo a la conexión/desconexión y la 
duración de impulso/pausa entre impulsos de la entrada digital DIn.0. De lo contrario, la 
respuesta en la salida digital DQn.A no está garantizada. 


La duración de impulso de la entrada digital DIn.0 es demasiado corta  
Caso 1: duración de impulso DIn.0 < tiempo de retardo de la entrada. El impulso DIn.0 se 
filtra y se ignora (no se produce ningún error). 


Caso 2: el TM Pulse 2x24V detecta una duración demasiado corta de impulso DIn.0, 
cuando: duración de impulso DIn.0 + retardo a la desconexión ≤ retardo a la conexión (se 
activa un error).  


Caso 3: el TM Pulse 2x24V detecta una duración demasiado corta de impulso DIn.0, 
cuando: duración de impulso DIn.0 + retardo a la desconexión + duración de impulso DQ 
< retardo a la conexión (se activa un error).  


Reacción del TM Pulse 2x24V a una duración de impulso demasiado corta: 


● ERR_PULSE se activa. 


● El retardo a la conexión actual se borra. 


● El retardo a la desconexión no se inicia. 


● El nivel de señal en la salida digital DQn.A permanece en 0. 


ERR_PULSE se borra con el siguiente flanco ascendente en la entrada digital DIn.0. 


 
Figura 3-9 La duración de impulso DIn.0 es demasiado corta 
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La pausa mínima entre impulsos de la entrada digital DIn.0 es demasiado corta  
El TM Pulse 2x24V detecta en el flanco ascendente de la entrada digital DIn.0 una pausa 
demasiado corta entre impulsos, cuando: 


Pausa entre impulsos + retardo a la conexión ≤ retardo a la desconexión. 


● Caso 1: pausa entre impulsos < tiempo de retardo de la entrada. La pausa entre 
impulsos de la entrada DIn.0 se filtra y se ignora (no se produce ningún error). 


● Caso 2: pausa entre impulsos + retardo a la conexión ≤ retardo a la desconexión (se 
activa un error). 


● Caso 3: pausa entre impulsos + retardo a la conexión < retardo a la desconexión + pausa 
mínima entre impulsos (se activa un error). 


Respuesta del TM Pulse 2x24V a una pausa entre impulsos demasiado corta: 


● ERR_PULSE se activa. 


● El actual retardo a la desconexión se borra. 


● El retardo a la conexión no se inicia. 


● El nivel de señal en la salida digital DQn.A permanece en 1. 


ERR_PULSE se borra con el siguiente flanco descendente en la entrada digital DIn.0. 


 
Figura 3-10 La pausa entre impulsos DIn.0 es demasiado corta 
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Redisparo del actual retardo a la conexión  
El TM Pulse 2x24V reinicia el retardo a la conexión con el flanco ascendente en la entrada 
digital DIn.0 cuando: 


Retardo a la conexión > duración del impulso + pausa entre impulsos. 


Esto borra el actual retardo a la desconexión.  


La salida digital DQn.A solo se activa si hay un nivel de señal 1 en la entrada digital DIn.0 
durante un tiempo superior al del retardo a la conexión. Esto permite filtrar impulsos rápidos. 


 
Figura 3-11 Redisparo DIn.0 del actual retardo a la conexión 


Redisparo del actual retardo a la desconexión  
El TM Pulse 2x24V reinicia el retardo a la desconexión con el flanco descendente en la 
entrada digital DIn.0 cuando: 


Retardo a la desconexión > duración del impulso + pausa entre impulsos. 


La salida digital DQn.A solo se borra si hay un nivel de señal 0 en la entrada digital DIn.0I 
durante un tiempo superior al del retardo a la desconexión. 


 
Figura 3-12 Redisparo del actual retardo a la desconexión 
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Ajustar y modificar OUTPUT_VALUE (retardo a la conexión)  
● El retardo a la conexión OUTPUT_VALUE se ajusta directamente utilizando el programa 


de control para asignar un valor. 


● La unidad es siempre el microsegundo. Rango posible: entre 0 μs y 85.000.000 μs. Si el 
programa asigna un valor no válido, el módulo devolverá el error ERR_OUT_VAL en la 
interfaz de respuesta y continuará utilizando el último valor válido. 


● El nuevo valor de retardo a la conexión se activa con el siguiente flanco ascendente en la 
entrada digital DIn.0. 


Ajustar y modificar el retardo a la desconexión  
● Actualización permanente 


El retardo a la desconexión se puede controlar de forma permanente mediante la interfaz 
de control. El bit MODE_SLOT tiene que estar en 1 (actualización permanente); 
LD_SLOT tiene que tener el valor 3 (para el retardo a la desconexión). Ajuste el retardo a 
la desconexión como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en el campo SLOT. La 
unidad es siempre el microsegundo. 


● Actualización única 
Ajuste el retardo a la desconexión como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en los 
parámetros de configuración. Alternativamente, realice una sola actualización por medio 
de la interfaz de control. MODE_SLOT se tiene que borrar (actualización única); 
LD_SLOT tiene que tener el valor 3 (para el retardo a la desconexión). Ajuste el retardo a 
la desconexión como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en el campo SLOT. 


Si se cambia el factor de retardo a la desconexión durante la secuencia de salida, el nuevo 
retardo a la desconexión se activa con el siguiente flanco descendente en la entrada digital 
DIn.0. 
Para obtener más detalles sobre el uso del parámetro SLOT, consulte Manejo del parámetro 
SLOT (Página 117). 


Modo isócrono  
La información general está disponible en Función: Modo isócrono (Página 90). 


El modo isócrono no tiene ningún efecto sobre la funcionalidad del modo de operación 
Retardo a la conexión/desconexión. 
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Parámetros para el modo de operación Retardo a la conexión/desconexión  
 
Parámetro Significado Rango de valores Valor predeterminado 
Modo 3 = ajuste del modo de operación 


"Retardo a la 
conexión/desconexión". 


0 = salida de impulsos 
1 = modulación del ancho de impul-
sos 
2 = cadena de impulsos 
3 = retardo a la 
conexión/desconexión 
4 = salida de frecuencia 
5 = motor DC 


1 


Salida rápida 1 La salida es compatible con fre-
cuencias más altas.  


0 = inhibida 
1 = habilitada 


Inhibida 


Función DI La entrada digital DIn.0 solo se 
puede utilizar como entrada. 


0 = entrada 
1 = reservado (no utilizar) 


Entrada 


Retardo de entrada La entrada digital DI debe ser es-
table en el tiempo de retardo (su-
presión de ruido de señales). 


0 = desactivado (4 μs) 
1 = 0,05 ms 
2 = 0,1 ms 
3 = 0,4 ms 
4 = 0,8 ms 
5 = 1,6 ms 
6 = 3,2 ms 
7 = 12,8 ms 
8 = 20 ms 


0,1 ms 


Retardo a la desconexión El tiempo desde el flanco descen-
dente de la entrada digital DIn.0 al 
flanco descendente de la DQn.A. El 
retardo a la desconexión se puede 
modificar en el programa de control 
con el parámetro SLOT.  


De 0 μs a 85.000.000 μs 0 μs 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no como "1 canal (4 A)". 
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Señales de control y respuesta del modo de operación Retardo a la conexión/desconexión  
 
Interfaz de control 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 1 
Bytes 0 a 3 Bytes 12 a 15  OUTPUT_VALUE 


(DWord) 
Retardo a la conexión 
De 0 μs a 85.000.000 μs 


Bytes 4 a 7 Bytes 16 a 19  SLOT 
(DWord) 


El retardo a la desconexión se puede cambiar en cualquier momento, pero 
solo tiene efecto en el siguiente flanco descendente de la entrada digital 
DIn.0.  
De 0 μs a 85.000.000 μs 


Byte 8 Byte 20 LD_SLOT Interpretación del valor SLOT: Todos los demás valores no enumerados a 
continuación no son válidos y producen el error ERR_LD (en el modo de 
actualización única) o ERR_SLOT_VAL (en el modo de actualización per-
manente). 
Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0  
0 0 0 0 Posición de reposo; no se hace nada con el 


valor. 
0 0 1 1 Retardo a la desconexión en microsegundos. 


Byte 8: Bit 4 Byte 20: Bit 4 MODE_SLOT Bit 4 Modo de operación para el uso del campo SLOT 
0 Modo de actualización única. 
1 Modo de actualización permanente. 


Byte 9: Bit 0 Byte 21: Bit 0 SW_ENABLE Bit 0 Habilitación software: iniciar y cancelar la secuencia de salida. 
0 Salida cancelada 
0 → 
1  


Inicia la secuencia de salida en el flanco ascendente. 


Byte 9: Bit 1 Byte 21: Bit 1 TM_CTRL_DQ Bit 1 Ajuste de la fuente de salida DQn.A: selecciona programa CPU o 
secuencia de salida del módulo. 


0 DQn.A y DQn.B están controladas por la CPU (en su programa) por 
medio de los bits de control SET_DQA y SET_DQB. 


1 DQn.A está controlada por la secuencia de salida de impulsos del 
módulo. DQn.B es siempre 0 para TM_CTRL = 1. 


Byte 9: Bit 3 Byte 21: Bit 3 SET_DQA Bit 3 Controla el valor de la salida digital DQn.A si se borra 
TM_CTRL_DQ. 


0 0 en DQn.A. 
1 1 en DQn.A. 


Byte 9: Bit 4 Byte 21: Bit 4 SET_DQB Bit 4 Controla el valor de la salida digital DQn.B si se borran 
TM_CTRL_DQ y SET_DQA. 


0 0 en DQn.B. 
1 1 en DQn.B. 


Byte 10: Bit 0 Byte 22: Bit 0 RES_ERROR Bit 0 Resetear errores presentes (ERR_LD, ERR_DQA, ERR_DQB, y 
ERR_24V). 


0 El reseteo de errores no está activo. 
1 El reseteo de errores está activo. 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no "1 canal (4 A)" 
Nota: Todos los bytes y bits no descritos en la tabla anterior están reservados y deben estar a 0. 
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Interfaz de respuesta: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 1 
Byte 0: Bit 0 Byte 8: Bit 0 ERR_PWR Bit 0 Indica subtensión en la alimentación eléctrica. Tenga en cuenta que 


el bit no se establece si la tensión no está presente. 
0 PWR no está en subtensión. 
1 PWR se detecta, pero con subtensión. 


Byte 0: Bit 1 Byte 8: Bit 1 ERR_24V Bit 1 Indica un cortocircuito o una sobrecarga en la salida de 24 V DC. 
Debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de control) para resetear 
este error y poder utilizar el SLOT de nuevo.  


0 No hay cortocircuito en 24 V DC. 
1 Cortocircuito en 24 V DC. 


Byte 0: Bit 2 Byte 8: Bit 2 ERR_LD Bit 2 Indica un error al cargar un valor usando el campo SLOT (solo en 
modo SLOT de "actualización única"). 


0 Sin error de carga presente. 
1 Error de carga presente: debe ajustar RES_ERROR (interfaz de 


control) para resetear este error y poder utilizar el SLOT de nuevo. 
Byte 0: Bit 3 Byte 8: Bit 3 ERR_PULSE Bit 3 Indica un error de salida de impulsos. 


0 No hay error de salida de impulsos. 
1 Error de salida de impulsos. 


Byte 0: Bit 4 Byte 8: Bit 4 ERR_DQA Bit 4 Indica un cortocircuito en la salida DQn.A. Se debe poner a 1 
RES_ERROR (interfaz de control) para resetear este error. 


0 No hay cortocircuito en DQn.A. 
1 Cortocircuito en DQn.A. 


Byte 0: Bit 5 Byte 8: Bit 5 ERR_DQB Bit 5 Indica un cortocircuito en la salida DQn.B o un intento de establecer 
DQn.A y DQn.B manualmente con SET_DQA, SET_DQB y 
TM_CTRL_DQ. Se debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de con-
trol) para resetear este error. 


0 No hay cortocircuito en DQn.B. 
1 Cortocircuito en DQn.B, o un intento de establecer DQn.A y DQn.B. 


Byte 0: Bit 6 Byte 8: Bit 6 ERR_OUT_VAL Bit 6 Indica que se detecta un valor no válido en OUTPUT_VALUE. 
0 OUTPUT_VALUE es válido. 
1 OUTPUT_VALUE no es válido. 


Byte 0: Bit 7 Byte 8: Bit 7 ERR_SLOT_VAL Bit 7 Indica que se detecta un valor no válido en SLOT (solo en modo 
SLOT de "actualización permanente"). 


0 El valor de SLOT es válido. 
0 → 1
  


El valor de SLOT no es válido. 


Byte 1: Bit 2 Byte 9: Bit 2 STS_LD_SLOT Bit 2 Conmute el bit de confirmación para cada acción del SLOT en el 
modo SLOT de actualización única. 
Cada alternancia de este bit significa una acción LD_SLOT correcta. 


Byte 1: Bit 4 Byte 9: Bit 4 STS_READY Bit 4 Indica que el módulo está listo y parametrizado. 
0 El módulo no está parametrizado. 
1 El módulo está parametrizado. 


Byte 1: Bit 5 Byte 9: Bit 5 STS_SW_ENABLE Bit 5 Indica el estado de SW_ENABLE (Interfaz de control). 
0 SW_ENABLE borrado. 
1 SW_ENABLE establecido. 
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Interfaz de respuesta: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 1 
Byte 2: Bit 0 Byte 8: Bit 0 STS_ENABLE Bit 0 Indica una secuencia de salida en curso. 


0 La transmisión de impulsos no se está ejecutando. 
1 La transmisión de impulsos se está ejecutando. 


Byte 2: Bit 1 Byte 10: Bit 1 STS_DQA Bit 1 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.A. 
0 0 en la salida digital DQn.A. 
1 1 en la salida digital DQn.A. 


Byte 2: Bit 2 Byte 10: Bit 2 STS_DQB Bit 2 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.B. 
0 0 en la salida digital DQn.B. 
1 1 en la salida digital DQn.B. 


Byte 2: Bit 3 Byte 10: Bit 3 STS_DI Bit 3 Indica el nivel de señal en la entrada digital DIn.0. 
0 0 en la entrada digital DIn.0. 
1 1 en la entrada digital DIn.0. 


Byte 3: Bit 0 a 3 Byte 11: Bit 0 a 3 SEQ_CNT Contajes de flancos ascendentes y descendentes de la salida DQn.A. 
Palabra 3 Palabra 7 Reservado Se lee como 0. 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no "1 canal (4 A)" 
Nota: Todos los bytes y bits no descritos en la tabla anterior están reservados y se leen como 0. 


Señales de entrada y salida para el modo de operación Retardo a la conexión/desconexión  
 
Señales de entrada y salida Significado Rango de valores N.º de pin de 


BaseUnit 
en canal 0 


N.º de pin de 
BaseUnit 
en canal 1  


Señal de entrada 
Entrada digital DIn.0 La señal de la entrada digital DIn.0 se 


emite con un retardo a la conexión y 
desconexión en la salida digital 
DQn.A. 


0 = no hay impulso. 
1 = impulso 


3 4 


Señal de salida 
Impulso en la salida digital 
DQn.A 


La señal de la entrada digital DIn.0 se 
emite con un retardo a la conexión y 
desconexión en la salida digital 
DQn.A. 


0 = no hay señal 
1 = señal 


9 10 


Consulte también Asignación de los pines y cableado de carga/sensor (Página 95) 
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3.6 Modo Salida de frecuencia. 


Definición  
Este modo le permite asignar un valor de alta frecuencia con mayor precisión que los modos 
de período PWM y duración del período. 


Salida de una señal de onda cuadrada en la salida digital del TM Pulse 2x24V con una 
frecuencia asignada y un ciclo de trabajo constante del 50%. 


La secuencia de salida se inicia una vez transcurrido el retardo a la conexión parametrizado 
en la salida digital DQn.A. 


Diagrama de impulsos  


 
Figura 3-13 Salida de frecuencia: secuencia de salida 


El cronograma anterior tiene el parámetro "Función DI" puesto a "Habilitación HW". La otra 
opción es poner "Función DI" a "Entrada". Si el parámetro "Función " se pone a "Entrada", la 
fase de retardo a la conexión se inicia en el flanco ascendente de SW_ENABLE.  
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Iniciar la secuencia de salida  
El programa de control debe emitir la habilitación para la secuencia de salida por medio de 
la habilitación software (SW_ENABLE 0 → 1). 


El bit de respuesta STS_SW_ENABLE indica la habilitación software presente en el 
TM Pulse 2x24V. 


Además, es posible ajustar con el parámetro "Función DI" la entrada digital DIn.0 del 
TM Pulse 2x24V como habilitación hardware. 


Si desea utilizar la habilitación hardware, esta tiene que combinarse con la habilitación 
software. Cuando se ha obtenido SW_ENABLE, la secuencia de salida comienza con el 
primer flanco ascendente de la habilitación hardware. El TM Pulse 2x24V ignora los 
posteriores flancos ascendentes de la habilitación hardware durante la secuencia de salida 
actual. 


Cuando se emite la habilitación (flanco ascendente) y se mantiene en nivel alto durante el 
tiempo de retardo de la entrada (filtro de ruido), se inicia el retardo a la conexión y se 
establece el STS_ENABLE. La secuencia de la frecuencia se emite una vez transcurrido el 
retardo a la conexión. Mientras SW_ENABLE esté activado, la secuencia de salida se 
ejecuta de modo continuo. 


 


 Nota 
Señal de control de salida TM_CTRL_DQ del módulo tecnológico 
• Si TM_CTRL_DQ = 1, entonces el módulo TM Pulse 2x24V tiene el control y produce 


secuencias de impulsos en la salida DQn.A. 
• Si TM_CTRL_DQ = 0, la CPU tiene el control y el programa puede establecer las salidas 


DQn.A/DQn.B directamente con los bits de control SET_DQA/SET_DQB. 
 


Cancelar la secuencia de salida 
Al inhibir la habilitación software ((SW_ENABLE = 1 → 0)) durante el retardo a la conexión o 
la salida de frecuencia, se cancela la secuencia de salida actual y la duración del último 
período no se completa. STS_ENABLE y la salida digital DQn.A se resetean 
inmediatamente a 0. 


Es necesario reiniciar la secuencia de salida para comenzar una nueva salida de impulsos. 
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Tabla de verdad  
 
Habilitación 
software 
SW_ENABLE 


Parámetro 
Función DI 


Habilitación hardware 
(entrada digital DIn.0) 


Salida digital DQn.A 
(cuando TM_CTRL_DQ = 1) 


STS_ENABLE Secuencia de 
salida 


1 HW_ENABLE 0 → 1 y permanece en 1 
durante el retardo de 
entrada. 
Solo activa para el primer 
flanco ascendente, los 
flancos ascendentes 
adicionales se ignoran y 
no se produce el ar-
ranque. 


0, si el retardo a la conexión > 0. 
1, si el retardo a la conexión = 0. 


0 → 1 Arrancar 


0 → 1 Entrada No utilizado 0, si el retardo a la conexión > 0. 
1, si el retardo a la conexión = 0. 


0 → 1 Arrancar 


0 HW_ENABLE o 
Entrada 


Cualquier estado 0 0 Cancelar 


1 HW_ENABLE o 
Entrada 


Cualquier estado 0, si el retardo a la conexión no ha expirado o se 
está en una pausa entre impulsos. 
1, si el retardo a la conexión ha expirado y se está 
dentro de la duración del impulso. 


- 


0 → 1 HW_ENABLE 0 0 0 - 


Ajustar y modificar el valor de salida (frecuencia)  
El OUTPUT_VALUE se especifica directamente con el programa de control en la interfaz de 
control. El valor está en formato real y la unidad es siempre "Hz". El rango posible depende 
del parámetro "Salida rápida" del siguiente modo:  


● Salida rápida inhibida 


– Frecuencia (OUTPUT_VALUE): de 0,02 Hz a 10.000 Hz. 


● Salida rápida habilitada 


– Frecuencia (OUTPUT_VALUE): de 0,02 Hz a 100.000 Hz. 


El nuevo valor de frecuencia se emite con el siguiente flanco ascendente de la salida. 


Precisión de la frecuencia de salida 
La frecuencia de salida parametrizada se emite en la salida digital DQn.A con una precisión 
de +/- 100 ppm. 
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Ajustar y modificar el retardo a la conexión  
● Actualización permanente 


El retardo a la conexión se puede controlar de forma permanente mediante la interfaz de 
control. El bit MODE_SLOT tiene que estar en 1 (actualización permanente); LD_SLOT 
tiene que tener el valor 2 (para el retardo a la conexión). Ajuste el retardo a la conexión 
como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en el campo SLOT. La unidad es 
siempre el microsegundo. 


● Actualización única 
Ajuste el retardo a la conexión como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en los 
parámetros de configuración, la unidad es siempre el microsegundo. Alternativamente, 
realice una sola actualización por medio de la interfaz de control. MODE_SLOT se tiene 
que borrar (actualización única); LD_SLOT tiene que tener el valor 2 (para el retardo a la 
conexión). Ajuste el retardo a la conexión como valor numérico entre 0 μs y 
85.000.000 μs en el campo SLOT. 


En caso de modificar el valor de retardo a la conexión durante la secuencia de salida, el 
nuevo retardo a la conexión tendrá efecto en la siguiente secuencia de salida. 


Para obtener más detalles sobre el uso del parámetro SLOT, consulteManejo del parámetro 
SLOT (Página 117). 


Modo isócrono  
La información general está disponible en el apartado "Función: Modo isócrono 
(Página 90)". 


El modo isócrono no tiene ningún efecto sobre la funcionalidad del modo de operación 
Salida de frecuencia. 


Si desea sincronizar la secuencia de salida con To, establezca el parámetro Función DI a 
"Entrada" y la secuencia de salida de frecuencia se iniciará en To. 


Parámetros del modo de operación Salida de frecuencia  
 
Parámetro Significado Rango de valores Valor predeterminado 
Modo 4 = ajuste del modo de operación 


Salida de frecuencia 
0 = salida de impulsos 
1 = modulación del ancho de impul-
sos 
2 = cadena de impulsos 
3 = retardo a la 
conexión/desconexión 
4 = salida de frecuencia 
5 = motor DC 


1 


Salida rápida 1 La salida es compatible con fre-
cuencias más altas.  


0 = inhibida 
1 = habilitada 


Inhibida 


Función DI La entrada digital DIn.0 se puede 
utilizar como entrada o como habili-
tación hardware. 


0 = entrada 
1 = habilitación HW 


Entrada 
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Parámetro Significado Rango de valores Valor predeterminado 
Retardo de entrada La entrada digital DIn.0 debe ser 


estable durante el tiempo de retardo 
(supresión de ruido en la señal). 


0 = desactivado (4 μs) 
1 = 0,05 ms 
2 = 0,1 ms 
3 = 0,4 ms 
4 = 0,8 ms 
5 = 1,6 ms 
6 = 3,2 ms 
7 = 12,8 ms 
8 = 20 ms 


0,1 ms 


retardo a la conexión Tiempo que transcurre desde el 
inicio de la secuencia de salida 
hasta la salida de los impulsos. El 
retardo a la conexión se puede 
modificar en el programa de control 
con el parámetro SLOT.  


De 0 μs a 85.000.000 μs 0 μs 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no como "1 canal (4 A)". 


Señales de control y respuesta del modo de operación Salida de frecuencia  
 
Interfaz de control 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 1 
Bytes 0 a 3 Bytes 12 a 15  OUTPUT_VALUE 


(Real) 
Frecuencia de la salida digital DQn.A como número real. La unidad es siempre 
Hz. 
Si se infringe el límite inferior o superior del rango, el TM Pulse 2x24V trabajará 
con el último valor válido y se activará el error ERR_OUT_VAL. 
Salida rápida inhibida Salida rápida habilitada 
de 0,02 Hz a 10.000 Hz. de 0,02 Hz a 100.000 Hz. 


Bytes 4 a 7 Bytes 16 a 19  SLOT 
(DWord) 


El retardo a la conexión se puede modificar antes de que comience la secuen-
cia de salida. Véase MODE_SLOT. 
De 0 μs a 85.000.000 μs 


Byte 8 Byte 20 LD_SLOT Interpretación del valor SLOT: Todos los demás valores no enumerados a 
continuación no son válidos y producen el error ERR_LD (en el modo de actual-
ización única) o ERR_SLOT_VAL (en el modo de actualización permanente). 
Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0  
0 0 0 0 Posición de reposo; no se hace nada con el 


valor. 
0 0 1 0 Retardo a la conexión en microsegundos. 


Byte 8: Bit 4 Byte 20: Bit 4 MODE_SLOT Bit 4 Modo de operación para el uso del campo SLOT 
0 Modo de actualización única. 
1 Modo de actualización permanente. 


Byte 9: Bit 0 Byte 21: Bit 0 SW_ENABLE Bit 0 Habilitación software: iniciar/habilitar y cancelar/inhibir la secuencia de 
salida. 


0 Salida inhibida/cancelada 
0 → 1  Inicia la secuencia de salida en el flanco ascendente cuando "Función 


DI" = "Entrada". 
1 Habilita la secuencia de salida cuando el inicio depende de la habilita-


ción HW con "Función DI" = "Habilitación HW". 
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Interfaz de control 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 1 
Byte 9: Bit 1 Byte 21: Bit 1 TM_CTRL_DQ Bit 1 Ajuste de la fuente de salida DQn.A: selecciona programa CPU o 


secuencia de salida del módulo. 
0 DQn.A y DQn.B están controladas por la CPU (en su programa) por 


medio de los bits de control SET_DQA y SET_DQB. 
1 DQn.A está controlada por la secuencia de salida de impulsos del 


módulo. DQn.B es siempre 0. 
Byte 9: Bit 3 Byte 21: Bit 3 SET_DQA Bit 3 Controla el valor de la salida digital DQn.A si se borra TM_CTRL_DQ. 


0 0 en DQn.A. 
1 1 en DQn.A. 


Byte 9: Bit 4 Byte 21: Bit 4 SET_DQB Bit 4 Controla el valor de la salida digital DQn.B si se borran TM_CTRL_DQ 
y SET_DQA. 


0 0 en DQn.B. 
1 1 en DQn.B. 


Byte 10: Bit 0 Byte 22: Bit 0 RES_ERROR Bit 0 Resetear errores presentes (ERR_LD, ERR_DQA, ERR_DQB, y 
ERR_24V). 


0 El reseteo de errores no está activo. 
1 El reseteo de errores está activo. 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no "1 canal (4 A)" 
Nota: Todos los bytes y bits no descritos en la tabla anterior están reservados y deben estar a 0. 
 


 
Interfaz de respuesta: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 11 
Byte 0: Bit 0 Byte 8: Bit 0 ERR_PWR Bit 0 Indica subtensión en la alimentación eléctrica. Tenga en cuenta que 


el bit no se establece si la tensión no está presente. 
0 PWR no está en subtensión. 
1 PWR se detecta, pero con subtensión. 


Byte 0: Bit 1 Byte 8: Bit 1 ERR_24V Bit 1 Indica un cortocircuito o una sobrecarga en la salida de 24 V DC. 
Debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de control) para resetear 
este error. 


0 No hay cortocircuito en 24 V DC. 
1 Cortocircuito en 24 V DC. 


Byte 0: Bit 2 Byte 8: Bit 2 ERR_LD Bit 2 Indica un error al cargar un valor usando el campo SLOT (solo en 
modo SLOT de "actualización única"). 


0 Sin error de carga presente. 
1 Error de carga presente; debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de 


control) para resetear este error y poder utilizar SLOT de nuevo. 
Byte 0: Bit 4 Byte 8: Bit 4 ERR_DQA Bit 4 Indica un cortocircuito en la salida DQn.A. Se debe poner a 1 


RES_ERROR (interfaz de control) para resetear este error. 
0 No hay cortocircuito en DQn.A. 
1 Cortocircuito en DQn.A. 
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Interfaz de respuesta: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 11 
Byte 0: Bit 5 Byte 8: Bit 5 ERR_DQB Bit 5 Indica un cortocircuito en la salida DQn.B o un intento de establecer 


DQn.A y DQn.B manualmente con SET_DQA, SET_DQB y 
TM_CTRL_DQ. Se debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de con-
trol) para resetear este error. 


0 No hay cortocircuito en DQn.B. 
1 Cortocircuito en DQn.B, o un intento de establecer DQn.A y DQn.B. 


Byte 0: Bit 6 Byte 8: Bit 6 ERR_OUT_VAL Bit 6 Indica que se detecta un valor no válido en OUTPUT_VALUE. 
0 OUTPUT_VALUE es válido. 
1 OUTPUT_VALUE no es válido. 


Byte 0: Bit 7 Byte 8: Bit 7 ERR_SLOT_VAL Bit 7 Indica que se detecta un valor no válido en SLOT (solo en modo 
SLOT de "actualización permanente"). 


0 El valor de SLOT es válido. 
0 → 1 El valor de SLOT no es válido. 


Byte 1: Bit 2 Byte 9: Bit 2 STS_LD_SLOT Bit 2 Conmute el bit de confirmación para cada acción del SLOT en el 
modo SLOT de actualización única. Cada alternancia de este bit 
significa una acción LD_SLOT correcta. 


Byte 1: Bit 4 Byte 9: Bit 4 STS_READY Bit 4 Indica que el módulo está listo y parametrizado. 
0 El módulo no está parametrizado. 
1 El módulo está parametrizado. 


Byte 1: Bit 5 Byte 9: Bit 5 STS_SW_ENABLE Bit 5 Indica el estado de SW_ENABLE (Interfaz de control). 
0 SW_ENABLE borrado. 
1 SW_ENABLE establecido. 


Byte 2: Bit 0 Byte 8: Bit 0 STS_ENABLE Bit 0 Indica una secuencia de salida en curso. 
0 La transmisión de impulsos no se está ejecutando. 
1 La transmisión de impulsos se está ejecutando. 


Byte 2: Bit 1 Byte 10: Bit 1 STS_DQA Bit 1 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.A. 
0 0 en la salida digital DQn.A. 
1 1 en la salida digital DQn.A. 


Byte 2: Bit 2 Byte 10: Bit 2 STS_DQB Bit 2 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.B. 
0 0 en salida digital DQn.B 
1 1 en salida digital DQn.B 


Byte 2: Bit 3 Byte 10: Bit 3 STS_DI Bit 3 Indica el nivel de señal en la entrada digital DIn.0. 
0 0 en entrada digital DIn.0 
1 1 en entrada digital DIn.0 


Byte 3: Bit 0 
 a 3 


Byte 11: 
Bit 0 a 3 


SEQ_CNT Contador de secuencias = 0. El contador de secuencias no se utiliza en modo 
de salida de frecuencia. 


Palabra 3 Palabra 7 Reservado Se lee como 0. 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no "1 canal (4 A)" 
Nota: Todos los bytes y bits no descritos en la tabla anterior están reservados y se leen como 0. 







 Modos de operación y funciones 
 3.6 Modo Salida de frecuencia. 


Módulo tecnológico TM Pulse 2x24V (6ES7138‑6DB00‑0BB1) 
Manual de producto, 09/2015, A5E35061202-AA 67 


Señales de entrada y salida para el modo de operación Salida de frecuencia  
 
Señales de entrada y salida Significado Rango de valores N.º de pin de 


BaseUnit 
en canal 0 


N.º de pin de 
BaseUnit 
en canal 1  


Señal de entrada 
Habilitación HW Puede seleccionar la habilitación 


HW con el parámetro "Función DI" 
y seleccionar el retardo de entrada 
con el parámetro "Retardo de 
entrada". La señal en la entrada 
digital DIn.0, después de la filtra-
ción de ruido por el retardo de 
entrada, se interpreta en el 
TM Pulse 2x24V como el inicio de 
la secuencia de salida. 


0 = habilitación HW borrada. 
1 = habilitación HW obtenida. 
0 → 1 = inicio de la secuencia de 
salida después del retardo de 
entrada, dependiente de la habili-
tación software (SW_ENABLE). 


3 4 


Señal de salida 
Impulso en la salida digital 
DQn.A 


Se emite un impulso en la salida 
digital DQn.A para la frecuencia 
asignada. 


0 = no hay impulso. 
1 = impulso. 


9 10 


Consulte también Asignación de los pines y cableado de carga/sensor (Página 95) 
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3.7 Modo motor DC 


Definición  
Cada canal tiene una salida A y una B para conectar la carga de motor DC. El conmutador 
de salida bipolar y la modulación de ancho de impulsos permite asignar sentidos de giro y 
ciclos de trabajo de la tensión de salida. 


Se pueden usar los dos canales, con 2 A por canal como máximo, o bien conectarlos en 
paralelo para obtener un canal de 4 A como máximo. 


Conexión de dos canales a carga de motor: 


●  Canal 0: motor conectado entre DQ0.A y DQ0.B 


● Canal 1: motor conectado entre DQ1.A y DQ1.B 


Conexión de un canal a carga de motor  


● Canal 0 de 4 A: motor conectado entre DQ0.A y DQ0.B. 
DQ0.A y DQ1.A conectadas entre sí, así como DQ0.B y DQ1.B. 


Encontrará más detalles sobre la conexión en el capítulo Conexión (Página 95) de este 
manual. 


Giro del motor 


Sentido de giro 


● Adelante durante la fase alta de la señal PWM: DQn.A es 1 y DQn.B es 0. 


● Atrás durante la fase alta de la señal PWM: DQn.A es 0 y DQn.B es 1. 


● Adelante/atrás durante la fase baja de la señal PWM: DQn.A es 0 y DQn.B es 0. 


Parada del motor 


Se puede parar el motor utilizando una señal externa conectada a la entrada digital DIn.0, o 
bien utilizando la señal SW_ENABLE de la interfaz de control. Configure 
correspondientemente la "Función DI". 


Configuración de Función DI: 


● "Habilitación HW" arranca el motor en el flanco ascendente de DI y para el motor en el 
flanco descendente de DI. 


● "Parada externa" arranca el motor en el flanco ascendente de SW_ENABLE y para el 
motor en el flanco ascendente de DI, o bien en el flanco descendente de SW_ENABLE. 


● "Entrada" arranca el motor en el flanco ascendente de SW_ENABLE y para el motor en 
el flanco descendente de SW_ENABLE (DI no afecta al control del motor). 


El ciclo de trabajo de ancho de impulso de salida se controla con el campo de la interfaz de 
control OUTPUT_VALUE. El TM Pulse 2x24V genera impulsos continuos basados en este 
valor. OUTPUT_VALUE determina el ciclo de trabajo (duración del impulso/duración del 
período) dentro de un período a fin de modular la anchura de los impulsos. La duración del 
período es ajustable. 


Después de la expiración del retardo a la conexión asignado, comienzan los impulsos de 
salida de DQn.A y DQn.B (secuencia de salida). 
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El modo rápido, ni la medición ni el control de corriente están disponibles en el modo motor 
DC. 


Iniciar la secuencia de salida  
El programa de control debe emitir la habilitación para la secuencia de salida por medio de 
la habilitación software (SW_ENABLE 0 → 1). 


El bit de respuesta STS_SW_ENABLE indica la habilitación software presente en el 
TM Pulse 2x24V.  


Además es posible asignar la entrada digital DIn.0 del TM Pulse 2x24V como una 
habilitación HW con el parámetro "Función DI". El retardo de entrada (filtro de ruido) de la 
habilitación hardware se puede ajustar con el parámetro "Retardo de entrada". 


Si desea utilizar la habilitación hardware, esta tiene que combinarse con la habilitación 
software. Cuando se ha obtenido SW_ENABLE, la secuencia de salida comienza con el 
primer flanco ascendente de la habilitación hardware. El TM Pulse 2x24V ignora los 
posteriores flancos ascendentes de la habilitación hardware durante la secuencia de salida 
actual. La opción de habilitación hardware no es compatible con el modo isócrono.  


Cuando se emite la habilitación (flanco ascendente) y se mantiene en nivel alto durante el 
tiempo de retardo de la entrada, se inicia el retardo a la conexión y se establece 
STS_ENABLE. La secuencia de impulsos PWM se emite una vez transcurrido el retardo a la 
conexión. Mientras el bit SW_ENABLE está activado, la secuencia de salida se ejecuta de 
modo continuo. 


Cancelar la secuencia de salida 
● Utilizando la señal SW_ENABLE: al inhibir la habilitación software (SW_ENABLE = 1→0) 


se cancela la secuencia de salida actual y el último período no se completa. Las salidas 
digitales STS_ENABLE, DQn.A y DQn.B se ponen inmediatamente a 1 (paro del motor). 


Es necesario reiniciar la secuencia de salida para comenzar una nueva salida de impulsos. 


● Utilizando la entrada digital DIn.0: 


– Si "Función DI" está parametrizada como "HW_ENABLE": un flanco descendente en 
DIn.0 detendrá la secuencia de salida de la misma forma que usando SW_ENABLE. 


– Si "Función DI" está parametrizada como "Parada externa": un flanco ascendente en 
DIn.0 detendrá la secuencia de la misma forma que usando SW_ENABLE. 
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Tabla de verdad  
 
Habilitación 
software 
SW_ENABLE 


Parámetro 
Función DI 


Habilitación hardware 
(entrada digital DIn.0) 


Salidas digitales DQn.A y 
DQn.B  


STS_ENABLE Secuencia de 
salida 


1 HW_ENABLE 0 → 1 y permanece en 1 
durante el retardo de entra-
da. 
Solo activa para el primer 
flanco ascendente, los flan-
cos ascendentes adicionales 
se ignoran y no se produce 
el arranque. 


Si el retardo a la conexión 
> 0: 
DQn.A: 0 
DQn.B: 0 


0 → 1 Arrancar 


Si el retardo a la conexión 
= 0: 
Adelante: 
DQn.A: 1 
DQn.B: 0  


 Atrás: 
DQn.A: 0 
 DQn.B: 1 


0 → 1 Entrada o parada 
externa 


Cualquier estado Si el retardo a la conexión 
> 0 
DQn.A: 0 
DQn.B: 0 


0 → 1 Arrancar 


Si el retardo a la conexión 
= 0 
Adelante: 
DQn.A: 1 
DQn.B: 0  


Atrás: 
DQn.A: 0 
DQn.B: 1 


0 HW_ENABLE o 
entrada o parada 
externa 


Cualquier estado DQn.A: Triestado 
DQn.B: Triestado 


0 Cancelar 


1  Entrada Cualquier estado Si el retardo a la conexión 
no ha expirado, o durante 
la pausa entre impulsos: 
DQn.A: 0 
DQn.B: 0 


 - 


Si el retardo a la conexión 
ha expirado y se está 
dentro de la duración del 
impulso: 
Adelante: 
DQn.A: 1 
DQn.B: 0  


Atrás: 
DQn.A: 0 
DQn.B: 1 


1 HW_ENABLE 0 DQn.A: Triestado 
DQn.B: Triestado 


1 → 0 Paro 


1 Parada externa 0 → 1 DQn.A: Triestado 
DQn.B: Triestado 


1 → 0 Paro 


0 → 1 HW_ENABLE 0 DQn.A: Triestado 
DQn.B: Triestado 


0 - 
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Ajustar y modificar el ciclo de trabajo y el sentido de giro de los impulsos  
OUTPUT_VALUE asigna el ciclo de trabajo y el sentido de giro para la duración del período 
actual. 


OUTPUT_VALUE se especifica como un valor analógico S7 y el signo indica el sentido de 
giro del motor ("+" significa adelante, "-" significa atrás). El rango admisible es entre -27648 
y +27648.  


Solo se usan los dos bytes menos significativos de OUTPUT_VALUE y los otros dos se 
ignoran. Si el valor de los dos bytes menos significativos es superior a +27648, se 
interpretará como un valor de +27648 (100% adelante). Si el valor de los dos bytes menos 
significativos es inferior a -27648, se interpretará como un valor de -27648 (100% atrás). 


Antes de cambiar el sentido de giro, se recomienda poner primero a 0 OUTPUT_VALUE 
durante un tiempo suficientemente largo para parar el motor. Nótese que el módulo TM 
Pulse 2x24V no corrige la asignación de ciclo de trabajo a fin de proteger el motor. Si el 
motor necesita un tiempo de aceleración o de deceleración, en el programa de 
automatización debe implementar la rampa al efecto y transmitirla al módulo modificando el 
valor del campo OUTPUT_VALUE. 


● Formato de salida "Salida analógica S7": Rango de valores entre -27.648 y +27.648. El 
signo determina el sentido de giro del motor. 


● Duración del impulso = (OUTPUT_VALUE/27.648) x duración del período. 


OUTPUT_VALUE se asigna directamente con el programa de control. Se aplica un nuevo 
OUTPUT_VALUE en el siguiente flanco ascendente de la salida. 


Ajustar y modificar la duración del período  
● Actualización permanente 


La duración del período se controla de forma permanente mediante la interfaz de control. 
El bit MODE_SLOT se tiene que ajustar ("1" significa actualización permanente); 
LD_SLOT tiene que tener el valor 1 ("1" significa duración del período). 
Ajuste el valor de duración del período en el campo SLOT entre 100 μs y 85.000.000 μs. 


● Actualización única 
Ajuste la duración del período en los parámetros de configuración. Alternativamente, 
realice una sola actualización por medio de la interfaz de control. MODE_SLOT se tiene 
que borrar ("0" significa actualización única); LD_SLOT tiene que tener el valor 1 
("1" significa duración del período). 
Ajuste el valor de duración del período en el campo SLOTentre 100 μs y 85.000.000 μs. 


La nueva duración del período se adopta con el siguiente flanco ascendente de la salida. 


Para obtener más detalles sobre el manejo del parámetro SLOT, consulte "Manejo del 
parámetro SLOT (interfaz de control)". 
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Modo isócrono  
La información general está disponible en el apartado "Función: Modo isócrono". 


En el modo isócrono la secuencia de salida está sincronizada con el instante TO. La 
duración del período está coordinada con el ciclo de aplicación (el ciclo síncrono, un múltiplo 
del ciclo PROFINET). El comportamiento en el modo motor DC es el mismo que el 
comportamiento en el modo de operación PWM. Consulte el capítulo relevante de este 
manual. A continuación solo se indican las diferencias: 


● Durante la "fase de duración de impulso" (fase alta), el estado de las salidas es el 
siguiente: 


– Sentido hacia delante: DQn.A es 1 y DQn.B es 0. 


– Sentido hacia atrás: DQn.A es 0 y DQn.B es 1. 


● Durante la "fase de pausa entre impulsos" (fase baja), el estado de las salidas es el 
siguiente: 


– DQn.A es 0 y DQn.B es 0. 


● Se puede parametrizar el parámetro "Función DI" como "Parada externa" en modo 
isócrono a fin de utilizar los flancos ascendentes de DIn.0 para detener el motor. Nótese 
que si "Función DI" está parametrizada como "HW_ENABLE" en modo isócrono, lo que 
no se admite, se interpretará como "Parada externa" en el módulo TM Pulse 2x24V. 


Ajustar y modificar el retardo a la conexión 
● Actualización permanente 


El retardo a la conexión se puede controlar de forma permanente mediante la interfaz de 
control. El bit MODE_SLOT tiene que estar a 1 (actualización permanente); LD_SLOT 
tiene que tener el valor 2 (para el retardo a la conexión). Ajuste el retardo a la conexión 
como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en el campo SLOT. La unidad es 
siempre el microsegundo. 


● Actualización única 
Ajuste el retardo a la conexión como valor numérico entre 0 μs y 85.000.000 μs en los 
parámetros de configuración. La unidad es siempre el microsegundo. Alternativamente, 
realice una sola actualización por medio de la interfaz de control. MODE_SLOT se tiene 
que borrar (actualización única); LD_SLOT tiene que tener el valor 2 (para el retardo a la 
conexión). Ajuste el retardo a la conexión como valor numérico entre 0 μs y 
85.000.000 μs en el campo SLOT. 


En caso de modificar el valor de retardo a la conexión durante la secuencia de salida, el 
nuevo retardo a la conexión tendrá efecto en la siguiente secuencia de salida. Para obtener 
más detalles sobre el uso del parámetro SLOT, consulteManejo del parámetro SLOT. 







 Modos de operación y funciones 
 3.7 Modo motor DC 


Módulo tecnológico TM Pulse 2x24V (6ES7138‑6DB00‑0BB1) 
Manual de producto, 09/2015, A5E35061202-AA 73 


Parámetros del modo de operación motor DC  
 
Parámetro Significado Rango de valores Valor predeterminado 
Modo de operación 5 = ajuste el modo de operación motor DC. 0 = salida de impulsos 


1 = modulación del ancho de 
impulsos 
2 = cadena de impulsos 
3 = retardo a la 
conexión/desconexión 
4 = salida de frecuencia 
5 = motor DC  


1 


Función DI Se puede usar la entrada digital DIn.0 como 
entrada para HW_ENABLE, o bien para una 
señal Parada externa. La señal en DIn.0, 
después de la filtración de ruido por el retardo 
de entrada, se interpreta en el 
TM Pulse 2x24V. 
Si se usa HW_ENABLE en modo no isócrono, 
un flanco ascendente en DIn.0 inicia la 
secuencia de salida (si SW_ENABLE está a 
1) y un flanco descendente en DIn.0 detiene 
la secuencia de salida. 
Si se usa HW_ENABLE en modo isócrono, el 
módulo lo interpretará como Parada externa. 
Si se usa Parada externa, la secuencia de 
salida se inicia con el flanco ascendente de 
SW_ENABLE y se detiene con el flanco as-
cendente de DIn.0.  


0 = Entrada 
1 = Habilitación HW 
2 = Parada externa 


Entrada 


Formato de salida Define el formato del valor de relación (ciclo 
de trabajo). 


0 = formato analógico S7   Formato analógico S7  


Retardo de entrada La entrada digital DIn.0 debe ser estable 
durante el tiempo de retardo (supresión de 
ruido en la señal).  


0 = desactivado (4 μs) 
1 = 0,05 ms 
2 = 0,1 ms 
3 = 0,4 ms 
4 = 0,8 ms 
5 = 1,6 ms 
6 = 3,2 ms 
7 = 12,8 ms 
8 = 20 ms 


0,1 ms 


Período Duración del período del ciclo de impulsos de 
salida en μs. La duración del período se 
puede cambiar en el programa de control con 
el campo de la interfaz de control SLOT. 
 


De 100 μs a 85.000.000 us 
 


1000 μs 


retardo a la conexión Tiempo que transcurre desde el inicio de la 
secuencia de salida hasta la salida de los 
impulsos. El retardo a la conexión se puede 
cambiar en el programa de control con el 
campo de la interfaz de control SLOT.  


De 0 μs a 85.000.000 us 0 μs 
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Señales de control y respuesta para el modo de motor DC  
 
Interfaz de control 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 1 
Bytes 0 a 3 Bytes 12 a 15  OUTPUT_VALUE 


(DWord) 
OUTPUT_VALUE determina el ciclo de trabajo (duración del impulso/duración 
del período) dentro de un período (PWM). La duración del período es ajustable. 
El nuevo valor de salida se adopta con el siguiente flanco ascendente de la 
salida.  
El signo de OUTPUT_VALUE indica sentido de giro (positivo hacia delante y 
negativo hacia atrás). 
Formato de salida analógica S7: rango de valores entre -27.648 y +27.648 
Tipo de datos DInt: solo se usan los 2 bytes menos significativos. 
Para el canal 0: bytes 2 y 3 
para el canal 1: bytes 14 y 15  


Bytes 4 a 7 Bytes 16 a 19  SLOT 
(DWord) 


El programa puede cambiar el retardo a la conexión y la duración del período 
antes de que comience la secuencia de salida, utilizando los parámetros SLOT 
y MODE_SLOT: 
De 0 μs a 85.000.000 us 


Byte 8 Byte 20 LD_SLOT Interpretación del valor SLOT: Todos los demás valores no enumerados a con-
tinuación no son válidos y producen el error ERR_LD (en el modo de actualiza-
ción única) o ERR_SLOT_VAL (en el modo de actualización permanente). 
Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0  
0 0 0 0 Posición de reposo; no se hace nada con el 


valor. 
0 0 0 1 Período en μs 
0 0 1 0 Retardo a la conexión en μs 


Byte 8: Bit 4 Byte 20: Bit 4 MODE_SLOT Bit 4 Modo de operación para el uso del campo SLOT. 
0 Modo de actualización única 
1 Modo de actualización permanente 


Byte 9: Bit 0 Byte 21: Bit 0 SW_ENABLE Bit 0 Habilitación software: Iniciar y cancelar la secuencia de salida. 
0 Salida cancelada 
0 → 1  Inicia la secuencia de salida en el flanco ascendente cuando la "Fun-


ción DI" = "Entrada", o bien "Función DI" = "Parada externa". 
1 Habilita la secuencia de salida cuando el inicio depende de la habilita-


ción HW con "Función DI" = "Habilitación HW". 
Byte 9: Bit 1 Byte 21: Bit 1 TM_CTRL_DQ Bit 1 En modo motor DC, el módulo siempre controla las salidas. Este bit se 


ignora. 
X Irrelevante: sin efecto en las salidas. 


Byte 9: Bit 3 Byte 21: Bit 3 SET_DQA Bit 3 Controla el valor de la salida digital DQn.A si TM_CTRL_DQ = 0. 
X Irrelevante: sin efecto en las salidas. 


Byte 9: Bit 4 Byte 21: Bit 4 SET_DQB Bit 4 Controla el valor de la salida digital DQn.B si TM_CTRL_DQ = 0. 
X Irrelevante: sin efecto en las salidas. 


Byte 10: Bit 0 Byte 22: Bit 0 RES_ERROR Bit 0 Resetear errores pendientes (ERR_LD, ERR_DQA, ERR_DQB, y 
ERR_24V). 


0 El reseteo de errores no está activo. 
1 El reseteo de errores está activo. 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no "1 canal (4 A)" 
Nota: Todos los bytes y bits no descritos en la tabla anterior están reservados y deben estar a 0. 
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Interfaz de respuesta: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 1 
Byte 0: Bit 0 Byte 8: Bit 0 ERR_PWR Bit 0 Indica subtensión en la alimentación eléctrica. Tenga en cuenta que el 


bit no se establece si la tensión no está presente. 
0 PWR no está en subtensión. 
1 PWR se detecta, pero con subtensión. 


Byte 0: Bit 1 Byte 8: Bit 1 ERR_24V Bit 1 Indica un cortocircuito o una sobrecarga en la salida de 24 V DC. 
Debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de control) para resetear este 
error.  


0 No hay cortocircuito en 24 V DC. 
1 Cortocircuito en 24 V DC 


Byte 0: Bit 2 Byte 8: Bit 2 ERR_LD Bit 2 Indica un error al cargar un valor usando el campo SLOT (solo en 
modo SLOT de "actualización única"). 


0 Sin error de carga presente. 
1 Error de carga presente: debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de 


control) para resetear este error y volver a poder utilizar SLOT. 
Byte 0: Bit 4 Byte 8: Bit 4 ERR_DQA Bit 4 Indica un cortocircuito en la salida DQn.A. Se debe poner a 1 


RES_ERROR (interfaz de control) para resetear este error. 
0 No hay cortocircuito en DQn.A. 
1 Cortocircuito en DQn.A. 


Byte 0: Bit 5 Byte 8: Bit 5 ERR_DQB Bit 5 Indica un cortocircuito en la salida DQn.B. Se debe poner a 1 
RES_ERROR (interfaz de control) para resetear este error. 


0 No hay cortocircuito en DQn.B. 
1 Cortocircuito en DQn.B. 


Byte 0: Bit 7 Byte 8: Bit 7 ERR_SLOT_VAL Bit 7 Indica que se detecta un valor no válido en SLOT (solo en modo SLOT 
de "actualización permanente"). 


0 El valor de SLOT es válido. 
0 → 1  El valor de SLOT no es válido. 


Byte 1: Bit 2 Byte 9: Bit 2 STS_LD_SLOT Bit 2 Conmute el bit de confirmación para cada acción del SLOT en el modo 
SLOT de actualización única. 
Cada alternancia de este bit significa una acción LD_SLOT correcta. 


Byte 1: Bit 4 Byte 9: Bit 4 STS_READY Bit 4 Indica que el módulo está listo y parametrizado. 
0 El módulo no está parametrizado. 
1 El módulo está parametrizado. 


Byte 1: Bit 5 Byte 9: Bit 5 STS_SW_ENABLE Bit 5 Indica el estado de SW_ENABLE (interfaz de control). 
0 SW_ENABLE borrado. 
1 SW_ENABLE establecido. 


Byte 2: Bit 0 Byte 8: Bit 0 STS_ENABLE Bit 0 Indica una secuencia de salida en curso. 
0 Secuencia de salida sin ejecutarse. 
1 Secuencia de salida en ejecución. 


Byte 2: Bit 1 Byte 10: Bit 1 STS_DQA Bit 1 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.A. 
0 0 en salida digital DQn.A 
1 1 en salida digital DQn.A 


Byte 2: Bit 2 Byte 10: Bit 2 STS_DQB Bit 2 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.B. 
0 0 en salida digital DQn.B 
1 1 en salida digital DQn.B 
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Interfaz de respuesta: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 1 
Byte 2: Bit 3 Byte 10: Bit 3 STS_DI Bit 3 Indica el nivel de señal en la entrada digital DIn.0. 


0 0 en entrada digital DIn.0 
1 1 en entrada digital DIn.0 


Byte 3: 
Bit 0 a 3 


Byte 11: 
Bit 0 a 3 


SEQ_CNT Contador de secuencias = 0. El contador de secuencias no se usa en modo 
PWM. 


Palabra 3 Palabra 7 Reservado Se lee como 0. 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no "1 canal (4 A)" 
Nota: Todos los bytes y bits no descritos en la tabla anterior están reservados y se leen como 0. 


Señales de entrada y salida del modo de operación motor DC  
 
Señal de entrada y salida Significado Rango de valores N.º de pin de 


BaseUnit 
en canal 0 


N.º de pin de 
BaseUnit 
en canal 1 


Señal de entrada 
Habilitación HW / Parada 
externa 
 
Nota: No se admite Habi-
litación HW para PWM en 
modo isócrono  


Puede seleccionar la interpreta-
ción de la señal de entrada digital 
con el parámetro "Función DI" y 
seleccionar el retardo de entrada 
con el parámetro "Retardo de 
entrada". 
La señal en la entrada digital 
DIn.0, después de la filtración de 
ruido por el retardo de entrada, se 
interpreta en el TM Pulse 2x24V 
como el inicio de la secuencia de 
salida. 


Función DI = "HW_ENABLE": 
0 = Habilitación HW borrada 
1 = Habilitación HW obtenida 
0 → 1 = Inicio de la secuencia de salida 
después del retardo de entrada, depen-
diente de la habilitación software 
(SW_ENABLE) 
1→0 = Parada de la secuencia de salida 
después del retardo de entrada, depen-
diente de la habilitación software 
(SW_ENABLE). 
Función DI = Parada externa: 
0 → 1 = Parada de la secuencia de salida 
después del retardo de entrada, depen-
diente de la habilitación software 
(SW_ENABLE). 


3 4 


Señal de salida 
Impulso en las salidas 
digitales DQn.A y DQn.B 


Se emite un impulso en las salidas 
digitales DQn.A y DQn.B DO 
según el ciclo de trabajo y la 
duración de período asignados 


No hay impulso o pausa entre impulsos: 
DQn.A es 0 V y DQn.B es 0 V 
Duración del impulso en sentido hacia 
delante: 
DQn.A es 24 V y DQn.B es 0 V 
Duración del impulso en sentido hacia 
atrás: 
DQn.A es 0 V y DQn.B es 24 V 


9 (DQ0.A) 
11 (DQ0.B) 


10 (DQ1.A) 
12 (DQ1.B) 


Consulte también Asignación de pines y cableado de carga/sensor 
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3.8 Función: Salida rápida 
El modo rápido mejora la sincronización de señal de las salidas digitales DQ. Los flancos de 
conmutación tienen menos retardo, variación, fluctuación y menores tiempos de 
subida/bajada. 


El modo rápido está pensado para generar una sincronización más precisa de las señales 
de impulso, pero proporciona una corriente de carga máxima inferior. 


La salida rápida solo está disponible en la operación con dos canales; no lo está en la 
operación con un canal. 


Se puede usar la configuración de hardware de STEP 7 (TIA Portal) o STEP 7 para 
seleccionar la opción "Salida rápida (0,1 A)" independientemente para cada canal. También 
se puede cambiar en tiempo de ejecución la asignación de parámetros dentro del programa 
usando el registro 128 (Página 145). 


STEP 7 (TIA Portal) y STEP 7 ayudan durante la asignación de parámetros desactivando la 
entrada mediante el teclado de parámetros no válidos y comprobando el rango de las 
asignaciones de valores. Según las selecciones de parámetros anteriores, se inhibirán otras 
opciones. Por ejemplo, si se ha seleccionado la operación con un canal (la conexión en 
paralelo de los dos canales de salida), quedarán inhibidas las opciones de parámetros de 
Canal 1 y de salida rápida. 


Se dispone de la opción de salida rápida en estos modos de operación: 


● Salida de impulsos 


● PWM 


● Cadena de impulsos 


● Retardo a la conexión/desconexión 


● Salida de frecuencia 


La salida rápida no está disponible en el modo de motor DC. 


Opción de salida rápida 
 
Sincronización de 
impulsos 


Mínimo Máximo 
Opción rápida 


 inhibida 
Opción rápida 


 habilitada 
Opción rápida 


 inhibida 
Opción rápida 


 habilitada 
Duración del impul-
so 


 10 μs 1,5 μs  85.000.000 μs 


Duración del 
período 


100 μs 10 μs 


retardo a la conex-
ión 


0 μs 


Retardo a la 
desconexión 
Frecuencia 0,02 Hz 10 kHz 100 kHz 
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Corriente de carga con salida rápida  
 
Modo en paralelo 
(operación con un canal) 


Corriente de carga de salida de impulsos máxima 
Opción rápida inhibida Opción rápida habilitada 


Inhibido 2 A (dos canales) 100 mA (dos canales) 
Habilitado  4 A (un canal) No permitido 
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3.9 Función: Contador de secuencias 
El TM Pulse 2x24V dispone de un contador de secuencias para cada canal que cuenta las 
secuencias de salida finalizadas. Se cuentan tanto las secuencias de salida completadas 
correctamente como las que no.  
Es posible vigilar el fin de una secuencia de salida en la interfaz de respuesta utilizando la 
variable SEQ_CNT del contador de secuencias en la interfaz de respuesta (Página 119). 


El contador tiene una anchura de 4 bits. Cuando se desborda, el contador vuelve a 0. 


Funcionamiento del contador de secuencias 
Dependiendo del modo de operación, el contador de secuencias tiene las siguientes 
funciones: 


● Salida de impulsos y cadena de impulsos 


– La configuración de Función DI está establecida en "Entrada": El contador se pone a 
1 tras finalizar la secuencia de salida (rango de 0 a 1). 


– La configuración de Función DI está establecida en "Habilitación HW": el contador se 
incrementa cada vez que finaliza una secuencia de salida (rango de 0 a 15). 


● Retardo a la conexión/desconexión 


– El contador se incrementa con cada flanco (ascendente y descendente) en la salida 
DQ (rango de 0 a 15). 


● PWM, salida de frecuencia y motor DC 


– El contador no tiene ninguna función. 


Cuando se produce la habilitación software (SW_ENABLE = 0) el contador se pone a 0 
nuevamente. 


Posibilidades de uso 
El contador de secuencias se puede utilizar para: 


● Medir (contar) secuencias de pulsos muy cortas. 


● Contar secuencias de salida controladas con la habilitación hardware. 
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3.10 Función: Medición de corriente 


Principio de funcionamiento  
La lógica del programa puede utilizar mediciones de la corriente de carga, junto con un lazo 
de regulación, para controlar proporcionalmente la energía transferida a una carga inductiva 
o resistiva. Las mediciones de corriente se suministran en la interfaz de respuesta 
(Página 119), en el valor MEASURED_CURRENT en el formato de valores analógicos 
SIMATIC S7.  


Es posible la medición de corriente: 


● Para los modos de operación PWM y cadena de impulsos, cuando la opción de salida 
rápida está inactiva 


– Cuando no hay salida de impulsos (con STS_ENABLE = 0) se reporta 7FFFH como 
valor medido. 


– Con STS_ENABLE = 1 el valor medido es válido, tras la primera duración del período. 
El valor de medición de corriente que se devuelve es un valor medio de los valores 
medidos muestreados durante la duración de un período como mínimo. Si Dithering 
está activo, el valor medio se muestrea durante todo el período de Dither. 


No es posible medición de corriente y se devuelve un valor MEASURED_CURRENT de 0: 


● Para todos los demás modos de operación o si la opción de salida rápida está activa. 


 


 Nota 


Para que la medición de intensidad funcione correctamente, no conecte ningún diodo de 
libre circulación (diodo de protección/limitador de sobretensiones) en la carga de salida.  


 


Rango de medida y valor medido  
● La configuración de los canales es 2 canales (2 A) (está desactivada la conexión de 


canales en paralelo). 


– Una intensidad media medida de 2 A corresponde al valor analógico SIMATIC S7 
27.648 (6C00H). 


– Las mediciones de intensidad se pueden realizar hasta el valor analógico 
SIMATIC S7 32.511 (7EFFH) que equivale a una intensidad de 2,37 A. 


– Intensidades por encima de 2 A solo pueden presentarse momentáneamente. 


● La configuración de los canales es 1 canal (4 A) (está activada la conexión de canales en 
paralelo). 


– Una intensidad media medida de 4 A corresponde al valor analógico SIMATIC S7 
27.648. 


– Las mediciones de intensidad se pueden realizar hasta el valor analógico 
SIMATIC S7 32.511 que equivale a una intensidad de 4,74 A. 


– Intensidades por encima de 4 A solo pueden presentarse momentáneamente. 
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Aviso de diagnóstico de límite de corriente de salida 
Si se han habilitado los diagnósticos y el módulo está en modo PWM o PTO, se notificará un 
error de diagnóstico de sobreintensidad si el módulo detecta que la corriente es superior a 
2,37 A (4,74 A en modo de un canal). 


Precisión de medición de corriente  
La precisión de medida de corriente es de ±2% del fondo de escala de 27.648 del rango de 
medida 


● ±40 mA en modo de dos canales 


● ±80 mA en modo de un canal 


La precisión de medida de corriente se degrada para frecuencias de impulsos superiores a 3 
kHz hasta una precisión de -2% +5% cuando se alimenten cargas resistivas a una 
frecuencia de 10 kHz. 


 


 Nota 


Solo es posible la precisión de medida de corriente del 2% si la duración del período no se 
cambia durante el proceso de medición. 
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3.11 Función: Control de corriente 


Control de corriente (solo modo PWM)  
En modo PWM, el módulo TM Pulse 2x24V puede utilizar un algoritmo proporcional integral 
derivativo (PID) para controlar la corriente de salida. El programa determina el valor objetivo 
de la corriente (consigna) y el módulo controla el ciclo de trabajo de la salida PWM para 
seguir la consigna, con una respuesta basada en los parámetros PID asignados.  


El regulador PID compara la consigna y el valor medido de la corriente de carga. Si la 
diferencia resultante (error) queda fuera de una zona de insensibilidad simétrica, se calcula 
una reacción sumando las partes proporcional, integral o derivativa seleccionadas. El valor 
manipulado se limita por los límites alto/bajo definidos y, para finalizar, se modifica el tiempo 
de duración (ciclo de trabajo) de los impulsos de salida, según la duración del período PWM.  


Asigna el valor de referencia de corriente a la corriente medida en la carga de salida de 
DQn.A del canal cuando la salida está en el estado alto (conexión) continuamente.  


 
Figura 3-14 Función PID de control de corriente 


Para más información acerca de este método de regulación PID, consulte el tema de ayuda 
CONT_C en la ayuda en pantalla de TIA Portal. 







 Modos de operación y funciones 
 3.11 Función: Control de corriente 


Módulo tecnológico TM Pulse 2x24V (6ES7138‑6DB00‑0BB1) 
Manual de producto, 09/2015, A5E35061202-AA 83 


Configurar el control de corriente 
A fin de utilizar la función de control de corriente, el módulo debe estar parametrizado 
correctamente y el programa de usuario debe controlar la consigna (valor objetivo de la 
corriente). Además el programa también debe poder leer las marcas de límite alcanzado. 


Parámetros PID  
Los parámetros PID se pueden establecer en la configuración de dispositivo de TIA Portal, o 
bien mediante el programa, escribiendo el registro de parametrización (registro 128) en el 
módulo. Encontrará más detalles en ladescripción del registro de parametrización 
(Página 145). 


● Control de corriente: "1" activa el regulador PID. Limitaciones: Solo se puede activar el 
control de corriente si el modo de operación seleccionado es PWM y la salida rápida está 
inhibida. 
Si el control de corriente está inhibido, ninguno de los parámetros siguientes tendrá 
efecto alguno. 


● P_Sel, I_Sel, D_Sel: Define el cálculo de la regulación PID. Las partes proporcional, 
integral y derivativa pueden estar habilitadas ("1") o inhibidas ("0") en la configuración del 
dispositivo. 


● Valor de referencia de la corriente (mA): Se utiliza el valor de referencia para definir la 
consigna máxima y los límites superior e inferior de la corriente regulada. Usualmente, 
en modo PWM se puede medir la corriente máxima si el control de corriente está inhibido 
y el ciclo de trabajo está ajustado al 100%. Se puede establecer el valor medido como 
referencia para el control de corriente. El valor máximo es de 4000 mA para operación 
con un canal (conexión de canales en paralelo habilitada) y 2000 mA por canal para 
operación con dos canales (conexión en paralelo inhibida). 


● Ancho de la zona de insensibilidad (μA): Se aplica una zona de insensibilidad a la 
desviación de la corriente de salida respecto a la corriente de consigna. El tamaño de la 
zona de insensibilidad es del doble del "Ancho de la zona de insensibilidad". La zona de 
insensibilidad es simétrica: Por ejemplo, si el ancho de la zona de insensibilidad es de 
1500 μA, la zona de insensibilidad se extiende desde -1500 μA hasta +1500 μA. 


● Límite alto (valor analógico S7): Siempre se restringe el valor manipulado mediante un 
límite alto y un límite bajo. El parámetro "Límite alto" asigna el límite alto en formato 
analógico S7, relativo al valor de referencia de la corriente. Un valor igual o superior 
a 27.648 significa el 100% del valor de referencia de la corriente. El valor del Límite alto 
debe ser superior al Límite bajo. 


Ejemplo de Límite alto: 


– La corriente de referencia está establecida en 1000 mA, que debería ser la corriente 
de carga medida con un ciclo de trabajo del 100%. 


– Si el límite alto es 20.000, la corriente máxima que el regulador ordenará es 
20.000/27.648 * 1000 mA = 723,4 mA, lo que equivale a un ciclo de trabajo del 
72,34%. 


– Si el regulador calcula un valor de regulación superior al 72,34%, ordenará 72,34% y 
nunca superará ese valor. 
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● Límite bajo (valor analógico S7): Siempre se restringe el valor manipulado mediante un 
límite alto y un límite bajo. El parámetro "Límite bajo" asigna el límite bajo en formato 
analógico S7, relativo al valor de referencia de la corriente. No se permite un valor igual o 
superior a 27.648. El valor del Límite bajo debe ser inferior al Límite alto. 
Ejemplo de Límite bajo: 


– La corriente de referencia está establecida en 1000 mA, que debería ser la corriente 
de carga medida con un ciclo de trabajo del 100%. 


– Si el límite bajo es 100 la corriente máxima que el regulador ordenará es 100/27.648 * 
1000 mA = 3,6 mA, lo que equivale a un ciclo de trabajo del 0,36%. 


– Si el regulador calcula un valor de regulación inferior al 0,36%, ordenará 0,36% y 
nunca bajará de ese valor. 


● Ganancia: El parámetro de ganancia proporcional asigna el factor de amplificación de la 
parte P del algoritmo PID. 


● TI (s): El parámetro de tiempo de integración determina el intervalo temporal de la acción 
integral. Si TI es inferior al tiempo de ciclo del regulador, se ajustará internamente TI al 
tiempo de ciclo del regulador. 


● TD (s): El parámetro de tiempo derivativo determina el intervalo temporal de la acción 
derivativa. Si TD es inferior al tiempo de ciclo del regulador, se ajustará internamente TD 
al tiempo de ciclo del regulador. 


● TM_LAG (s): Retardo de la acción derivativa. El algoritmo de reducción D contiene un 
retardo de valor TM_LAG. Si TM_LAG es inferior a la mitad del tiempo de ciclo del 
regulador, se ajustará internamente TM_LAG a la mitad del tiempo de ciclo del regulador. 


Control de consigna  
El programa controla el valor objetivo de la corriente de salida ajustando el campo 
OUTPUT_VALUE de la interfaz de control. El formato de salida se selecciona en el registro 
de parametrización (consultar parámetro "formato de salida"). Por ejemplo, si se selecciona 
el formato de salida "Por 100" y se escribe el valor 60 en OUTPUT_VALUE, se está 
indicando el valor de corriente objetivo es el 60% del valor de referencia de corriente 
(consultar parámetro "valor de referencia de la corriente"). 


Marcas de límite alcanzado  
Las marcas de límite alcanzado están disponibles en la interfaz de respuesta. 


QLMN_HLM: "1" indica que el valor manipulado está en el límite alto. 


QLMN_LLM: "1" indica que el valor manipulado está en el límite bajo. 


Para más información acerca de los parámetros de regulación PID, consulte el tema de 
ayuda CONT_C en la ayuda en pantalla de TIA Portal. 
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Tiempo de ciclo del regulador  
El tiempo de ciclo del regulador interno depende del sistema de automatización configurado 
y del período de PWM. El regulador no puede controlar la corriente en menos tiempo que el 
período de PWM parametrizado, puesto que la corriente medida está promediada en un 
período PWM completo. 


Si Dithering está activo simultáneamente con el control de corriente, el regulador PID utiliza 
la duración del período de Dither como tiempo de ciclo del regulador interno. 


Reseteado del regulador de corriente PID  
Los datos internos del regulador de corriente se resetean en los casos siguientes: 


● SW_ENABLE (consultar interfaz de control) es bajo. 


● Se envía un nuevo registro de parametrización al módulo. 


Consulte también 
Interfaz de respuesta de TM Pulse 2x24V (Página 119) 
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3.12 Función: Salida PWM con Dither 


Vista general de Dither 
La función Dither crea una vibración en una válvula proporcional cuando la posición 
deseada de la válvula se regula con corriente suministrada a través de la salida PWM. La 
liberación se induce superponiendo la fluctuación de corriente de Dither alrededor de la 
corriente objetivo en una carga de salida PWM (solenoide de válvula).  


La vibración de Dither mejora la precisión y la linealidad de las válvulas de control 
proporcionales. Se puede habilitar y configurar la función de Dither a fin de minimizar los 
problemas de control de válvulas causados por la fricción estática y la histéresis.  


Parámetros de Dither  
Los parámetros de Dither se pueden establecer en la configuración de dispositivo de 
TIA Portal, o bien en el registro de parametrización (registro 128) que el programa envía al 
módulo Encontrará más detalles en ladescripción del registro de parametrización 
(Página 145). Durante la operación se pueden cambiar algunos parámetros de Dither 
utilizando el mecanismo SLOT de la interfaz de control para fines de calibración. Se 
recomienda reiniciar la secuencia de salida PWM después de un cambio de ese tipo en un 
parámetro. 


● Dither: "1" habilita la función Dither. Además de habilitar "Dither" en la configuración de 
PWM del módulo, se debe poner a 1 el bit DITHER de la interfaz de control (Página 114) 
para iniciar la señal de Dither. 


● Amplitud de Dither (‰): Asigna el cociente de amplitud de la señal de Dither superpuesta 
en ‰. El rango permitido es de 0 a 500‰ del ciclo de trabajo. Si se asigna un valor 
superior, el módulo utiliza 500‰.  


Ejemplo: Si la amplitud de Dither está ajustada a 100‰ y el ciclo de trabajo en modo 
PWM está ajustado a 50%, el ciclo de trabajo eficaz de la señal variará periódicamente 
entre 40% y 60%. 


El módulo adapta (reduce) dinámicamente la amplitud de Dither si el ciclo de trabajo 
eficaz calculado es mayor que 100% o menor que 0%, a fin de que la señal de Dither sea 
simétrica.  


Por ejemplo, si la amplitud de Dither está ajustada a 100‰ y el ciclo de trabajo en modo 
PWM está ajustado a 95%, el ciclo de trabajo eficaz de la señal variará periódicamente 
entre 90% y 100%. La amplitud de Dither se corrige siempre para que sea simétrica. La 
amplitud de Dither volverá al valor asignado en cuanto la señal de salida permita 
suficiente margen en el ciclo de trabajo para que la variación de ciclo de trabajo de Dither 
superpuesta sea simétrica. 
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● Período de Dither (μs): Asigne la duración del período en microsegundos para la señal 
de Dither superpuesta. El rango permitido es de (4 x período PWM) a 100.000 μs. 
Además, el período de Dither debe ser mayor que 2 ms. Si se parametriza un valor 
inferior a 2 ms o menor que (4 x período PWM), se produce un error (consultar 
ERR_SLOT_VAL y ERR_LD en validación de parámetros (Página 124)). Si se asigna un 
período de Dither superior a 100 ms, el módulo utilizará el valor 100 ms. El período de 
Dither que usa el módulo solo puede ser un múltiplo par del período de PWM. El módulo 
utilizará el valor posible más cercano al período de Dither asignado.  


● Rampas de Dither: El parámetro de rampa de Dither es una palabra doble compuesta por 
dos palabras diferentes. La palabra menos significativa es el tiempo de aceleración de 
Dither y la más significativa es el tiempo de deceleración de Dither.  


– Tiempo de aceleración de Dither (ms): Asigne el tiempo en milisegundos que tardará 
el ciclo de trabajo en aumentar desde 0% a 100%. El rango permitido está entre 0 ms 
y 30.000 ms. Si se asigna un valor superior, el módulo utiliza 30,000 ms. 
El tiempo de aceleración eficaz depende de la amplitud de Dither y del valor nominal 
del ciclo de trabajo.  
Por ejemplo: si el valor nominal de ciclo de trabajo es 50‰ y la amplitud de Dither 
es 100%, el ciclo de trabajo eficaz de la señal variará entre 40% y 60% y el tiempo de 
aceleración desde 50% hasta 60% será 100‰ x tiempo de aceleración de Dither. 


– Tiempo de deceleración de Dither (ms): Asigne el tiempo en milisegundos que tardará 
el ciclo de trabajo en disminuir desde 100% a 0%. El rango permitido está entre 0 ms 
y 30.000 ms. Si se asigna un valor superior, el módulo utiliza 30,000 ms. 
El tiempo de deceleración eficaz depende de la amplitud de Dither y del valor nominal 
del ciclo de trabajo. 
Por ejemplo: si el valor nominal de ciclo de trabajo es 50‰ y la amplitud de Dither 
es 100%, el ciclo de trabajo eficaz de la señal variará entre 40% y 60% y el tiempo de 
deceleración desde 50% hasta 40% será 100‰ x tiempo de deceleración de Dither. 


 


 Nota 
Cambiar parámetros durante la salida de Dither 


Si durante el funcionamiento se cambia el período de PWM utilizando el mecanismo SLOT y 
el período de Dither es inferior a (4 x período PWM), se desactiva la corriente de Dither y se 
emite el bit STS_DITHER = 0, hasta que se asigna una combinación válida de períodos de 
Dither y PWM. 


Si se cambian valores de parámetros utilizando el mecanismo SLOT durante la salida de 
Dither, se debe reiniciar la secuencia de salida. 


 


 Nota 
PWM con Dithering en modo isócrono 


Para obtener los mejores resultados, ajuste la duración del período de Dither a un múltiplo 
entero par del ciclo de aplicación. 


Ejemplo: Si el ciclo de aplicación es 1 ms, el período de Dither óptimo mínimo es 2 ms. Los 
valores óptimos siguientes son 4 ms, 6 ms, etc. 
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Arranque y paro de Dither 
La aceleración de la corriente de Dither empieza inmediatamente después de que el bit 
DITHER se ponga a 1 en la interfaz de control, de que el período de Dither actual haya 
finalizado y de que empiece un nuevo período de Dither. La interfaz de respuesta 
proporciona un bit de confirmación STS_DITHER en la interface respuesta que se pone a 1 
cuando arranca la fase de aceleración (poniendo a 1 el bit DITHER cuando la secuencia de 
salida se está ejecutando) y se pone a 0 cuando la fase de deceleración termina, o bien se 
detiene la secuencia de salida. La deceleración empieza cuando el bit DITHER se pone a 0 
en la interfaz de control, de que el período de Dither actual haya finalizado y de que 
empiece un nuevo período de Dither. 


Ejemplo 1: Sin Dither (bit de Dither = 0)  


 


Ejemplo 2: Dither sin rampa (período de Dither = 6 x período PWM) 
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Ejemplo 3: Dither con aceleración  


 


Ejemplo 4: Dither con deceleración  
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3.13 Función: Modo isócrono 
 


 Nota 


Los principios básicos del modo isócrono se describen en el manual SIMATIC PROFINET 
with STEP 7 
(https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/49948856?c=73850691339&t=1&s=PROFIN
ET in STEP 7&lc=es-ES) (SIMATIC PROFINET con STEP 7) 


 


Requisitos  
Para el modo isócrono del TM Pulse 2x24V se requiere: 


● Una CPU que soporte el modo isócrono. 


● Un IM (módulo de interfaz) que soporte el modo isócrono. 


● Software de ingeniería, como TIA Portal o STEP 7, para parametrizar el modo isócrono. 


Comportamiento del TM Pulse 2x24V 
Dependiendo de la parametrización del sistema, el TM Pulse 2x24V funciona en modo 
isócrono o en modo no isócrono. 


En modo isócrono 


● Cuando solo se usa la habilitación software, las secuencias de salida se inician en el 
instante TO. 


● El intercambio de datos entre el controlador PROFINET y elTM Pulse 2x24V está 
sincronizado con el reloj del ciclo. 


● Los 12 bytes de la interfaz de control de un canal son coherentes (24 bytes para ambos 
canales). 


● Los 8 bytes de la interfaz de respuesta de un canal son coherentes (16 bytes para ambos 
canales). 


● En el modo de operación PWM, la duración del período está sincronizada con el tiempo 
de ciclo de la aplicación (PROFINET). Encontrará más detalles en el capítulo de PWM 
(Página 26). 



https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/49948856?c=73850691339&t=1&s=PROFINET%20in%20STEP%207&lc=es-ES

https://support.industry.siemens.com/cs/mdm/49948856?c=73850691339&t=1&s=PROFINET%20in%20STEP%207&lc=es-ES
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3.14 Función: Control directo de las salidas digitales DQ 


Definición  
Con el programa de control se pueden ajustar directamente las salidas digitales DQ de 
TM Pulse 2x24V. Seleccione la función de control directo de DQ poniendo a 0 el bit de 
control de salida del módulo tecnológico (TM_CTRL_DQ = 0), en la interfaz de control. 


El control directo de una salida digital puede ayudar a la hora de poner en servicio un 
sistema de automatización. 


Si selecciona el control directo HQ durante la secuencia de salida de impulsos, la secuencia 
se seguirá ejecutando en segundo plano, de forma que cuando el módulo vuelva a tener el 
control (ajustando TM_CTRL_DQ = 1), la secuencia de salida proseguirá. 


Se asigna el estado de una salida digital DQn.A o DQn.B con los bits de control SET_DQA y 
SET_DQB. 


No se puede utilizar la función de control directo para poner a 1 ambas salidas DQn.A y 
DQn.B del mismo canal. Si se intenta hacer eso, se activa el error ERR_DQB en la interfaz 
de respuesta y solo la salida DQn.A se pone a 1. 


Cuando se ajusta TM_CTRL_DQ = 1, se deja de seleccionar la función de control directo de 
salidas digitales. Si la secuencia de salida sigue en ejecución (STS_ENABLE aún activa), el 
módulo TM Pulse 2x24V vuelve a tomar el control de las salidas DQn.A y DQn.B del canal. 


 


 Nota 
Señal de control de salida TM_CTRL_DQ del módulo tecnológico 
• Si TM_CTRL_DQ = 1, entonces el módulo TM Pulse 2x24V tiene el control y produce 


secuencias de impulsos en las salidas DQn.A y DQn.B. DQn.B siempre es 0 excepto en 
el modo motor DC. 


• Si TM_CTRL_DQ = 0, entonces la CPU tiene el control y el programa puede ajustar las 
salidas DQ directamente con los bits de control SET_DQA/SET_DQB. En modo motor 
DC no se pueden controlar manualmente las salidas DQn.A y DQn.B; TM_CTRL_DQ, 
SET_DQA y SET_DQB no tienen efecto. 


 







Modos de operación y funciones  
3.14 Función: Control directo de las salidas digitales DQ 


 Módulo tecnológico TM Pulse 2x24V (6ES7138‑6DB00‑0BB1) 
92 Manual de producto, 09/2015, A5E35061202-AA 


Diagrama de impulsos 


 
Figura 3-15 Control directo de sincronización de DQ durante el modo de salida de impulso  


 
Figura 3-16 Conmutador de salida TM_CTRL_DQ 







 Modos de operación y funciones 
 3.14 Función: Control directo de las salidas digitales DQ 


Módulo tecnológico TM Pulse 2x24V (6ES7138‑6DB00‑0BB1) 
Manual de producto, 09/2015, A5E35061202-AA 93 


Señales de control y respuesta 
 
Interfaz de control 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 
Byte 9: Bit 0 Byte 21: Bit 0 SW_ENABLE Bit 0 Habilitación software: Iniciar y cancelar la secuencia de salida. 


0 Salida cancelada. 
0 → 1 
1  


Inicia la secuencia de salida en el flanco ascendente; dado el caso, 
depende de la habilitación hardware. 


Byte 9: Bit 1 Byte 21: Bit 1 TM_CTRL_DQ Bit 1 Ajusta la fuente de salida de DQ: Selecciona el programa de PLC o 
la secuencia de salida del módulo. 


0 DQn.A y DQn.B están controladas por el programa de PLC utilizan-
do SET_DQA y SET_DQB. 


1 DQn.A está controlada por la secuencia de salida de impulsos del 
módulo. 


Byte 9: Bit 3 Byte 21: Bit 3 SET_DQA Bit 3 Controla el valor de la salida digital DQn.A si se borra 
TM_CTRL_DQ. 


0 0 V en DQn.A 
1 24 V en DQn.A 


Byte 9: Bit 4 Byte 21: Bit 4 SET_DQB Bit 4 Controla el valor de la salida digital DQn.B si se borran 
TM_CTRL_DQ y SET_DQA. 


0 0 V en DQn.B 
1 24 V en DQn.B 


 


 
Interfaz de respuesta: 
Offset a la dirección inicial 


 
Parámetro  


 
Significado 


Canal 0 Canal 1 
Byte 0: Bit 4 Byte 8: Bit 4 ERR_DQA Bit 4 Indica un cortocircuito en la salida DQn.A. Se debe poner a 1 


RES_ERROR (interfaz de control) para resetear este error. 
0 Ningún cortocircuito en DQn.A. 
1 Cortocircuito en DQn.A. 


Byte 0: Bit 5 Byte 8: Bit 5 ERR_DQB Bit 5 Indica un cortocircuito en la salida DQn.B o un intento de establecer 
DQn.A y DQn.B manualmente con SET_DQA, SET_DQB y 
TM_CTRL_DQ. Se debe poner a 1 RES_ERROR (interfaz de con-
trol) para resetear este error. 


0 No hay cortocircuito en DQn.B. 
1 Cortocircuito en DQn.B, o un intento de poner a 1 DQn.A y DQn.B 


Byte 2: Bit 1 Byte 10: Bit 1 STS_DQA Bit 1 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.A. 
0 Señal 0 en la salida digital DQn.A 
1 Señal 1 en la salida digital DQn.A 


Byte 2: Bit 2 Byte 10: Bit 2 STS_DQB Bit 2 Indica el nivel de señal en la salida digital DQn.B. 
0 Señal 0 en la salida digital DQn.B 
1 Señal 1 en la salida digital DQn.B 
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Estados de los bits DQ 
TM_CTRL_DQ SET_DQA SET_DQB Reacción en DQn.A Reacción en DQn.B 
0 0 0 0 0 
0 1 0 1 0 
0 1 1 1 0 (ERR_DQB está a 1) 
0 0 1 0 1 
1 Irrelevante Irrelevante Estado controlado por 


procesamiento de impulsos 
Estado controlado por procesamiento 
de impulsos 


 


 


 Nota 
No se permite poner a la vez DQn.A y DQn.B en el estado 1. 


No se puede ajustar DQn.A y DQn.B a 1 al mismo tiempo. Si SET_DQA y SET_DQB están a 
1 y TM_CTRL_DQ está a 0, solo la salida DQn.A pasará a estar a 1 y se pondrá a 1 un bit 
de error ERR_DQB en la interfaz de respuesta. Se debe confirmar ese error en la interfaz de 
control utilizando el bit RES_ERROR. 
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 Conexión 4 
4.1 Asignación de pines, sensores, carga y cableado de potencia 


El TM Pulse 2x24V debe usar la BaseUnit de tipo B1. 


Las entradas digitales, salidas digitales, salidas de alimentación de sensores de 24 V DC y 
una alimentación externa de 24 V DC se conectan a laBaseUnitdel módulo tecnológico. 


BaseUnit 
La BaseUnit no está incluida en el embalaje del producto TM Pulse 2x24V y debe pedirse 
por separado.  


Encontrará un resumen de las BaseUnits que se utilizan con el módulo tecnológico en la 
información de producto en la documentación del sistema de E/S descentralizadas 
ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864). 


Se puede encontrar información acerca la selección de unaBaseUnit adecuada en el manual 
del sistemaSistema de E/S descentralizadas ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) y en el manual del 
dispositivo BaseUnits ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73021864

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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Asignación de pines de la BaseUnit 
La siguiente tabla muestra la asignación de pines de una BaseUnit BU20-P12+A0+4B 
(6ES7193-6BP20-0BB1). Para esta BaseUnit, los pines L+ del módulo TM Pulse siempre 
están aislados de los módulos adyacentes. Las tensiones L+ de módulos adyacentes se 
conectan entre sí mediante un bypass en la BaseUnit. 


Tabla 4- 1 Asignación de pines de la BaseUnit BU20-P12+A0+4B 


Denominación Nombre del pin Vista Nombre del pin Denominación 
 Salida de alimentación de 24 V DC  


para alimentación de sensores 
24VDC 1 


 


2 24VDC  Salida de alimentación de 24VDC  
para alimentación de sensores 


Entrada digital  
canal 0 


DI0.0 3 4 DI1.0 Entrada digital  
canal 1  


Tierra para entradas digitales  
canal 0 


M 5 6 M Tierra para entradas digitales  
canal 1 


Tierra para salidas digitales  
canal 0 


M 7 8 M Tierra para salidas digitales  
canal 1 


Salida digital A  
canal 0 


DQ0.A 9 10 DQ1.A Salida digital A  
canal 1 


Salida digital B  
canal 0 


DQ0.B 11 12 DQ1.B Salida digital B  
canal 1 


Entrada de alimentación externa de 
24 V DC para salidas digitales y 
alimentación de sensores  


L+ 13 14 M Tierra de tensión de alimentación 


Entrada de alimentación externa de 
24 V DC para salidas digitales y 
alimentación de sensores Los pines 
13 y 15 están conectados interna-
mente. 


L+ 15 16 M Tierra de tensión de alimentación 
Los pines 14 y 16 están conectados 
internamente. 


Salida de alimentación de sensores de 24 V DC 
Para alimentar sensores de entrada digitales, el módulo tecnológico suministra 24 V DC 
referenciados a M. La alimentación de 24 V DC está supervisada para detectar 
cortocircuitos y condiciones de sobrecarga. 


Alimentación externa L+  
Conecte una alimentación de 24 V DC externa entre L+ y M para alimentar el módulo 
TM Pulse 2x24V, cargas de salida y sensores. Mediante un circuito de protección interno se 
protege el módulo tecnológico de daños debidos a la inversión de polaridad de la tensión de 
alimentación. 
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Pueden aparecer condiciones no esperadas en las salidas digitales cuando L+ está 
conectado a la tensión de alimentación y M está desconectado del retorno de la tensión de 
alimentación por una rotura de hilo. El módulo tecnológico supervisa la conexión de la 
tensión de alimentación. 


 


 ADVERTENCIA 


Conexiones M de la tensión de alimentación 


Conecte ambos pines de potencial M al retorno de la tensión de alimentación con 
conductores separados. Si un conductor se rompe, el otro mantendrá la conexión eléctrica 
entre M y el retorno de la tensión de alimentación. 


Si la conexión eléctrica entre el potencial M y el retorno de la tensión de alimentación se 
interrumpe, pueden aparecer condiciones no esperadas y las salidas digitales pueden 
ponerse a nivel alto incluso si el programa no está estableciendo un estado alto.  


 


 Nota 
Separación galvánica entre L+ y M en el módulo TM Pulse 2x24V con el tipo B1 de 
BaseUnit 


Las conexiones L+ y M en la BaseUnit de tipo B1 están aisladas galvánicamente de las 
BaseUnits conectadas a la izquierda o a la derecha. Las barras L+ y M pasa a través de la 
BaseUnit de tipo B1 (sin conexiones) y amplían las barras de alimentación para conectar 
BaseUnits a la izquierda y a la derecha.  


 


Entradas digitales DI0.0 y DI1.0  
Las entradas digitales no están separadas galvánicamente entre sí o respecto a las salidas 
digitales. Las entradas digitales están separadas galvánicamente del bus del sistema 
ET 200SP. 


Al conectar señales de entrada, según el retardo de entrada configurado y del efecto 
potencial de las interferencias, ponga a tierra por ambos extremos la pantalla de los cables 
que conectan sensores a pines de la BaseUnit. 


 


 Nota 
Apantallamiento de interferencias electromagnéticas de las entradas 


Las conexiones de entrada de las BaseUnit de tipo B1 que usa el módulo TM Pulse 2x24V 
no tienen conexiones a tierra de pantallas. Se deben conectar las pantallas de los cables a 
tierra en el perfil DIN o en el armario del sistema.  
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Filtro de ruido de entrada para entradas digitales 
Se puede configurar un retardo de entrada para cada entrada digital a fin de suprimir 
interferencias. Las señales deben estar estabilizadas durante el retardo de entrada 
configurado antes de que se acepte una señal como estado de entrada válido. 


Se pueden asignar los valores siguientes de retardo de entrada:  


● Off (significa un retardo de entrada de 4 μs y necesita una anchura de pulso mínima de 
3 μs) 


● 0,05 ms 


● 0,1 ms (predeterminado) 


● 0,4 ms 


● 0,8 ms 


● 1,6 ms 


● 3,2 ms 


● 12,8 ms 


● 20 ms 


El retardo de entrada que se haya asignado afecta al tiempo de detección de las señales de 
entrada. El cambio de estado detectado está siempre desplazado en el tiempo por el tiempo 
de retardo de entrada asignado. 


 


 Nota 


Para ajustes del retardo de entrada de "Off" o "0,05 ms" y longitudes mayores de cable, 
utilice cables apantallados en las conexiones de las entradas digitales. El apantallado 
mejora la precisión de la respuesta a las entradas. 
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Salidas digitales del canal 0 (DQ0.A, DQ0.B) y del canal 1 (DQ1.A, DQ1.B) 
● Las salidas digitales no están separadas galvánicamente entre sí o respecto a las 


entradas digitales. Las salidas digitales están separadas galvánicamente del bus del 
sistema ET 200SP. 


● Las salidas digitales están protegidas frente a sobrecargas y cortocircuitos. 


● DQ0.B y DQ1.B solo se usan en el modo motor DC o se controlan directamente 
mediante un bit SET_DQB de la interfaz de control. 


● Las salidas digitales tienen diodos de protección integrados para evitar las 
sobretensiones debidas a la apertura de inductancias. No se requieren diodos de 
protección externos para cargas inductivas. 


 
Figura 4-1 Cableado de dos canales 
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Figura 4-2 Un canal con cableado en paralelo 


 


 ADVERTENCIA 


Conexiones M de la tensión de alimentación 


Conecte ambos pines de potencial M al retorno de la tensión de alimentación con 
conductores separados. Si un conductor se rompe, el otro mantendrá la conexión eléctrica 
entre M y el retorno de la tensión de alimentación. 


Si la conexión eléctrica entre el potencial M y el retorno de la tensión de alimentación se 
interrumpe, pueden aparecer condiciones no esperadas en las salidas digitales.  


 


 Nota 
Resistencia del cableado de carga 


En modo de un canal con cableado conectado en paralelo, los cables desde DQ0.A y 
DQ1.A deben tener la misma resistencia (longitud y sección) para que se comparta 
adecuadamente la corriente entre las dos salidas. Además, el cableado de DQ0.B y DQ1.B 
debe tener la misma resistencia cuando se utilice el modo motor DC. 


Si el cableado no tiene la misma resistencia, se limita la corriente máxima y aparecen 
errores de medición de corriente. 
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 Nota 
Temperatura excesiva debida a cargas inadecuadas 


Una salida rápida genera flancos muy empinados. Esto crea inversiones de carga muy 
potentes en la carga conectada, que pueden sobrecalentarla en caso de frecuencias de 
conmutación muy altas. 


Por lo tanto, la carga conectada debe estar autorizada para altas frecuencias de entrada. 
Consulte los detalles en el temaFunción: Salida rápida (Página 77). 


 


 Nota 


La respuesta de desconexión/flanco de desconexión de las salidas digitales depende de la 
carga. Por lo tanto, es posible que no se puedan emitir correctamente impulsos muy breves. 


 


 Nota 


Se pueden conectar directamente relés y contactores sin necesidad de circuitos externos. 
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 Configuración 5 
5.1 Software de configuración 


Introducción 
El módulo TM Pulse 2x24V se configura y se asignan los parámetros con el software de 
configuración. 


Las secuencias de salida de impulsos del módulo están controladas y supervisadas por el 
programa. 


Entorno del sistema 
El módulo tecnológico puede utilizarse en los siguientes entornos de sistema: 


Tabla 5- 1 Aplicaciones del módulo tecnológico con PROFINET I/O 


Aplicaciones Componentes necesarios Software de configuración En el programa 
Operación descentra-
lizada en un sistema 
S7-1500 


• Sistema de automa-
tización S7-1500 


• Sistema de E/S des-
centralizada ET 200SP 


• TM Pulse 2x24v 


STEP 7 (TIA Portal): 
Configuración del dispositi-
vo y ajustes de parámetros 
con la configuración de 
hardware (HWCN) 


Acceso directo a la interfaz de con-
trol y respuesta (Página 114) del 
TM Pulse 2x24V en los datos de E/S 


Operación centrali-
zada o descentrali-
zada en un sistema 
ET 200SP 


• Sistema de automa-
tización ET 200SP 


• TM Pulse 2x24v 


STEP 7 (TIA Portal): 
Configuración del dispositi-
vo y ajustes de parámetros 
con la configuración de 
hardware (HWCN) 


Acceso directo a la interfaz de con-
trol y respuesta del TM Pulse 2x24V 
en los datos de E/S 


Operación descentra-
lizada en un sistema 
S7-300/400 


• Sistema de automa-
tización S7-300/400 


• Sistema de E/S des-
centralizada ET 200SP 


• TM Pulse 2x24V 


STEP 7 (TIA Portal): 
Configuración del dispositi-
vo y ajustes de parámetros 
con la configuración de 
hardware (HWCN) 
STEP 7: 
Configuración del dispositi-
vo y ajustes de parámetros 
con HSP 


Acceso directo a la interfaz de con-
trol y respuesta del TM Pulse 2x24V 
en los datos de E/S 


Operación descentra-
lizada en un contro-
lador PROFINET o 
en un maestro 
PROFIBUS 


Controlador PROFINET 
• Sistema de E/S des-


centralizada ET 200SP 
• TM Pulse 2x24V 


Sistema de ingeniería con 
archivo GSD 


Acceso directo a la interfaz de con-
trol y respuesta del TM Pulse 2x24V 
en los datos de E/S 
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5.2 Vista general de la configuración 
Se puede usar la configuración de hardware de STEP 7 (TIA Portal) o STEP 7 para ajustar 
estos parámetros. También se puede cambiar en tiempo de ejecución la asignación de 
parámetros dentro del programa usando el registro 128. 


STEP 7 (TIA Portal) y STEP 7 ayudan durante la asignación de parámetros desactivando la 
entrada de teclado para parámetros no válidos y comprobando el rango de las asignaciones 
de valores. Según las selecciones de parámetros anteriores, se inhibirán otras opciones. 
Por ejemplo, si se ha seleccionado la operación con un canal (la conexión en paralelo de los 
dos canales de salida), quedarán inhibidas las opciones de parámetros del canal dos y de 
salida rápida. 


Al realizar una asignación de parámetros en tiempo de ejecución mediante la instrucción 
WRREC (escribir registro) para modificar el registro de datos 128, debe asegurarse de que 
no se escriban datos no válidos en el registro. La ejecución de WRREC con datos inválidos 
falla y devuelve un código de error. Por ejemplo, si se está usando la operación con un 
canal y se incluyen datos de parámetros para dos canales, la longitud del registro será 
excesiva y fallará la ejecución de WRREC. Además, deben observarse las reglas de 
validación de parámetros (Página 124). 


Si se utiliza STEP 7 (TIA Portal), se puede encontrar el módulo en el Catálogo de hardware, 
en "Módulos tecnológicos". Si se utiliza STEP 7, se puede encontrar el módulo tras la 
instalación del archivo HSP correspondiente en el Catálogo de hardware.  


En STEP 7 hay dos entradas de Módulo tecnológico - salida de impulsos, una para 
"TM Pulse 2x24V 2x2A" y otra para "TM Pulse 2x24V 1x4A". 


En la tabla siguiente muestra cómo el grupo "Parámetros" de un canal se ve afectado por la 
selección de modo. 


Tabla 5- 2 Parámetros de canal y selección de modo: ✓ indica que se puede configurar el parámetro. 


Grupo "Parámetros" de canal  Modo de  
salida de 
impulsos 


Modo  
PWM 


Modo de 
cadena de 
impulsos 


Modo de  
retardo a la 


conexión/desc
onexión 


Modo de  
salida de 


frecuencia 


Modo  
motor DC 


1 Salida rápida (0,1 A) ✓ ✓ ✓ ✓ ✓  
Opción Habilitación HW en 
entrada DIn.0 


✓ ✓ 3 ✓  ✓ ✓ 3 


Retardo de entrada ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Formato de salida ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Duración mínima del impulso  ✓ 4     
Duración del período  ✓ ✓   ✓ 
Retardo a la conexión ✓ ✓ 3 ✓  ✓ ✓ 3 
Retardo a la desconexión    ✓   
Ciclo de trabajo   ✓    
2 Control de corriente  ✓     
Activar P (proporcional)  ✓     
Activar I (integral)  ✓     
Activar D (derivativa)  ✓     
Valor de referencia de la cor-
riente 


 ✓     
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Grupo "Parámetros" de canal  Modo de  
salida de 
impulsos 


Modo  
PWM 


Modo de 
cadena de 
impulsos 


Modo de  
retardo a la 


conexión/desc
onexión 


Modo de  
salida de 


frecuencia 


Modo  
motor DC 


Ancho de la zona de insensibili-
dad 


 ✓     


Límite alto analógico S7  ✓     
Límite bajo analógico S7  ✓     
Ganancia  ✓     
Tiempo de integración  ✓     
Tiempo de acción derivativa  ✓     
Retardo  ✓     
Dithering  ✓     
Tiempo de aceleración de dither   ✓     
Tiempo de deceleración de 
dither 


 ✓     


Amplitud de dither  ✓     
Período de dither  ✓     


 1  No se dispone de la salida rápida para la configuración de un canal (4 A) que usa dos canales (2 A) en paralelo. 
2 En modo PWM, se puede habilitar bien la opción rápida, bien el control de corriente, pero no ambas opciones a la vez. 
3 En modo isócrono, el parámetro está inhibido. 
4 Con control de corriente activado, el parámetro está inhibido. 


5.3 Espacio de direcciones de E/S necesario 


Espacio de direcciones del módulo tecnológico 


Tabla 5- 3 Utilización del espacio de direcciones de E/S de TM Pulse 2x24V  


Función Bytes por canal Bytes de E/S totales 
Un canal (4 A) 


Bytes de E/S totales 
Dos canales (2 A) 


Control por programa del funciona-
miento del módulo 


12 bytes de salida (direcciones 
Q) 


12 bytes de salida 24 bytes de salida 


Realimentación de estado de módulo al 
programa de control  


8 bytes de entrada (direcciones I) 8 bytes de entrada 16 bytes de entrada 


Información adicional 
Se puede hallar una descripción de cómo usar la interfaz de control y respuesta del 
TM Pulse 2x24V en el capítulo Interfaz de respuesta y control de programa (Página 114). 
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5.4 Configuración del dispositivo en TIA Portal 


5.4.1 Configuración del dispositivo en TIA Portal 
Arrastre el módulo TM Pulse 2x24V desde el catálogo de hardware y suéltelo en una 
imagen de bastidor. El ejemplo de bastidor a continuación utiliza el módulo TM Pulse 2x24V 
en un sistema de E/S descentralizada en el que se puede habilitar y configurar el modo 
isócrono. Al hacer clic en la imagen del TM Pulse 2x24V en el bastidor, el módulo queda 
resaltado por una línea azul y se pueden ajustar los parámetros que aparecen en la pestaña 
Propiedades.  
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5.4.2 Información general 
Introduzca la información general de proyecto e identificación y mantenimiento. 


5.4.3 Grupo de potencial 
Para la BaseUnit tipo B1 que utiliza el TM Pulse 2x24V, los parámetros de grupo de 
potencial están inhabilitados. El módulo TM Pulse 2x24V está aislado de los demás grupos 
de potencial de BaseUnit a la derecha y a la izquierda del módulo TM Pulse 2x24V. Por lo 
tanto, el TM Pulse 2x24V necesita una alimentación externa.  


5.4.4 Configuración de canales: operación con un canal (4 A) o dos (2 A) 
Seleccione la configuración de canales: 


● Dos canales independientes con una corriente de salida máxima de 2 amperios por 
canal. Se permite la opción rápida (corriente máxima de 100 mA). 


● Un canal lógico con los dos canales de salida en paralelo para proporcionar una corriente 
de salida máxima de 4 amperios. No se permite la opción rápida. 


Operación con 1 canal (4 A) 
Si se selecciona la opción "1 canal (4 A)", el TM Pulse 2x24V funciona como un módulo de 
un canal. Todas las operaciones y asignaciones de parámetros mediante la interfaz de 
control deben usar direcciones de canal 0. Solo se proporcionan señales de respuesta para 
el canal 0. 


La interfaz de control y respuesta se reduce a solo un canal. El canal 1 no se puede 
parametrizar ni manejar.  


La medición de intensidad suma los valores medidos de ambos canales. De esta manera 
resulta un rango de medida de hasta 4 A. 


El valor medido de intensidad se suministra en la interfaz de respuesta como valor analógico 
SIMATIC S7. Una intensidad de 4 A corresponde al valor analógico SIMATIC S7 27.648. 


Consulte también Asignación de pines y cableado de carga/sensor (Página 95) 
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5.4.5 Parámetros de canal 


5.4.5.1 Modo de operación 
Seleccione un modo de operación. 


● Salida de impulsos (impulso individual) 


● Modulación de ancho de impulsos (PWM) 


● Cadena de impulsos 


● Retardo a la conexión/desconexión 


● Salida de frecuencia 


● Motor DC 


 


5.4.5.2 Reacción a STOP de la CPU 
La reacción del TM Pulse 2x24V en caso de fallo del controlador principal puede 
configurarse de forma diferente para cada canal. 


Tabla 5- 4 Opciones de reacción a STOP de la CPU/del maestro para todos los modos menos mo-
tor DC 


Reacción a STOP de la 
CPU/del maestro 


Reacción específica del canal y estado del TM Pulse 2x24V 


Aplicar valor sustitutivo 
DQ 


• Salida del valor sustitutivo asignado específico del canal. 
• STS_ENABLE pasa al estado 0. 
• Cancelar la actual secuencia de salida. 


Continuar el modo de 
operación 


La actual secuencia de salida sigue funcionando. 


Opciones de reacción a STOP de la CPU/del maestro para el modo motor DC 


Para el modo motor DC no hay opciones de configuración de la reacción a STOP de la 
CPU/del maestro. Las salidas siempre se comportan de la forma siguiente. 


Ambas DQ (DQn.A y DQn.B) pasan a triestado (estado de alta impedancia) cuando la CPU 
pasa a STOP.  
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Valores sustitutivos 
Si se selecciona la opción "Aplicar valor sustitutivo DQ" como reacción a STOP de la CPU, 
debe configurarse el valor sustitutivo (0 o 1) para las salidas DQn.A y DQn.B. 


Cada canal tiene dos salidas (A y B). Las cargas resistivas o inductivas se conectan a la 
salida A de un canal, por lo que hay que asignar un valor sustitutivo a la salida DQn.A. Las 
cargas de motor DC reversible se conectan a las salidas A y B de un canal, por lo que hay 
que asignar valores sustitutivos a las salidas DQn.A y DQn.B. 


No se pueden ajustar ambos valores sustitutivos de un canal al estado alto (DQn.A y 
DQn.B). Si se hace, el intento de parametrización devolverá un código de error. Consulte los 
detalles en el tema Errores de validación de parámetros (Página 124).  


Arranque 
Para iniciar una nueva secuencia de salida después de STOP de la CPU/del maestro y 
STS_SW_ENABLE set, primero hay que poner a 0 SW_ENABLE. Mantener a 0 
SW_ENABLE hasta que también STS_SW_ENABLE esté a 0. 


Si se usa la opción "modo de operación Continuar" al cambiar la CPU/el maestro de STOP a 
RUN (arranque), la CPU/el maestro no puede poner a 0 las salidas. 


Solución posible: Ponga a 1 el bit de control "Habilitación software" (SW_ENABLE = 1) en 
aquella parte del programa de usuario que se procesa durante el arranque. 


Parametrización modificada 
El estado adoptado por el TM Pulse 2x24V en el cambio a STOP de la CPU/del maestro se 
mantiene incluso en caso de parametrización o configuración de la estación ET 200SP. Esto 
ocurre, por ejemplo, al conectarse la alimentación de la CPU/del maestro o del IM 155-6 o al 
retomar la transmisión DP. 


Pero en el "modo de operación Continuar" y tras cargar una parametrización o configuración 
modificada de la estación ET 200SP en la CPU/el maestro, el TM Pulse 2x24V cancela el 
proceso. Como resultado, el TM Pulse 2x24V hace lo siguiente: 


● Pone a 0 la salida digital DQ. 


● Pone a 0 STS_ENABLE. 


● Cancela la actual secuencia de salida. 
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5.4.5.3 Diagnóstico 
La supervisión del módulo siempre está activa. Un error detectado solamente dispara una 
alarma de diagnóstico si el tipo de diagnóstico está habilitado en las casillas de Diagnóstico. 


Diagnóstico de TM Pulse 2x24V 
 
Tipo de diagnóstico Error de módulo TM Pulse 2x24V Opción predeterminada 
Diagnóstico colectivo • Error en tensión de alimentación 


• Cortocircuito en alimentación de sensores 
24 V DC 


Inhibido 


Diagnóstico DQA Cortocircuito de salida digital DQn.A Inhibido 
Diagnóstico DQB Cortocircuito de salida digital DQn.B Inhibido 


Cuando un evento de error de TM Pulse 2x24V dispara una alarma de diagnóstico, ocurre lo 
siguiente: 


● La luz DIAG parpadea en rojo cuando hay presente una alarma de diagnóstico. Una vez 
solucionado el error, la luz DIAG se apaga. 


● El diagnóstico se muestra como texto claro en la vista Online y diagnóstico de STEP 7 
(TIA Portal). 


● Opciones para la reacción de una CPU que ejecuta el programa de control 


– La CPU pasa a STOP e interrumpe el procesamiento del programa. Se llama al OB 
de alarma de diagnóstico (por ejemplo, OB 82). Se escribe el evento que disparó la 
interrupción en la información de arranque del OB de alarma de diagnóstico. 


– La CPU sigue en RUN incluso si no hay ningún OB de alarma de diagnóstico 
presente en la CPU. El módulo tecnológico sigue funcionando sin cambios, si eso es 
posible, mientras el error esté presente. 


● Se dispone de información detallada acerca del evento de error mediante la ejecución de 
la instrucción de programa RALRM (leer información de alarma). 


 


 Nota 
Detalles del mensaje de error 


En la información del diagnóstico que se proporciona mediante OB 82 y RALRM no se 
indica el canal que presenta el error. 


La información de error alternativa proporcionada por los bits ERR_xxx de la interfaz de 
respuesta sí indican qué canal presenta un error.  


Consulte también Detección de errores y diagnósticos: (Página 126) 
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5.4.5.4 Parámetro (parámetros de canal) 
Los modos de operación restringen la configuración a un subconjunto de estos parámetros y 
opciones. 


Parámetros de canal 


Salida rápida 


● Habilitado 


– Opción rápida (0,1 A): el límite de salida con un canal es 0,1 A. 


– No es posible la conexión en paralelo para tener 1 canal de salida con 4 A. 


– No es posible el control de corriente en modo PWM. 


● Inhibido 


– El límite de salida con un canal es 2 A. 


Función DI (entrada digital) 


● Entrada: DIn.0 funciona como entrada digital 


● Habilitación HW: DIn.0 funciona como habilitación de hardware para la secuencia de 
salida de impulsos. 
Se dispone de la opción de habilitación de HW para estos modos. 


– Salida de impulsos 


– PWM (no disponible en modo isócrono) 


– Cadena de impulsos 


– Salida de frecuencia 


– Motor DC (no disponible en modo isócrono) 


● Parada externa (solo motor DC) 


Consulte también Función: Salida rápida (Página 77) 


Retardo de entrada 


Una entrada digital debe ser estable durante el tiempo de retardo de entrada antes de que 
se acepte y se procese el cambio de estado. El tiempo de retardo de entrada filtra el ruido 
del cableado de entrada. 


● Ninguno (4 μs) 


● 0,05 ms 


● 0,1 ms (valor predeterminado) 


● 0,4 ms 


● 1,6 ms 


● 3,2 ms 


● 12,8 ms 


● 20 ms 
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Formato de salida 


Ajusta el formato y el rango de valores para las variables relación, como el ciclo de trabajo. 
 
Opciones de formato de 
salida 


Rango de valores 


• Salida analógica S7 De 0 a 27.648 
De -27.648 a 27.648 (en modo motor DC) 


• Por 100 De 0 a 100 


• Por 1.000 De 0 a 1.000 


• Por 10.000 De 0 a 10.000 


Duración mínima del impulso 


Asigne la duración mínima permitida de impulso en μs. 


Duración del período 


Asigne la duración del período en μs. 


Duración real del período 


Este campo de solo lectura solo se muestra cuando el modo isócrono está habilitado. El 
valor de duración del período que se muestra es la duración real del período, compatible 
con modo isócrono, calculada a partir del valor introducido en el parámetro de duración del 
período. 


Retardo a la conexión 


Asigne el retardo a la conexión en μs. 
 
Sincronización de impulsos Mínimo Máximo 


Opción rápida 
inhibida 


Opción rápida 
habilitada 


Opción rápida 
inhibida 


Opción rápida 
habilitada 


Duración del impulso 10 μs 1,5 μs  85.000.000 μs 
  Duración del período 100 μs 10 μs 


Retardo a la conexión 0 μs 0 μs 


Parámetros de dither  


● Tiempo de aceleración de dither: De 0 ms a 30.000 ms 


● Tiempo de deceleración de dither: De 0 ms a 30.000 ms 


● Amplitud de dither: De 0 a 500‰ 


● Período de dither: De (4 x período PWM) a 100.000 μs. Además, el período de dither 
debe ser mayor que 2 ms. 
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Control de corriente 


● Habilitado 


● Inhibido 


Parámetros de control de corriente 


Si el control de corriente está habilitado, se pueden modificar los parámetros siguientes. 


● Activar P: Habilita/inhibe la parte proporcional del algoritmo PID. 


● Activar I: Habilita/inhibe la parte integral del algoritmo PID. 


● Activar D: Habilita/inhibe la parte derivativa del algoritmo PID. 


● Valor de referencia de la corriente: Se utiliza el valor de referencia para definir la 
consigna máxima y los límites superior e inferior de la corriente regulada. Usualmente, 
en modo PWM se puede medir la corriente máxima si el control de corriente está inhibido 
y el ciclo de trabajo está ajustado al 100%. Se puede establecer el valor medido como 
referencia para el control de corriente. El valor máximo es de 4000 mA para operación 
con un canal (conexión de canales en paralelo habilitada) y 2000 mA por canal para 
operación con dos canales (conexión en paralelo inhibida). 


● Ancho de la zona de insensibilidad: Se aplica una zona de insensibilidad a la desviación 
de la corriente de salida respecto a la corriente de consigna. El "Ancho de la zona de 
insensibilidad" determina el tamaño de la zona de insensibilidad. La zona de 
insensibilidad es simétrica: Rango de valores de la zona de insensibilidad real = de -
Ancho de la zona de insensibilidad a +Ancho de la zona de insensibilidad. 


● Límite alto analógico S7: Siempre se restringe el valor manipulado mediante un límite 
alto y un límite bajo. El parámetro "Límite alto" asigna el límite alto en formato 
analógico S7, relativo al valor de referencia de la corriente. Un valor igual o superior 
a 27.648 significa el 100% del valor de referencia de la corriente. El valor del Límite alto 
debe ser superior al Límite bajo. 


● Límite bajo analógico S7: Siempre se restringe el valor manipulado mediante un límite 
alto y un límite bajo. El parámetro "Límite bajo" asigna el límite bajo en formato 
analógico S7, relativo al valor de referencia de la corriente. No se permite un valor igual o 
superior a 27.648. El valor del Límite bajo debe ser inferior al Límite alto. 


● Ganancia: El parámetro de ganancia proporcional asigna el factor de amplificación de la 
parte P del algoritmo PID. 


● Tiempo de integración: El parámetro de ganancia proporcional asigna el factor de 
amplificación de la parte P del algoritmo PID. 


● Tiempo de acción derivativa: El parámetro de tiempo derivativo determina el intervalo 
temporal de la acción derivativa. Si TD es inferior al tiempo de ciclo del regulador, se 
ajustará internamente TD al tiempo de ciclo del regulador. 


● Retardo: Retardo de la acción derivativa. El algoritmo de la acción D contiene un retardo 
de valor TM_LAG. Si TM_LAG es inferior a la mitad del tiempo de ciclo del regulador, se 
ajustará internamente TM_LAG a la mitad del tiempo de ciclo del regulador. 
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5.4.6 Direcciones de E/S 
Se pueden asignar las direcciones de base para la interfaz de control (12 direcciones de 
bytes Q de salida/canal) y para la interfaz de respuesta (8 direcciones de bytes I de 
entrada/canal). La lógica del programa utiliza los valores almacenados en esas direcciones 
para controlar la salida del TM Pulse 2x24V y leer las señales de respuesta del módulo. 


Direcciones de E/S 


Direcciones de salida 


Dirección inicial: Asigna una dirección inicial a 12 bytes (direcciones Q) para la interfaz de 
control de un canal. 


Dirección final: La dirección final de la interfaz de control es un campo calculado de solo 
lectura. 


Direcciones de entrada 


Dirección inicial: Asigne una dirección inicial a 8 bytes (direcciones I) para la interfaz de 
respuesta de un canal. 


Dirección final: La dirección final de la interfaz de respuesta es un campo calculado de solo 
lectura. 


Modo isócrono 


Solo se muestra la casilla de modo isócrono si el hardware del sistema admite el modo 
isócrono. 


Bloque de organización 


Acepte la asignación de OB predeterminada o seleccione otro OB. Si se ha habilitado el 
modo isócrono y se ha asignado el bloque de organización (OB 61) "Ciclo síncrono", la 
operación PWM del TM Pulse 2x24V en un sistema de E/S descentralizada pasa a estar 
coordinada con los ciclos del maestro de bus PROFINET.  


En el modo isócrono la secuencia de salida PWM está sincronizada con el instante To. La 
duración del período está coordinada con el ciclo de aplicación (el ciclo síncrono, un múltiplo 
del ciclo PROFINET). 


Imagen de proceso 


Acepte la asignación predeterminada o asigne otra partición de imagen de proceso. 
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 Interfaz de respuesta y control de programa 6 
6.1 Interfaz de control de TM Pulse 2x24V 


El programa utiliza esta interfaz para controlar el comportamiento del módulo tecnológico.  


Interfaz de control 
En la siguiente tabla se muestran las asignaciones de la interfaz de control para un canal: 


 
Bit → 7 6 5 4 3 2 1 0 


Byte↓ 
00  


 
OUTPUT_VALUE 


01 
02 
03 
04  


 
SLOT 


05 
06 
07 
08 Reservado1) MODE_SLOT LD_SLOT 
09 Reservado1) DITHER SET_DQB SET_DQA Reser-


vado1) 
TM_CTRL_DQ SW_ENABLE 


10 Reservado1) RES_ERROR 
11 Reservado1) 


 1) Debe ponerse a 0 


Parámetros de la interfaz de control:  
Hay dos casos de uso posibles al usar el módulo TM Pulse 2x24V. 


Caso 1: La lógica del programa solo controla el parámetro principal OUTPUT_VALUE 
durante cada ciclo del programa. Todos los demás parámetros que la secuencia de salida 
necesita son fijos. 


Caso 2: La lógica del programa controla el parámetro principal OUTPUT_VALUE y otro 
parámetro SLOT durante cada ciclo del programa. Todos los demás parámetros que la 
secuencia de salida necesita son fijos. 


Todos los demás parámetros que la secuencia de salida necesita se definen antes del inicio 
de una secuencia de salida utilizando uno de dos métodos posibles. 


● La configuración de dispositivos de TIA portal, la configuración de hardware de STEP 7 o 
la ejecución de WRREC modifican el registro de datos de parametrización. 


● Utilice la interfaz de control en modo de actualización única y antes de conmutar al modo 
de actualización permanente (solo caso 2) con el valor de LD_SLOT asignado 
seleccionando el parámetro de control. 
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OUTPUT_VALUE  


La interpretación del valor de OUTPUT_VALUE depende del ajuste de modo. 
OUTPUT_VALUE siempre está actualizado. Si se detecta un valor no válido (fuera del rango 
permitido), se pone a 1 la marca de error ERR_OUT_VAL hasta que se detecta un valor 
válido. Durante la condición de error, se ignora el valor no válido y el módulo continúa con el 
último OUTPUT_VALUE válido.  


Nótese que no se comprueban los valores de relación PWM. Si un valor de relación es 
mayor de lo que permite el formato, el módulo utiliza una relación del 100%. 


Cuando la opción de control de corriente PWM está activada, el módulo TM Pulse 2x24V 
controla el ciclo de trabajo y el campo de interfaz de control OUTPUT_VALUE se utiliza para 
asignar la corriente objetivo como relación entre corriente objetivo/corriente de referencia. 
 


Modo Significado de OUTPUT_VALUE Tipo de datos 
Salida de impulsos Duración del impulso 


Opción rápida inhibida: De 10 μs a 85.000.000 
μs 
Opción rápida habilitada: De 2 μs a 
85.000.000 μs  


UDInt 


PWM Control de corriente inhibido: Ciclo de trabajo 
Control de corriente habilitado: Relación de 
corriente  


UDInt: Solo se usan los 
2 bytes menos signifi-
cativos. Para el canal 0: 
bytes 2 y 3. 
Para el canal 1: bytes 
14 y 15.  


Cadena de impulsos número de impulsos UDInt 
Retardo a la 
conexión/desconexión 


Retardo a la conexión en microsegundos. UDInt 


Salida de frecuencia Frecuencia en Hz Real 
Motor DC Ciclo de trabajo DInt: Solo se usan los 


2 bytes menos signifi-
cativos. Para el canal 0: 
bytes 2 y 3. 
Para el canal 1: bytes 
14 y 15.  


SLOT, MODE_SLOT y LD_SLOT 


El módulo TM Pulse 2x24V tiene un campo SLOT en la interfaz de control para cada canal 
que permite la actualización única de varios parámetros, o bien el control permanente de un 
parámetro (además de OUTPUT_VALUE). La interacción de SLOT, MODE_SLOT y 
LD_SLOT se describe en el temaManejo del parámetro SLOT (Página 117).  


SW_ENABLE  


Si 0 → 1, activar la secuencia de salida. Para algunos modos de salida se puede configurar 
HW_ENABLE (habilitación de hardware) para que se combine con SW_ENABLE 
(habilitación de software) y dispare una secuencia de salida con una señal de hardware.  
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TM_CTRL_DQ  


● Si es 1, el módulo controla las salidas y genera las secuencias de impulsos. 


● Si es 0, las salidas están controladas directamente por el programa mediante 
asignaciones SET_DQA y SET_DQB.  
Nota: Este bit no tiene ningún efecto en modo motor DC. 


SET_DQA  


● Si es 1, pone a 1 la salida A cuando TM_CTRL_DQ está inactiva. 


● Si es 0, pone a 0 la salida A cuando TM_CTRL_DQ está inactiva. 
Nota: Este bit no tiene ningún efecto en modo motor DC. 


SET_DQB  


● Si es 1, pone a 1 la salida B cuando TM_CTRL_DQ está inactiva y SET_DQA es 0. 


● Si es 0, pone a 0 la salida B cuando TM_CTRL_DQ está inactiva. 
Nota: Este bit no tiene ningún efecto en modo motor DC. 


DITHER  


● Activa el inicio (flanco ascendente en DITHER) de la función de dithering y empieza la 
aceleración de dithering, si se ha configurado una aceleración. 


● Activa el final (flanco descendente en DITHER) del dithering superpuesto y empieza la 
deceleración de dithering, si se ha configurado una deceleración. 


RES_ERROR  


Resetea las marcas de error ERR_LD, ERR_DQA, ERR_DQB y ERR_24V en la interfaz de 
respuesta. 


Consulte también 
Registro de parámetros (Página 145) 
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6.2 Manejo del parámetro SLOT (interfaz de control) 


SLOT y MODE_SLOT 


SLOT tiene los modos siguientes. 


● Modo de actualización única (MODE_SLOT = 0) 
Utilice este modo si hay que cambiar algunos parámetros algunas veces, antes de iniciar 
la secuencia de salida. La utilización del parámetro SLOT es una alternativa al envío de 
un nuevo registro de parametrización al módulo. Un cambio en la operación de impulsos 
realizada con el parámetro SLOT no resetea el módulo. Un cambio en la operación de 
impulsos realizada enviando un nuevo registro de parametrización sí resetea el módulo. 


– Se usa el valor de SLOT cada vez que el valor de LD_SLOT cambia. 


– Un bit de confirmación alterna en la interfaz de respuesta, STS_LD_SLOT. 


– El valor de LD_SLOT define el valor de SLOT (consulte la tabla siguiente). 


– Si el valor de LD_SLOT no es válido, se dispara un error de parámetro ERR_LD y el 
usuario ha de resetear el error, usando el bit de control RES_ERROR para reactivar 
SLOT. 


– Desde el registro de parametrización del módulo se pueden leer los cambios 
realizados en este modo. 


– Los cambios realizados en este modo no se almacenan de forma permanente en la 
CPU. Al reiniciar la CPU se resetean los parámetros a los valores especificados en la 
configuración de hardware. 


● Modo de actualización permanente (MODE_SLOT = 1) 
Utilice este modo si además del principal parámetro controlado el programa debe 
controlar continuamente otro parámetro. 


– En cada ciclo del módulo se transfiere el valor de SLOT. 


– No se dispone de bit de confirmación. 


– La interpretación de SLOT se define por el valor de LD_SLOT (consulte la tabla 
siguiente). 


– Si el valor de SLOT no es válido, aparece el error ERR_SLOT_VAL . El error se 
resetea automáticamente una vez que se ha cargado un valor válido. Nótese que los 
valores de relación no se comprueban: si el valor es superior al que permite el 
formato, el módulo utilizará una relación del 100%. 


– Al usar este modo, el valor no se actualiza en el registro de parametrización. Si en 
este modo se cambia LD_SLOT, se retiene el último valor válido controlado 
anteriormente. 


– El modo de actualización permanente se puede detener poniendo LD_SLOT a 0 y 
MODE_SLOT a 0. Al detener el modo de actualización permanente, se retienen los 
cambios realizados en los parámetros durante el modo de actualización permanente. 
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Interpretación del valor del parámetro SLOT  


El valor escrito en el parámetro SLOT se interpreta como se muestra en la tabla siguiente, 
según el modo de operación y el valor de LD_SLOT. 
 


LD_SLOT Significado del valor de 
SLOT 


Modos válidos para el uso del 
valor de SLOT  


Tipo de datos de 
SLOT 


0 No hay acción / estado 
inactivo 


Todos los modos  


1 Duración del período PWM 
Cadena de impulsos 
Motor DC 


UDInt 


2 Retardo a la conexión Salida de impulsos 
PWM 
Cadena de impulsos 
Salida de frecuencia 
Motor DC 


UDInt 


3 Retardo a la desconex-
ión 


Retardo a la 
conexión/desconexión 


UDInt 


4 Ciclo de trabajo (Co-
ciente On) 


Cadena de impulsos UDInt: Solo se 
usan los 2 bytes 
menos significati-
vos. 
Para el canal 0: 
bytes 6 y 7 
Para el canal 1: 
bytes 18 y 19  


5 Rampa de dither (in-
cluye tiempo de acele-
ración y tiempo de 
deceleración) 


PWM UDInt 


6 Amplitud de dither PWM UDInt 
7 Período de dither PWM UDInt 
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6.3 Interfaz de respuesta de TM Pulse 2x24V 
El programa recibe valores de corriente e información de estado del módulo tecnológico a 
través de la interfaz de respuesta.  


Interfaz de respuesta 
En la tabla siguiente se muestran las asignaciones de la interfaz de respuesta para un 
canal. 


 
Bit → 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte 


↓ 
00 ERR_SLOT_ 


VAL 
ERR_OUT_ 
VAL 


ERR_DQB ERR_DQA ERR_PULSE ERR_LD ERR_24V ERR_PWR 


01 Reservado STS_SW_ 
ENABLE 


STS_READY Reservado STS_LD_SLO
T 


Reservado 


02 Reservado STS_DITHER STS_DI STS_DQB STS_DQA STS_ENABLE 
03 Reservado SEQ_CNT 
04  


MEASURED_CURRENT 05 
06 Reservado QLMN_HLM QLMN_LLM 
07 Reservado 


Parámetros de respuesta 


Tabla 6- 1 Respuesta de estado 


Parámetro de respuesta Significado Rango de valores 
STS_READY El módulo está parametrizado correctamente, fun-


cionando y proporcionando datos válidos. 
0: No listo 
1: Listo 


STS_SW_ENABLE Estado actual de la habilitación software 0: SW_ENABLE no activa 
1: SW_ENABLE reconocida 


STS_LD_SLOT Conmute el bit de confirmación para cada acción 
del SLOT en el modo SLOT de actualización única. 


Cada alternancia de este bit indica una 
acción LD_SLOT correcta. 


STS_ENABLE Secuencia de salida activa. 0: No hay ninguna secuencia de salida 
en ejecución. 
1: Secuencia de salida en ejecución. 


STS_DQA Estado de la salida digital DQn.A 
 


0: DQn.A no activa. 
1: DQn.A activa. 


STS_DQB Estado de la salida digital DQn.B 
 


0: DQn.B no activa. 
1: DQn.B activa. 


STS_DI DIn.0: Estado de la entrada digital 0: DIn.0 no activa. 
1: DIn.0 activa. 


STS_DITHER Estado de Dithering  0: Dithering inactivo. 
1: Dithering activo con fase de aceler-
ación iniciada y deceleración no finali-
zada. 


SEQ_CNT Contaje de secuencias de salida completadas. De 0 a 15 
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Parámetro de respuesta Significado Rango de valores 
MEASURED_CURRENT Valor analógico S7 De 0 a 32.767 


27.648 significa 4 A para "1 canal (4 
A)" 
27.648 significa 2 A para "2 canales (2 
A)" 


QLMN_LLM Se ha alcanzado el límite bajo del valor manipulado. 0: Límite bajo no alcanzado. 
1: Límite bajo alcanzado. 


QLMN_HLM Se ha alcanzado el límite alto del valor manipulado. 0: Límite alto no alcanzado. 
1: Límite alto alcanzado.  


 


Tabla 6- 2 Respuesta de error 


Parámetro de respuesta Significado Rango de valores 
ERR_PWR 24 V DC presentes, pero no en el rango correcto. 0: No hay error 


1: Error 
ERR_24V Cortocircuito/sobrecarga en la salida de alimenta-


ción de sensores de 24 V DC. 
0: No hay error 
1: Error 


ERR_LD Error al cargar un valor de parámetro utilizando el 
modo de actualización única. 


0: No hay error 
1: Error 


ERR_PULSE Duración de impulsos reducida debido a un valor 
inferior al mínimo permitido durante el funciona-
miento. 


0: No hay error 
1: Error 


ERR_DQA Detectado un cortocircuito/sobrecarga en la salida 
digital DQn.A. 


0: No hay error 
1: Error 


ERR_DQB Cortocircuito/sobrecarga en la salida digital DQn.B, 
o un intento de poner manualmente a 1 DQn.A y 
DQn.B.  


0: No hay error 
1: Error 


ERR_OUT_VAL El valor de OUTPUT_VALUE no es válido. 0: No hay error 
1: Error 


ERR_SLOT_VAL El valor de SLOT no es válido cuando MODE_SLOT 
= 1 (actualización permanente). 


0: No hay error 
1: Error 
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7.1 Indicadores de estado y error 


Vista frontal de TM Pulse 2x24V  
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Indicadores de estado LED  
En las tablas siguientes se explica el significado de los indicadores de estado y error. 
Encontrará más detalles en Diagnóstico y corrección de errores (Página 126).  


Tabla 7- 1 DIAG LED  


DIAG LED Significado Para corregir o evitar errores 


 
Apagado 


El suministro de bus de fondo de ET 200SP no es correcto. Compruebe o conecte la tensión de alimentación 
de la estación principal. Asegúrese de que el 
TM Pulse2x24V esté correctamente insertado en la 
BaseUnit.  


 
Parpadea en 


verde 


El módulo tecnológico no está configurado  


 
Luz verde 


Módulo tecnológico configurado y sin error de módulo 


 
Parpadea en 


rojo 


Módulo tecnológico configurado y diagnóstico de módulo (como 
mínimo, un error presente) 
Nota:  


Evalúe las alarmas de diagnóstico y elimine el 
error. 


 


 


 Nota 


El LED DIAG solo muestra un error si la alarma de diagnóstico se activa durante la 
configuración del dispositivo. De forma predeterminada, la alarma de diagnóstico no se 
activa.  


 


 


Tabla 7- 2 Estado de LED PWR y 24 V DC  


LEDs Significado Para corregir o evitar errores 
PWR 24 V DC 


 
Apagado 


 
Apagado 


No hay tensión de alimentación • Compruebe la tensión de alimentación externa 
de 24 V DC conectada entre L+ y M. 


 
Luz verde 


 
Luz verde 


Tensión de alimentación presente y correcta  


 
Luz verde 


 
Apagado 


Cortocircuito o sobrecarga en la alimentación de 
sensores, o bien tensión de alimentación dema-
siado baja 


• Compruebe el cableado de los sensores. 


• Compruebe las cargas conectadas a la alimen-
tación de sensores. 


• Compruebe la tensión de alimentación. 
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LED de estado de canal 


Los LED de las entradas digitales DI y de las salidas digitales DQ indican el estado digital de 
las señales de los canales asociados. 
Los LED de las salidas digitales DQ indican el estado deseado. 


● Entradas digitales DIn.0 


– 0.0 - Entrada de canal 0 


– 1.0 - Entrada de canal 1 


● Salidas digitales DQn.A y DQn.B 


– 0.A y 0.B - Salidas de canal 0 


– 1.A y 1.B - Salidas de canal 1 


La frecuencia de parpadeo de los LED de canal está limitada a unos 12 Hz. Si hay 
frecuencias más elevadas presentes, los LED de canal parpadearán a 12 Hz en vez de 
indicar el estado real. 


Tabla 7- 3 Indicadores de estado de entradas digitales DI y salidas digitales DQ  


Estado de LED  Significado 


 
Apagado 


La entrada digital/salida digital está a 0. 


 
Luz verde 


La entrada digital/salida digital está a 1. 







Mensaje de diagnóstico/alarmas  
7.2 Errores de validación de parámetros 


 Módulo tecnológico TM Pulse 2x24V (6ES7138‑6DB00‑0BB1) 
124 Manual de producto, 09/2015, A5E35061202-AA 


7.2 Errores de validación de parámetros 
Si el registro de parámetros del TM Pulse 2x24V se modifica con un valor de parámetro 
incorrecto, el módulo devuelve los códigos de error que se muestran en la tabla siguiente. 


Durante la configuración del dispositivo en TIA Portal, los valores de los parámetros se 
verifican antes de transferirlos al módulo. Esta evitar los errores de parámetro durante la 
configuración estática de dispositivo con TIA Portal. 


Se puede modificar el registro de parámetros en tiempo de ejecución usando la instrucción 
de programa WRREC (escribir registro). 


Por ejemplo, se escribe un valor de modo ilegal en el módulo a través de la ejecución de 
WRREC. Tres de ejecución, la salida STATUS de WRREC es un ARRAY[1..4] de datos 
BYTE con el valor 16#DF80E111.  


 
Ejemplo de datos de  
STATUS de WRREC 


Dirección Significado 


DFH STATUS[1] Error de escritura de datos en registro 
80H STATUS[2] Error según IEC 61158-6 
E1H STATUS[3] Error específico del módulo 
11H STATUS[4] Código de error del módulo según la fila 1 de la tabla siguiente: 


El parámetro de modo tiene un valor reservado incorrecto. 
 


 
Código de 
error 


Parámetro Criterios de validación Modo 


11H Modo Valor reservado Todos los modos 
12H Reacción a STOP de la CPU Valor reservado Todos los modos 
1AH Retardo de entrada Valor reservado Todos los modos 
1BH Duración del período Mayor que el máximo PWM 


Cadena de impulsos 
Motor DC 


1CH Retardo a la conexión Mayor que el máximo Salida de impulsos 
PWM 
Salida de frecuencia 
Motor DC 


1DH Duración mínima del impulso Mayor que el máximo PWM 
1EH Retardo a la desconexión Mayor que el máximo Retardo a la conexión/desconexión 
20H Valor de referencia de la cor-


riente 
Mayor que el máximo PWM 


21H Duración del período Inferior al mínimo PWM 
Cadena de impulsos 
Motor DC 


22H Dithering No inhibido Salida de impulsos 
Cadena de impulsos 
Retardo a la conexión/desconexión 
Salida de frecuencia 
Motor DC 


23H Salida rápida No inhibido Motor DC 
Todos los modos con conexión en paralelo 
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Código de 
error 


Parámetro Criterios de validación Modo 


24H Control de corriente No inhibido Salida de impulsos 
Cadena de impulsos 
Retardo a la conexión/desconexión 
Salida de frecuencia 
Motor DC 


25H Control de corriente y salida 
rápida 


Ambos habilitados PWM 


26H Función DI Habilitación HW activada Retardo a la conexión/desconexión 
27H Límite bajo y límite alto Límite alto <= Límite bajo PWM con control de corriente 
28H Período de Dither El período es inferior a 4 veces 


el período PWM o inferior a 2 
ms. 


PWM con Dithering 


29H Valores sustitutivos DQA y 
DQB 


Ambos valores sustitutivos DQA 
y DQB son 1. 


Todos los modos 
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7.3 Detección de errores y diagnóstico 


Bits ERR de interfaz de respuesta 
El programa puede acceder directamente a los errores de alimentación y al estado de la 
carga de salida mediante una interfaz de respuesta de canal. 


 
Dirección del 
canal 0 


Dirección del 
canal 1 


Bit de respuesta Significado Rango de valores 


Byte 0: Bit 0 Byte 8: Bit 0 ERR_PWR Indica subtensión en la alimentación 
eléctrica. Tenga en cuenta que el bit no 
está a 1 si no hay tensión. 


0 = PWR no está en subtensión. 
1 = PWR se detecta, pero con 
subtensión. 


Byte 0: Bit 1 Byte 8: Bit 1 ERR_24V Indica un cortocircuito o una condición de 
subtensión en la alimentación de sen-
sores de 24 V. 


0 = Alimentación de sensores de 
24 V DC funcionando normal-
mente 
1 = Cortocircuito o subtensión en 
alimentación de sensores de 24 V 
DC 


Byte 0: Bit 2 Byte 8: Bit 2 ERR_LD Indica que apareció un error al cargar un 
valor de parámetro mediante el campo 
SLOT utilizando el método de actuali-
zación única. 


0 = Sin error de actualización 
única de SLOT 
1 = Error de actualización única de 
SLOT 


Byte 0: Bit 3 Byte 8: Bit 3 ERR_PULSE Indica un error de salida de impulsos en 
los modos de Salida de impulsos, Retardo 
a la conexión/desconexión y Cadena de 
impulsos. 


0 = No hay error de salida de 
impulsos 
1 = Error de salida de impulsos 


Byte 0: Bit 4 Byte 8: Bit 4 ERR_DQA Indica un cortocircuito o una sobrecarga 
en la salida digital DQn.A.  


0 = Sin cortocircuito ni sobrecarga 
en la salida digital DQn.A. 
1 = Cortocircuito o sobrecarga en 
la salida digital DQn.A. 


Byte 0: Bit 5 Byte 8: Bit 5 ERR_DQB Indica un cortocircuito o una sobrecarga 
en la salida digital DQn.B. También indica 
un intento de poner las DQn.A y DQn.B 
de un canal al estado alto (utilizando 
SET_DQA, SET_DQB y TM_CTRL_DQ).  


0 = Sin cortocircuito ni sobrecarga 
en la salida digital DQn.B. 
1 = Cortocircuito o sobrecarga en 
la salida digital DQn.B, o bien 
intento de poner DQn.A y DQn.B a 
1. 


Byte 0: Bit 6 Byte 8: Bit 6 ERR_OUT_VAL Indica que el valor en OUTPUT_VALUE 
no es válido 


0 = Sin error en OUTPUT_VALUE  
1 = Error en OUTPUT_VALUE 


Byte 0: Bit 7 Byte 8: Bit 7 ERR_SLOT_VAL Indica que el valor en SLOT no es válido 
(cuando MODE_SLOT = actualización 
permanente) 


0 = Sin errores en valor de SLOT 
1 = Error en valor de SLOT 


 


 


 Nota 


En caso de cortocircuito en una salida, la salida digital puede suministrar 
momentáneamente una intensidad mucho más alta que el valor asignado. 
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Alarmas de diagnóstico 
Cuando un evento de error de TM Pulse 2x24V dispara una alarma de diagnóstico, ocurre lo 
siguiente: 


● La luz DIAG parpadea en rojo cuando hay presente una alarma de diagnóstico. Una vez 
solucionado el error, la luz DIAG cambia a verde. 


● El diagnóstico se muestra como texto plano en la vista Online y diagnóstico de STEP 7 
(TIA Portal). 


● Opciones para la reacción de una CPU que ejecuta el programa de control 


– La CPU pasa a STOP e interrumpe el procesamiento del programa de usuario. Se 
llama al OB de alarma de diagnóstico (por ejemplo, OB 82). Se escribe el evento que 
disparó la interrupción en la información de arranque del OB de alarma de 
diagnóstico. 


– La CPU permanece en RUN incluso si no hay una interrupción de diagnóstico 
presente en la CPU. El módulo tecnológico sigue funcionando sin cambios, si eso es 
posible, mientras el error esté presente. 


● Se dispone de información detallada acerca del evento de error mediante la ejecución de 
la instrucción de programa RALRM (leer información de alarma). 


Opciones de configuración de diagnóstico 
En caso de cortocircuito o sobrecarga en la alimentación de sensores de 24 V DC o en la 
salida digital, el TM Pulse 2x24V genera un aviso de diagnóstico para la CPU/el maestro 
conectado. Para habilitar los mensajes de diagnóstico correspondientes, durante la 
configuración del dispositivo TM Pulse 2x24V, se deben habilitar los parámetros de 
diagnóstico DQA/diagnóstico DQB y de diagnóstico colectivo. 


Consulte también Configuración de diagnóstico de TIA portal (Página 109)  
 
Parámetro de configuración Significado Valor predeterminado 
Diagnóstico colectivo Estando habilitado el diagnóstico colectivo, el 


TM Pulse 2x24V genera un aviso de diagnóstico 
para la CPU/el maestro en estos casos: 


• Error en tensión de alimentación 


• Cortocircuito en alimentación de sensores  
24 V DC 


• Sobretemperatura 


Inhibido 


Diagnóstico DQA El TM Pulse 2x24V detecta cortocircui-
tos/sobrecargas en la salida digital DQn.A cuando el 
diagnóstico DQA está habilitado. 


Habilitado 


Diagnóstico DQB El TM Pulse 2x24V detecta cortocircui-
tos/sobrecargas en la salida digital DQn.B cuando el 
diagnóstico DQB está habilitado. 


Habilitado 
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Alarmas de diagnóstico 
 
Alarma de diagnóstico Código de 


error 
Significado Para corregir o evitar errores 


Diagnóstico de clase A (el usuario no puede desactivarlo) 
Error interno 100H Módulo tecnológico defectuoso Sustituir el módulo tecnológico 
Disparo de Watchdog 103H Error de firmware, módulo tecnológico defectuoso. Ejecutar la actualización de 


firmware. Si el problema persiste, 
sustituir el módulo tecnológico. 


Fallo de parametrización. 010H Causas posibles: 


• El registro de parametrización recibido no es válido. 


• La BaseUnit configurada no es la BaseUnit real. 


• Comprueba el registro de 
parametrización. 


• Compruebe la BaseUnit. 


Módulo no disponible tem-
poralmente 


01FH Causas posibles: 


• Se está ejecutando la actualización del firmware. 


• Se ha interrumpido la actualización del firmware. 


• Espere a que acabe la actual-
ización del firmware. 


• Vuelva a ejecutar la actuali-
zación de firmware. 


Diagnóstico de clase B (el usuario puede desactivarlo) 
No hay tensión de ali-
mentación 


011H Falta la tensión de alimentación L+ para el módulo 
tecnológico. 


Conecte la tensión de alimentación 
L+ al módulo tecnológico. 


Cortocircuito o sobrecarga 
en alimentación de sen-
sores de 24 V DC 


10EH Error en la alimentación de sensores de 24 V DC 
Causas posibles: 


• Cortocircuito 


• Sobrecarga 
 


• Corrija el cableado a 24V DC. 


• Compruebe las cargas 
conectadas a 24 V DC. 


Error en las salidas digi-
tales 


10FH Error en las salidas digitales 
Causas posibles: 


• Cortocircuito 


• Sobrecarga 


• Corrija el cableado en las 
salidas digitales. 


• Compruebe las cargas 
conectadas a las salidas digi-
tales. 


Error en tensión de alimen-
tación 


110H Error en la tensión de alimentación L+ 
Causas posibles: 


• Baja tensión 


• Cableado de la tensión de alimentación L+ defec-
tuoso. 


• Compruebe la tensión de 
alimentación L+. 


• Compruebe el cableado de la 
tensión de alimentación L+. 


Sobretemperatura 506H Causas posibles: 


• Cortocircuito o sobrecarga en las salidas digitales 


• Temperatura ambiente fuera de especificaciones 


• Corrija el cableado del pro-
ceso. 


• Mejore la ventilación. 


• Compruebe las cargas 
conectadas. 
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 6ES7138-6DB00-0BB1 


Designación de tipo del producto TM Pulse 2x24 V 
Información general  
Versión de firmware V1.0 
• Posibilidad de actualización de FW Sí 


BaseUnits compatibles BU tipo B1 
Código de color para placa de identificación en 
color específica del módulo 


CC40 


Función del producto  
Datos I&M Sí; I&M 0 
Modo isócrono Sí 
Ingeniería con  
Configurable con TIA Portal STEP 7/integrado a 
partir de la versión 


V13 SP1 


Configurable con STEP 7/integrado a partir de la 
versión 


V5.5 SP4 y superior 


PROFIBUS a partir de la versión de GSD/revisión 
de GSD 


Revisión 5 de GSD 


PROFINET a partir de la versión de GSD/revisión 
de GSD 


GSDML V2.31 


Tensión de alimentación  
Tensión de carga L+  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admitido, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admitido, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra cortocircuitos Sí 
Protección contra inversión de polaridad Sí, contra destrucción 
Intensidad de entrada  
Consumo de corriente, máx. 70 mA; sin carga 
Alimentación del encóder  
Número de salidas 2; Una alimentación de encóder común de 24 V 


para ambos canales 
Alimentación de encóder de 24 V  
24 V Sí; L+ (-0,8 V) 
Protección contra cortocircuitos Sí; por módulo, electrónica 
Intensidad de salida, máx. 300 mA 
Disipación  
Disipación, típ. 1,7 W 
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Área de direccionamiento  
Área de direcciones ocupada  
Entradas 16 bytes; 8 por canal 
Salidas 24 bytes; 12 por canal 
Entradas digitales  
Número de entradas digitales 2; 1 por canal 
Entradas digitales, parametrizables Sí 
Curva característica de entrada, según IEC 
61131, tipo 3 


Sí 


Funciones de entrada digital, parametrizables  
Entrada digital de uso libre Sí 
Habilitación HW para salida digital Sí 
Tensión de entrada  
Tipo de tensión de entrada DC 
Valor nominal (DC) 24 V 
para señal "0" De -30 a +5 V 
para señal "1" De +11 a +30 V 
Tensión admisible a la entrada, mín. -30 V 
Tensión admisible a la entrada, máx. 30 V 
Intensidad de entrada  
para señal "1", típ. 2,5 mA 
Retardo a la entrada (para valor nominal de la 
tensión de entrada) 


 


para entradas estándar  
• parametrizable Sí; ninguno / 0,05 / 0,1 / 0,4 / 0,8 / 1,6 / 3,2 / 12,8 


/ 20 ms 
• en "0" a "1", mín. 4 µs; para parametrización "ninguno" 


• en "1" a "0", mín. 4 µs; para parametrización "ninguno" 


Longitud del cable  
apantallado, máx. 1000 m; según la carga y la calidad del cable 
no apantallado, máx. 600 m; según la carga y la calidad del cable 
Salidas digitales  
Tipo de salida digital Salida en fuente o en sumidero 
Número de salidas digitales 2; 1 por canal 
Sumidero de corriente Sí 
Fuente de corriente Sí 
Salidas digitales, parametrizables Sí 
Protección contra cortocircuitos Sí; electrónica/térmica 
• Umbral de respuesta, típ. 6,8 A con salida estándar, 2 A con salida rápida 
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 6ES7138-6DB00-0BB1 
Limitación de tensiones de corte inductivas a -0,8 V 
Control de una entrada digital Sí 
Precisión de duración de impulso ±100 ppm ±0,5 µs con salida rápida, ±100 ppm 


±9 µs con salida estándar 
Duración mínima del impulso 1,5 µs con salida rápida, 10 µs con salida 


estándar 
Funciones de salida digital, parametrizable  
Salida digital de uso libre Sí 
Salida PWM Sí 
• Número, máx. 2; 1 por canal 


• Tiempo de ciclo, parametrizable Sí; máx. 85 s 


• Período ON, mín. 0 % 


• Período ON, máx. 100 % 


• Resolución del ciclo de trabajo 0,0036 %; para formato analógico S7, mín. 20 ns 


Conexión de una válvula proporcional Sí 
Dithering Sí 
• Ajustable en frecuencia Sí 


• Ajustable en amplitud Sí 


Medición de corriente Sí 
Control de corriente Sí 
Conexión de un motor DC Sí 
Retardo a la conexión Sí 
Retardo a la desconexión Sí 
Salida de frecuencia Sí 
Cadena de impulsos Sí 
Salida de impulsos Sí 
Capacidad de maniobra de las salidas  
con carga resistiva, máx. 2 A 
con carga de lámparas, máx. 10 W; 1 W con salida rápida 
Rango de resistencias de carga  
límite inferior 12 Ω; 240 ohm con salida rápida 
Límite superior 12 kΩ 
Tensión de salida  
Tipo de tensión de salida DC 
Para señal "0", máx. 1 V 
para señal "1", mín. 23,2 V; L+ (-0,8 V) 
Intensidad de salida  
para señal "1", valor nominal 2 A; 0,1 A con salida rápida, observar reducción 


de corriente 
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 6ES7138-6DB00-0BB1 
Retardo a la salida con carga resistiva  
De "0" a "1", típ. 0 µs con salida rápida, 4,5 µs con salida estándar 
De "0" a "1", máx. 0,8 µs con salida rápida, 9 µs con salida estándar 
De "1" a "0", típ. 0 µs con salida rápida, 4,5 µs con salida estándar 
De "1" a "0", máx. 0,8 µs con salida rápida, 9 µs con salida estándar 
Conexión en paralelo de 2 salidas  
Para aumento de intensidad Sí 
Frecuencia de conmutación  
con carga resistiva, máx. 100 kHz con salida rápida, 10 kHz con salida 


estándar 
con carga inductiva, máx. 100 kHz con salida rápida, 10 kHz con salida 


estándar 
con carga de lámparas, máx. 10 Hz 
Corriente total en las salidas  
Corriente por canal, máx. 2 A 
Corriente por grupo, máx. 4 A 
Corriente por módulo, máx. 4 A 
Longitud del cable  
apantallado, máx. 1000 m; según la carga y la calidad del cable 
no apantallado, máx. 600 m; según la carga y la calidad del cable 
Modo isócrono  
Operación isócrona (aplicación sincronizada con 
terminal) 


Sí 


Tiempo de ciclo del bus (TDP), mín. 250 µs con configuración de 1 canal, 375 µs con 
configuración de 2 canales 


Fluctuación, máx. 1 µs; típ. ± 
Información de alarmas/diagnóstico/estado  
Valores sustitutivos conectables Sí; parametrizables 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí 
Mensajes de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
Supervisión de la tensión de alimentación Sí 
Cortocircuito Sí 
LED indicadores de diagnóstico  
Supervisión de la tensión de alimentación (LED 
PWR) 


Sí; LED PWR verde 


Indicador de estado de canal Sí 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
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Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de las entradas digitales  
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Aislamiento galvánico de las salidas digitales  
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Aislamiento galvánico de los canales  
Entre los canales no 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Diferencia de potencial admisible  
Entre diferentes circuitos 75 V DC/60 V AC (aislamiento base) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (test de tipo) 
Condiciones ambientales  
Temperatura ambiente durante el servicio  
Montaje horizontal, máx. 60 °C; observar reducción de corriente 
Montaje vertical, máx. 50 °C; observar reducción de corriente 
Operación descentralizada  
con SIMATIC S7-300 Sí 
con SIMATIC S7-400 Sí 
con SIMATIC S7-1200 Sí 
con SIMATIC S7-1500 Sí 
con maestro PROFIBUS estándar Sí 
con controlador PROFINET estándar Sí 
Dimensiones  
Ancho 20 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 50 g 
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Información de reducción de corriente de salida según temperatura ambiente 
Utilice las gráficas siguientes para hallar la corriente de salida máxima cuando se opere con 
cargas o temperaturas más elevadas.  


La reducción de corriente de salida para un canal (4 A) es del doble (2) que los valores de 
reducción para dos canales (2 A por canal) mostrados en las gráficas de reducción. 


 
Figura 8-1 Reducción por temperatura de la corriente de salida máxima para DC y ciclo de trabajo 


de 90%/10% 


 
Figura 8-2 Reducción por temperatura de la corriente de salida máxima para ciclo de trabajo de 


50% 
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Datos técnicos de BaseUnit 
Consulte el manual de el usuario de lasBaseUnits ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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8.1 Referencia de programación 


Interfaz de control: 2 canales, 24 bytes de salida (direcciones Q)  
 
Dirección de entrada de la CPU Descripción 
Canal 0 Canal 11  
DWord 0 DWord 12 Según el modo: 


• Modo de salida de impulsos: duración del impulso en μs 


• Modo PWM: ciclo de trabajo (cociente On) (rango numérico establecido por la configuración 
del formato de salida) 
– "Por 100": De 0 a 100 
– "Por 1.000": De 0 a 1.000 
– "Por 10.000": De 0 a 10.000 
– "Salida analógica S7": de 0 a 27.648 


• Modo PWM con control de corriente: La corriente objetivo se asigna como relación entre 
corriente objetivo/corriente de referencia 


• Modo de cadena de impulsos: Número de impulsos a la salida como valor numérico DWord 
entre 1 y 4.294.967.295 (232-1). 


• Retardo a la conexión/desconexión: Retardo a la desconexión en μs 


• Modo de salida de frecuencia: Frecuencia de salida en Hz 


DWord 4 DWord 16 Valor de SLOT: El comportamiento depende del modo de operación, MODE_SLOT(1 bit) y 
LD_SLOT (cuatro bits). 


Byte 8: Bits 0 a 3 Byte 20: Bits 0 a 3 El valor de LD_SLOT controla la interpretación del valor de SLOT. 


• 0 = No hay acción / estado inactivo 


• 1 = Duración del período en μs (PWM, cadena de impulsos y motor DC) 


• 2 = Retardo a la conexión en μs (salida de impulso, PWM, cadena de impulsos, salida de 
frecuencia y motor DC) 


• 3 = Retardo a la desconexión μs (retardo a la conexión/desconexión) 


• 4 = Cociente On de ciclo de trabajo (cadena de impulsos) 


• 5 = Tiempos de aceleración y de deceleración de dither (PWM) 


• 6 = Amplitud de dither (PWM) 


• 7 = Período de dither (PWM) 


Byte 8: Bit 4 Byte 20: Bit 4 El valor de MODE_SLOT controla el proceso de actualización de SLOT. 


• 0 = Actualización única (SLOT cambia a veces, antes de la secuencia de salida) 


• 1= Actualización permanente (SLOT regulada continuamente) 


Byte 9: Bit 0 Byte 21: Bit 0 SW_ENABLE: Transición 0 → 1 y permanece en 1 durante el retardo de entrada, inicia la 
secuencia de salida. 
Solo activa para el primer flanco ascendente, los flancos ascendentes adicionales se ignoran y 
no se produce el arranque. 


Byte 9: Bit 1 Byte 21: Bit 1 TM_CTRL_DQ: Ajusta la fuente de salida de DQ: selecciona programa CPU o secuencia de 
salida del módulo. 


• 0 = DQn.A y DQn.B están controladas por la CPU (en su programa) por medio de los bits de 
control SET_DQA y SET_DQB. 


• 1 = DQn.A y DQn.B están controladas por la secuencia de salida del módulo. 
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Dirección de entrada de la CPU Descripción 
Canal 0 Canal 11  
Byte 9: Bit 2 Byte 21: Bit 2 SET_DQA: Controla el valor de la salida digital DQn.A si TM_CTRL_DQ = 0. 


• 0 = 0 V en DQn.A 


• 1 = 24 V en DQn.A 


Byte 9: Bit 3 Byte 21: Bit 3 SET_DQB: Controla el valor de la salida digital DQn.B si TM_CTRL_DQ = 0. 


• 0 = 0 V en DQn.B 


• 1 = 24 V en DQn.B 


Byte 10: Bit 0 Byte 22: Bit 0 RES_ERROR: Resetear errores presentes (ERR_LD, ERR_DQA, ERR_DQB, y ERR_24V). 


• 0 = El reseteo de errores no está activo. 


• 1 = El reseteo de errores está activo. 


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no "1 canal (4 A)" 
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Interfaz de respuesta: 2 canales, 16 bytes de entrada (direcciones I)  
 
Dirección de salida de la CPU Descripción 
Canal 0 Canal 11  
Byte 0: Bit 0 Byte 8: Bit 0 ERR_PWR: 1 = 24 V DC presentes, pero no en el rango correcto. 0 = Sin errores 
Byte 0: Bit 1 Byte 8: Bit 1 ERR_24V: 1 = Cortocircuito o sobrecarga en la salida de alimentación de sensores de 24 V DC 0 


= Sin errores 
Byte 0: Bit 2 Byte 8: Bit 2 ERR_LD: 1 = Error al cargar un valor de parámetro usando el modo de actualización única. 0 = 


Sin errores 
Byte 0: Bit 3 Byte 8: Bit 3 ERR_PULSE: 1 = Duración de impulsos reducida a menos del mínimo permitido durante el 


funcionamiento. 0 = Sin errores  
Byte 0: Bit 4 Byte 8: Bit 4 ERR_DQA: 1 = Cortocircuito/sobrecarga en la salida digital DQn.A. 0 = Sin errores  
Byte 0: Bit 5 Byte 8: Bit 5 ERR_DQB: 1= Cortocircuito/sobrecarga en la salida digital DQn.B, o un intento de poner a 1 


DQn.A y DQn.B, 0 = Sin errores 
Byte 0: Bit 6 Byte 8: Bit 6 ERR_OUT_VAL: 1 = El valor de OUTPUT_VALUE no es válido. 0 = Sin errores 
Byte 0: Bit 7 Byte 8: Bit 7 ERR_SLOT_VAL: 1 = El valor de SLOT no es válido cuando MODE_SLOT = 1 (actualización 


permanente). 0 = Sin errores 
Byte 1: Bit 2 Byte 9: Bit 2 STS_LD_SLOT: Conmuta el bit de confirmación para cada acción del SLOT en el modo SLOT de 


actualización única. 
Cada alternancia de este bit significa una acción LD_SLOT correcta. 


Byte 1: Bit 4 Byte 9: Bit 4 STS_READY: 1 = El módulo está parametrizado correctamente, en ejecución y proporcionando 
datos válidos. 0 = No listo 


Byte 1: Bit 5 Byte 9: Bit 5 ST_SW_ENABLE: 1 = SW_ENABLE activo 0 = SW_ENABLE no activo 
Byte 2: Bit 0 Byte 10: Bit 0 STS_ENABLE: 1 = Secuencia de salida en ejecución 0 = Sin secuencia de salida en ejecución 
Byte 2: Bit 1 Byte 10: Bit 1 STS_DQA: 1 = salida DQn.A activa. 0 = salida DQn.A no activa. 
Byte 2: Bit 2 Byte 10: Bit 2 STS_DQB: 1 = salida DQn.B activa. 0 = salida DQn.B no activa. 
Byte 2: Bit 3 Byte 10: Bit 3 STS_DI: 1 = entrada digital DIn.0 activa 0 = entrada digital DIn.0 no activa 
Byte 3: Bit 0 a 3 Byte 11: Bit 0 a 3 SEQ_CNT: Contador de secuencias: se incrementa una vez finalizada una secuencia de salida 


(rango de 0 a 15). 
Palabra 4 Palabra 12 MEASURED_CURRENT: La medición de corriente utiliza un valor analógico SIMATIC S7. El 


valor de fondo de escala depende de la configuración del módulo, 2 canales (2 A) o 1 canal 
(4 A). 


• 2 canales (2 A): De 0 a 32.767 es proporcional a de 0 a 2,4 A 


• 1 canal (4 A): De 0 a 32.767 es proporcional a de 0 a 4,8 A 


Byte 6: Bit 0 Byte 14: Bit 0 QLMN_LLM: Se ha alcanzado el límite bajo del valor manipulado.  
Byte 6: Bit 1 Byte 14: Bit 1 QLMN_HLM: Se ha alcanzado el límite alto del valor manipulado.  


 1 Solo si el módulo está configurado como "2 canales (2 A)" y no "1 canal (4 A)" 
 


 


 Nota 


Si se interrumpe la tensión de alimentación externa del TM Pulse 2x24V, se devuelve 
16#00000000 como valor de respuesta (valor sustitutivo).  
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Control de los varios modos de operación 
El modo de operación de un canal de salida se selecciona durante la configuración del 
dispositivo. Los datos de configuración se almacenan en el registro de datos de parámetros 
128.  
En la tabla siguiente se muestran las variables de programa que utilizan los modos de 
operación. 


 
Variable de control de programa Notas 
Habilitación software 
SW_ENABLE Transición 0 → 1 y permanece en 1 durante el retardo de entrada, inicia la secuencia de salida. 


Solo activa para el primer flanco ascendente, los flancos ascendentes adicionales se ignoran y 
no se produce el arranque. 
La habilitación software debe activarse siempre en el programa de control. Si no se utiliza la 
habilitación HW, el flanco ascendente de la habilitación software iniciará la secuencia de salida. 
Si se resetea la habilitación software, la actual secuencia de salida se cancela. 


Control directo de la salida digital 
TM_CTRL_DQ  • Si TM_CTRL_DQ = 1, entonces el módulo TM Pulse 2x24V tiene el control y produce 


secuencias de impulsos en las salidas DQ. 


• Si TM_CTRL_DQ = 0, entonces la CPU tiene el control y el programa puede ajustar las 
salidas DQn.A y DQn.B directamente con los bits de control SET_DQA/SET_DQB. 


SET_DQA 
SET_DQB 


Estos bits de control ponen a 1/0 las salidas DQn.A y DQn.B de un canal si TM_CTRL_DQ = 0. 
Nota: No se puede ajustar a la vez DQn.A y DQn.B de un canal a 1 al mismo tiempo. En caso 
contrario, se pone a 1 ERR_DQB y solo DQn.A se pone a 1.  


Modo de operación Salida de impulsos 
Duración del impulso Asigne la duración del impulso directamente con el parámetro de la interfaz de control 


OUTPUT_VALUE como un valor numérico DWord en μs.  
Retardo a la conexión Tiempo que transcurre desde el inicio de la secuencia de salida hasta el inicio del impulso de 


salida DQ. Asigne el retardo a la conexión en μs con el parámetro de la interfaz de control SLOT, 
tras configurar MODE_SLOT (0 o 1) y LD_SLOT = 2.  


Modo de operación PWM 
Ciclo de trabajo o 
Corriente objetivo (control de corriente 
habilitado) 


Control de corriente inhibido: 
PWM: OUTPUT_VALUE asigna el ciclo de trabajo (relación On/Off) para la duración del período 
actual. El rango del campo de la interfaz de control OUTPUT_VALUE se selecciona con la confi-
guración "Formato de salida". 


• Formato de salida "Por 100 (%)": Rango de valores entre 0 y 100. 
Duración del impulso = (OUTPUT_VALUE/100) x duración del período. 


• Formato de salida "Por 1.000": Rango de valores entre 0 y 1.000. 
Duración del impulso = (OUTPUT_VALUE/1.000) x duración del período. 


• Formato de salida "Por 10.000": Rango de valores entre 0 y 10.000. 
Duración del impulso = (OUTPUT_VALUE/10.000) x duración del período. 


• Formato de salida "Salida analógica S7": Rango de valores entre 0 y 27.648. 
Duración del impulso = (OUTPUT_VALUE/27.648) x duración del período. 


Control de corriente habilitado: 
OUTPUT_VALUE asigna la corriente objetivo como relación entre corriente objetivo/corriente de 
referencia. Se utiliza el valor de referencia de corriente para definir la consigna máxima y los 
límites alto y bajo de la corriente regulada. Usualmente, en modo PWM se puede medir la cor-
riente máxima si el control de corriente está inhibido y el ciclo de trabajo está ajustado al 100%. 
Se puede establecer el valor medido como referencia para el control de corriente. El valor máxi-
mo es de 4000 mA para operación con un canal (conexión de canales en paralelo habilitada) y 
2000 mA por canal para operación con dos canales (conexión en paralelo inhibida). 
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Variable de control de programa Notas 
Duración del período La duración del período de un ciclo PWM de salida. Asigne el valor de duración del período en 


μs con el parámetro de la interfaz de control SLOT, tras configurar MODE_SLOT (0 o 1) y 
LD_SLOT = 1. 
Al asignar la duración del período, observe la duración mínima del impulso configurada y el 
tiempo de respuesta del elemento de mando conectado a la salida digital DQ. 


Retardo a la conexión Tiempo que transcurre desde el inicio de la secuencia de salida hasta el inicio del impulso de 
salida DQ. Asigne el retardo a la conexión en μs con el parámetro de la interfaz de control SLOT, 
tras configurar MODE_SLOT (0 o 1) y LD_SLOT = 2.  


Modo de operación Cadena de impulsos 
Número de impulsos Número de impulsos que se emiten en la salida digital DQ una vez transcurrido el retardo a la 


conexión. El programa de control puede ajustar el contaje de impulsos directamente con el 
parámetro de la interfaz de control (OUTPUT_VALUE). Ajuste directamente el número de impul-
sos como un valor numérico DWord entre 0 y 4.294.967.295 (232-1). 


Duración del período La duración del período de un ciclo de impulsos de salida. Asigne la duración del período en μs 
con el parámetro de la interfaz de control SLOT, tras configurar MODE_SLOT (0 o 1) y LD_SLOT 
= 1. 
Al asignar la duración del período observe la duración mínima del impulso configurada y el tiem-
po de respuesta del elemento de mando conectado a la salida digital DQ. 


Ciclo de trabajo Asigne el ciclo de trabajo con el parámetro de la interfaz de control SLOT, tras configurar 
MODE_SLOT (0 o 1) y LD_SLOT = 4. El rango del parámetro de ciclo de trabajo se selecciona 
con la configuración "Formato de salida". Si el valor numérico que se asigna excede el límite 
superior, entonces se utiliza un ciclo de trabajo del 100% de la duración del período y esta ac-
ción no causa ningún error.  


• Formato de salida "Por 100 (%)": Rango de valores de 0 a 100  
Duración del impulso = (ciclo de trabajo/100) x duración del período. 


• Formato de salida "Por 1.000": Rango de valores de 0 a 1.000  
Duración del impulso = (ciclo de trabajo/1.000) x duración del período. 


• Formato de salida "Por 10.000": Rango de valores de 0 a 10.000  
Duración del impulso = (ciclo de trabajo/10.000) x duración del período. 


• Formato de salida "Salida analógica S7": Rango de valores de 0 a 27.648  
Duración del impulso = (ciclo de trabajo/27.648) x duración del período. 


Modo de operación Retardo a la conexión/desconexión 
Retardo a la conexión Tiempo que transcurre entre un flanco ascendente de la entrada digital DIn.0 y de la salida digital 


DQn.A (el estado de DQ sigue al de DI). Asigne directamente el retardo a la conexión en μs 
usando el campo OUTPUT_VALUE de la interfaz de control. 


Retardo a la desconexión Tiempo que transcurre entre un flanco descendente de la entrada digital DIn.0 y su salida en la 
salida digital DQn.A (el estado de DQ sigue al de DI). Asigna el retardo a la desconexión en μs 
con el parámetro de la interfaz de control SLOT, tras configurar MODE_SLOT (0 o 1) y LD_SLOT 
= 3.  


Modo de operación Salida de frecuencia 
frecuencia de salida Frecuencia de salida en la salida digital DQ. Asigne la frecuencia en formato real, en Hz, usando 


el campo OUTPUT_VALUE de la interfaz de control. El rango posible depende de la configura-
ción de "Salida rápida". 


• Salida rápida inhibida 
Frecuencia (OUTPUT_VALUE): De 0,02 Hz a 10.000 Hz 


• Salida rápida habilitada 
Frecuencia (OUTPUT_VALUE): De 0,02 Hz a 100.000 Hz 


Retardo a la conexión Tiempo que transcurre desde el comienzo de la secuencia de salida hasta la salida de la fre-
cuencia. Asigne el retardo a la conexión en μs con el parámetro de la interfaz de control SLOT, 
tras configurar MODE_SLOT (0 o 1) y LD_SLOT = 2. 
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Variable de control de programa Notas 
Modo de operación MDC 
OUTPUT_VALUE OUTPUT_VALUE determina el ciclo de trabajo (duración del impulso/duración del período) den-


tro de un período (PWM). La duración del período es ajustable. El nuevo valor de salida se adop-
ta con el siguiente flanco ascendente de la salida. El signo de indica sentido de giro (positivo 
hacia delante y negativo hacia atrás). 
Formato de salida analógica S7: rango de valores entre -27.648 y +27.648 
Tipo de datos DInt: Solo se usan los 2 bytes menos significativos 
Para el canal 0: bytes 2 y 3 
Para el canal 1: bytes 14 y 15 


Retardo a la conexión Tiempo que transcurre desde el comienzo de la secuencia de salida hasta la salida de la fre-
cuencia. Asigne el retardo a la conexión en μs con el parámetro de la interfaz de control SLOT, 
tras configurar MODE_SLOT (0 o 1) y LD_SLOT = 2. 


Si "Función DI" está parametrizada 
como "Parada externa": 


Un flanco ascendente en DIn.0 detendrá la secuencia de salida y el motor DC. 
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Configuración del dispositivo (asignaciones almacenadas en el registro de parámetros 128)  
 
Parámetros Rango de valores Valor predeterminado 
Configuración de canales • 2 canales (2 A) 


• 1 canal (4 A) 


2 canales (2 A) 


Canal (0 y 1)  
Reacción a STOP de la CPU • Continuar el modo de operación 


• Aplicar valor sustitutivo DQ 


Aplicar valor sustitutivo DQ 


Valor sustitutivo DQA 0 o 1 0 
Valor sustitutivo DQB 0 o 1 0 
Diagnóstico colectivo inhibir/habilitar Inhibido 
Diagnóstico DQA  Inhibido  
Diagnóstico DQB Inhibido 
Modo de operación  • Salida de impulsos 


• PWM 


• Cadena de impulsos 


• Retardo a la conexión/desconexión 


• Salida de frecuencia 


• Motor DC 


PWM 


Salida rápida (0,1 A) inhibir/habilitar Inhibido 
Control de corriente (solo para modo 
PWM) 


inhibir/habilitar Inhibido 


Función DI 
Opción de Habilitación HW disponible 
para los modos salida de impulso, 
PWM, cadena de impulsos, salida de 
frecuencia y motor DC.  


• Entrada 


• Habilitación HW 


• Parada externa (solo motor DC) 


Entrada 


Activar P P-SEL: añade el término proporcional para el control 
de corriente. 


Habilitado 


Activar I I-SEL: añade el término integral para el control de 
corriente. 


Habilitado 


Activar D D-SEL: añade el término derivativo para el control de 
corriente. 


Inhibido 


Retardo de entrada • Ninguno (4 μs) 


• 0,05 ms 


• 0,1 ms 


• 0,4 ms 


• 0,8 ms 


• 1,6 ms 


• 3,2 ms 


• 12,8 ms 


• 20 ms 


0,1 ms 
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Parámetros Rango de valores Valor predeterminado 
Formato de salida: 
Modos PWM y de cadena de impulsos 
Modo motor DC, (solo es posible el 
formato de salida analógica S7) 


• Formato de salida analógica S7 


• Por 100 


• Por 1.000 


• Por 10.000 


Por 100 


Formato de salida (en el modo de ope-
ración "Salida de frecuencia")  


1 Hz 1 Hz 


Dithering (solo modo PWM) Superpone 
una forma de onda de Dither sobre la 
secuencia de secuencia de salida PWM 


inhibir/habilitar Inhibido 


 Mínimo Máximo  
Opción rápida 
inhibida 


Opción rápida 
habilitada 


 


DWord: Duración mínima del impulso 
Para modos PWM y motor DC 


 10 μs 1,5 μs 85.000.000 μs 
  


0 


DWord: Duración del período  
para modos PWM, cadena de impulsos 
y motor DC  


100 μs 10 μs 2.000.000 μs 


DWord: Retardo a la conexión 
Para todos los modos, excepto retardo 
a la conexión/desconexión  


0 μs 0 μs 0 


DWord: El valor depende del modo 
PWM: Rampas de Dither Palabra baja: Tiempo de aceleración de Dither, de 0 


a 30.000 ms 
Palabra alta: Tiempo de deceleración de Dither, de 0 
a 30.000 ms 


0 ms 
0 ms 


Cadena de impulsos: Ciclo de trabajo Formato de salida analógica S7: De 0 a 27.648 13824 (50%) 
Formato por 100: De 0 a 100 50 (50%) 
Formato por 1.000: De 0 a 1.000 500 (50%) 
Formato por 10.000: De 0 a 10.000 5.000 (50%) 


Retardo a la conexión/desconexión: 
Retardo a la desconexión 


De 0 a 85.000.000 μs 0 


DWord: Amplitud de Dither, solo para 
PWM 


De 0 a 500 ‰ (por mil) 50 ‰ 


DWord: Período de Dither, solo para 
PWM 


De (4 veces el período de PWM, en μs) a 100.000 μs 
(debe ser mayor que 2000 μs) 


50.000 μs 


Palabra: Valor de referencia de la cor-
riente 
Solo PWM con control de corriente 


• De 0 mA a 2.000 mA para operación con "2 
canales (2 A)" 


• De 0 mA a 4.000 mA para operación con "1 
canal (4 A)" 


0 mA 


Palabra: Ancho de la zona de insensibi-
lidad (μA) para control de corriente: 


 De 0 μA a 65535 μA   0 μA 


Palabra: Límite alto de corriente para 
control de corriente 


Valor analógico S7 relativo al valor de referencia de 
la corriente: El rango es de 1 a 65.535 (>= 27.648 
significa 100%) 


27.648  


Palabra: Límite bajo de corriente para 
control de corriente  


Valor analógico S7 relativo al valor de referencia de 
la corriente: El rango es de 0 a 27.647 (el límite bajo 
debe ser inferior al límite alto) 


0 


Ganancia para control de corriente  Valor real (tamaño de DWord)  2,0 µs 
TI: Tiempo de integración (s) para con-
trol de corriente 


Valor real (tamaño de DWord) 20,0 s 
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Parámetros Rango de valores Valor predeterminado 
TD: Tiempo de acción derivativa (s) 
para control de corriente 


Valor real (tamaño de DWord) 10,0 s 


TM LAG: Retardo de la acción derivati-
va (s) 


Valor real (tamaño de DWord) 2,0 µs 
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 Registro de parámetros A 
 


 


TIA Portal modifica y almacena el registro de parámetros de TM Pulse 2x24V cuando se 
realiza una configuración de dispositivo, una compilación de bloque de configuración 
correcta o se descarga un nuevo bloque de configuración al hardware del sistema. 


También se pueden editar directamente los parámetros del módulo cuando la CPU está en 
estado operativo RUN. Se utiliza la instrucción WRREC para transferir parámetros son 
módulo utilizando el registro de datos 128. 


Si aparecen errores durante la transferencia o la validación de parámetros con la instrucción 
WRREC, el módulo continúa funcionando con la parametrización anterior. Se escribe el 
código de error correspondiente en el parámetro de salida STATUS. Si no se produce 
ningún error, la longitud de los datos transferidos se deposita en STATUS. 


La descripción de la instrucción WRREC y de los códigos de error está disponible en la 
ayuda en línea de STEP 7 (TIA Portal).  


Estructura del registro de datos 128 
En la tabla siguiente se muestran la estructura del registro datos 128 para el TM Pulse 
2x24V. Los valores en los bytes 0 a 3 son fijos y no se pueden cambiar. Los valores 
predeterminados se indican en negrita. 


● Se necesita un total de 108 bytes (4 bytes de encabezado + 2 (52 bytes de canal)) para 
la configuración de dos canales (conexión en paralelo inhibida). 


● Se necesita un total de 56 bytes (4 bytes de encabezado + 52 bytes de canal) para la 
configuración de 1 canal (conexión en paralelo habilitada). 


● Los bytes 4 a 55 son los parámetros del canal 0. 


● Los bytes 56 a 107 son los parámetros del canal 1. 


● Los parámetros del canal 1 utilizan la misma estructura de datos que el canal 0. Añadir 
un offset de 52 bytes a los números de byte del canal 0 para determinar los números de 
byte del canal 1. 
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Tabla A- 1 Encabezado y configuración básica del canal 0 


Bit →  
7 


 
6 


 
5 


 
4 


 
3 


 
2 


 
1 


 
0 Byte 


↓ 
De 0 a 3 Encabezado 


0 Reservado1 Major version = 0 Minor version = 1 
1 Longitud de datos de parámetros de canal = 52 bytes 
2 Reservado1 


 3 
De 4 a 


55 
Parámetros del canal 0 


4 Control de 
corriente 


Dithering Salida rápida Modo 


0B: Inhibido  0B: Inhibido  00B: Inhibido   
1B: Habilita-
do (no si el 
modo rápido 
está habilita-
do) 


1B: Habilitado 01B: Habilitado 
No permitido para la configuración 
"1 canal (4 A)" que conecta los dos 
canales en paralelo. 
10B-11B: Reservado 


 0: Salida de impulsos 
1: PWM (modulación de ancho de impulsos) 
2: Cadena de impulsos 
3: Retardo a la conexión/desconexión 
4: Salida de frecuencia 
5: Motor DC 


5 Cálculo del bucle PID para control de cor-
riente  


Reservado1 Alarma de 
diagnóstico 


Reacción a STOP de la 
CPU 


P-SEL: 
añade térmi-
no propor-
cional 


 I-SEL: añade 
término 
integral 


D-SEL: 
añade 
término de-
rivativo  


0B: Inhibido 00B: Aplicar valor sustitutivo 
DQ 


1B: Habilitado 01B: Reservado 


0B: Inhibido 0B: Inhibido 0B: Inhibido 10B: Continuar el modo de 
operación 


1B: Habilita-
do 


1B: Habilitado 1B: Habilitado 11B: Reservado 


6 Reservado1 Retardo de entrada 
 


 
Función DI 


0H: Off (4 μs) 00B: Entrada 
1H: 0,05 ms 01B: Habilitación HW 
2H: 0,1 ms 10B: Parada externa 


(sólo modo motor DC) 3H: 0,4 ms 
4H: 0,8 ms 
5H: 1,6 ms 
6H: 3,2 ms 
7H: 12,8 ms 
8H: 20 ms 
9H a FH Reservados 
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Bit →  
7 


 
6 


 
5 


 
4 


 
3 


 
2 


 
1 


 
0 Byte 


↓ 
7 Reservado1 Formato de salida  Diagnósti


agnósti-
co DQB 


Diagnóstico 
DQA 


Valor sustitu-
tivo DQB 


Valor 
sustitutivo 
DQA 


Bits 
5 y 
4 


PWM o 
cadena 
de impul-
sos 


Salida 
de 
frecuen
cia 


Motor  
DC 


0B: inhibir 0B: inhibir 0B: 0 V 0B: 0 V 
1B: Habil-
itación 


1B: Habili-
tación 


1B: 24 V 1B: 24 V 


00B  Formato 
analógico 
S7 


Reser-
vado 


Format
o 
analógi
co S7 


 


01B  Por 100 
(%) 


1 Hz Reser-
vado 


10B  Por 1.000 Reser-
vado 


Reser-
vado 


11B  Por 
10.000 


Reser-
vado 


Reser-
vado 


 1 Debe ponerse a 0 
 







Registro de parámetros  
 


 Módulo tecnológico TM Pulse 2x24V (6ES7138‑6DB00‑0BB1) 
148 Manual de producto, 09/2015, A5E35061202-AA 


Tabla A- 2 Configuración de palabra, DWord y valores reales del canal 0 


Byte Modo y uso de variables de canal 0 Rango de valores 
De 8 a 


11 
DWord de duración mínima del impulso 


PWM (sólo si el control de corriente está inactivo) Duración mínima del impulso: 
Valor predeterminado = 0 μs 


Salida de impulsos, cadena de impulsos, retardo a la 
conexión/desconexión y salida de frecuencia 


Reservado 


De 12 a 
15 


DWord de duración del período 
PWM, cadena de impulsos Período: 


Opción rápida inhibida: De 100 μs a 85.000.000 μs 
Opción rápida habilitada: De 10 μs a 85.000.000 μs  
Valor predeterminado = 2.000.000 μs  


Motor DC Período: 
De 100 μs a 85.000.000 μs 
Valor predeterminado = 1.000 μs 


Salida de impulsos, retardo a la conexión/desconexión y 
salida de frecuencia 


Reservado 


De 16 a 
19 


DWord de retardo a la conexión 
Salida de impulsos, PWM, cadena de impulsos, salida de 
frecuencia y motor DC  


Retardo a la conexión: De 0 μs a 85.000.000 μs 


Retardo a la conexión/desconexión Reservado 
De 20 a 


23 
DWord de valor 


PWM  Tiempos de rampa de Dither (2 bytes cada uno) 


• Tiempo de aceleración (palabra baja): De 0 ms a 30.000 
ms 


• Tiempo de deceleración (palabra alta): De 0 ms a 30.000 
ms 


Cadena de impulsos Ciclo de trabajo (%): De 0 a 27.648, valor predeterminado = 
50 (50%) 


Retardo a la conexión/desconexión Retardo a la desconexión: De 0 μs a 85.000.000 μs 
Salida de impulsos, salida de frecuencia y motor DC Reservado 


De 24 a 
27 


DWord de amplitud de Dither 
PWM  Amplitud de Dither (por mil):  


De 0 a 500 
el valor predeterminado es 50.  


Salida de impulsos, cadena de impulsos, retardo a la 
conexión/desconexión, salida de frecuencia y motor DC 


Reservado 


De 28 a 
31 


DWord de período de Dither 
PWM Período de Dither:  


Válido desde ((4 x período PWM) Y ( > 2.000)) μs hasta 
100.000 μs. 
El valor predeterminado es 50.000 μs.  


Salida de impulsos, cadena de impulsos, retardo a la 
conexión/desconexión, salida de frecuencia y motor DC 


Reservado 
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Byte Modo y uso de variables de canal 0 Rango de valores 
De 32 a 


55 
Solo modo PWM: Parámetros de control de corriente 


De 32 a 
33 


Valor de referencia de la corriente (mA) Tamaño de palabra:  
De 0 mA a 2.000 mA para operación con "2 canales (2 A)" 
De 0 mA a 4.000 mA para operación con "1 canal (4 A)" 


De 34 a 
35 


Ancho de la zona de insensibilidad (μA) Tamaño de palabra: De 0 μA a 65535 μA  


De 36 a 
37 


Límite alto: Valor analógico S7 relativo al valor de referencia 
de la corriente 


Tamaño de palabra: De 1 a 65.535 (>= 27648 significa 100%)  


De 38 a 
39 


Límite bajo: Valor analógico S7 relativo al valor de referencia 
de la corriente 


Tamaño de palabra: El rango es de 0 a 27.647 (el límite bajo 
debe ser inferior al límite alto)  


De 40 a 
43 


Ganancia Real (tamaño de DWord): Valor predeterminado = 2,0 s 


De 44 a 
47 


TI: Tiempo de integración (s) Real (tamaño de DWord): Valor predeterminado = 20,0 s 


De 48 a 
51 


TD: Tiempo de acción derivativa (s) Real (tamaño de DWord): Valor predeterminado = 10,0 s 


De 52 a 
55 


TM LAG: Retardo de la acción derivativa (s) Real (tamaño de DWord): Valor predeterminado = 2,0 s 
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 Open Source Software B 
 


 


Para los distribuidores: A fin de evitar incumplimientos de las condiciones de licencia por 
parte del distribuidor o del comprador, las instrucciones y condiciones de licencia 
proporcionadas en el presente documento deben transmitirse a los compradores. 


Condiciones de licencia y exenciones de responsabilidad para software de código abierto y 
demás software bajo licencia 


El software de código abierto que se indica a continuación se utiliza sin modificaciones o en 
una forma que hemos modificado, así como otro software bajo licencia indicado a 
continuación en los "módulos digitales, módulos analógicos, módulos tecnológicos, módulos 
de comunicaciones y módulos de alimentación de los SIMATIC S7-1500, ET 200MP", 
ET 200SP, Copyright Siemens AG, 2013-2014 (en adelante denominados como "Producto"). 


Responsabilidad acerca del software de código abierto 


El software de código abierto se proporciona de forma gratuita. Somos responsables del 
Producto, incluido el software de código abierto contenido, de conformidad con las 
condiciones de licencia aplicables al Producto. Declinamos explícitamente cualquier 
responsabilidad por la utilización de software de código abierto más allá de la secuencia de 
programa pensada para el Producto. Además, queda excluida cualquier responsabilidad por 
defectos que resulten de modificaciones en el software de código abierto. 


No proporcionamos ningún tipo de asistencia técnica para el Producto si éste ha sido 
modificado. 


Lea las condiciones de licencia e información de copyright del software de código abierto y 
demás software bajo licencia: 
 
Component Open Source Soft-


ware[Yes/No] 
Acknowledgements Copyright Information / 


File 
Dinkumware C/C++ 
Library - 5.01 


NO  LICENSE AND 
COPYRIGHT 
INFORMATION FOR 
COMPONENT 
DINKUMWARE C/C++ 
LIBRARY - 5.01 


GNU GCC libstdc++ / 
libsupc++ - 4.4.1 


YES  LICENSE AND 
COPYRIGHT 
INFORMATION FOR 
COMPONENT GNU 
GCC LIBSTDC++ / 
LIBSUPC++ - 4.4.1 


libgcc - 4.4.1 YES  LICENSE AND 
COPYRIGHT 
INFORMATION FOR 
COMPONENT LIBGCC 
- 4.4.1 
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Commercial Software: Dinkumware C/C++ Library - 5.01 
Enclosed you'll find the license conditions and copyright notices applicable for Commercial 
Software Dinkumware C/C++ Library - 5.01 


License conditions: 
 
1 Copyright (c) 1991-1999 Unicode, Inc. All Rights reserved. This file is provided as-is by 


Unicode, Inc. (The Unicode Consortium).No claims are made as to fitness for any partic-
ular purpose. No warranties of any kind are expressed or implied. The recipient agrees 
to determine applicability of information provided. If this file has been provided on optical 
media by Unicode, Inc., the sole remedy for any claim will be exchange of defective me-
dia within 90 days of receipt.Unicode, Inc. hereby grants the right to freely use the infor-
mation supplied in this file in the creation of products supporting the Unicode Standard, 
and to make copies of this file in any form for internal or external distribution as long as 
this notice remains attached. 


2 © Copyright William E. Kempf 2001 Permission to use, copy, modify, distribute and sell 
this software and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, pro-
vided that the above copyright notice appear in all copies and that both that copyright 
notice and this permission notice appear in supporting documentation. William E. Kempf 
makes no representations about the suitability of this software for any purpose. It is pro-
vided "as is" without express or implied warranty. 


3 Copyright © 1994 Hewlett-Packard Company Permission to use, copy, modify, distribute 
and sell this software and its documentation for any purpose is hereby granted without 
fee, provided that the above copyright notice appear in all copies and that both that cop-
yright notice and this permission notice appear in supporting documentation. Hewlett-
Packard Company makes no representations about the suitability of this software for any 
purpose. It is provided ``as is'' without express or implied warranty. 


Copyrights: 


copyright 1992 - 2006 by p.j. plauger and jim brodie. all rights reserved.  


copyright 1992-2006 by p.j. plauger. all rights reserved.ip  


copyright 1992-2006 by p.j. plauger. portions derived from work copyright 1994 by 
hewlettpackard company. all rights reserved  


Copyright 1992-2006 by dinkumware, ltd. all rights reserved  


copyright 1992-2006 by dinkumware, ltd. portions derived from work copyright 2001 by 
william e. kempf. all rights reserved  


copyright 1994 hewlett-packard company  


copyright 1994 by hewlett-packard company  


copyright william e. kempf 2001  


copyright 1989-2006 by p.j. plauger. all rights reserved  


copyright (c) by p.j. plauger. all rights reserved.  


copyright (c) by dinkumware, ltd. all rights reserved.  


copyright (c) unicode, inc. all rights reserved.  


(c) copyright william e. kempf 2001  


copyright (c) hewlettpackard company  
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copyright (c) by p.j. plauger. all rights reserved.  


copyright 2006 by dinkumware, ltd.  


copyright (c) by p.j. plauger, licensed by dinkumware, ltd. all rights reserved.  


the dinkum cec++ library reference is copyright (c) by p.j. plauger. this code is protected by 
copyright. all rights reserved.  


the dinkum cc++ library reference is copyright (c) by p.j. plauger. this code is protected by 
copyright. all rights reserved.  


dinkum complete library, vc++ package (vc++ compilers only) the dinkum compleat library 
and the dinkum compleat library reference are copyright (c) by p.j. plauger. all rights 
reserved. 


Open Source Software: GNU GCC libstdc++ / libsupc++ - 4.4.1 
Enclosed you'll find the license conditions and copyright notices applicable for Open Source 
Software GNU GCC libstdc++ / libsupc++ - 4.4.1 
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License conditions: 
 
1 License 


 
There are two licenses affecting GNU libstdc++: one for the code, and one for the docu-
mentation. 
 
There is a license section in the FAQ regarding common questions. If you have more 
questions, ask the FSF or the gcc mailing list. 
The Code: GPL 
 
The source code is distributed under the GNU General Public License version 3, with the 
addition under section 7 of an exception described in the “GCC Runtime Library Excep-
tion, version 3.1” as follows (or see the file COPYING.RUNTIME): 
 
 
GCC RUNTIME LIBRARY EXCEPTION 
 
Version 3.1, 31 March 2009 
 
Copyright (C) 2009 Free Software Foundation, Inc. 
 
Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies of this 
license document, but changing it is not allowed. 
 
This GCC Runtime Library Exception ("Exception") is an additional 
permission under section 7 of the GNU General Public License, version 
3 ("GPLv3"). It applies to a given file (the "Runtime Library") that 
bears a notice placed by the copyright holder of the file stating that 
the file is governed by GPLv3 along with this Exception. 
 
When you use GCC to compile a program, GCC may combine portions of 
certain GCC header files and runtime libraries with the compiled 
program. The purpose of this Exception is to allow compilation of 
non-GPL (including proprietary) programs to use, in this way, the 
header files and runtime libraries covered by this Exception. 
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 0. Definitions. 
 
A file is an "Independent Module" if it either requires the Runtime 
Library for execution after a Compilation Process, or makes use of an 
interface provided by the Runtime Library, but is not otherwise based 
on the Runtime Library. 
 
"GCC" means a version of the GNU Compiler Collection, with or without 
modifications, governed by version 3 (or a specified later version) of 
the GNU General Public License (GPL) with the option of using any 
subsequent versions published by the FSF. 
 
"GPL-compatible Software" is software whose conditions of propagation, 
modification and use would permit combination with GCC in accord with 
the license of GCC. 
 
"Target Code" refers to output from any compiler for a real or virtual 
target processor architecture, in executable form or suitable for 
input to an assembler, loader, linker and/or execution 
phase. Notwithstanding that, Target Code does not include data in any 
format that is used as a compiler intermediate representation, or used 
for producing a compiler intermediate representation. 
 
The "Compilation Process" transforms code entirely represented in 
non-intermediate languages designed for human-written code, and/or in 
Java Virtual Machine byte code, into Target Code. Thus, for example, 
use of source code generators and preprocessors need not be considered 
part of the Compilation Process, since the Compilation Process can be 
understood as starting with the output of the generators or 
preprocessors. 
 
A Compilation Process is "Eligible" if it is done using GCC, alone or 
with other GPL-compatible software, or if it is done without using any 
work based on GCC. For example, using non-GPL-compatible Software to 
optimize any GCC intermediate representations would not qualify as an 
Eligible Compilation Process. 
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 1. Grant of Additional Permission. 
 
You have permission to propagate a work of Target Code formed by 
combining the Runtime Library with Independent Modules, even if such 
propagation would otherwise violate the terms of GPLv3, provided that 
all Target Code was generated by Eligible Compilation Processes. You 
may then convey such a combination under terms of your choice, 
consistent with the licensing of the Independent Modules. 
 
2. No Weakening of GCC Copyright. 
 
The availability of this Exception does not imply any general 
presumption that third-party software is unaffected by the copyright 
requirements of the license of GCC. 
 
 
Hopefully that text is self-explanatory. If it isn't, you need to speak to your lawyer, or the 
Free Software Foundation. 
The Documentation: GPL, FDL 
 
The documentation shipped with the library and made available over the web, excluding 
the pages generated from source comments, are copyrighted by the Free Software 
Foundation, and placed under the GNU Free Documentation License version 1.2. There 
are no Front-Cover Texts, no Back-Cover Texts, and no Invariant Sections. 
 
For documentation generated by doxygen or other automated tools via processing 
source code comments and markup, the original source code license applies to the gen-
erated files. Thus, the doxygen documents are licensed GPL. 
 
If you plan on making copies of the documentation, please let us know. We can probably 
offer suggestions. 


2 This library is free 
software; you can redistribute it and/or modify it under the 
terms of the GNU General Public License as published by the 
Free Software Foundation; either version 3, or (at your option) 
any later version. 
This library is distributed in the hope that it will be useful, 
but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
GNU General Public License for more details. 
Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
3.1, as published by the Free Software Foundation. 
You should have received a copy of the GNU General Public License and 
a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
<http://www.gnu.org/licenses/>. 
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3 // This file is part of the GNU ISO C++ Library. This library is free 
// software; you can redistribute it and/or modify it under the 
// terms of the GNU General Public License as published by the 
// Free Software Foundation; either version 3, or (at your option) 
// any later version. 
// This library is distributed in the hope that it will be useful, 
// but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
// MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
// GNU General Public License for more details. 
// Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
// permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
// 3.1, as published by the Free Software Foundation. 
// You should have received a copy of the GNU General Public License and 
// a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
// see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
// <http://www.gnu.org/licenses/>. 
// (C) Copyright Jeremy Siek 2000. Permission to copy, use, modify, 
// sell and distribute this software is granted provided this 
// copyright notice appears in all copies. This software is provided 
// "as is" without express or implied warranty, and with no claim as 
// to its suitability for any purpose. 
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4 // This file is part of the GNU ISO C++ Library. This library is free 
// software; you can redistribute it and/or modify it under the 
// terms of the GNU General Public License as published by the 
// Free Software Foundation; either version 3, or (at your option) 
// any later version. 
// This library is distributed in the hope that it will be useful, 
// but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
// MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
// GNU General Public License for more details. 
// Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
// permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
// 3.1, as published by the, 2009 Free Software Foundation. 
// You should have received a copy of the GNU General Public License and 
// a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
// see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
// <http://www.gnu.org/licenses/>. 
/* 
* 
* Copyright (c) 1994 
* Hewlett-Packard Company 
* 
* Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Hewlett-Packard Company makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 
* 
* Copyright (c) 1996,1997 
* Silicon Graphics 
* 
* Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Silicon Graphics makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 
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5 // This file is part of the GNU ISO C++ Library. This library is free 
// software; you can redistribute it and/or modify it under the 
// terms of the GNU General Public License as published by the 
// Free Software Foundation; either version 3, or (at your option) 
// any later version. 
// This library is distributed in the hope that it will be useful, 
// but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
// MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
// GNU General Public License for more details. 
// Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
// permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
// 3.1, as published by the Free Software Foundation. 
// You should have received a copy of the GNU General Public License and 
// a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
// see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
// <http://www.gnu.org/licenses/>. 
/* 
* 
* Copyright (c) 1996,1997 
* Silicon Graphics Computer Systems, Inc. 
* 
* Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Silicon Graphics makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 
* 
* 
* Copyright (c) 1994 
* Hewlett-Packard Company 
* 
* Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Hewlett-Packard Company makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 
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6 This library is free 
// software; you can redistribute it and/or modify it under the terms 
// of the GNU General Public License as published by the Free Software 
// Foundation; either version 3, or (at your option) any later 
// version. 
// This library is distributed in the hope that it will be useful, but 
// WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
// MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the GNU 
// General Public License for more details. 
// Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
// permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
// 3.1, as published by the Free Software Foundation. 
// You should have received a copy of the GNU General Public License and 
// a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
// see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
// <http://www.gnu.org/licenses/>. 
// Copyright (C) 2004 Ami Tavory and Vladimir Dreizin, IBM-HRL. 
// Permission to use, copy, modify, sell, and distribute this software 
// is hereby granted without fee, provided that the above copyright 
// notice appears in all copies, and that both that copyright notice 
// and this permission notice appear in supporting documentation. None 
// of the above authors, nor IBM Haifa Research Laboratories, make any 
// representation about the suitability of this software for any 
// purpose. It is provided "as is" without express or implied 
// warranty. 
/** 
* @file splay_tree_.hpp 
* Contains an implementation class for splay_tree_. 
*/ 
/* 
* This implementation uses an idea from the SGI STL (using a "header" node 
* which is needed for efficient iteration). Following is the SGI STL 
* copyright. 
* 
* Copyright (c) 1996,1997 
* Silicon Graphics Computer Systems, Inc. 
* 
* Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Silicon Graphics makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 
* 
* 
* Copyright (c) 1994 
* Hewlett-Packard Company 
* 
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 * Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Hewlett-Packard Company makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 


7 This library is free 
// software; you can redistribute it and/or modify it under the 
// terms of the GNU General Public License as published by the 
// Free Software Foundation; either version 3, or (at your option) 
// any later version. 
// This library is distributed in the hope that it will be useful, 
// but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
// MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
// GNU General Public License for more details. 
// Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
// permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
// 3.1, as published by the Free Software Foundation. 
// You should have received a copy of the GNU General Public License and 
// a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
// see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
// <http://www.gnu.org/licenses/>. 
/* 
* Copyright (c) 1997 
* Silicon Graphics Computer Systems, Inc. 
* 
* Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software 
* and its documentation for any purpose is hereby granted without fee, 
* provided that the above copyright notice appear in all copies and 
* that both that copyright notice and this permission notice appear 
* in supporting documentation. Silicon Graphics makes no 
* representations about the suitability of this software for any 
* purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 


8 Verbatim copying and distribution of this entire article are 
permitted worldwide, without royalty, in any medium, provided this 
notice is preserved. 
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9 GNU GENERAL PUBLIC LICENSE 
Version 3, 29 June 2007 
 
Copyright (C) 2007 Free Software Foundation, Inc. <http://fsf.org/> 
Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies 
of this license document, but changing it is not allowed. 
 
Preamble 
 
The GNU General Public License is a free, copyright license for 
software and other kinds of works. 
 
The licenses for most software and other practical works are designed 
to take away your freedom to share and change the works. By contrast, 
the GNU General Public License is intended to guarantee your freedom to 
share and change all versions of a program--to make sure it remains free 
software for all its users. We, the Free Software Foundation, use the 
GNU General Public License for most of our software; it applies also to 
any other work released this way by its authors. You can apply it to 
your programs, too. 
 
When we speak of free software, we are referring to freedom, not 
price. Our General Public Licenses are designed to make sure that you 
have the freedom to distribute copies of free software (and charge for 
them if you wish), that you receive source code or can get it if you 
want it, that you can change the software or use pieces of it in new 
free programs, and that you know you can do these things. 
 
To protect your rights, we need to prevent others from denying you 
these rights or asking you to surrender the rights. Therefore, you have 
certain responsibilities if you distribute copies of the software, or if 
you modify it: responsibilities to respect the freedom of others. 
 
For example, if you distribute copies of such a program, whether 
gratis or for a fee, you must pass on to the recipients the same 
freedoms that you received. You must make sure that they, too, receive 
or can get the source code. And you must show them these terms so they 
know their rights. 
 
Developers that use the GNU GPL protect your rights with two steps: 
(1) assert copyright on the software, and (2) offer you this License 
giving you legal permission to copy, distribute and/or modify it. 
 
For the developers' and authors' protection, the GPL clearly explains 
that there is no warranty for this free software. For both users' and 
authors' sake, the GPL requires that modified versions be marked as 
changed, so that their problems will not be attributed erroneously to 
authors of previous versions. 
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 Some devices are designed to deny users access to install or run 
modified versions of the software inside them, although the manufacturer 
can do so. This is fundamentally incompatible with the aim of 
protecting users' freedom to change the software. The systematic 
pattern of such abuse occurs in the area of products for individuals to 
use, which is precisely where it is most unacceptable. Therefore, we 
have designed this version of the GPL to prohibit the practice for those 
products. If such problems arise substantially in other domains, we 
stand ready to extend this provision to those domains in future versions 
of the GPL, as needed to protect the freedom of users. 
 
Finally, every program is threatened constantly by software patents. 
States should not allow patents to restrict development and use of 
software on general-purpose computers, but in those that do, we wish to 
avoid the special danger that patents applied to a free program could 
make it effectively proprietary. To prevent this, the GPL assures that 
patents cannot be used to render the program non-free. 
 
The precise terms and conditions for copying, distribution and 
modification follow. 
 
TERMS AND CONDITIONS 
 
0. Definitions. 
 
"This License" refers to version 3 of the GNU General Public License. 
 
"Copyright" also means copyright-like laws that apply to other kinds of 
works, such as semiconductor masks. 
 
"The Program" refers to any copyrightable work licensed under this 
License. Each licensee is addressed as "you". "Licensees" and 
"recipients" may be individuals or organizations. 
 
To "modify" a work means to copy from or adapt all or part of the work 
in a fashion requiring copyright permission, other than the making of an 
exact copy. The resulting work is called a "modified version" of the 
earlier work or a work "based on" the earlier work. 
 
A "covered work" means either the unmodified Program or a work based 
on the Program. 
 
To "propagate" a work means to do anything with it that, without 
permission, would make you directly or secondarily liable for 
infringement under applicable copyright law, except executing it on a 
computer or modifying a private copy. Propagation includes copying, 
distribution (with or without modification), making available to the 
public, and in some countries other activities as well. 
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 To "convey" a work means any kind of propagation that enables other 
parties to make or receive copies. Mere interaction with a user through 
a computer network, with no transfer of a copy, is not conveying. 
 
An interactive user interface displays "Appropriate Legal Notices" 
to the extent that it includes a convenient and prominently visible 
feature that (1) displays an appropriate copyright notice, and (2) 
tells the user that there is no warranty for the work (except to the 
extent that warranties are provided), that licensees may convey the 
work under this License, and how to view a copy of this License. If 
the interface presents a list of user commands or options, such as a 
menu, a prominent item in the list meets this criterion. 
 
1. Source Code. 
 
The "source code" for a work means the preferred form of the work 
for making modifications to it. "Object code" means any non-source 
form of a work. 
 
A "Standard Interface" means an interface that either is an official 
standard defined by a recognized standards body, or, in the case of 
interfaces specified for a particular programming language, one that 
is widely used among developers working in that language. 
 
The "System Libraries" of an executable work include anything, other 
than the work as a whole, that (a) is included in the normal form of 
packaging a Major Component, but which is not part of that Major 
Component, and (b) serves only to enable use of the work with that 
Major Component, or to implement a Standard Interface for which an 
implementation is available to the public in source code form. A 
"Major Component", in this context, means a major essential component 
(kernel, window system, and so on) of the specific operating system 
(if any) on which the executable work runs, or a compiler used to 
produce the work, or an object code interpreter used to run it. 
 
The "Corresponding Source" for a work in object code form means all 
the source code needed to generate, install, and (for an executable 
work) run the object code and to modify the work, including scripts to 
control those activities. However, it does not include the work's 
System Libraries, or general-purpose tools or generally available free 
programs which are used unmodified in performing those activities but 
which are not part of the work. For example, Corresponding Source 
includes interface definition files associated with source files for 
the work, and the source code for shared libraries and dynamically 
linked subprograms that the work is specifically designed to require, 
such as by intimate data communication or control flow between those 
subprograms and other parts of the work. 
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 The Corresponding Source need not include anything that users 
can regenerate automatically from other parts of the Corresponding 
Source. 
 
The Corresponding Source for a work in source code form is that 
same work. 
 
2. Basic Permissions. 
 
All rights granted under this License are granted for the term of 
copyright on the Program, and are irrevocable provided the stated 
conditions are met. This License explicitly affirms your unlimited 
permission to run the unmodified Program. The output from running a 
covered work is covered by this License only if the output, given its 
content, constitutes a covered work. This License acknowledges your 
rights of fair use or other equivalent, as provided by copyright law. 
 
You may make, run and propagate covered works that you do not 
convey, without conditions so long as your license otherwise remains 
in force. You may convey covered works to others for the sole purpose 
of having them make modifications exclusively for you, or provide you 
with facilities for running those works, provided that you comply with 
the terms of this License in conveying all material for which you do 
not control copyright. Those thus making or running the covered works 
for you must do so exclusively on your behalf, under your direction 
and control, on terms that prohibit them from making any copies of 
your copyrighted material outside their relationship with you. 
 
Conveying under any other circumstances is permitted solely under 
the conditions stated below. Sublicensing is not allowed; section 10 
makes it unnecessary. 
 
3. Protecting Users' Legal Rights From Anti-Circumvention Law. 
 
No covered work shall be deemed part of an effective technological 
measure under any applicable law fulfilling obligations under article 
11 of the WIPO copyright treaty adopted on 20 December 1996, or 
similar laws prohibiting or restricting circumvention of such 
measures. 
 
When you convey a covered work, you waive any legal power to forbid 
circumvention of technological measures to the extent such circumvention 
is effected by exercising rights under this License with respect to 
the covered work, and you disclaim any intention to limit operation or 
modification of the work as a means of enforcing, against the work's 
users, your or third parties' legal rights to forbid circumvention of 
technological measures. 
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 4. Conveying Verbatim Copies. 
 
You may convey verbatim copies of the Program's source code as you 
receive it, in any medium, provided that you conspicuously and 
appropriately publish on each copy an appropriate copyright notice; 
keep intact all notices stating that this License and any 
non-permissive terms added in accord with section 7 apply to the code; 
keep intact all notices of the absence of any warranty; and give all 
recipients a copy of this License along with the Program. 
 
You may charge any price or no price for each copy that you convey, 
and you may offer support or warranty protection for a fee. 
 
5. Conveying Modified Source Versions. 
 
You may convey a work based on the Program, or the modifications to 
produce it from the Program, in the form of source code under the 
terms of section 4, provided that you also meet all of these conditions: 
 
a) The work must carry prominent notices stating that you modified 
it, and giving a relevant date. 
 
b) The work must carry prominent notices stating that it is 
released under this License and any conditions added under section 
7. This requirement modifies the requirement in section 4 to 
"keep intact all notices". 
 
c) You must license the entire work, as a whole, under this 
License to anyone who comes into possession of a copy. This 
License will therefore apply, along with any applicable section 7 
additional terms, to the whole of the work, and all its parts, 
regardless of how they are packaged. This License gives no 
permission to license the work in any other way, but it does not 
invalidate such permission if you have separately received it. 
 
d) If the work has interactive user interfaces, each must display 
Appropriate Legal Notices; however, if the Program has interactive 
interfaces that do not display Appropriate Legal Notices, your 
work need not make them do so. 
 
A compilation of a covered work with other separate and independent 
works, which are not by their nature extensions of the covered work, 
and which are not combined with it such as to form a larger program, 
in or on a volume of a storage or distribution medium, is called an 
"aggregate" if the compilation and its resulting copyright are not 
used to limit the access or legal rights of the compilation's users 
beyond what the individual works permit. Inclusion of a covered work 
in an aggregate does not cause this License to apply to the other 
parts of the aggregate. 
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 6. Conveying Non-Source Forms. 
 
You may convey a covered work in object code form under the terms 
of sections 4 and 5, provided that you also convey the 
machine-readable Corresponding Source under the terms of this License, 
in one of these ways: 
 
a) Convey the object code in, or embodied in, a physical product 
(including a physical distribution medium), accompanied by the 
Corresponding Source fixed on a durable physical medium 
customarily used for software interchange. 
 
b) Convey the object code in, or embodied in, a physical product 
(including a physical distribution medium), accompanied by a 
written offer, valid for at least three years and valid for as 
long as you offer spare parts or customer support for that product 
model, to give anyone who possesses the object code either (1) a 
copy of the Corresponding Source for all the software in the 
product that is covered by this License, on a durable physical 
medium customarily used for software interchange, for a price no 
more than your reasonable cost of physically performing this 
conveying of source, or (2) access to copy the 
Corresponding Source from a network server at no charge. 
 
c) Convey individual copies of the object code with a copy of the 
written offer to provide the Corresponding Source. This 
alternative is allowed only occasionally and noncommercially, and 
only if you received the object code with such an offer, in accord 
with subsection 6b. 
 
d) Convey the object code by offering access from a designated 
place (gratis or for a charge), and offer equivalent access to the 
Corresponding Source in the same way through the same place at no 
further charge. You need not require recipients to copy the 
Corresponding Source along with the object code. If the place to 
copy the object code is a network server, the Corresponding Source 
may be on a different server (operated by you or a third party) 
that supports equivalent copying facilities, provided you maintain 
clear directions next to the object code saying where to find the 
Corresponding Source. Regardless of what server hosts the 
Corresponding Source, you remain obligated to ensure that it is 
available for as long as needed to satisfy these requirements. 
 
e) Convey the object code using peer-to-peer transmission, provided 
you inform other peers where the object code and Corresponding 
Source of the work are being offered to the general public at no 
charge under subsection 6d. 
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 A separable portion of the object code, whose source code is excluded 
from the Corresponding Source as a System Library, need not be 
included in conveying the object code work. 
 
A "User Product" is either (1) a "consumer product", which means any 
tangible personal property which is normally used for personal, family, 
or household purposes, or (2) anything designed or sold for incorporation 
into a dwelling. In determining whether a product is a consumer product, 
doubtful cases shall be resolved in favor of coverage. For a particular 
product received by a particular user, "normally used" refers to a 
typical or common use of that class of product, regardless of the status 
of the particular user or of the way in which the particular user 
actually uses, or expects or is expected to use, the product. A product 
is a consumer product regardless of whether the product has substantial 
commercial, industrial or non-consumer uses, unless such uses represent 
the only significant mode of use of the product. 
 
"Installation Information" for a User Product means any methods, 
procedures, authorization keys, or other information required to install 
and execute modified versions of a covered work in that User Product from 
a modified version of its Corresponding Source. The information must 
suffice to ensure that the continued functioning of the modified object 
code is in no case prevented or interfered with solely because 
modification has been made. 
 
If you convey an object code work under this section in, or with, or 
specifically for use in, a User Product, and the conveying occurs as 
part of a transaction in which the right of possession and use of the 
User Product is transferred to the recipient in perpetuity or for a 
fixed term (regardless of how the transaction is characterized), the 
Corresponding Source conveyed under this section must be accompanied 
by the Installation Information. But this requirement does not apply 
if neither you nor any third party retains the ability to install 
modified object code on the User Product (for example, the work has 
been installed in ROM). 
 
The requirement to provide Installation Information does not include a 
requirement to continue to provide support service, warranty, or updates 
for a work that has been modified or installed by the recipient, or for 
the User Product in which it has been modified or installed. Access to a 
network may be denied when the modification itself materially and 
adversely affects the operation of the network or violates the rules and 
protocols for communication across the network. 
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 Corresponding Source conveyed, and Installation Information provided, 
in accord with this section must be in a format that is publicly 
documented (and with an implementation available to the public in 
source code form), and must require no special password or key for 
unpacking, reading or copying. 
 
7. Additional Terms. 
 
"Additional permissions" are terms that supplement the terms of this 
License by making exceptions from one or more of its conditions. 
Additional permissions that are applicable to the entire Program shall 
be treated as though they were included in this License, to the extent 
that they are valid under applicable law. If additional permissions 
apply only to part of the Program, that part may be used separately 
under those permissions, but the entire Program remains governed by 
this License without regard to the additional permissions. 
 
When you convey a copy of a covered work, you may at your option 
remove any additional permissions from that copy, or from any part of 
it. (Additional permissions may be written to require their own 
removal in certain cases when you modify the work.) You may place 
additional permissions on material, added by you to a covered work, 
for which you have or can give appropriate copyright permission. 
 
Notwithstanding any other provision of this License, for material you 
add to a covered work, you may (if authorized by the copyright holders of 
that material) supplement the terms of this License with terms: 
 
a) Disclaiming warranty or limiting liability differently from the 
terms of sections 15 and 16 of this License; or 
 
b) Requiring preservation of specified reasonable legal notices or 
author attributions in that material or in the Appropriate Legal 
Notices displayed by works containing it; or 
 
c) Prohibiting misrepresentation of the origin of that material, or 
requiring that modified versions of such material be marked in 
reasonable ways as different from the original version; or 
 
d) Limiting the use for publicity purposes of names of licensors or 
authors of the material; or 
 
e) Declining to grant rights under trademark law for use of some 
trade names, trademarks, or service marks; or 
 
f) Requiring indemnification of licensors and authors of that 
material by anyone who conveys the material (or modified versions of 
it) with contractual assumptions of liability to the recipient, for 
any liability that these contractual assumptions directly impose on 
those licensors and authors. 
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 All other non-permissive additional terms are considered "further 
restrictions" within the meaning of section 10. If the Program as you 
received it, or any part of it, contains a notice stating that it is 
governed by this License along with a term that is a further 
restriction, you may remove that term. If a license document contains 
a further restriction but permits relicensing or conveying under this 
License, you may add to a covered work material governed by the terms 
of that license document, provided that the further restriction does 
not survive such relicensing or conveying. 
 
If you add terms to a covered work in accord with this section, you 
must place, in the relevant source files, a statement of the 
additional terms that apply to those files, or a notice indicating 
where to find the applicable terms. 
 
Additional terms, permissive or non-permissive, may be stated in the 
form of a separately written license, or stated as exceptions; 
the above requirements apply either way. 
 
8. Termination. 
 
You may not propagate or modify a covered work except as expressly 
provided under this License. Any attempt otherwise to propagate or 
modify it is void, and will automatically terminate your rights under 
this License (including any patent licenses granted under the third 
paragraph of section 11). 
 
However, if you cease all violation of this License, then your 
license from a particular copyright holder is reinstated (a) 
provisionally, unless and until the copyright holder explicitly and 
finally terminates your license, and (b) permanently, if the copyright 
holder fails to notify you of the violation by some reasonable means 
prior to 60 days after the cessation. 
 
Moreover, your license from a particular copyright holder is 
reinstated permanently if the copyright holder notifies you of the 
violation by some reasonable means, this is the first time you have 
received notice of violation of this License (for any work) from that 
copyright holder, and you cure the violation prior to 30 days after 
your receipt of the notice. 
 
Termination of your rights under this section does not terminate the 
licenses of parties who have received copies or rights from you under 
this License. If your rights have been terminated and not permanently 
reinstated, you do not qualify to receive new licenses for the same 
material under section 10. 
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 9. Acceptance Not Required for Having Copies. 
 
You are not required to accept this License in order to receive or 
run a copy of the Program. Ancillary propagation of a covered work 
occurring solely as a consequence of using peer-to-peer transmission 
to receive a copy likewise does not require acceptance. However, 
nothing other than this License grants you permission to propagate or 
modify any covered work. These actions infringe copyright if you do 
not accept this License. Therefore, by modifying or propagating a 
covered work, you indicate your acceptance of this License to do so. 
 
10. Automatic Licensing of Downstream Recipients. 
 
Each time you convey a covered work, the recipient automatically 
receives a license from the original licensors, to run, modify and 
propagate that work, subject to this License. You are not responsible 
for enforcing compliance by third parties with this License. 
 
An "entity transaction" is a transaction transferring control of an 
organization, or substantially all assets of one, or subdividing an 
organization, or merging organizations. If propagation of a covered 
work results from an entity transaction, each party to that 
transaction who receives a copy of the work also receives whatever 
licenses to the work the party's predecessor in interest had or could 
give under the previous paragraph, plus a right to possession of the 
Corresponding Source of the work from the predecessor in interest, if 
the predecessor has it or can get it with reasonable efforts. 
 
You may not impose any further restrictions on the exercise of the 
rights granted or affirmed under this License. For example, you may 
not impose a license fee, royalty, or other charge for exercise of 
rights granted under this License, and you may not initiate litigation 
(including a cross-claim or counterclaim in a lawsuit) alleging that 
any patent claim is infringed by making, using, selling, offering for 
sale, or importing the Program or any portion of it. 
 
11. Patents. 
 
A "contributor" is a copyright holder who authorizes use under this 
License of the Program or a work on which the Program is based. The 
work thus licensed is called the contributor's "contributor version". 
 
A contributor's "essential patent claims" are all patent claims 
owned or controlled by the contributor, whether already acquired or 
hereafter acquired, that would be infringed by some manner, permitted 
by this License, of making, using, or selling its contributor version, 
but do not include claims that would be infringed only as a 
consequence of further modification of the contributor version. For 
purposes of this definition, "control" includes the right to grant 
patent sublicenses in a manner consistent with the requirements of 
this License. 
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 Each contributor grants you a non-exclusive, worldwide, royalty-free 
patent license under the contributor's essential patent claims, to 
make, use, sell, offer for sale, import and otherwise run, modify and 
propagate the contents of its contributor version. 
 
In the following three paragraphs, a "patent license" is any express 
agreement or commitment, however denominated, not to enforce a patent 
(such as an express permission to practice a patent or covenant not to 
sue for patent infringement). To "grant" such a patent license to a 
party means to make such an agreement or commitment not to enforce a 
patent against the party. 
 
If you convey a covered work, knowingly relying on a patent license, 
and the Corresponding Source of the work is not available for anyone 
to copy, free of charge and under the terms of this License, through a 
publicly available network server or other readily accessible means, 
then you must either (1) cause the Corresponding Source to be so 
available, or (2) arrange to deprive yourself of the benefit of the 
patent license for this particular work, or (3) arrange, in a manner 
consistent with the requirements of this License, to extend the patent 
license to downstream recipients. "Knowingly relying" means you have 
actual knowledge that, but for the patent license, your conveying the 
covered work in a country, or your recipient's use of the covered work 
in a country, would infringe one or more identifiable patents in that 
country that you have reason to believe are valid. 
 
If, pursuant to or in connection with a single transaction or 
arrangement, you convey, or propagate by procuring conveyance of, a 
covered work, and grant a patent license to some of the parties 
receiving the covered work authorizing them to use, propagate, modify 
or convey a specific copy of the covered work, then the patent license 
you grant is automatically extended to all recipients of the covered 
work and works based on it. 
 
A patent license is "discriminatory" if it does not include within 
the scope of its coverage, prohibits the exercise of, or is 
conditioned on the non-exercise of one or more of the rights that are 
specifically granted under this License. You may not convey a covered 
work if you are a party to an arrangement with a third party that is 
in the business of distributing software, under which you make payment 
to the third party based on the extent of your activity of conveying 
the work, and under which the third party grants, to any of the 
parties who would receive the covered work from you, a discriminatory 
patent license (a) in connection with copies of the covered work 
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 conveyed by you (or copies made from those copies), or (b) primarily 
for and in connection with specific products or compilations that 
contain the covered work, unless you entered into that arrangement, 
or that patent license was granted, prior to 28 March 2007. 
 
Nothing in this License shall be construed as excluding or limiting 
any implied license or other defenses to infringement that may 
otherwise be available to you under applicable patent law. 
 
12. No Surrender of Others' Freedom. 
 
If conditions are imposed on you (whether by court order, agreement or 
otherwise) that contradict the conditions of this License, they do not 
excuse you from the conditions of this License. If you cannot convey a 
covered work so as to satisfy simultaneously your obligations under this 
License and any other pertinent obligations, then as a consequence you may 
not convey it at all. For example, if you agree to terms that obligate you 
to collect a royalty for further conveying from those to whom you convey 
the Program, the only way you could satisfy both those terms and this 
License would be to refrain entirely from conveying the Program. 
 
13. Use with the GNU Affero General Public License. 
 
Notwithstanding any other provision of this License, you have 
permission to link or combine any covered work with a work licensed 
under version 3 of the GNU Affero General Public License into a single 
combined work, and to convey the resulting work. The terms of this 
License will continue to apply to the part which is the covered work, 
but the special requirements of the GNU Affero General Public License, 
section 13, concerning interaction through a network will apply to the 
combination as such. 
 
14. Revised Versions of this License. 
 
The Free Software Foundation may publish revised and/or new versions of 
the GNU General Public License from time to time. Such new versions will 
be similar in spirit to the present version, but may differ in detail to 
address new problems or concerns. 
 
Each version is given a distinguishing version number. If the 
Program specifies that a certain numbered version of the GNU General 
Public License "or any later version" applies to it, you have the 
option of following the terms and conditions either of that numbered 
version or of any later version published by the Free Software 
Foundation. If the Program does not specify a version number of the 
GNU General Public License, you may choose any version ever published 
by the Free Software Foundation. 
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 If the Program specifies that a proxy can decide which future 
versions of the GNU General Public License can be used, that proxy's 
public statement of acceptance of a version permanently authorizes you 
to choose that version for the Program. 
 
Later license versions may give you additional or different 
permissions. However, no additional obligations are imposed on any 
author or copyright holder as a result of your choosing to follow a 
later version. 
 
15. Disclaimer of Warranty. 
 
THERE IS NO WARRANTY FOR THE PROGRAM, TO THE EXTENT PERMITTED BY 
APPLICABLE LAW. EXCEPT WHEN OTHERWISE STATED IN WRITING THE 
COPYRIGHT 
HOLDERS AND/OR OTHER PARTIES PROVIDE THE PROGRAM "AS IS" WITHOUT 
WARRANTY 
OF ANY KIND, EITHER EXPRESSED OR IMPLIED, INCLUDING, BUT NOT LIMITED 
TO, 
THE IMPLIED WARRANTIES OF MERCHANTABILITY AND FITNESS FOR A 
PARTICULAR 
PURPOSE. THE ENTIRE RISK AS TO THE QUALITY AND PERFORMANCE OF THE 
PROGRAM 
IS WITH YOU. SHOULD THE PROGRAM PROVE DEFECTIVE, YOU ASSUME THE 
COST OF 
ALL NECESSARY SERVICING, REPAIR OR CORRECTION. 
 
16. Limitation of Liability. 
 
IN NO EVENT UNLESS REQUIRED BY APPLICABLE LAW OR AGREED TO IN 
WRITING 
WILL ANY COPYRIGHT HOLDER, OR ANY OTHER PARTY WHO MODIFIES AND/OR 
CONVEYS 
THE PROGRAM AS PERMITTED ABOVE, BE LIABLE TO YOU FOR DAMAGES, 
INCLUDING ANY 
GENERAL, SPECIAL, INCIDENTAL OR CONSEQUENTIAL DAMAGES ARISING OUT 
OF THE 
USE OR INABILITY TO USE THE PROGRAM (INCLUDING BUT NOT LIMITED TO 
LOSS OF 
DATA OR DATA BEING RENDERED INACCURATE OR LOSSES SUSTAINED BY 
YOU OR THIRD 
PARTIES OR A FAILURE OF THE PROGRAM TO OPERATE WITH ANY OTHER 
PROGRAMS), 
EVEN IF SUCH HOLDER OR OTHER PARTY HAS BEEN ADVISED OF THE 
POSSIBILITY OF 
SUCH DAMAGES. 







Open Source Software  
 


 Módulo tecnológico TM Pulse 2x24V (6ES7138‑6DB00‑0BB1) 
174 Manual de producto, 09/2015, A5E35061202-AA 


 17. Interpretation of Sections 15 and 16. 
 
If the disclaimer of warranty and limitation of liability provided 
above cannot be given local legal effect according to their terms, 
reviewing courts shall apply local law that most closely approximates 
an absolute waiver of all civil liability in connection with the 
Program, unless a warranty or assumption of liability accompanies a 
copy of the Program in return for a fee. 
 
END OF TERMS AND CONDITIONS 
 
How to Apply These Terms to Your New Programs 
 
If you develop a new program, and you want it to be of the greatest 
possible use to the public, the best way to achieve this is to make it 
free software which everyone can redistribute and change under these terms. 
 
To do so, attach the following notices to the program. It is safest 
to attach them to the start of each source file to most effectively 
state the exclusion of warranty; and each file should have at least 
the "copyright" line and a pointer to where the full notice is found. 
 
<one line to give the program's name and a brief idea of what it does.> 
Copyright (C) <year> <name of author> 
 
This program is free software: you can redistribute it and/or modify 
it under the terms of the GNU General Public License as published by 
the Free Software Foundation, either version 3 of the License, or 
(at your option) any later version. 
 
This program is distributed in the hope that it will be useful, 
but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
GNU General Public License for more details. 
 
You should have received a copy of the GNU General Public License 
along with this program. If not, see <http://www.gnu.org/licenses/>. 
 
Also add information on how to contact you by electronic and paper mail. 
 
If the program does terminal interaction, make it output a short 
notice like this when it starts in an interactive mode: 
 
<program> Copyright (C) <year> <name of author> 
This program comes with ABSOLUTELY NO WARRANTY; for details type `show w'. 
This is free software, and you are welcome to redistribute it 
under certain conditions; type `show c' for details. 
 
The hypothetical commands `show w' and `show c' should show the appropriate 
parts of the General Public License. Of course, your program's commands 
might be different; for a GUI interface, you would use an "about box". 
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 You should also get your employer (if you work as a programmer) or school, 
if any, to sign a "copyright disclaimer" for the program, if necessary. 
For more information on this, and how to apply and follow the GNU GPL, see 
<http://www.gnu.org/licenses/>. 
 
The GNU General Public License does not permit incorporating your program 
into proprietary programs. If your program is a subroutine library, you 
may consider it more useful to permit linking proprietary applications with 
the library. If this is what you want to do, use the GNU Lesser General 
Public License instead of this License. But first, please read 
<http://www.gnu.org/philosophy/why-not-lgpl.html>. 


10 Disclaimer and Copyright</h2> 
<p>Revised 16 February, 2004</p>&copy; Copyright Ami Tavory and 
Vladimir Dreizin, IBM-HRL, 2004, and Benjamin Kosnik, Red Hat, 
2004. 
<p>Permission to use, copy, modify, sell, and distribute this 
software is hereby granted without fee, provided that the above 
copyright notice appears in all copies, and that both that 
copyright notice and this permission notice appear in 
supporting documentation.</p> 
<p>None of the above authors, nor IBM Haifa Research 
Laboratories, Red Hat, or both, make any representation about 
the suitability of this software for any purpose. It is 
provided "as is" without express or implied warranty.< 


11 # This file file be copied and used freely without restrictions. It can 
# be used in projects which are not available under the GNU Public License 
# but which still want to provide support for the GNU gettext functionality. 
# Please note that the actual code is *not* freely available. 


12 This is free software; see the source for copying conditions. There is NO 
warranty; not even for MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR 
PURPOSE. 


13 Free Software Foundation, Inc. 
This file is free software; the Free Software Foundation 
gives unlimited permission to copy and/or distribute it, 
with or without modifications, as long as this notice is preserved. 
This program is distributed in the hope that it will be useful, 
but WITHOUT ANY WARRANTY, to the extent permitted by law; without 
even the implied warranty of MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A 
PARTICULAR PURPOSE. 


14 This file is free software; the Free Software Foundation 
gives unlimited permission to copy and/or distribute it, 
with or without modifications, as long as this notice is preserved. 


15 Permission to use, copy, modify, sell, and distribute this software 
is hereby granted without fee, provided that the above copyright 
notice appears in all copies, and that both that copyright notice and 
this permission notice appear in supporting documentation. None of 
the above authors, nor IBM Haifa Research Laboratories, make any 
representation about the suitability of this software for any 
purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 
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16 This configure script is free software; the Free Software Foundation 
gives unlimited permission to copy, distribute and modify it. 


17 This Makefile.in is free software; the Free Software Foundation 
gives unlimited permission to copy and/or distribute it, 
with or without modifications, as long as this notice is preserved. 
This program is distributed in the hope that it will be useful, 
but WITHOUT ANY WARRANTY, to the extent permitted by law; without 
even the implied warranty of MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A 
PARTICULAR PURPOSE. 


18 Distributed under the Boost 
Software License, Version 1.0. (See accompanying file 
LICENSE_1_0.txt or copy at http:www.boost.org/LICENSE_1_0.txt) 
----------------------------------------------------------------------------- 
Boost Software License - Version 1.0 - August 17th, 2003 
 
Permission is hereby granted, free of charge, to any person or organization 
obtaining a copy of the software and accompanying documentation covered by 
this license (the "Software") to use, reproduce, display, distribute, 
execute, and transmit the Software, and to prepare derivative works of the 
Software, and to permit third-parties to whom the Software is furnished to 
do so, all subject to the following: 
 
The copyright notices in the Software and this entire statement, including 
the above license grant, this restriction and the following disclaimer, 
must be included in all copies of the Software, in whole or in part, and 
all derivative works of the Software, unless such copies or derivative 
works are solely in the form of machine-executable object code generated by 
a source language processor. 
 
THE SOFTWARE IS PROVIDED "AS IS", WITHOUT WARRANTY OF ANY KIND, 
EXPRESS OR 
IMPLIED, INCLUDING BUT NOT LIMITED TO THE WARRANTIES OF 
MERCHANTABILITY, 
FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE, TITLE AND NON-INFRINGEMENT. IN NO 
EVENT 
SHALL THE COPYRIGHT HOLDERS OR ANYONE DISTRIBUTING THE SOFTWARE 
BE LIABLE 
FOR ANY DAMAGES OR OTHER LIABILITY, WHETHER IN CONTRACT, TORT OR 
OTHERWISE, 
ARISING FROM, OUT OF OR IN CONNECTION WITH THE SOFTWARE OR THE USE 
OR OTHER 
DEALINGS IN THE SOFTWARE. 


Copyrights: 


C) Copyright Jeremy Siek 2000   


Copyright 1994 Hewlett-Packard Company   


Copyright 1998 by Information Technology Industry Council   


Copyright &copy; 2007 Free Software Foundation, Inc   


Copyright (C) Microsoft Corporation 1984-2002   
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Copyright (C) 1994, 1995, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005 
Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1994, 1995, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 
2006, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1994, 1995, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 
2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1994, 1995, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1995, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1995, 1996, 1998, 1999, 2000, 2001, 2004, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2007, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2007, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2007, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1994, 1999, 2000, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1994, 1999, 2000, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1994, 1999, 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1994, 1999, 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1995, 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 
2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 
2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1996, 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1996, 1997, 2000, 2001, 2003, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1996, 1998, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 
Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 
Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 
2009 Free Software Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005 2006, 2007, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 
2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 
2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 
Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2008, 2009 
Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 
2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 
Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2004, 2006, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2005, 2006, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2005, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2002, 2003, 2004, 2006, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2002, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2004, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2000, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2001, 2002, 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2001, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2002, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 1999, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1998, 2009, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1999, 2000, 2001, 2003, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1999, 2000, 2001, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 1999, 2001, 2002, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997, 2000, 2001, 2003, 2004, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997-1999, 2001, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1997-1999, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1998, 1999 Greg Colvin and Beman Dawes   


Copyright (C) 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1998, 1999, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1998, 1999, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free 
Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free 
Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2001, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2000, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2000, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 1999, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2001, 2002, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2001, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   
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Copyright (C) 1999, 2001, 2003, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2001, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 1999, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999-2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 1999-2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   
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Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2001, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2002, 2003, 2004, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2004, 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2000, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2000, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 2000, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001 Free Software Foundation, Inc Benjamin Kosnik <bkoz@redhat.com>, 
2001.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003 Peter Dimov   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software 
Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2008, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2005, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2005, 2008 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2003, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2003, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2004, 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2001, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2001, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002 Peter Dimov   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, 
Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 2002, 2003, 2004, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2002, 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2004, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2004, 2006, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2002, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2002, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2002, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2003, 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 2003, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2003, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2003, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2003, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004 Ami Tavory and Vladimir Dreizin, IBM-HRL.   


Copyright (C) 2004, 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2004, 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2004, 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2004, 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2006, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2004, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2004, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   
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Copyright (C) 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2005, 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2006, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2005, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2005, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2006, 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2006, 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2006, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2006-2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2007, 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2007, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2008, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (c) 1994 Hewlett-Packard Company   


Copyright (c) 1996 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1996,1997 Silicon Graphics   
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Copyright (c) 1996,1997 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1996-1997 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1996-1998 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1996-1999 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1997 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1997-1999 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 1998 Silicon Graphics Computer Systems, Inc.   


Copyright (c) 2001, 2002, 2003 Peter Dimov and Multi Media Ltd.   


Copyright 2008 FSF   


Copyright Ami Tavory and Vladimir Dreizin, IBM-HRL, 2004, and Benjamin Kosnik, Red Hat, 
2004.   


Copyright © 1999 The Open Group/The Institute of Electrical and Electronics Engineers, 
Inc.   


Copyright © 1999 ISO   


Copyright © 2000 Addison Wesley Longman, Inc.   


Copyright © 2000 Addison Wesley, Inc.   


Copyright © 2002 OOPSLA   


Copyright © 2004, 2005, 2006, 2007 Free Software Foundation, Inc   


Copyright © 2004, 2005, 2006, 2007 Free Software Foundation, Inc   


Copyright © 2007 FSF   


Copyright © 2007 Free Software Foundation, Inc. 


 


Open Source Software: libgcc - 4.4.1 
Enclosed you'll find the license conditions and copyright notices applicable for Open Source 
Software libgcc - 4.4.1 
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License conditions: 
 
1 GCC is free software; you can redistribute it and/or modify it under 


the terms of the GNU General Public License as published by the Free 
Software Foundation; either version 3, or (at your option) any later 
version. 
GCC is distributed in the hope that it will be useful, but WITHOUT ANY 
WARRANTY; without even the implied warranty of MERCHANTABILITY or 
FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the GNU General Public License 
for more details. 
Under Section 7 of GPL version 3, you are granted additional 
permissions described in the GCC Runtime Library Exception, version 
3.1, as published by the Free Software Foundation. 
You should have received a copy of the GNU General Public License and 
a copy of the GCC Runtime Library Exception along with this program; 
see the files COPYING3 and COPYING.RUNTIME respectively. If not, see 
<http://www.gnu.org/licenses/>. 
 
 
GCC RUNTIME LIBRARY EXCEPTION 
 
Version 3.1, 31 March 2009 
 
Copyright (C) 2009 Free Software Foundation, Inc. <http://fsf.org/> 
 
Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies of this 
license document, but changing it is not allowed. 
 
This GCC Runtime Library Exception ("Exception") is an additional 
permission under section 7 of the GNU General Public License, version 
3 ("GPLv3"). It applies to a given file (the "Runtime Library") that 
bears a notice placed by the copyright holder of the file stating that 
the file is governed by GPLv3 along with this Exception. 
 
When you use GCC to compile a program, GCC may combine portions of 
certain GCC header files and runtime libraries with the compiled 
program. The purpose of this Exception is to allow compilation of 
non-GPL (including proprietary) programs to use, in this way, the 
header files and runtime libraries covered by this Exception. 
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 0. Definitions. 
 
A file is an "Independent Module" if it either requires the Runtime 
Library for execution after a Compilation Process, or makes use of an 
interface provided by the Runtime Library, but is not otherwise based 
on the Runtime Library. 
 
"GCC" means a version of the GNU Compiler Collection, with or without 
modifications, governed by version 3 (or a specified later version) of 
the GNU General Public License (GPL) with the option of using any 
subsequent versions published by the FSF. 
 
"GPL-compatible Software" is software whose conditions of propagation, 
modification and use would permit combination with GCC in accord with 
the license of GCC. 
 
"Target Code" refers to output from any compiler for a real or virtual 
target processor architecture, in executable form or suitable for 
input to an assembler, loader, linker and/or execution 
phase. Notwithstanding that, Target Code does not include data in any 
format that is used as a compiler intermediate representation, or used 
for producing a compiler intermediate representation. 
 
The "Compilation Process" transforms code entirely represented in 
non-intermediate languages designed for human-written code, and/or in 
Java Virtual Machine byte code, into Target Code. Thus, for example, 
use of source code generators and preprocessors need not be considered 
part of the Compilation Process, since the Compilation Process can be 
understood as starting with the output of the generators or 
preprocessors. 
 
A Compilation Process is "Eligible" if it is done using GCC, alone or 
with other GPL-compatible software, or if it is done without using any 
work based on GCC. For example, using non-GPL-compatible Software to 
optimize any GCC intermediate representations would not qualify as an 
Eligible Compilation Process. 
 
1. Grant of Additional Permission. 
 
You have permission to propagate a work of Target Code formed by 
combining the Runtime Library with Independent Modules, even if such 
propagation would otherwise violate the terms of GPLv3, provided that 
all Target Code was generated by Eligible Compilation Processes. You 
may then convey such a combination under terms of your choice, 
consistent with the licensing of the Independent Modules. 
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 2. No Weakening of GCC Copyright. 
 
The availability of this Exception does not imply any general 
presumption that third-party software is unaffected by the copyright 
requirements of the license of GCC. 
 
 
GNU GENERAL PUBLIC LICENSE 
 
Version 3, 29 June 2007 
 
Copyright © 2007 Free Software Foundation, Inc. <http://fsf.org/> 
 
Everyone is permitted to copy and distribute verbatim copies of this license document, 
but changing it is not allowed. 
Preamble 
 
The GNU General Public License is a free, copyright license for software and other kinds 
of works. 
 
The licenses for most software and other practical works are designed to take away your 
freedom to share and change the works. By contrast, the GNU General Public License is 
intended to guarantee your freedom to share and change all versions of a program--to 
make sure it remains free software for all its users. We, the Free Software Foundation, 
use the GNU General Public License for most of our software; it applies also to any oth-
er work released this way by its authors. You can apply it to your programs, too. 
 
When we speak of free software, we are referring to freedom, not price. Our General 
Public Licenses are designed to make sure that you have the freedom to distribute cop-
ies of free software (and charge for them if you wish), that you receive source code or 
can get it if you want it, that you can change the software or use pieces of it in new free 
programs, and that you know you can do these things. 
 
To protect your rights, we need to prevent others from denying you these rights or ask-
ing you to surrender the rights. Therefore, you have certain responsibilities if you distrib-
ute copies of the software, or if you modify it: responsibilities to respect the freedom of 
others. 
 
For example, if you distribute copies of such a program, whether gratis or for a fee, you 
must pass on to the recipients the same freedoms that you received. You must make 
sure that they, too, receive or can get the source code. And you must show them these 
terms so they know their rights. 
 
Developers that use the GNU GPL protect your rights with two steps: (1) assert copyright 
on the software, and (2) offer you this License giving you legal permission to copy, dis-
tribute and/or modify it. 
 
For the developers' and authors' protection, the GPL clearly explains that there is no 
warranty for this free software. For both users' and authors' sake, the GPL requires that 
modified versions be marked as changed, so that their problems will not be attributed 
erroneously to authors of previous versions. 
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 Some devices are designed to deny users access to install or run modified versions of 
the software inside them, although the manufacturer can do so. This is fundamentally 
incompatible with the aim of protecting users' freedom to change the software. The sys-
tematic pattern of such abuse occurs in the area of products for individuals to use, which 
is precisely where it is most unacceptable. Therefore, we have designed this version of 
the GPL to prohibit the practice for those products. If such problems arise substantially in 
other domains, we stand ready to extend this provision to those domains in future ver-
sions of the GPL, as needed to protect the freedom of users. 
 
Finally, every program is threatened constantly by software patents. States should not 
allow patents to restrict development and use of software on general-purpose comput-
ers, but in those that do, we wish to avoid the special danger that patents applied to a 
free program could make it effectively proprietary. To prevent this, the GPL assures that 
patents cannot be used to render the program non-free. 
 
The precise terms and conditions for copying, distribution and modification follow. 
TERMS AND CONDITIONS 
 
0. Definitions. 
 
“This License refers to version 3 of the GNU General Public License. 
 
“Copyright also means copyright-like laws that apply to other kinds of works, such as 
semiconductor masks. 
 
“The Program refers to any copyrightable work licensed under this License. Each licen-
see is addressed as “you”. “Licensees” and “recipients” may be individuals or organiza-
tions. 
 
To “modify” a work means to copy from or adapt all or part of the work in a fashion re-
quiring copyright permission, other than the making of an exact copy. The resulting work 
is called a “modified version” of the earlier work or a work “based on” the earlier work. 
 
A “covered work” means either the unmodified Program or a work based on the Pro-
gram. 
 
To “propagate” a work means to do anything with it that, without permission, would make 
you directly or secondarily liable for infringement under applicable copyright law, except 
executing it on a computer or modifying a private copy. Propagation includes copying, 
distribution (with or without modification), making available to the public, and in some 
countries other activities as well. 
 
To “convey” a work means any kind of propagation that enables other parties to make or 
receive copies. Mere interaction with a user through a computer network, with no trans-
fer of a copy, is not conveying. 
 
An interactive user interface displays “Appropriate Legal Notices” to the extent that it 
includes a convenient and prominently visible feature that (1) displays an appropriate 
copyright notice, and (2) tells the user that there is no warranty for the work (except to 
the extent that warranties are provided),  
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 that licensees may convey the work under this License, and how to view a copy of this 
License. If the interface presents a list of user commands or options, such as a menu, a 
prominent item in the list meets this criterion. 
 
1. Source Code. 
 
The “source code” for a work means the preferred form of the work for making modifica-
tions to it. “Object code” means any non-source form of a work. 
 
A “Standard Interface” means an interface that either is an official standard defined by a 
recognized standards body, or, in the case of interfaces specified for a particular pro-
gramming language, one that is widely used among developers working in that lan-
guage. 
 
The “System Libraries” of an executable work include anything, other than the work as a 
whole, that (a) is included in the normal form of packaging a Major Component, but 
which is not part of that Major Component, and (b) serves only to enable use of the work 
with that Major Component, or to implement a Standard Interface for which an imple-
mentation is available to the public in source code form. A “Major Component”, in this 
context, means a major essential component (kernel, window system, and so on) of the 
specific operating system (if any) on which the executable work runs, or a compiler used 
to produce the work, or an object code interpreter used to run it. 
 
The “Corresponding Source” for a work in object code form means all the source code 
needed to generate, install, and (for an executable work) run the object code and to 
modify the work, including scripts to control those activities. However, it does not include 
the work's System Libraries, or general-purpose tools or generally available free pro-
grams which are used unmodified in performing those activities but which are not part of 
the work. For example, Corresponding Source includes interface definition files associ-
ated with source files for the work, and the source code for shared libraries and dynami-
cally linked subprograms that the work is specifically designed to require, such as by 
intimate data communication or control flow between those subprograms and other parts 
of the work. 
 
The Corresponding Source need not include anything that users can regenerate auto-
matically from other parts of the Corresponding Source. 
 
The Corresponding Source for a work in source code form is that same work. 
 
2. Basic Permissions. 
 
All rights granted under this License are granted for the term of copyright on the Pro-
gram, and are irrevocable provided the stated conditions are met. This License explicitly 
affirms your unlimited permission to run the unmodified Program. The output from run-
ning a covered work is covered by this License only if the output, given its content, con-
stitutes a covered work. This License acknowledges your rights of fair use or other 
equivalent, as provided by copyright law. 
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 You may make, run and propagate covered works that you do not convey, without condi-
tions so long as your license otherwise remains in force. You may convey covered works 
to others for the sole purpose of having them make modifications exclusively for you, or 
provide you with facilities for running those works, provided that you comply with the 
terms of this License in conveying all material for which you do not control copyright. 
Those thus making or running the covered works for you must do so exclusively on your 
behalf, under your direction and control, on terms that prohibit them from making any 
copies of your copyrighted material outside their relationship with you. 
 
Conveying under any other circumstances is permitted solely under the conditions stated 
below. Sublicensing is not allowed; section 10 makes it unnecessary. 
 
3. Protecting Users' Legal Rights From Anti-Circumvention Law. 
 
No covered work shall be deemed part of an effective technological measure under any 
applicable law fulfilling obligations under article 11 of the WIPO copyright treaty adopted 
on 20 December 1996, or similar laws prohibiting or restricting circumvention of such 
measures. 
 
When you convey a covered work, you waive any legal power to forbid circumvention of 
technological measures to the extent such circumvention is effected by exercising rights 
under this License with respect to the covered work, and you disclaim any intention to 
limit operation or modification of the work as a means of enforcing, against the work's 
users, your or third parties' legal rights to forbid circumvention of technological 
measures. 
 
4. Conveying Verbatim Copies. 
 
You may convey verbatim copies of the Program's source code as you receive it, in any 
medium, provided that you conspicuously and appropriately publish on each copy an 
appropriate copyright notice; keep intact all notices stating that this License and any 
non-permissive terms added in accord with section 7 apply to the code; keep intact all 
notices of the absence of any warranty; and give all recipients a copy of this License 
along with the Program. 
 
You may charge any price or no price for each copy that you convey, and you may offer 
support or warranty protection for a fee. 
 
5. Conveying Modified Source Versions. 
 
You may convey a work based on the Program, or the modifications to produce it from 
the Program, in the form of source code under the terms of section 4, provided that you 
also meet all of these conditions: 







 Open Source Software 
 


Módulo tecnológico TM Pulse 2x24V (6ES7138‑6DB00‑0BB1) 
Manual de producto, 09/2015, A5E35061202-AA 195 


 a) The work must carry prominent notices stating that you modified it, and giving a rele-
vant date. 
b) The work must carry prominent notices stating that it is released under this License 
and any conditions added under section 7. This requirement modifies the requirement in 
section 4 to “keep intact all notices”. 
c) You must license the entire work, as a whole, under this License to anyone who 
comes into possession of a copy. This License will therefore apply, along with any appli-
cable section 7 additional terms, to the whole of the work, and all its parts, regardless of 
how they are packaged. This License gives no permission to license the work in any 
other way, but it does not invalidate such permission if you have separately received it. 
d) If the work has interactive user interfaces, each must display Appropriate Legal Notic-
es; however, if the Program has interactive interfaces that do not display Appropriate 
Legal Notices, your work need not make them do so. 
 
A compilation of a covered work with other separate and independent works, which are 
not by their nature extensions of the covered work, and which are not combined with it 
such as to form a larger program, in or on a volume of a storage or distribution medium, 
is called an “aggregate” if the compilation and its resulting copyright are not used to limit 
the access or legal rights of the compilation's users beyond what the individual works 
permit. Inclusion of a covered work in an aggregate does not cause this License to apply 
to the other parts of the aggregate. 
 
6. Conveying Non-Source Forms. 
 
You may convey a covered work in object code form under the terms of sections 4 and 
5, provided that you also convey the machine-readable Corresponding Source under the 
terms of this License, in one of these ways: 
 
a) Convey the object code in, or embodied in, a physical product (including a physical 
distribution medium), accompanied by the Corresponding Source fixed on a durable 
physical medium customarily used for software interchange. 
b) Convey the object code in, or embodied in, a physical product (including a physical 
distribution medium), accompanied by a written offer, valid for at least three years and 
valid for as long as you offer spare parts or customer support for that product model, to 
give anyone who possesses the object code either (1) a copy of the Corresponding 
Source for all the software in the product that is covered by this License, on a durable 
physical medium customarily used for software interchange, for a price no more than 
your reasonable cost of physically performing this conveying of source, or (2) access to 
copy the Corresponding Source from a network server at no charge. 
c) Convey individual copies of the object code with a copy of the written offer to provide 
the Corresponding Source. This alternative is allowed only occasionally and non-
commercially, and only if you received the object code with such an offer, in accord with 
subsection 6b. 
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 d) Convey the object code by offering access from a designated place (gratis or for a 
charge), and offer equivalent access to the Corresponding Source in the same way 
through the same place at no further charge. You need not require recipients to copy the 
Corresponding Source along with the object code. If the place to copy the object code is 
a network server, the Corresponding Source may be on a different server (operated by 
you or a third party) that supports equivalent copying facilities, provided you maintain 
clear directions next to the object code saying where to find the Corresponding Source. 
Regardless of what server hosts the Corresponding Source, you remain obligated to 
ensure that it is available for as long as needed to satisfy these requirements. 
e) Convey the object code using peer-to-peer transmission, provided you inform other 
peers where the object code and Corresponding Source of the work are being offered to 
the general public at no charge under subsection 6d. 
 
A separable portion of the object code, whose source code is excluded from the Corre-
sponding Source as a System Library, need not be included in conveying the object 
code work. 
 
A “User Product” is either (1) a “consumer product”, which means any tangible personal 
property which is normally used for personal, family, or household purposes, or (2) any-
thing designed or sold for incorporation into a dwelling. In determining whether a product 
is a consumer product, doubtful cases shall be resolved in favor of coverage. For a par-
ticular product received by a particular user, “normally used” refers to a typical or com-
mon use of that class of product, regardless of the status of the particular user or of the 
way in which the particular user actually uses, or expects or is expected to use, the 
product. A product is a consumer product regardless of whether the product has sub-
stantial commercial, industrial or non-consumer uses, unless such uses represent the 
only significant mode of use of the product. 
 
“Installation Information” for a User Product means any methods, procedures, authoriza-
tion keys, or other information required to install and execute modified versions of a cov-
ered work in that User Product from a modified version of its Corresponding Source. The 
information must suffice to ensure that the continued functioning of the modified object 
code is in no case prevented or interfered with solely because modification has been 
made. 
 
If you convey an object code work under this section in, or with, or specifically for use in, 
a User Product, and the conveying occurs as part of a transaction in which the right of 
possession and use of the User Product is transferred to the recipient in perpetuity or for 
a fixed term (regardless of how the transaction is characterized), the Corresponding 
Source conveyed under this section must be accompanied by the Installation Infor-
mation. But this requirement does not apply if neither you nor any third party retains the 
ability to install modified object code on the User Product (for example, the work has 
been installed in ROM). 
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 The requirement to provide Installation Information does not include a requirement to 
continue to provide support service, warranty, or updates for a work that has been modi-
fied or installed by the recipient, or for the User Product in which it has been modified or 
installed. Access to a network may be denied when the modification itself materially and 
adversely affects the operation of the network or violates the rules and protocols for 
communication across the network. 
 
Corresponding Source conveyed, and Installation Information provided, in accord with 
this section must be in a format that is publicly documented (and with an implementation 
available to the public in source code form), and must require no special password or 
key for unpacking, reading or copying. 
 
7. Additional Terms. 
 
Additional permissions” are terms that supplement the terms of this License by making 
exceptions from one or more of its conditions. Additional permissions that are applicable 
to the entire Program shall be treated as though they were included in this License, to 
the extent that they are valid under applicable law. If additional permissions apply only to 
part of the Program, that part may be used separately under those permissions, but the 
entire Program remains governed by this License without regard to the additional per-
missions. 
 
When you convey a copy of a covered work, you may at your option remove any addi-
tional permissions from that copy, or from any part of it. (Additional permissions may be 
written to require their own removal in certain cases when you modify the work.) You 
may place additional permissions on material, added by you to a covered work, for which 
you have or can give appropriate copyright permission. 
 
Notwithstanding any other provision of this License, for material you add to a covered 
work, you may (if authorized by the copyright holders of that material) supplement the 
terms of this License with terms: 
 
a) Disclaiming warranty or limiting liability differently from the terms of sections 15 and 
16 of this License; or 
b) Requiring preservation of specified reasonable legal notices or author attributions in 
that material or in the Appropriate Legal Notices displayed by works containing it; or 
c) Prohibiting misrepresentation of the origin of that material, or requiring that modified 
versions of such material be marked in reasonable ways as different from the original 
version; or 
d) Limiting the use for publicity purposes of names of licensors or authors of the materi-
al; or 
e) Declining to grant rights under trademark law for use of some trade names, trade-
marks, or service marks; or 
f) Requiring indemnification of licensors and authors of that material by anyone who 
conveys the material (or modified versions of it) with contractual assumptions of liability 
to the recipient, for any liability that these contractual assumptions directly impose on 
those licensors and authors. 
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 All other non-permissive additional terms are considered “further restrictions” within the 
meaning of section 10. If the Program as you received it, or any part of it, contains a 
notice stating that it is governed by this License along with a term that is a further re-
striction, you may remove that term. If a license document contains a further restriction 
but permits relicensing or conveying under this License, you may add to a covered work 
material governed by the terms of that license document, provided that the further re-
striction does not survive such relicensing or conveying. 
 
If you add terms to a covered work in accord with this section, you must place, in the 
relevant source files, a statement of the additional terms that apply to those files, or a 
notice indicating where to find the applicable terms. 
 
Additional terms, permissive or non-permissive, may be stated in the form of a separate-
ly written license, or stated as exceptions; the above requirements apply either way. 
 
8. Termination. 
 
You may not propagate or modify a covered work except as expressly provided under 
this License. Any attempt otherwise to propagate or modify it is void, and will automati-
cally terminate your rights under this License (including any patent licenses granted un-
der the third paragraph of section 11). 
 
However, if you cease all violation of this License, then your license from a particular 
copyright holder is reinstated (a) provisionally, unless and until the copyright holder ex-
plicitly and finally terminates your license, and (b) permanently, if the copyright holder 
fails to notify you of the violation by some reasonable means prior to 60 days after the 
cessation. 
 
Moreover, your license from a particular copyright holder is reinstated permanently if the 
copyright holder notifies you of the violation by some reasonable means, this is the first 
time you have received notice of violation of this License (for any work) from that copy-
right holder, and you cure the violation prior to 30 days after your receipt of the notice. 
 
Termination of your rights under this section does not terminate the licenses of parties 
who have received copies or rights from you under this License. If your rights have been 
terminated and not permanently reinstated, you do not qualify to receive new licenses for 
the same material under section 10. 
 
9. Acceptance Not Required for Having Copies. 
 
You are not required to accept this License in order to receive or run a copy of the Pro-
gram. Ancillary propagation of a covered work occurring solely as a consequence of 
using peer-to-peer transmission to receive a copy likewise does not require acceptance. 
However, nothing other than this License grants you permission to propagate or modify 
any covered work. These actions infringe copyright if you do not accept this License. 
Therefore, by modifying or propagating a covered work, you indicate your acceptance of 
this License to do so. 
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 10. Automatic Licensing of Downstream Recipients. 
 
Each time you convey a covered work, the recipient automatically receives a license 
from the original licensors, to run, modify and propagate that work, subject to this Li-
cense. You are not responsible for enforcing compliance by third parties with this Li-
cense. 
 
An “entity transaction” is a transaction transferring control of an organization, or substan-
tially all assets of one, or subdividing an organization, or merging organizations. If prop-
agation of a covered work results from an entity transaction, each party to that 
transaction who receives a copy of the work also receives whatever licenses to the work 
the party's predecessor in interest had or could give under the previous paragraph, plus 
a right to possession of the Corresponding Source of the work from the predecessor in 
interest, if the predecessor has it or can get it with reasonable efforts. 
 
You may not impose any further restrictions on the exercise of the rights granted or af-
firmed under this License. For example, you may not impose a license fee, royalty, or 
other charge for exercise of rights granted under this License, and you may not initiate 
litigation (including a cross-claim or counterclaim in a lawsuit) alleging that any patent 
claim is infringed by making, using, selling, offering for sale, or importing the Program or 
any portion of it. 
 
11. Patents. 
 
A “contributor” is a copyright holder who authorizes use under this License of the Pro-
gram or a work on which the Program is based. The work thus licensed is called the 
contributor's “contributor version”. 
 
A contributor's “essential patent claims” are all patent claims owned or controlled by the 
contributor, whether already acquired or hereafter acquired, that would be infringed by 
some manner, permitted by this License, of making, using, or selling its contributor ver-
sion, but do not include claims that would be infringed only as a consequence of further 
modification of the contributor version. For purposes of this definition, “control” includes 
the right to grant patent sublicenses in a manner consistent with the requirements of this 
License. 
 
Each contributor grants you a non-exclusive, worldwide, royalty-free patent license un-
der the contributor's essential patent claims, to make, use, sell, offer for sale, import and 
otherwise run, modify and propagate the contents of its contributor version. 
 
In the following three paragraphs, a “patent license” is any express agreement or com-
mitment, however denominated, not to enforce a patent (such as an express permission 
to practice a patent or covenant not to sue for patent infringement). To “grant” such a 
patent license to a party means to make such an agreement or commitment not to en-
force a patent against the party. 
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 If you convey a covered work, knowingly relying on a patent license, and the Corre-
sponding Source of the work is not available for anyone to copy, free of charge and un-
der the terms of this License, through a publicly available network server or other readily 
accessible means, then you must either (1) cause the Corresponding Source to be so 
available, or (2) arrange to deprive yourself of the benefit of the patent license for this 
particular work, or (3) arrange, in a manner consistent with the requirements of this Li-
cense, to extend the patent license to downstream recipients. “Knowingly relying” means 
you have actual knowledge that, but for the patent license, your conveying the covered 
work in a country, or your recipient's use of the covered work in a country, would infringe 
one or more identifiable patents in that country that you have reason to believe are valid. 
 
If, pursuant to or in connection with a single transaction or arrangement, you convey, or 
propagate by procuring conveyance of, a covered work, and grant a patent license to 
some of the parties receiving the covered work authorizing them to use, propagate, mod-
ify or convey a specific copy of the covered work, then the patent license you grant is 
automatically extended to all recipients of the covered work and works based on it. 
 
A patent license is “discriminatory” if it does not include within the scope of its coverage, 
prohibits the exercise of, or is conditioned on the non-exercise of one or more of the 
rights that are specifically granted under this License. You may not convey a covered 
work if you are a party to an arrangement with a third party that is in the business of dis-
tributing software, under which you make payment to the third party based on the extent 
of your activity of conveying the work, and under which the third party grants, to any of 
the parties who would receive the covered work from you, a discriminatory patent license 
(a) in connection with copies of the covered work conveyed by you (or copies made from 
those copies), or (b) primarily for and in connection with specific products or compilations 
that contain the covered work, unless you entered into that arrangement, or that patent 
license was granted, prior to 28 March 2007. 
 
Nothing in this License shall be construed as excluding or limiting any implied license or 
other defenses to infringement that may otherwise be available to you under applicable 
patent law. 
 
12. No Surrender of Others' Freedom. 
 
If conditions are imposed on you (whether by court order, agreement or otherwise) that 
contradict the conditions of this License, they do not excuse you from the conditions of 
this License. If you cannot convey a covered work so as to satisfy simultaneously your 
obligations under this License and any other pertinent obligations, then as a conse-
quence you may not convey it at all. For example, if you agree to terms that obligate you 
to collect a royalty for further conveying from those to whom you convey the Program, 
the only way you could satisfy both those terms and this License would be to refrain 
entirely from conveying the Program. 
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 13. Use with the GNU Affero General Public License. 
 
Notwithstanding any other provision of this License, you have permission to link or com-
bine any covered work with a work licensed under version 3 of the GNU Affero General 
Public License into a single combined work, and to convey the resulting work. The terms 
of this License will continue to apply to the part which is the covered work, but the spe-
cial requirements of the GNU Affero General Public License, section 13, concerning 
interaction through a network will apply to the combination as such. 
 
14. Revised Versions of this License. 
 
The Free Software Foundation may publish revised and/or new versions of the GNU 
General Public License from time to time. Such new versions will be similar in spirit to 
the present version, but may differ in detail to address new problems or concerns. 
 
Each version is given a distinguishing version number. If the Program specifies that a 
certain numbered version of the GNU General Public License “or any later version” ap-
plies to it, you have the option of following the terms and conditions either of that num-
bered version or of any later version published by the Free Software Foundation. If the 
Program does not specify a version number of the GNU General Public License, you 
may choose any version ever published by the Free Software Foundation. 
 
If the Program specifies that a proxy can decide which future versions of the GNU Gen-
eral Public License can be used, that proxy's public statement of acceptance of a version 
permanently authorizes you to choose that version for the Program. 
 
Later license versions may give you additional or different permissions. However, no 
additional obligations are imposed on any author or copyright holder as a result of your 
choosing to follow a later version. 
 
15. Disclaimer of Warranty. 
 
THERE IS NO WARRANTY FOR THE PROGRAM, TO THE EXTENT PERMITTED BY 
APPLICABLE LAW. EXCEPT WHEN OTHERWISE STATED IN WRITING THE 
COPYRIGHT HOLDERS AND/OR OTHER PARTIES PROVIDE THE PROGRAM “AS 
IS” WITHOUT WARRANTY OF ANY KIND, EITHER EXPRESSED OR IMPLIED, 
INCLUDING, BUT NOT LIMITED TO, THE IMPLIED WARRANTIES OF 
MERCHANTABILITY AND FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. THE ENTIRE 
RISK AS TO THE QUALITY AND PERFORMANCE OF THE PROGRAM IS WITH YOU. 
SHOULD THE PROGRAM PROVE DEFECTIVE, YOU ASSUME THE COST OF ALL 
NECESSARY SERVICING, REPAIR OR CORRECTION. 
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 16. Limitation of Liability. 
 
IN NO EVENT UNLESS REQUIRED BY APPLICABLE LAW OR AGREED TO IN 
WRITING WILL ANY COPYRIGHT HOLDER, OR ANY OTHER PARTY WHO 
MODIFIES AND/OR CONVEYS THE PROGRAM AS PERMITTED ABOVE, BE LIABLE 
TO YOU FOR DAMAGES, INCLUDING ANY GENERAL, SPECIAL, INCIDENTAL OR 
CONSEQUENTIAL DAMAGES ARISING OUT OF THE USE OR INABILITY TO USE 
THE PROGRAM (INCLUDING BUT NOT LIMITED TO LOSS OF DATA OR DATA 
BEING RENDERED INACCURATE OR LOSSES SUSTAINED BY YOU OR THIRD 
PARTIES OR A FAILURE OF THE PROGRAM TO OPERATE WITH ANY OTHER 
PROGRAMS), EVEN IF SUCH HOLDER OR OTHER PARTY HAS BEEN ADVISED OF 
THE POSSIBILITY OF SUCH DAMAGES. 
 
17. Interpretation of Sections 15 and 16. 
 
If the disclaimer of warranty and limitation of liability provided above cannot be given 
local legal effect according to their terms, reviewing courts shall apply local law that most 
closely approximates an absolute waiver of all civil liability in connection with the Pro-
gram, unless a warranty or assumption of liability accompanies a copy of the Program in 
return for a fee. 
 
END OF TERMS AND CONDITIONS 
How to Apply These Terms to Your New Programs 
 
If you develop a new program, and you want it to be of the greatest possible use to the 
public, the best way to achieve this is to make it free software which everyone can redis-
tribute and change under these terms. 
 
To do so, attach the following notices to the program. It is safest to attach them to the 
start of each source file to most effectively state the exclusion of warranty; and each file 
should have at least the “copyright” line and a pointer to where the full notice is found. 
 
<one line to give the program's name and a brief idea of what it does.> 
Copyright (C) <year> <name of author> 
 
This program is free software: you can redistribute it and/or modify 
it under the terms of the GNU General Public License as published by 
the Free Software Foundation, either version 3 of the License, or 
(at your option) any later version. 
 
This program is distributed in the hope that it will be useful, 
but WITHOUT ANY WARRANTY; without even the implied warranty of 
MERCHANTABILITY or FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE. See the 
GNU General Public License for more details. 
 
You should have received a copy of the GNU General Public License 
along with this program. If not, see <http://www.gnu.org/licenses/>. 
 
Also add information on how to contact you by electronic and paper mail. 
 
If the program does terminal interaction, make it output a short notice like this when it 
starts in an interactive mode: 
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 <program> Copyright (C) <year> <name of author> 
This program comes with ABSOLUTELY NO WARRANTY; for details type `show w'. 
This is free software, and you are welcome to redistribute it 
under certain conditions; type `show c' for details. 
 
The hypothetical commands `show w' and `show c' should show the appropriate parts of 
the General Public License. Of course, your program's commands might be different; for 
a GUI interface, you would use an “about box”. 
 
You should also get your employer (if you work as a programmer) or school, if any, to 
sign a “copyright disclaimer” for the program, if necessary. For more information on this, 
and how to apply and follow the GNU GPL, see <http://www.gnu.org/licenses/>. 
 
The GNU General Public License does not permit incorporating your program into pro-
prietary programs. If your program is a subroutine library, you may consider it more use-
ful to permit linking proprietary applications with the library. If this is what you want to do, 
use the GNU Lesser General Public License instead of this License. But first, please 
read <http://www.gnu.org/philosophy/why-not-lgpl.html>. 


2 This configure script is free software; the Free Software Foundation 
gives unlimited permission to copy, distribute and modify it. 


Copyrights: 


Copyright (C) 2003 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2005, 2006, 2009 Free Software Foundation   


Copyright (C) 2007, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright (C) 2008, 2009 Free Software Foundation, Inc.   


Copyright 1997, 1998, 1999, 2000, 2001, 2002, 2003, 2004, 2005, 2006, 2007, 2008, 2009 
Free Software Foundation, Inc. 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


En dicho manual de sistema se describen las funciones que afectan de forma general al 
sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 


Convenciones 
STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de todas las versiones de "STEP 7 (TIA 
Portal)". 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene información importante relativa al producto descrito en la documentación, 
el manejo de dicho producto o aquella parte de la documentación a la que debe prestarse 
especial atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación del ET 200SP 1 
 


 
La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Applications & Tools 
Applications & Tools le apoya con distintas herramientas y ejemplos a la hora de resolver 
sus tareas de automatización. Las soluciones se presentan como interacción de varios 
componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará Applications & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor del SIMATIC Selection Tools y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7545-5DA00-0AB0 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista del módulo de comunicaciones CM DP 
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Características 
El módulo de comunicaciones CM DP se puede utilizar con las CPU ET 200SP. El módulo 
de comunicaciones se monta a la derecha de la CPU. 


El módulo de comunicaciones tiene las siguientes características: 


● Características técnicas 


– Conecta la CPU del sistema de periferia descentralizada ET 200SP a PROFIBUS DP 


– Conexión de bus mediante interfaz RS485 


● Funciones soportadas 


– Funcionamiento como maestro DP o esclavo DP 


– Activar/desactivar esclavo DP 


– Peticiones de diagnóstico 


– Determinar la topología de bus en un sistema maestro DP 


– Datos de identificación I&M 0 


– Sincronización horaria 


– Diagnóstico de cables 


– Servicios S7 


Servicios de comunicación soportados 
El módulo de comunicaciones soporta los siguientes servicios de comunicación: 


● Maestro PROFIBUS DP, a partir de STEP 7 V13, Update 3 


– PROFIBUS DP según IEC 61158 y 61784 DPV1, maestro DP para esclavos DP 
según PROFIBUS DP y la norma DPV1 


● Esclavo PROFIBUS DP, a partir de STEP 7 V13 SP1 


– PROFIBUS DP según IEC 61158 y 61784 DPV1, esclavo DP e I-slave 


 


 Nota 
Maestro DP o esclavo DP 


Atención: el CM DP únicamente soporta el funcionamiento sólo como maestro DP o sólo 
como esclavo DP. 
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Configuración máxima como maestro DP 


Tabla 2- 1 Datos característicos modo DP 


Característica Explicación/valores 
Número de esclavos DP que pueden utilizarse 125 
Tamaño máximo del área de entradas de todos los esclavos DP 8 kbytes 
Tamaño máximo del área de salidas de todos los esclavos DP 8 kbytes 
Número máximo de entradas por esclavo DP 244 bytes 
Número máximo de salidas por esclavo DP 244 bytes 
Tamaño máximo del área de coherencia de un módulo 128 bytes 


 


 


 Nota 
Ajustar la dirección PROFIBUS DP en el módulo de comunicaciones CM DP 


El módulo de comunicaciones CM DP no tiene interruptores DIL. La dirección PROFIBUS 
DP se ajusta en STEP 7 (TIA Portal). Para más información al respecto, consulte la Ayuda 
en pantalla de STEP 7. 


 


Accesorios 
Puede consultar la lista detallada de los accesorios disponibles en el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


Información adicional 
Encontrará información detallada sobre PROFIBUS en el manual de funciones PROFIBUS 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193579) 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193579
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2.2 Elementos de mando y señalización 


Elementos de mando y conexión 
La siguiente figura muestra los elementos de mando y conexión del módulo de 
comunicaciones CM DP. 


 
① Desbloqueo del perfil soporte 
② LED DIAG 
③ Interfaz DP 


Figura 2-2 Elementos de mando y señalización del módulo de comunicaciones CM DP. 
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


PROFIBUS DP con interfaz RS485 
La siguiente tabla muestra el nombre de la señal y la denominación de la asignación de 
conexiones de la interfaz de PROFIBUS DP. 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones de PROFIBUS DP con interfaz RS485 


Vista Señal Designación 


 


1 - - 
2 - - 
3 RxD/TxD-P Línea de datos B 
4 RTS Request To Send 
5 M5V2 Potencial de referencia de los datos DP 


(de estación) 
6 P5V2 Alimentación positiva (de estación) 
7 - - 
8 RxD/TxD-N Línea de datos A 
9 - - 
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3.2 Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio del módulo de comunicaciones CM DP. 


 


 
① Bus de fondo PB Interfaz PROFIBUS 
② Conexión ET 200SP PROFIBUS y paso del bus 


de fondo 
DIAG Diagnóstico por LED (verde/rojo) 


③ Alimentación interna   


Figura 3-1 Esquema de principio del CM DP 
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 Programación 4 
 


 


Instrucciones 
En el programa de usuario de STEP 7 se dispone de instrucciones preconfeccionadas como 
interfaz para los servicios de comunicación. 


Tabla 4- 1 Instrucciones para PROFIBUS DP 


Instrucciones Significado en caso de uso con CM DP 


Maestro DP Esclavo DP (I-slave) 
DPSYC_FR Sincronizar esclavos DP/Congelar entradas 


(instrucción SYNC/FREEZE) 
- 


DPNRM_DG Leer datos de diagnóstico de un esclavo DP - 
DP_TOPOL Determinar topología para sistema maestro DP - 
WRREC Escribir registro de un esclavo DP - 
RDREC Leer registro de un esclavo DP - 
GETIO Leer memoria imagen de proceso de un escla-


vo DP normalizado 
Leer memoria imagen de proceso 


SETIO Transferir memoria imagen de proceso de un 
esclavo DP normalizado 


Transferir memoria imagen de proceso 


GETIO_PART Leer área de memoria imagen de proceso de 
un esclavo DP normalizado 


Leer área de memoria imagen de proceso 


SETIO_PART Transferir área de memoria imagen de proceso 
de un esclavo DP normalizado 


Transferir área de memoria de imagen de pro-
ceso 


D_ACT_DP Activar/desactivar esclavos DP - 
DPRD_DAT Leer datos coherentes de un módulo (datos de usuario) 
DPWR_DAT Escribir datos coherentes de un módulo 
RALRM Lectura controlada por eventos de información 


de alarma (diagnóstico, enchufe/desenchufe, 
alarma de proceso) y alarmas específicas de 
DPV1 (actualización, estado, alarma de fabri-
cante) 


Lectura controlada por eventos de información 
de alarma (alarma de diagnóstico) 


 


La documentación de las instrucciones puede consultarse en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Llamar instrucciones para periferia descentralizada  
Para las instrucciones de la periferia descentralizada se necesitan varias llamadas. 


El tiempo de procesamiento de la petición depende de la carga, el tiempo de rotación del 
bus y la velocidad de transferencia. Si estas instrucciones se llaman en un bucle dentro de 
un ciclo, puede que se exceda el tiempo de ciclo. 


Excepciones: 


● Para la instrucción RALRM "Recibir alarma" solo se necesita una llamada. 


Bloques de programa para DPV1 (según norma PNO) 1): 


● Instrucción RDREC "Leer registro de un esclavo DP": tiene la misma función que SFC59 
(read record) 


● Instrucción WRREC "Escribir registro de un esclavo DP": tiene la misma función que 
SFC58 (write record) 


● Instrucción RALRM "Leer información de alarma de un esclavo DP": la llamada se realiza 
dentro de un OB de alarma 


1) PNO: Organización de usuarios de PROFIBUS 
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 Avisos de diagnóstico, mensajes de error y avisos de 
sistema 5 
5.1 Indicadores de estados y errores 


Introducción 
El diagnóstico con LED es la primera herramienta que se utiliza para localizar errores. Para 
poder delimitar el error con mayor precisión, normalmente se evalúa el estado del módulo 
indicado en STEP 7 o el búfer de diagnóstico de la CPU. Allí encontrará información en 
texto explícito sobre el error aparecido. Por ejemplo, en la información en texto explícito 
encontrará el número del OB de error correspondiente. 


Indicador LED 
La figura siguiente muestra el indicador LED del módulo de interfaz CM DP. 


 
① DIAG (verde/rojo) 


Figura 5-1 Indicador LED del módulo de comunicaciones CM DP 
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Significado del indicador LED DIAG del módulo de comunicaciones CM DP 
El módulo de comunicaciones CM DP dispone de un LED para vigilar el diagnóstico.  


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


LED DIAG Significado 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico 


 
parpadea 


Diagnóstico en los módulos subordinados (a partir de la versión de firmware V1.7) 


Información adicional 
Encontrará más información sobre diagnóstico en el Manual de funciones Diagnóstico 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926), sobre las opciones de 
diagnóstico disponibles para los sistemas SIMATIC S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 
200AL. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926
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5.2 Diagnóstico de esclavo DP 


Esclavo DP V1: Alarma de diagnóstico 
La transferencia de los datos de diagnóstico se lleva a cabo como alarma de diagnóstico. 
Las alarmas de diagnóstico deben ser acusadas por el maestro DP. 


Funciones de diagnóstico soportadas 
El CM DP soporta los siguientes bloques del diagnóstico DP: 


● Diagnóstico estándar (6 bytes) 


● Diagnóstico de identificación (2...17 bytes, según el número de áreas de transferencia 
configuradas) 


● Estado del módulo (5..35 bytes, según el número de áreas de transferencia 
configuradas) 


● Alarma de diagnóstico (8 bytes, si existe) 


Programa de usuario (maestro DP) 
Para leer los datos de diagnóstico de un esclavo DP (diagnóstico individual DP), se utiliza la 
instrucción "DPNRM_DG" en el maestro DP. 


La evaluación de alarmas de diagnóstico con esclavos DP-V1 tiene lugar en el programa de 
usuario del maestro mediante la instrucción "RALRM". 


La parametrización necesaria de las instrucciones puede consultarse en la Ayuda en 
pantalla de STEP 7. 


A continuación se muestra esquemáticamente la estructura de los datos de diagnóstico. 


Descripción del diagnóstico estándar 
 


Diagnóstico estándar 
Byte Significado 


0 Estado de estación 1 
1 Estado de estación 2 
2 Estado de estación 3 
3 Dirección del maestro 


4...5 ID de fabricante del esclavo 
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Descripción del diagnóstico específico del dispositivo 
Los datos de diagnóstico específicos del dispositivo dependen de la variante de protocolo 
con la que esté funcionando el esclavo DP. 


● Esclavo DP-V1 


Tabla 5- 2 Descripción del diagnóstico específico de dispositivo del CM DP con esclavos DP-V1 


Diagnóstico específico del dispositivo 
Byte Significado 


0 Header 
1 Variante 


Tipo de alarma 
Variante 


Tipo de estado 
2 Número de slot 
3 Variante 


Especificador de alarma 
Variante 


Especificador de estado 
4...62 Datos de diagnóstico específicos del módulo 
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5.3 Diagnóstico estándar 


Diagnóstico estándar 
A continuación se explica la codificación de los bytes del diagnóstico estándar. 


Byte 0: Estado de estación 1 


Tabla 5- 3 Estructura del byte de estado de estación 1 


N.º de bit Nombre Significado 
7 Master_Lock El esclavo DP ha sido parametrizado por otro maestro DP. El maestro DP con-


figurado ên modo productivo solo tiene acceso de lectura al esclavo DP. 
Este bit es activado por el maestro DP cuando su dirección de bus no coincide 
con la dirección configurada. 


6 Parameter_Fault La última trama de parametrización recibida era errónea o inadmisible. Este bit 
lo activa el esclavo DP. 
Solución: comprobar si hay algún parámetro no permitido en la parametrización. 


5 Invalid_Slave_Response Este bit lo activa el maestro DP cuando el esclavo DP recibe una respuesta no 
plausible. 


4 Service_Not_Supported Este bit lo activa el maestro DP cuando el maestro solicita una función no sopor-
tada por el esclavo DP. 
Solución: desactivar la parametrización de la función solicitada en el maestro. 


3 Ext_Diag Este bit lo activa el esclavo. 
• Bit = 1: en el área de diagnóstico específica del esclavo hay datos de di-


agnóstico. Los datos de diagnóstico pueden evaluarse en el programa de 
usuario del maestro. 


• Bit = 0: en el área de diagnóstico específica del esclavo puede haber un 
aviso de estado. El aviso de estado puede evaluarse en el programa de usu-
ario del maestro. 


2 Slave_Config_Check_Fault Los datos de configuración enviados por el maestro DP son rechazados por el 
esclavo DP. 
Causa: error de configuración. Solución: cambiar la configuración. 


1 Station_Not_Ready El esclavo DP aún no está listo para el intercambio de datos en modo produc-
tivo. 
Se trata de un estado transitorio que no depende del maestro DP. 


0 Station_Non_Existent El esclavo DP no responde en el bus. 
Este bit lo activa el maestro DP 1 (el esclavo ajusta este bit a 0 de forma fija). Si 
el bit está activado, los bits de diagnóstico contienen el estado del último aviso 
de diagnóstico o el valor inicial. 
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Byte 1: Estado de estación 2 


Tabla 5- 4 Estructura del byte de estado de estación 2 


N.º de bit Nombre Significado 
7 Deactivated El esclavo DP se ha marcado como no activo en el juego de parámetros local y 


no se consulta cíclicamente. 
6 Reserved - reservado - 
5 Sync_Mode El esclavo DP se encuentra en modo SYNC. Este bit lo activa el esclavo. 
4 Freeze_Mode El esclavo DP se encuentra en modo FREEZE. Este bit lo activa el esclavo. 
3 Watchdog_On La vigilancia de respuesta está activada en el esclavo DP. Este bit lo activa el 


esclavo. 
2 Status_From_Slave Bit = 1: el diagnóstico procede del esclavo DP. El esclavo ajusta este bit a 1 de 


forma fija. 
1 Static_Diag Diagnóstico estático 


Si el esclavo DP activa este bit, el maestro DP debe recoger datos de diagnósti-
co del esclavo DP hasta que el esclavo DP vuelva a desactivar este bit. 
El esclavo DP activa este bit, por ejemplo, cuando no puede realizar una trans-
ferencia de datos. 


0 Parameter_Request El esclavo DP activa este bit cuando debe reparametrizarse y reconfigurarse. 
Si están activados el bit 0 y el bit 1, tiene prioridad el bit 0. 


Byte 2: Estado de estación 3 


Tabla 5- 5 Estructura del byte de estado de estación 3 


N.º de bit Nombre Significado 
7 Ext_Data_Overflow Si este bit está activado, existe más información de diagnóstico que la indicada 


en los datos de diagnóstico. Estos datos no pueden verse. 
6...0 Reserved - reservado - 


Byte 3: Dirección del maestro 
En el byte "Master_Add" se introduce la dirección del maestro DP que ha parametrizado a 
este esclavo DP. 


Si el esclavo DP no ha sido parametrizado por un maestro DP, entonces el esclavo DP 
utiliza la dirección 255 en este byte. 


Bytes 4 y 5: ID del fabricante del esclavo ("Ident_Number") 
En los bytes 4 y 5 se introduce la ID de fabricante ("Ident_Number") para el tipo de esclavo 
DP. Esta ID puede utilizarse para identificar al esclavo. 


La parte más significativa del valor está en el byte 5. 


 







 Avisos de diagnóstico, mensajes de error y avisos de sistema 
 5.4 Diagnóstico específico del dispositivo con DP-V1 


Módulo de comunicaciones CM DP (6ES7545-5DA00-0AB0) 
Manual de producto, 12/2014, A5E33619764-AB 23 


5.4 Diagnóstico específico del dispositivo con DP-V1 


Diagnóstico específico del dispositivo 
Existen dos variantes del diagnóstico específico del dispositivo con esclavos DP-V1: 


● Tipo de alarma 


● Tipo de estado 


Las dos variantes se distinguen por la codificación del byte 1, bit 7 de los datos de 
diagnóstico específicos del dispositivo. La diferenciación es específica del componente. 


Byte 0: Header 
Los dos bits más significativos tienen el valor 00. De este modo, el bloque "Datos de 
diagnóstico específicos del módulo" (ver bytes 4...62) se identifica como un todo. 


Los seis bits restantes indican la longitud del bloque de datos incluido el byte 0. 


Byte 1: Variante "Tipo de alarma" 


Tabla 5- 6 Estructura del byte 1 del diagnóstico específico del dispositivo (Variante "Tipo de 
alarma") 


N.º de 
bit 


Significado 


7 Valor Significado 
0 Alarma 


6...0 Alarm_Type 
0 - reservado - 
1 Alarma de diagnóstico 
2 Alarma de proceso 
3 Alarma de desenchufe 
4 Alarma de enchufe 
5 Alarma de estado 
6 Alarma de actualización 
7...31 - reservado - 
32...126 Específico del fabricante 
127 - reservado - 


Si las alarmas de estado se suceden rápidamente, las alarmas de estado antiguas pueden 
ser sobrescritas por otras más recientes. 
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Byte 1: Variante "Tipo de estado" 


Tabla 5- 7 Estructura del byte 1 del diagnóstico específico del dispositivo (Variante "Tipo de es-
tado") 


N.º de 
bit 


Significado 


7 Valor Significado 
1 Aviso de estado 


6...0 Status_Type 
0 - reservado - 
1 Aviso de estado 
2 Modul_Status (ver también los bytes 4...62) 
3...31 - reservado - 
32...126 Específico del fabricante 
127 - reservado - 


Byte 2: Número de slot 
Número de slot (1...n) del módulo esclavo 


0 es el comodín para el dispositivo completo. 


Byte 3: Variante "Especificador de alarma" 


Tabla 5- 8 Estructura del byte 3 del diagnóstico específico del dispositivo (Variante "Especificador 
de alarma") 


N.º de 
bit 


Significado 


7...3 Seq_No Identificación unívoca de un aviso de alarma 
2 Add_Ack Si este bit está activado, el maestro DP-V1 indica que esta alarma 


espera un acuse en forma de petición WRITE. 
1...0 Alarm_Specifier 


0 Ninguna otra diferenciación 
1 Aparece la alarma, slot con error 


El slot genera una alarma debido a un error. 
2 La alarma desaparece, slot OK 


El slot genera una alarma e indica que ya no tiene más errores. 
3 La alarma desaparece, el slot continúa con error 


El slot genera una alarma e indica que continúa con error. 
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Byte 3: Variante "Especificador de estado" 


Tabla 5- 9 Estructura del byte 3 del diagnóstico específico del dispositivo (Variante "Especificador 
de estado") 


N.º de 
bit 


Significado 


7...2 - reservado - 
1...0 Status_Specifier 


0 Ninguna otra diferenciación 
1 Aparece el estado 
2 Desaparece el estado 
3 - reservado - 


Bytes 4...62: Diagnóstico específico del módulo: codificación general 
Este byte contiene datos con información específica del módulo que se describen en la 
documentación del módulo correspondiente. El módulo correspondiente se identifica por el 
slot (byte 2). 


Bytes 4...62: Diagnóstico específico del módulo con "Tipo de estado" y "Modul_Status" 
En el caso de la variante "Tipo de estado" del diagnóstico específico del dispositivo para 
esclavos DP-V1 (ver byte 1, bit 7) y el ajuste "Modul_Status" (ver byte 1, bits 0...6), para 
cada slot (= módulo) se prevén dos bits de estado. Los bits no necesarios se ajustan a 0. 


Tabla 5- 10 Estructura del byte para los datos de diagnóstico específicos del módulo 


Byte Asignación de bits 
Bit 7 6 5 4 3 2 1 0 


4 Estado del módulo 4 Estado del módulo 3 Estado del módulo 2 Estado del módulo 1 
5 Estado del módulo 8 Estado del módulo 7 Estado del módulo 6 Estado del módulo 5 
... ... ... ... ... 
62 Estado del módulo 


236 
Estado del módulo 


235 
Estado del módulo 


234 
Estado del módulo 


233 


Los bits de estado respectivos están codificados de la manera siguiente: 


Tabla 5- 11 Significado de los valores de los bits de estado 


Valor Significado 
00 Datos válidos 
01 Datos no válidos - Error (p. ej., cortocircuito) 
10 Datos no válidos - Módulo erróneo 
11 Datos no válidos - No hay ningún módulo enchufado 
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 Datos técnicos 6 
6.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del módulo de comunicaciones CM DP (6ES7545-5DA00-0AB0) 
 


 6ES7545-5DA00-0AB0 
Nombre del producto ET 200SP, CM DP 
Información general  
Versión del HW FS01 
Versión funcional del HW FS01 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 Update 3 


Diseño/montaje  
Posibilidad de montaje en rack No 
Posibilidad de montaje sobre perfiles Sí; estándar, perfil soporte normalizado 
Tensión de alimentación  
Tipo de tensión de alimentación 24 V DC 
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 
Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad Sí 
Interfaces  
Número de interfaces PROFIBUS 1 
1. Interfaz  
Interfaz física  
• RS 485 Sí 


Protocolos  
• Comunicación SIMATIC Sí 


• Maestro PROFIBUS DP Sí 


• Esclavo PROFIBUS DP Sí 


Interfaz física  
RS 485  
Velocidad de transferencia, máx. 12 Mbits/s 
Longitud de cable máx. 100 m 
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 6ES7545-5DA00-0AB0 
Protocolos  
Maestro PROFIBUS DP  
Servicios  
• Comunicación PG/OP Sí 


• Routing S7 Sí 


• Routing de juegos de datos (registros) Sí 


• Modo isócrono No 


• Equidistancia No 


• Cantidad de esclavos DP 125 


• Activar/desactivar esclavos DP Sí 


Esclavo PROFIBUS DP  
Velocidad de transferencia, máx. 12 Mbits/s 
Búsqueda automática de la velocidad de transfer-
encia 


Sí 


Área de direcciones, máx. 120 
Datos de usuario por área de direcciones, máx. 128 bytes 
Servicios  
• Comunicación PG/OP Sí; solo con interfaz activa 


• Routing Sí; solo con interfaz activa 


• Comunicación S7 Sí; solo con interfaz activa 


• Comunicación directa de datos (esclavo-
esclavo) 


Sí; es posible sin subscriber - Solo publisher 
pasivo 


• DPV1 Sí 


Memoria de transferencia  
• Entradas 244 bytes 


• Salidas 244 bytes 


Alarmas/diagnósticos/información de estados  
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
LED de diagnóstico  
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Entre el bus de fondo y la interfaz Sí 
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 6ES7545-5DA00-0AB0 
Condiciones ambientales  
Temperatura ambiente en servicio  
Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 
Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 
Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 
Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 
Dimensiones  
Anchura 35 mm 
Altura 117 mm 
Profundidad 75 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 80 g 
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 Croquis acotado A 
A.1 Croquis acotado del módulo de comunicaciones CM DP 


Este capítulo incluye el croquis acotado del módulo montado en un perfil soporte. Deben 
observarse las dimensiones al montar en armarios, salas de equipos, etc. 


Croquis acotado del módulo de comunicaciones CM DP 
 


 
Figura A-1 Croquis acotado CM DP 
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 Siemens AG 
Industry Sector 
Postfach 48 48 
90026 NÜRNBERG 
ALEMANIA 


A5E03790794-01 
Ⓟ 01/2013 Sujeto a cambios sin previo aviso 


Copyright © Siemens AG 2013. 
Reservados todos los derechos 


Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


PELIGRO  
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


ADVERTENCIA  
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


PRECAUCIÓN  
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


ATENCIÓN  
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


ADVERTENCIA  
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Finalidad de la documentación 
Esta documentación contiene datos que le serán muy útiles a la hora de montar, cablear y 
poner en servicio el módulo de comunicación punto a punto para el ET 200SP. 


El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
Las funciones que se refieren al sistema ET 200SP en general se encuentran en el manual 
de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


Convenciones 
La presente documentación contiene ilustraciones del dispositivo descrito. Las ilustraciones 
pueden diferir del dispositivo suministrado en algunos detalles. 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Nota sobre IT Security 
Siemens ofrece para su portfolio de productos de automatización y accionamientos 
mecanismos de IT Security con objetivo de hacer más seguro el funcionamiento de la 
instalación o máquina. Le recomendamos mantenerse informado sobre los últimos 
desarrollos de la tecnología de seguridad TI (IT-Security) en relación con sus productos. 
Encontrará información al respecto en Internet (http://support.automation.siemens.com). 


Aquí puede registrarse si le interesa recibir una newsletter específica de un producto. 


Sin embargo, para el funcionamiento seguro de una instalación o máquina también es 
necesario integrar los componentes de automatización en un concepto de IT Security 
integral de toda la instalación o máquina, que sea conforme a la tecnología TI más 
avanzada. Encontrará indicaciones al respecto en Internet 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


También hay que tener en cuenta los productos de terceros que tenga instalados. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/�

http://www.siemens.com/industrialsecurity�
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Nota sobre el copyright del Open Source Software utilizado 
En el firmware del producto descrito se utiliza Open Source Software. El Open Source 
Software se cede gratuitamente. Nos hacemos responsables del Producto descrito, incluido 
el Open Source Software que contiene, de acuerdo con las condiciones vigentes para el 
Producto. Declinamos cualquier responsabilidad derivada del uso del Open Source Software 
más allá del flujo del programa previsto para nuestro producto, así como cualquier 
responsabilidad derivada de los daños causados por modificaciones del software. 


Por motivos legales estamos obligados a publicar las siguientes notas de copyright en el 
texto original. 


© Copyright William E. Kempf 2001 
Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software and its documentation for 
any purpose is hereby granted without fee, provided that the above copyright notice appear 
in all copies and that both that copyright notice and this permission notice appear in 
supporting documentation. William E. Kempf makes no representations about the suitability 
of this software for any purpose. It is provided "as is" without express or implied warranty. 


Copyright © 1994 Hewlett-Packard Company 
Permission to use, copy, modify, distribute and sell this software and its documentation for 
any purpose is hereby granted without fee, provided that the above copyright notice appear 
in all copies and that both that copyright notice and this permission notice appear in 
supporting documentation. Hewlett-Packard Company makes no representations about the 
suitability of this software for any purpose. It is provided ``as is'' without express or implied 
warranty. 
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Guía de documentación 1
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


Los manuales de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto 
conforman la documentación completa del sistema S7-1500 y ET 200SP. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (Ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Resumen de la documentación del módulo de comunicación CM PtP (ET 200SP) 
La tabla siguiente indica la documentación adicional que se necesita para utilizar el módulo 
de comunicación CM PtP. 


Tabla 1- 1 Documentación para el módulo de comunicación CM PtP 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Manual de sistema Sistema de automatización 
S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59191792)  
Manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/58649293)  


• Pasos previos a la 
instalación 


• Montaje 
• Conexión 
• Direccionamiento 
• Puesta en servicio 
• Puesta a punto 


Manual de producto Módulo de interfaz 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/55683316/133300)  


• Conexión 
• Alarmas, mensajes de 


error y avisos de sistema 
• Datos técnicos 
• Croquis acotado 


Descripción del 
sistema 


Manual de funciones Instalación de 
controladores con inmunidad a las 
perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59193566)  


• Principios básicos 
• Compatibilidad 


electromagnética 
• Protección contra rayos 


Comunicación punto 
a punto 


Manual de funciones CM PtP - 
Configuraciones para acoplamientos punto a 
punto 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59057093)  


• Información básica 
• Funciones de transmisión 


de datos 
• Funciones de diagnóstico



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55683316/133300�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093�
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Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/automation/service&support) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://www.siemens.com/automation/service&support�
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Descripción del producto 2
2.1 Características 


Referencia 
6ES7137-6AA00-0BA0 


Vista del módulo 


 
Figura 2-1 Vista CM PtP (sin BaseUnit) 
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Características  
El módulo de comunicaciones tiene las siguientes características: 


● Características técnicas 


– Interfaz RS232 (a través de BaseUnit) 


– Interfaz RS422/485 (a través de BaseUnit) 


– a prueba de cortocircuitos 


– aislada 


– Protocolos: 3964(R), maestro Modbus (RTU), esclavo Modbus (RTU), Freeport y USS 
mediante instrucciones 


● Funciones de sistema soportadas 


– Actualización de firmware 


– Datos identificativos I&M0 


– Reparametrización en RUN de la CPU (mediante instrucciones) 


– Alarmas de diagnóstico 


Más información 
Encontrará más información sobre las características del CM PtP en el manual de funciones 
CM PtP - Configuraciones para acoplamientos punto a punto 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093). 


Encontrará más información sobre la configuración del ET 200SP y de los módulos 
correspondientes en el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


2.2 Accesorios 


Accesorios ET 200SP  
Encontrará accesorios y piezas de repuesto para el ET 200SP en el manual de sistema  
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


Catálogo online 
Encontrará otras referencias del ET 200SP en Internet 
(http://www.siemens.com/industrymall), en el catálogo online y el sistema de pedidos online. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://www.siemens.com/industrymall�
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2.3 Funciones 


Introducción 
El módulo de comunicaciones permite un intercambio de datos entre sus autómatas 
programables o equipos y otros autómatas programables o equipos así como la conexión de 
distintos dispositivos de varios fabricantes mediante un acoplamiento punto a punto. 


Funcionalidad del CM PtP 
El módulo de comunicaciones CM PtP ofrece la siguiente funcionalidad: 


● Interfaz RS232 y RS422/485 


● Velocidad de transferencia de datos: 300 a 115200 bits/s 


● Longitud máxima de telegrama: 2 Kbytes 


● Protocolos de transmisión: Freeport, 3964(R) y Modbus 


  Nota 


El protocolo USS se puede realizar con las instrucciones contenidas en STEP 7 
(TIA Portal). 


Componentes de hardware de un acoplamiento punto a punto  
Para un acoplamiento punto a punto con el CM PtP se necesitan determinados 
componentes de hardware. 


 
Componente Función 
Sistema de automatización ... contiene la CPU, junto con la interfaz PROFINET y, en su caso, la 


periferia descentralizada, y ejecuta el programa de usuario. 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP ... contiene la periferia descentralizada. 
Módulo de interfaz (IM) ... conecta el sistema de periferia descentralizada ET 200SP con 


PROFINET IO y es compatible con todos los módulos de periferia 
ET 200SP. 


módulo de comunicaciones CM PtP ... se comunica con un interlocutor a través de la interfaz (punto a 
punto). 


BaseUnit (6ES7193-6BP00-0xA0) ... conecta el módulo de comunicaciones con el sistema de periferia 
y la tensión de alimentación. 


Módulo servidor ... Termina la configuración del ET 200SP 
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Entorno del sistema 
El módulo de comunicaciones puede emplearse en los siguientes entornos del sistema: 


 
Aplicaciones posibles Componentes necesarios Configuración 
Operación descentralizada en un 
sistema S7-1500 


• CPU 151x 
• IM 155-6 
• CM PtP 
• Fuente de alimentación (opcional) 


STEP 7 (TIA Portal) 


Operación descentralizada en un 
sistema S7-300/400 


• CPU 31x / CPU 41x 
• IM 155-6 
• CM PtP 
• BaseUnit 


STEP 7 (TIA Portal) 
STEP 7 con integración de un archivo 
GSD 


Operación descentralizada en un 
sistema de automatización de otro 
fabricante 


• Sistema de automatización de otro 
fabricante 


• IM 155-6 
• CM PtP 


Archivo GSD que se importa o instala 
en el sistema de ingeniería 1) 


1) Encontrará más información sobre el uso del módulo de comunicaciones en un sistema 
ajeno en el manual de programación y de manejo CM PtP en servicio con controlador 
PROFINET (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59062563). 


Más información 
Encontrará más información sobre la configuración y programación del módulo de 
comunicaciones CM PtP en el manual de funciones CM PtP - Configuración para 
acoplamientos punto a punto 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093) y en el sistema de 
información del TIA Portal. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59062563�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093�
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2.4 Características de las interfaces 


Interfaces del CM PtP 
El CM PtP dispone de las siguientes interfaces, cuya conexión se establece a través de la 
respectiva BaseUnit (ver asignación en Interfaz RS232 y RS422/485 del módulo de 
comunicación  (Página 17)): 


● Interfaz RS232 


● Interfaz RS422/485 


2.4.1 Características de la interfaz RS232 


Interfaz RS232, definición 
La interfaz RS232 es una interfaz de tensión cuya función es la transmisión serie de datos.  


Interfaz RS232, características 
La interfaz RS232 responde a las siguientes características y cumple los siguientes 
requisitos: 


 
Clase Interfaz de tensión 
Bornes de la BaseUnit Bornes con conexión al módulo electrónico (ver asignación en Interfaz 


RS232 y RS422/485 del módulo de comunicación  (Página 17)) 
Señales RS232 TXD, RXD, RTS, CTS, DTR, DSR, RI, DCD, GND; todas con aislamiento 


galvánico del bus de fondo y la tensión de carga 
Máx. velocidad de 
transferencia de datos 


115,2 kbits/s 


Longitud máxima de 
cable 


15 m, tipo de cable LIYCY 9 x 0,14 


Norma DIN 66020, DIN 66259, EIA-RS 232C, CCITT V.24/V.28 
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Señales RS232 
La tabla siguiente muestra el significado de las distintas señales cualificadoras RS232.  


Tabla 2- 1 Señales de la interfaz RS232 


Señal Denominación Significado 
TXD Transmit Data Datos de transmisión; en estado de reposo, el módulo de comunicaciones mantiene la 


línea de transmisión en el estado lógico "1". 
RXD Receive Data Datos de recepción; en estado de reposo, el interlocutor mantiene la línea de recepción 


en el estado lógico "1". 
RTS Request To Send Petición de transmisión 


RTS en "ON": módulo de comunicaciones preparado para enviar; señaliza al 
interlocutor que hay datos listos para ser enviados. 
RTS en "OFF": El módulo de comunicaciones no envía datos 


CTS Clear To Send Autorización de transmisión 
CTS en "ON": señaliza al interlocutor la disponibilidad de recepción 
CTS en "OFF": señaliza al interlocutor la no disponibilidad de recepción 


DTR Data Terminal Ready DTR en "ON": módulo de comunicaciones encendido y listo para entrar en 
funcionamiento 
DTR en "OFF": módulo de comunicaciones apagado y no listo para entrar en 
funcionamiento 


DSR Data Set Ready DSR en "ON": el interlocutor señaliza que está listo para entrar en funcionamiento 
DSR en "OFF": interlocutor apagado y no listo para entrar en funcionamiento 


RI Ring Indicator Llamada entrante en caso de conexión de un módem 
DCD Data Carrier Detect Señal portadora en caso de conexión de un módem. El interlocutor señaliza con un 


nivel alto que detecta los datos que le llegan por la línea. 
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2.4.2 Características de la interfaz RS422/485 


Interfaz RS422/485, definición 
La interfaz RS422/485 (X27) es una interfaz diferencial cuya función es la transmisión serie 
de datos.  


Interfaz RS422/485, características 
La interfaz RS422/485 (X27) responde a las siguientes características y cumple los 
siguientes requisitos: 


 
Clase Interfaz de diferencia de tensión 
Bornes de la BaseUnit Bornes con conexión al módulo electrónico (ver asignación en Interfaz 


RS232 y RS422/485 del módulo de comunicación  (Página 17)) 
Señales RS422 T (A), R (A), T (B), R (B), GND; todas las señales con aislamiento galvánico 


del bus de fondo y la tensión de carga 
Señales RS485: R/T (A), R/T (B), GND; todas las señales con aislamiento galvánico del bus 


de fondo y la tensión de carga  
Máx. velocidad de 
transferencia de datos: 


115,2 kbits/s 


Máx. longitud de 
cable: 


1200 m; tipo de cable LIYCY 3 x 2 x 0,14. T(A)/T(B) y R(A)/R(B) trenzado 
por pares. 


Norma: DIN 66259 partes 1 y 3, EIA-RS422/485, CCITT V.11 
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Conexión 3
3.1 Interfaz RS232 y RS422/485 del módulo de comunicación 


Ocupación de pines 


Tabla 3- 1 Conexión RS232 


Asignación de pines de la 
BaseUnit del módulo de 
comunicaciones 


Pin Denominación Entrada/Salida Significado 


1 TXD Transmit Data Salida Datos de transmisión 
2 RXD Receive Data Entrada Datos de recepción 
3 RTS Request To Send Salida Activar sección de 


transmisión 
4 CTS Clear To Send Entrada Listo para transmitir 
5 DTR Data Terminal Ready Salida Terminal listo 
6 DSR Data Set Ready Entrada Listo para funcionar 
7 DCD Data Carrier Detect Entrada Nivel de señal de 


recepción 
8 RI Ring Indicator Entrada Llamada entrante 


 


9+10 PE Ground - GND Tierra funcional (libre 
de potencial) 


Vista frontal 
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Tabla 3- 2 Conexión RS422/485 


Asignación de pines de la 
BaseUnit del módulo de 
comunicaciones 


Pin Denominación Entrada/Salida Significado 


11 T (A) -  Salida Datos de transmisión (modo a cuatro hilos) 
12 R (A) -  


T(A)/R(A) 
Entrada 
Entrada/salida 


Datos de recepción (modo a cuatro hilos) 
Datos de transmisión / recepción  
(modo a dos hilos) 


13 T (B) + Salida Datos de transmisión (modo a cuatro hilos) 
14 R (B) +  


T(B)/R(B) 
Entrada 
Entrada/salida 


Datos de recepción (modo a cuatro hilos) 
Datos de transmisión / recepción  
(modo a dos hilos) 


 


15+16 PE Ground - GND Tierra funcional (libre de potencial) 


Vista frontal 


 
 


 Nota 


El módulo de comunicaciones debe cablearse siempre con la alimentación desconectada.  
 


Más información 
Encontrará más información sobre la conexión de los módulos en el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


3.2 Reglas de configuración 


Consideraciones 
Deben observarse las reglas generales de configuración (véase Manual de funciones 
Instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566)). 


Para cumplir los valores CEM (compatibilidad electromagnética) el blindaje de los cables 
debe colocarse sobre una barra de pantallas. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566�
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Parámetros/área de direcciones 4
4.1 Parametrización 


Introducción 
El módulo de comunicaciones se configura y parametriza con STEP 7 (TIA Portal a partir de 
la versión V12) o con STEP 7 con integración de un archivo GSD. 


Más información 
El manual de producto del módulo de comunicaciones se complementa con el manual de 
funciones CM PtP - Configuración para acoplamientos punto a punto 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093) y el sistema de información 
del TIA Portal.  


Allí encontrará información sobre los siguientes temas: 


● Modos de operación 


● Búfer de recepción 


● Control del flujo de datos 


● Seguridad de transmisión 


● Transmisión de datos específica del protocolo 


● Programación y configuración en STEP 7 (TIA Portal) 


● Instrucciones específicas del módulo 


● Diagnóstico 


4.2 Comportamiento en caso de STOP de la CPU 
Durante la transición del controlador de nivel superior (CPU) a STOP se cancelarán las 
transmisiones en curso.  


Los telegramas del búfer de recepción se conservan. Con la parametrización 
correspondiente en el cuadro de diálogo de propiedades del módulo se puede borrar 
automáticamente el búfer de recepción del módulo de comunicaciones durante el arranque 
de la CPU. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093�
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4.3 Área de direcciones 


Área de direcciones del módulo de comunicaciones  
El tamaño de las direcciones de entrada del módulo de comunicaciones es de 8 bytes. Las 
direcciones de entrada se asignan automáticamente para cada módulo de comunicaciones 
cuando se define la configuración de dispositivos en STEP 7 (TIA Portal). Las direcciones 
de salida no son necesarias. 


Identificación de hardware (no puede configurarse libremente) 
El identificador de hardware (identificador HW) se asigna automáticamente para cada 
módulo de comunicaciones cuando se define la configuración de dispositivos en STEP 7 
(TIA Portal).  


El identificador HW se emite junto con los avisos de diagnóstico para poder localizar el 
módulo. Además, en el S7-1500 la identificación de HW se requiere en las instrucciones de 
comunicaciones para identificar el módulo de comunicaciones. En el S7-300/400, el módulo 
de comunicaciones se identifica por la dirección inicial de los datos de entrada. 
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Programar 5
 


Relación de las instrucciones  
La comunicación entre la CPU, el módulo de comunicaciones y un interlocutor se desarrolla 
a través de instrucciones especiales y los protocolos soportados por los módulos de 
comunicaciones correspondientes. Las instrucciones gestionan el intercambio de datos 
entre la CPU y el módulo de comunicaciones. Deben llamarse cíclicamente desde el 
programa de usuario. La transmisión de datos tiene lugar de forma asíncrona a lo largo de 
varios ciclos. 


En el módulo de comunicaciones se produce la conversión de los protocolos de transmisión. 
A través del protocolo se adapta la interfaz del módulo de comunicaciones a la interfaz del 
interlocutor. 


 
Instrucción Significado 
Port_Config La instrucción Port_Config permite configurar parámetros básicos de la 


interfaz de forma dinámica.  
Send_Config  La instrucción Send_Config (parametrización de transmisión) permite 


configurar dinámicamente parámetros de transmisión serie de un protocolo. 
Receive_Config  La instrucción Receive_Config (configuración de recepción) permite 


configurar dinámicamente parámetros de recepción serie de un protocolo.  
P3964_Config La instrucción P3964_Config (configuración de protocolo) permite configurar 


los parámetros del procedimiento 3964(R) de forma dinámica. 
Send_P2P  La instrucción Send_P2P permite enviar datos a un interlocutor.  
Receive_P2P  La instrucción Receive_P2P permite recibir datos de un interlocutor.  
Receive_Reset La instrucción Receive_Reset permite borrar el búfer de recepción del 


módulo de comunicaciones.  
Signal_Get La instrucción Signal_Get permite leer las señales cualificadoras RS232.  
Signal_Set La instrucción Signal_Set permite activar las señales cualificadoras RS232.  
Get_Features La instrucción Get_Features permite leer funciones avanzadas soportadas 


por el módulo de comunicaciones.  
Set_Features La instrucción Set_Features permite activar funciones avanzadas 


soportadas por el módulo de comunicaciones.  
USS_Port_Scan La instrucción USS_Port_Scan permite la comunicación a través de la red 


USS. 
USS_Drive_Control La instrucción USS_Drive_Control permite intercambiar datos con un 


accionamiento. 
USS_Read_Param La instrucción USS_Read_Param permite leer parámetros desde el 


accionamiento. 
USS_Write_Param La instrucción USS_Write_Param permite modificar los parámetros del 


accionamiento. 
Modbus_Comm_Load La instrucción Modbus_Comm_Load permite configurar el puerto del 


módulo de comunicaciones para Modbus RTU. 
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Instrucción Significado 
Modbus_Master La instrucción Modbus_Master permite comunicarse a través del puerto PtP 


en calidad de maestro Modbus. 
Modbus_Slave La instrucción Modbus_Slave permite comunicarse a través del puerto PtP 


en calidad de esclavo Modbus. 


Las instrucciones forman parte de STEP 7 (TIA Portal). Encontrará las instrucciones en la Task Card 
"Instrucciones", en Comunicación > Procesador de comunicaciones. 


Más información 
Encontrará más información sobre la programación del módulo de comunicaciones en el 
manual de funciones CM PtP - Configuraciones para acoplamientos punto a punto 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093).  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093�
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Mensajes de error y de avisos de sistema 6
 


Indicadores LED del módulo de comunicaciones 
La figura siguiente muestra los indicadores LED del módulo de comunicaciones CM PtP. 


 
① Indicador LED DIAG 
② Indicador LED TX 
③ Indicador LED RX 
④ Indicador LED PWR 


Figura 6-1 Vista CM PtP (sin BaseUnit) 
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Significado del indicador LED para DIAG 
 


LED 


DIAG 


Significado Solución 


 
encendido 


CM parametrizado y listo para funcionar --- 


 
parpadea 


CM en el arranque, aún no parametrizado --- 


 
parpadea 


Indicador de error; alarma de diagnóstico (Break) Evalúe el diagnóstico y corrija el error. 1) 


1) Encontrará más información sobre el arranque y el diagnóstico del módulo de 
comunicaciones en el manual de funciones CM PtP - Configuraciones para acoplamientos 
punto a punto (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093).  


Significado de los indicadores LED para TXD/RXD 
 


LED 


TX RX 


Significado Solución 


 
parpadea 


 
apagado 


Interfaz envía --- 


 
apagado 


 
parpadea 


Interfaz recibe --- 


 


Significado del indicador LED para PWR 
 


LED 


PWR 


Significado Solución 


 
encendido 


Power ON (hay tensión de alimentación) --- 


 
apagado 


Power OFF (no hay tensión de alimentación) Compruebe la alimentación eléctrica del grupo de 
carga 


 


Más información 
Encontrará más información sobre el arranque y el diagnóstico del módulo de 
comunicaciones en el manual de funciones CM PtP - Configuraciones para acoplamientos 
punto a punto (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093�
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Datos técnicos 7
Datos técnicos del módulo de comunicación CM PtP 
 


 6ES7137-6AA00-0BA0 
Nombre del tipo de producto ET 200SP CM PtP 
Información general  
• Datos I&M Sí; I&M 0 


Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V12.0/V12.0 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP2 y superiores con archivo GSD 
PROFIBUS a partir de versión GSD/revisión GSD - / - 
PROFINET, versión GSD/revisión GSD o sup. V2.3 
Forma constructiva/montaje  
• Posibilidad de montaje en perfil Sí, perfil normalizado 


Tensión de alimentación  
Tipo de tensión de alimentación 24 V DC 
• Valor nominal (DC) 24 V 


• Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V 


• Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 


• Protección contra inversión de polaridad Sí 


Intensidad de entrada  
• Consumo de corriente (valor nominal) 29 mA 


Potencia disipada  
• Potencia disipada, típ. 0,7 W 


Área de direcciones  
Área de direcciones ocupada  
• Entradas 8 bytes 


Interfaces  
1. Interfaz  
Interfaz física  
• RS 232 Sí 


• RS 422 Sí 


• RS 485 Sí 
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 6ES7137-6AA00-0BA0 
Interfaz física  
RS 232  
• Velocidad de transferencia, máx. 115,2 kbits/s 


• Longitud de cable, máx. 15 m 


Señales cualificadoras RS-232 RTS, CTS, DTR, DSR, RI, DCD 
RS 485  
• Velocidad de transferencia, máx. 115,2 kbits/s 


• Longitud de cable, máx. 1200 m 


RS 422  
• Velocidad de transferencia, máx. 115,2 kbits/s 


• Longitud de cable, máx. 1200 m 


• Conexión dúplex a 4 hilos Sí 


• Conexión multipunto a 4 hilos Sí 


Protocolos  
Protocolos integrados  
Freeport  
• Longitud de telegrama, máx. 2 kbytes 


• Bits por carácter 7 ó 8 


• Nº de bits parada 1 o 2 bits 


• Paridad ninguna, par, impar, siempre 1, siempre 0, 
cualquiera 


3964(R)  
• Longitud de telegrama, máx. 2 kbytes 


• Bits por carácter 7 ó 8 


• Nº de bits parada 1 o 2 bits 


• Paridad ninguna, par, impar, siempre 1, siempre 0, 
cualquiera 


Maestro Modbus RTU  
Área de direcciones 1 a 247, ampliada: 1 a 65.535 
• Cantidad máx. de esclavos 32 


Esclavo Modbus RTU  
Área de direcciones 1 a 247, ampliada: 1 a 65.535 
Búfer de telegramas  
• Memoria en búfer para telegramas 4 kbytes 


• Cantidad de telegramas almacenables en 
búfer 


255 







 Datos técnicos 
   


Módulo de comunicación CM PtP (6ES7137-6AA00-0BA0) 
Manual de producto, 01/2013, A5E03790794-01 27 


 6ES7137-6AA00-0BA0 
Alarmas/diagnósticos/información de estado  
Alarmas  
• Alarma de diagnóstico Sí 


• Alarma de proceso No 


Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
• Rotura de hilo Sí 


LED de diagnóstico  
• Vigilancia de la tensión de alimentación Sí; PWR-LED verde 


• Para diagnóstico de módulo Sí; DIAGLED verde/rojo 


• Recepción, RxD Sí; LED verde 


• Transmisión, TxD Sí; LED verde 


Aislamiento galvánico  
• entre bus de fondo e interfaz Sí 


Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (Aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Ensayo de tipo) 
Condiciones ambientales  
Temperatura de empleo  
• Posición de montaje horizontal, mín. 0 °C 


• Posición de montaje horizontal, máx. 60 °C 


• Posición de montaje vertical, mín. 0 °C 


• Posición de montaje vertical, máx. 50 °C 


Operación descentralizada  
• En SIMATIC S7-300 Sí 


• En SIMATIC S7-400 Sí 


• En SIMATIC S7-1200 No 


• En SIMATIC S7-1500 Sí 


• En controlador Profinet estándar Sí 


Dimensiones  
• Anchura 15 mm 


• Altura 73 mm 


• Profundidad 58 mm 







Datos técnicos  
  


 Módulo de comunicación CM PtP (6ES7137-6AA00-0BA0) 
28 Manual de producto, 01/2013, A5E03790794-01 


 6ES7137-6AA00-0BA0 
Pesos  
• Peso, aprox. 30 g 


Encontrará más datos técnicos generales sobre SIMATIC ET 200SP en el manual de 
sistema  Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792�
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Croquis acotado A
 


Este anexo incluye el croquis acotado del módulo de comunicaciones alojado en una 
BaseUnit y montado en el perfil normalizado. Deben tenerse en cuenta las dimensiones al 
montarlo en armarios, salas de equipos, etc. (BaseUnit: 6ES7193-6BP00-0xA0). 


 
Figura A-1 Croquis acotado del módulo de comunicaciones CM PtP 







Croquis acotado  
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Ⓟ 02/2015 Sujeto a cambios sin previo aviso 


Copyright © Siemens AG 2013 - 2015. 
Reservados todos los derechos 


Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto viene a complementar el manual de sistema Sistema de 
periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). Las funciones que 
conciernen al sistema de periferia descentralizada ET 200SP en general están descritas en 
dicho manual. 


La información contenida en el presente manual de producto, en el manual de sistema y en 
los manuales de funciones permite poner en marcha el sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
al respecto en (http://support.automation.siemens.com). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


 
La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Applications & Tools 
Applications & Tools le apoya con distintas herramientas y ejemplos a la hora de resolver 
sus tareas de automatización. Las soluciones se presentan como interacción de varios 
componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará Applications & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor del SIMATIC Selection Tools y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool





 


 Módulo de comunicaciones IO-Link Master CM 4xIO-Link (6ES7137-6BD00-0BA0) 
8 Manual de producto, 02/2015, A5E03856848-AC 


 Descripción del producto 2 
2.1 Características 


Referencia 
6ES7137-6BD00-0BA0 


Vista del módulo 


 
① Tipo y nombre del módulo ⑦ Clase de función 
② LED para diagnóstico ⑧ Identificación por color del tipo de módulo 
③ Código QR ⑨ Versión de función y firmware 
④ Esquema de conexión ⑩ Código de color para selección de las etiquetas de 


identificación por color 
⑤ LED indicadores de estados y errores ⑪ Referencia 
⑥ LED de tensión de alimentación   


Figura 2-1 Vista del módulo de comunicaciones IO-Link Master CM 4xIO-Link 
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Características 
El módulo tiene las siguientes características técnicas: 


● IO-Link Master según la especificación para IO-Link V1.1 


● Módulo de comunicaciones serie con 4 puertos (canales) 


● Velocidades de transmisión de datos COM1 (4,8 kBd), COM2 (38,4 kBd), COM3 
(230,4 kBd) 


● Modo SIO (modo IO estándar) 


● Apropiado para la conexión de hasta 4 dispositivos IO-Link (conexión a 3 hilos) o bien  
4 actuadores o encóders estándar 


● Diagnóstico parametrizable por puertos 


 


El módulo soporta las siguientes funciones: 


Tabla 2- 1 Dependencias de la versión de las funciones del módulo 


Función Versión de firmware del 
módulo 


Actualización de firmware a partir de V1.0 
Datos de identificación y mantenimiento I&M a partir de V1.0 
PROFIenergy a partir de V1.0 
Parametrización de los parámetros IO-Link mediante S7-PCT a partir de V1.0 
Sustitución del módulo con backup de datos automático sin ingeniería 
para el maestro y el dispositivo IO Link. 


a partir de V1.0 


Time-based IO (sellado de tiempo) a partir de V2.0 
Área de direcciones variable para datos de E/S con hasta 32 bytes de 
entradas y 32 bytes de salidas 


a partir de V2.0 


Área de direcciones variable para datos de E/S con hasta 144 bytes 
de entradas y 128 bytes de salidas 


a partir de V2.1 
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El módulo puede utilizarse con las siguientes herramientas de ingeniería: 


Tabla 2- 2 Herramientas de ingeniería en función de la versión de firmware del módulo 


Versión de firmware 
del módulo 


S7-PCT STEP 7  
(TIA Portal) 


STEP 7 V5.5 Archivo GSD 


V1.0 (en estación 
PROFINET) 


a partir de V3.0 a partir de V12 
SP1 


a partir de V5.5 
SP3 con 


HSP0231 V1.0 
y superior 


X 


V1.0.3 (en estación 
PROFIBUS) 


a partir de V3.1 a partir de V13 a partir de V5.5 
SP3 con 


HSP0231 V1.0 
y superior 


X 


V2.0 a partir de V3.2 a partir de V13  
(Time-based IO 


solo con  
CPU S7-1500) 


a partir de V5.5 
SP3 con 


HSP0231 V1.0 
y superior 


(sin  
Time-based IO) 


X 
(sin  


Time-based IO) 


V2.1 a partir de V3.3 y  
SupportedModules.xml 


V1.2 


a partir de V13 
SP1 con 


HSP0136 V1.0 
y superior 


(Time-based IO 
solo con  


CPU S7-1500) 


a partir de V5.5 
SP4 con 


HSP0231 V4.0 
y superior 


(sin  
Time-based IO) 


X 
(sin  


Time-based IO) 


Accesorios 
Los siguientes accesorios son compatibles con el módulo y no están incluidos en el volumen 
de suministro: 


● Tiras rotulables 


● Etiquetas de identificación por color 


● Etiqueta de identificación por referencia 


● Conexión de pantalla 


Consulte también 
Encontrará información sobre los accesorios en el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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2.2 Funciones 
IO-Link es una conexión punto a punto entre un maestro y un dispositivo. En el maestro  
IO-Link se pueden emplear como dispositivos sensores/actuadores convencionales o 
inteligentes a través de cables estándar sin apantallar con alimentación a 3 hilos probada. 
IO-Link es compatible con versiones anteriores de los sensores/actuadores digitales 
convencionales. Los canales de estado de conexión y de datos se presentan en la 
acreditada tecnología de 24 V DC. 


Referencia 
Encontrará más información al respecto en el manual de funciones Sistema IO-Link 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/65949252). 


2.3 Sustitución del módulo de comunicaciones IO-Link Master 
CM 4xIO-Link con el elemento de codificación electrónico 


Al retirar el módulo de comunicaciones de la BaseUnit, una parte del elemento de 
codificación electrónico permanece en la BaseUnit. En esta parte están almacenados los 
parámetros del IO-Link Master CM 4xIO-Link y los parámetros de los dispositivos IO-Link. 
Cuando se enchufa un maestro IO-Link nuevo (no parametrizado), el maestro IO-Link 
adopta los parámetros del elemento de codificación electrónico. 


 


 PRECAUCIÓN 


Extracción e inserción 


No enchufe el módulo de comunicaciones IO-Link Master CM 4xIO-Link con la carga 
conectada, pues podría provocar situaciones peligrosas en la instalación. 


La consecuencia pueden ser daños en el ET 200SP. 


Enchufe y desenchufe el módulo de comunicaciones IO-Link Master CM 4xIO-Link solo 
con la carga desconectada. 


 


Referencia 
Para más información sobre el tema "Elemento de codificación", consulte el manual de 
sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293), en el capítulo referido al 
cambio de tipo de un módulo de periferia. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/65949252

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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2.4 Time-based IO 
Time-based IO se encarga de que las señales se emitan con un tiempo de reacción preciso 
y definido. Combinando las entradas y salidas es posible p. ej., medir con precisión los 
productos trasladados o dosificar líquidos a la perfección. 


A partir de la versión de firmware V2.0.0, el maestro IO-Link soporta la función Time-based 
IO. Los dispositivos IO-Link conectados con funcionalidad de sello de tiempo se 
parametrizan como de costumbre con el SIMATIC S7 Port Configuration Tool (S7-PCT). En 
S7-PCT, configure los parámetros necesarios en la ficha "Ports", apartado "Operation 
mode": 


● IO-Link_Time_based_IO_IN 


● IO-Link_Time_based_IO_OUT 


● IO-Link_Time_based_IO_INOUT 


 


La función Time-based IO se puede utilizar con maestros IO-LInk con 32 bytes de datos de 
E/S. Time-based IO no asiste áreas de datos de E/S mayores. 


 


 Nota 
Función de sellado de tiempo 


La función de sellado de tiempo requiere un orden definido de las direcciones (mapeo). 


Si el espacio de direcciones requerido ya está ocupado, deberá desplazar la ordenación de 
los datos de usuario de los dispositivos IO-Link en el espacio de direcciones del maestro  
IO-Link.  


En el manual de funciones High-precision input/output with Time-based IO se explica cómo 
desplazar los datos de usuario en el espacio de direcciones. 


 


Referencia 
Encontrará más información sobre Time-based IO en el manual de funciones High precision 
input/output with Time-based IO 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/82527590). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/82527590
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2.5 Restablecimiento de los ajustes de fábrica del módulo de 
comunicaciones 


Efectos del restablecimiento de los ajustes de fábrica 
La función "Restablecer configuración de fábrica" permite inicializar los parámetros del 
módulo de comunicaciones IO-Link Master CM 4xIO-Link que se ajustaron con S7-PCT. 


Tras restablecer la configuración de fábrica, el módulo de comunicaciones IO-Link Master 
CM 4xIO-Link queda parametrizado del siguiente modo: 


● Los puertos están en modo DI. 


● Los puertos se representan en las direcciones relativas 0.0…0.3. 


● El PortQualifier está desactivado. 


● Los datos I&M 1 a 3 están borrados. 


● El elemento de codificación electrónico se ha borrado (si existe) 


 


 Nota 


Los parámetros del dispositivo están borrados y se restablece el estado de fábrica. 


Si desmonta un módulo de comunicación IO-Link Master CM 4xIO-Link, restablezca la 
configuración de fábrica antes de guardarlo en almacén. 


 


Procedimiento 
Para restablecer la configuración de fábrica proceda como se describe en la Ayuda en 
pantalla de S7-PCT. 
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 Conexión 3 
3.1 Asignación de conexiones 


 
Asignación de conexiones del módulo de comunicaciones IO-Link Master CM 4xIO-Link  


(6ES7137-6BD00-0BA0) 
Borne Asignación Borne Asignación Explicaciones BaseUnits1 Etiqueta de 


identificación 
por color 


1 C1 2 C2 • Cn: Señal de  
comunicación, DI, DQ 


• RES: reservado, no se 
puede asignar 


• USn: Tensión de  
alimentación (positiva) 


• M: Masa 


A0 


 
CC04 
6ES7193- 
6CP04-2MA0 


3 C3 4 C4 
5 RES 6 RES 
7 RES 8 RES 
9 US1 10 US2 
11 US3 12 US4 
13 M 14 M 
15 M 16 M 
L+ 24VDC M Masa 


 


 
Ejemplos de conexión 


Modo de operación IO-Link Modo de operación DI Modo de operación DQ 


 
  


1 véase también el manual Sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 


 


 ATENCIÓN 


Alimentación interna del sensor 


Para la alimentación del dispositivo IO-Link (L+/L-) utilice exclusivamente la tensión de 
alimentación proporcionada por el módulo de comunicaciones IO-Link Master  
CM 4xIO-Link (USn/M). 


 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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3.2 Esquema de principio 
La figura siguiente muestra el esquema de principio del módulo de comunicaciones 
IO-Link Master CM 4xIO-Link. 


 
Figura 3-1 Esquema de principio 
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 Parámetros/área de direcciones 4 
4.1 Parámetros 


Parámetros archivo GSD 
La tabla siguiente muestra los parámetros del módulo de comunicaciones IO-Link Master 
CM 4xIO-Link. 


Tabla 4- 1 Parámetros (archivo GSD) 


Parámetros Rango Ajuste  
predeterminado 


Reparametrización 
en RUN 


Campo de  
actuación 


Diagnóstico Falta  
tensión de  
alimentación L+ 


• bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Módulo 


Puerto de diagnóstico 1 • bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Puerto  
(canal) 


Puerto de diagnóstico 2 • bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Puerto  
(canal) 


Puerto de diagnóstico 3 • bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Puerto  
(canal) 


Puerto de diagnóstico 4 • bloquear 
• habilitar 


bloquear sí Puerto  
(canal) 


Grupo de potencial • Utilizar el grupo de 
potencial del  
módulo izquierdo 


• Permitir nuevo 
grupo de potencial 


Utilizar el grupo 
de potencial del 
módulo izquierdo 


no Módulo 
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4.2 Explicación de los parámetros 


Diagnóstico Falta tensión de alimentación L+ 
Habilitación del aviso de diagnóstico si la tensión de alimentación L+ falta o es demasiado 
baja. 


Diagnóstico puerto 1 a puerto 4 
Este parámetro permite habilitar el diagnóstico individualmente para cada uno de los  
4 puertos IO-Link. 


Rige la siguiente asignación: 


● Puerto 1 → Canal 1 


● Puerto 2 → Canal 2 


● Puerto 3 → Canal 3 


● Puerto 4 → Canal 4 


Grupo de potencial 
Con el parámetro "Grupo de potencial" se especifica si el módulo está enchufado en una 
BaseUnit clara u oscura. 


Un grupo de potencial comienza siempre con un módulo de periferia enchufado en una 
BaseUnit clara. Todos los módulos que le siguen a la derecha y que están enchufados en 
BaseUnits oscuras pertenecen al mismo grupo de potencial, ya que las BaseUnits negras se 
alimentan de las BaseUnits claras. 


El grupo de potencial finaliza con una BaseUnit clara o al final de la estación. 


Consulte también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Área de direcciones 


Espacio de direcciones del módulo de comunicaciones IO-Link Master CM 4xIO-Link 
El tamaño de las direcciones de entrada y salida del módulo de comunicaciones IO-Link 
Master CM 4xIO-Link de la versión de firmware V1.0 es de 32 bytes, respectivamente. A 
partir de la versión de firmware V2.0, los módulos soportan un espacio de direcciones 
variable para datos de E/S. La asignación de las direcciones de los dispositivos IO-Link se 
define en S7-PCT.  


En la tabla siguiente encontrará los ajustes posibles de los espacios de direcciones 
soportados para los datos de E/S: 
 
Espacio de direcciones soportado para 
datos de E/S 


IO-Link Master 
con firmware V1.0 


IO-Link Master 
con firmware V2.0 


IO-Link Master 
con firmware V2.1 


1 byte de entrada/1 byte de salida  X X 
2 bytes de entrada/2 bytes de salida  X X 
8 bytes de entrada/8 bytes de salida  X X 
16 bytes de entrada/16 bytes de salida  X X 
32 bytes de entrada/32 bytes de salida X X X 
64 bytes de entrada/64 bytes de salida   X  
144 bytes de entrada1/128 bytes de 
salida 


  X 


 1 El espacio de direcciones de 144 bytes de entrada abarca, además de los 128 bytes de datos de 
proceso, información de calidad (Port-Qualifier). 


 


 


 Nota 
Uso del IO-Link Master CM 4xIO-Link con datos de E/A > 32 bytes 


Los módulos de interfaz IM 155-6 PN HF/ST con versión de firmware V3.0 como máximo 
soportan datos de E/S solo hasta 32 bytes. Si utiliza el IO-Link Master CM 4xIO-Link con 
datos de E/S > 32 bytes, necesitará el módulo de interfaz IM 155-6 PN HF/ST con versión 
de firmware V3.1 o superior. 
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 Avisos de diagnóstico 5 
5.1 Indicadores de estados y errores 


Indicadores LED 


 
① Diagnóstico (DIAG) (verde/rojo) 
② Estado de puerto (Cn) (verde) 
③ Estado de canal (Qn) (verde) 
④ Error de puerto (Fn) (rojo) 
⑤ Tensión de alimentación L+ 


(PWR) 
(verde) 


n - Número de canal 


Figura 5-1 Indicadores LED 
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Significado de los indicadores LED 
Las tablas siguientes muestran el significado de los indicadores de estados y errores. Las 
soluciones para los avisos de diagnóstico se indican en el capítulo Avisos de diagnóstico 
(Página 22). 


LED DIAG 


Tabla 5- 1 Indicación de errores del LED DIAG 


DIAG Significado 


 
apagado 


Alimentación del bus de fondo del ET 200SP incorrecta 


 
parpadea 


Módulo no parametrizado 


 
encendido 


Módulo parametrizado pero no hay diagnóstico de módulo 


 
parpadea 


Módulo parametrizado y hay diagnóstico de módulo 


LED Cn 


Tabla 5- 2 Indicadores de estado de los LED C1, C2, C3 y C4 


C1, C2, C3 o C4 Significado 


 
apagado 


Puerto desactivado o en modo SIO 


 
parpadea 


Puerto en modo IO-Link, , dispositivo no conectado o 
puerto no conectado con el dispositivo configurado 


 
encendido 


Puerto en modo IO-Link, dispositivo conectado 


LED Qn 


Tabla 5- 3 Indicadores de estado de los LED Q1, Q2, Q3 y Q4 


Q1, Q2, Q3 o Q4 Significado 


 
apagado 


Señal del proceso = 0 en modo SIO, desactivado o en modo  
IO-Link 


 
encendido 


Señal del proceso = 1 en modo SIO 
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LED Fn 


Tabla 5- 4 Indicadores de estado de los LED F1, F2, F3 y F4 


F1, F2, F3 o F4 Significado 


 
apagado 


No hay error 


 
encendido 


Error 


LED PWR 


Tabla 5- 5 Indicador de estado del LED PWR 


PWR Significado 


 
apagado 


Falta tensión de alimentación L+ 


 
encendido 


Tensión de alimentación L+ aplicada 
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5.2 Avisos de diagnóstico 
 


Los errores de módulo solo se indican en forma de diagnóstico (estado del módulo) en 
modo IO-Link. 


Tabla 5- 6 Tipos de error 


Aviso de di-
agnóstico 


Código 
de error 


Significado (código de error IO-Link) Maestro 
IO-Link 


Dispositivo 
IO-Link 


Cortocircuito 1H • Cortocircuito en los cables al proceso en el dispositivo IO-Link 
(1804H) 


X  


• Cortocircuito en el dispositivo IO (7710H)  X 


Subtensión 2H • Tensión de alimentación demasiado baja (5111H, 5112H)  X 


Sobretensión 3H • Tensión de alimentación demasiado alta (5110H)  X 


Sobretemperatura 5H • Exceso de temperatura en el maestro (1805H) X  


• Exceso de temperatura en el dispositivo (4000H, 4210H)  X 


Rotura de hilo 6H • Ningún dispositivo IO-Link conectado 
• El cable de señal al dispositivo IO-Link está roto. 
• El dispositivo IO-Link no se puede comunicar debido a otro error 


(1800H). 


X  


Rebase por  
exceso 


7H • Rango de las variables de proceso excedido (8C10H) 
• Rango de medida excedido (8C20H) 


 X 


Rebase por  
defecto 


8H • Rango de la variable de proceso insuficiente (8C30H)  X 


Error 9H • Todos los códigos de error de IO-Link no indicados aquí se re-
presentan en este error de PROFIBUS DP. 


 X 


Error de para-
metrización 


10H • No se ha podido parametrizar el maestro IO-Link (1882H, 1883H) 
• Dispositivo incorrecto (1802H) 
• Fallo de memoria (1886H) 


X 
 


 


• No se ha parametrizado correctamente el dispositivo (6320H, 
6321H, 6350H) 


 X 


Falta tensión de 
alimentación. 


11H • Falta tensión de alimentación L+ para el dispositivo (1806H) 
• Tensión de alimentación L+ para el dispositivo demasiado baja 


(<20 V) (1807H) 


X  


Fusible  
defectuoso 


12H • Fusible defectuoso en el dispositivo (5101H)  X 
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Aviso de di-
agnóstico 


Código 
de error 


Significado (código de error IO-Link) Maestro 
IO-Link 


Dispositivo 
IO-Link 


Desconexión de 
emergencia 


19H • Error grave (es necesario sustituir el maestro) (1880H) X  


Error externo 1AH • Error durante el almacenamiento de datos (1809H, 180AH, 
180BH, 180CH, 180DH) 


• Error de coherencia en el elemento de codificación electrónica 
(1885H) 


• El dispositivo IO-Link tiene más de 6 errores al mismo tiempo 
(1808H) 


X  
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 Especificaciones técnicas 6 
 


 


Datos técnicos del módulo de comunicaciones IO-Link Master CM 4xIO-Link 
 


 6ES7137-6BD00-0BA0 
Nombre del producto ET 200SP, CM 4xIO-Link 
Información general  
Versión de firmware V2.1 
Función del producto  
Datos I&M Sí 
Ingeniería con  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrado desde 
versión 


V13 SP1 / - 


STEP 7 configurable/integrado desde versión V5.5 SP3 / V5.5 SP4 (en el modo de  
compatibilidad Firmware V1.0) 


PROFIBUS desde versión GSD/revisión GSD - / GSD a partir de la revisión 5 
PROFINET a partir de versión GSD/revisión GSD V2.3 / - 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Rango admisible, límite inferior (DC) 19,2 V; 20,5 V cuando se usa IO-Link, ya que la 


tensión de alimentación de los dispositivos 
IO-Link en el maestro debe ser de al menos 20 
V. 


Rango admisible, límite superior (DC) 28,8 V 
Protección contra inversión de polaridad Sí 
Intensidad de entrada  
Consumo de corriente, máx. 45 mA; sin carga 
Alimentación de encóders  
Número de salidas 4 
Intensidad de salida, valor nominal 200 mA 
Potencia disipada  
Potencia disipada, típ. 1 W 
Salidas digitales  
Longitud de cable  
Longitud de cable sin apantallar, máx. 20 m; vale también para cables apantallados 
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 6ES7137-6BD00-0BA0 
IO-Link  
Número de puertos 4 
Número de puertos  
• De ellos, controlables simultáneamente 4 


Protocolo IO-Link 1.0 Sí 
Protocolo IO-Link 1.1 Sí 
Velocidad de transferencia 4,8 kbaudios (COM1); 38,4 kbaudios (COM2), 


230,4 kbaudios (COM3) 
Tiempo de ciclo, mín. 2 ms; dinámico, depende de la longitud de datos 


útiles 
Tamaño de los datos de proceso, entrada por 
puerto 


32 bytes; máx. 


Tamaño de los datos de proceso, entrada por 
módulo 


144 bytes; máx. 


Tamaño de los datos de proceso, salida por  
puerto 


32 bytes; máx. 


Tamaño de los datos de proceso, salida por  
módulo 


128 bytes; máx. 


Tamaño de memoria para parámetros de  
dispositivo 


2 kB; para cada puerto 


Longitud de cable sin apantallar, máx. 20 m; máx. 
Modos de operación  
IO-Link Sí 
DI Sí 
DO Sí; máx. 100 mA 
Conexión de los dispositivos IO-Link  
Tipo de puerto A Sí 
Modo isócrono  
Modo isócrono (aplicación sincronizada hasta el 
borne) 


Sí; solo con PROFINET 


Equidistancia Sí 
Tiempo de ciclo de bus (TDP), mín. 250 µs 
Jitter, máx. 36 µs; típ. +/- 
Alarmas/diagnósticos/información de estado  
Indicador de estado Sí 
Alarmas  
Alarma de diagnóstico Sí, el diagnóstico de puerto solo está disponible 


en el modo IO-Link. 
Avisos de diagnóstico  
Diagnóstico Sí 
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí 
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 6ES7137-6BD00-0BA0 
LED de diagnóstico  
Vigilancia de la tensión de alimentación Sí; LED PWR verde 
Indicador de estado de canal Sí; por cada canal, un LED verde para el estado 


de canal Qn (modo SIO) y el estado de puerto Cn 
(modo IO-Link) 


Para diagnóstico de canales Sí; LED Fn rojo 
Para diagnóstico de módulo Sí; LED DIAG verde/rojo 
Aislamiento galvánico  
Aislamiento galvánico de canales  
Entre los canales No 
Entre los canales y el bus de fondo Sí 
Diferencia de potencial admisible  
Entre circuitos diferentes 75 V DC/60 V AC (aislamiento básico) 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 30 g 


Vista esquemática del tiempo de reacción 
La figura siguiente muestra el tiempo de reacción opara IO-Link sin Time-based IO. 


 
Figura 6-1 Tiempo de ciclo para IO-Link sin Time-based IO 


Croquis acotado 
Ver Manual de producto ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300) 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58532597/133300
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 Anexo A 
A.1 Registro de parámetros 


Parametrización en el programa de usuario 
Es posible reparametrizar los módulos durante el funcionamiento. 


Modificar parámetros durante el funcionamiento 
Los parámetros del módulo se encuentran en el juego de datos 128. Con la instrucción 
WRREC es posible transferir los parámetros modificables al módulo. En esta operación no 
se modifican los parámetros ajustados en la CPU con STEP 7. 


Instrucción para parametrización 
El programa de usuario dispone de la siguiente instrucción para la parametrización del 
módulo de comunicaciones IO-Link Master CM 4xIO-Link: 


Tabla A- 1 Instrucción para parametrización 


Instrucción Aplicación 
SFB 53 "WRREC" Transferencia de los parámetros modificables al módulo direccionado del 


ET 200SP. 


 
 


 Nota 


Si transfiere parámetros no válidos al módulo con la instrucción SFB 53 "WRREC", el 
módulo rechazará los parámetros transferidos y utilizará el último juego de parámetros 
válido. 


 


Mensaje de error 
En caso de error se devuelve el siguiente valor de retorno: 


Tabla A- 2 Mensaje de error 


Código de error Significado 
80B1H Error en la longitud de datos 
80E0H Error en la información del encabezado 
80E1H Error de parámetro 
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Estructura del juego de datos 128 


Tabla A- 3 Parámetros IO-Link 


Offset Designación Tipo Ajuste  
predeterminado 


Descripción 


0 Versión 1 byte 0x02 Muestra la estructura del juego de datos 
0x02 para el maestro IO-Link según IO-Link 
V1.1. 


1 Longitud de 
parámetro 


1 byte 0x02 Longitud de parámetro (2 bits + 2 headers) 


Parámetros de inicio IO-Link 
2 Diagnóstico de 


puerto 
(Por1 1 … n) 


1 byte 0x00 Activación del diagnóstico para el puerto  
1... n 


3 Características 
del módulo 


1 byte 0x00 Diagnóstico de tensión de carga 


 


Tabla A- 4 Juego de datos: Versión 


Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 
reservado Major Version (00) Minor Version (0010) 


 


Tabla A- 5 Juego de datos: Diagnóstico de puerto 


Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 
reservado EN_Port4 EN_Port3 EN_Port2 EN_Port1 


 EN_Portx: 
0 = Diagnóstico desactivado 
1 = Diagnóstico activado 


 


Tabla A- 6 Juego de datos: Características del módulo 


Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 
reservado EN_L+: reservado 


 EN_L+: 
0 = sin diagnóstico cuando no hay tensión 
1 = Diagnóstico cuando L+ está conectada 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual incluye consignas e indicaciones que hay que tener en cuenta para su propia seguridad, así como 
para evitar daños materiales. Las consignas que afectan a su seguridad personal se destacan mediante un 
triángulo de advertencia, las relativas solamente a daños materiales figuran sin triángulo de advertencia. De 
acuerdo al grado de peligro las advertencias se representan, de mayor a menor peligro, como sigue: 


 PELIGRO 
significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, se producirá la muerte o lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, puede producirse la muerte o lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales 
leves. 


 


 ATENCIÓN 
significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se presentan varios niveles de peligro siempre se utiliza la advertencia del nivel más alto. Si se advierte de 
daños personales con un triángulo de advertencia, también se puede incluir en la misma indicación una 
advertencia de daños materiales. 


Personal calificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
calificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la misma, 
particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su capacitación y 
experiencia, el personal calificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Tenga en cuenta lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Nos hemos cerciorado de que el contenido de la publicación coincide con el hardware y el software en ella 
descritos Sin embargo, como nunca pueden excluirse divergencias, no nos responsabilizamos de la plena 
coincidencia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema "Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP". Las funciones que afectan de forma general a ET 200SP se 
encuentran en el manual de sistema "Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es)". 


Las informaciones del presente manual de producto y del manual de sistema permiten poner 
en marcha el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es
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Guía de documentación 1
 


 
El siguiente apartado indica la documentación adicional que se necesita para el uso del 
maestro AS-i CM ST. 
La documentación para el sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET200SP se divide 
en tres áreas. 
Esta división le permite acceder específicamente al contenido que desee. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada 
SIMATIC ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le presta asistencia a la hora de 
configurar y programar. 


Información acerca del dispositivo 
Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 


Información general 
Los manuales de funciones contienen exhaustivas descripciones sobre temas generales 
relacionados con el sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej., 
diagnóstico, comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 
El siguiente apartado indica la documentación adicional que se necesita para el uso del 
maestro AS-i CM ST. 
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Documentación para el sistema de periferia descentralizada ET 200SP con el maestro AS-i CM ST 


 
Imagen 1-1 Ejemplo de configuración del sistema 


Tabla 1- 1 Documentación para el sistema de periferia descentralizada ET 200SP con el maestro AS-i CM ST 


N.° Componente Documentación Contenidos más  
importantes 


① Sistema SIMATIC ET 200SP Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es)  
Periferia descentralizada SIMATIC 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-
simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx) 


• Pasos previos a la 
instalación 


• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en servicio 
• Datos técnicos 


② BaseUnits SIMATIC ET 200SP BaseUnits 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/59753521)  


• Conexión 
• Datos técnicos 


En la información de producto se documentan los cambios y las ampliaciones de los 
manuales. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/59753521
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 Consignas de seguridad 2 
 


 


Consignas de seguridad importantes 
 


 ADVERTENCIA 


La no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños materiales graves 


Para el funcionamiento en entornos con grado de contaminación 2 
 


 ADVERTENCIA 


La no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños materiales graves 


En caso de uso en atmósferas potencialmente explosivas conforme a Class I, Division 2 o 
Class I, Zone 2, debe montar el equipo dentro de un armario eléctrico o una carcasa. Para 
cumplir la directiva de la UE 94/9 (ATEX95), la carcasa debe satisfacer al menos los 
requisitos de IP54 según EN 60529. 


 


 ADVERTENCIA 


Peligro de explosión; la no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños 
materiales graves 


En un entorno ligeramente inflamable o combustible no deben conectarse cables al equipo 
ni extraerse de él. 


 


 ADVERTENCIA 


Peligro de explosión; la no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños 
materiales graves 


No desconecte el equipo de cables que conduzcan tensión hasta garantizar que en el 
entorno no existen atmósferas potencialmente explosivas. 


 


 ADVERTENCIA 


Peligro de explosión; la no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños 
materiales graves 


La sustitución de componentes puede perjudicar la aptitud para Class I, Division 2 o 
Class I, Zone 2. 


 


 ADVERTENCIA 


Peligro de explosión; la no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños 
materiales graves 


No abra el equipo mientras la tensión de alimentación esté conectada. 
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 ADVERTENCIA 


La no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños materiales graves 


El equipo está dimensionado para el funcionamiento con muy baja tensión de seguridad, 
MBTS (Safety Extra Low Voltage, SELV) conectable directamente a través de una 
alimentación con potencia limitada (Limited Power Source, LPS). 


Por esta razón, a las conexiones de alimentación solo deben aplicarse muy bajas 
tensiones de seguridad (MBTS/SELV) con potencia limitada (Limited Power Source, LPS) 
conforme a IEC 60950-1, EN 60950-1, VDE 0805-1. 


La alimentación del equipo debe ajustarse a NEC Class 2 según el National Electrical 
Code (r) (ANSI/NFPA 70). 


 


 ADVERTENCIA 


La no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños materiales graves 


Adopte medidas para evitar sobretensiones transitorias de más del 40% de la tensión 
nominal. Esto queda garantizado si los equipos funcionan exclusivamente con MBTS/SELV 
(muy baja tensión de seguridad). 


 


 PRECAUCIÓN 


La no observancia puede causar daños materiales y lesiones 


Este quipo solo es adecuado para el uso en atmósferas conformes a Class I, Zone 2, 
Groups A, B, C, D, y no para el uso en atmósferas potencialmente explosivas. 


 


 PRECAUCIÓN 


La no observancia puede causar daños materiales y lesiones 


Este equipo solo es adecuado para el uso en atmósferas conformes a Class I, Zone 2, 
Group IIC, y no para atmósferas potencialmente explosivas. 
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Vista general de productos 3
3.1 Características del maestro AS-i CM ST 


Referencia 
3RK7137-6SA00-0BC1 


Breve introducción a AS-Interface 
AS-Interface o Actuator-Sensor Interface (interfaz actuador-sensor), abreviado como AS-i, 
es un sistema de bus de campo para uso industrial que permite transferir señales digitales y 
analógicas entre el controlador y la máquina o el proceso en tiempo real. El sistema puede 
utilizarse tanto para señales estándar como para señales de seguridad. 
AS-Interface está diseñado para conectar los actuadores y los sensores al controlador con 
la máxima sencillez, flexibilidad y eficacia. 
El sistema consta de un maestro AS-i y hasta 62 esclavos AS-i, que pueden enchufarse 
fácilmente en cualquier punto con el cable plano AS-i amarillo o conectarse mediante 
bornes. El cable AS-i puede tener una longitud de hasta 100 m con cualquier topología; el 
Extension Plug adicional permite ampliar esta longitud hasta los 200 m. El sistema también 
puede ampliarse usando repetidores. 
Además, puede conectarse una fuente de alimentación AS-i al cable, de manera que los 
esclavos y los sensores conectados puedan recibir tensión de empleo sin cableado 
adicional. Los actuadores suelen recibir tensión a través de un cable de 24 V, ya que casi 
siempre necesitan una potencia mayor que los sensores. 
Un esclavo AS-i digital típico tiene hasta 4 entradas y hasta 4 salidas. Los esclavos se 
instalan directamente en la instalación lo más cerca posible de los sensores o actuadores, 
de manera que los cables de conexión puedan ser muy cortos. La conexión al cable 
plano AS-i se realiza preferentemente por perforación del aislamiento, a fin de que el 
montaje pueda llevarse a cabo sin errores en el menor tiempo posible. Para las señales de 
seguridad se dispone de esclavos Safety y de módulos para el procesamiento de seguridad 
de las señales. Asimismo, se ofrecen esclavos analógicos y aparamenta completa con 
esclavo AS-i integrado. 
Por lo general, la tensión continua suministrada por la fuente de alimentación AS-i es de 
30 V DC para poder utilizar sin problemas sensores con una tensión asignada de 24 V en un 
cable AS-i más largo aunque se produzca una caída de tensión. Dado que el cable AS-i 
transfiere tanto la tensión continua de empleo como las señales de comunicación 
moduladas, para separar ambas formas de tensión se incluye una unidad de 
desacoplamiento de datos en la fuente de alimentación AS-i. 
En lugar de la fuente de alimentación AS-i de fácil manejo, puede utilizarse también una 
fuente de alimentación estándar si el cable AS-i se conecta a través de un módulo de 
desacoplamiento de datos aparte. Si se utiliza una fuente de alimentación estándar de 
24 V DC, debe asegurarse de que los componentes y sensores AS-i conectados estén 
dimensionados para el uso con una tensión proporcionalmente menor. 


Encontrará información adicional en Internet: AS-Interface (http://www.siemens.com/as-
interface). 



http://www.siemens.com/as-interface

http://www.siemens.com/as-interface
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Uso del módulo 
El módulo maestro AS-i CM ST es un módulo de comunicación para el uso en el sistema de 
periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP. 


El maestro AS-i CM ST tiene una carcasa de módulo ET 200SP de 20 mm de ancho. Para 
el uso en el ET 200SP se necesita una BaseUnit (BU). El maestro AS-i CM ST puede 
enchufarse en BaseUnits (BU) del tipo C0. 


En una estación SIMATIC ET 200SP pueden enchufarse varios maestros AS-i CM ST. Cada 
maestro AS-i CM con la versión de firmware V1.0 ocupa 32 bytes del área de 
direccionamiento de E/S. A partir de la versión de firmware V1.1, el maestro AS-i CM ST 
soporta hasta 288 bytes del área de direccionamiento de E/S. El número de módulos 
maestros AS-i posibles depende del área máxima de direccionamiento del módulo de 
interfaz (IM) utilizado del ET 200SP o de la CPU ET 200SP utilizada. 


En una estación SIMATIC ET 200SP con módulo de interfaz estándar IM 155-6 PN ST y un 
área de direccionamiento máxima de 256 bytes pueden enchufarse hasta ocho 
maestros AS-i CM ST (ajustando el área de direccionamiento de E/S a 32 bytes). 


En una estación SIMATIC ET 200SP con un módulo de interfaz High Feature IM 156-
6 PN HF y un área de direccionamiento máxima de 1440 bytes, es posible insertar muchos 
más módulos. 


Si hay otros módulos disponibles en el ET 200SP, el área de direccionamiento disponible se 
reduce y, consecuentemente, también el número máximo de módulos maestros AS-i. 
Acortando el área de direccionamiento de E/S del módulo maestro AS-i CM ST puede 
aumentarse el número máximo de módulos. 


Encontrará más información en el Manual del sistema ET 200SP 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/84133942). 


En general, el módulo maestro AS-i CM ST puede combinarse con todos los módulos de 
interfaz ET 200SP; si existe alguna excepción, estará documentada en la información sobre 
el producto que acompaña a la autorización de suministro del módulo de interfaz. 


En general, el módulo maestro AS-i CM ST a partir de la versión de firmware V1.1 puede 
combinarse con todos los módulos de CPU ET 200SP a partir de la versión de firmware 
V1.8; si existe alguna excepción, estará documentada en la información sobre el producto 
que acompaña a la autorización de suministro del módulo CPU. 


Los módulos de interfaz y los módulos de CPU se diferencian, entre otras cosas, por el 
número máximo de módulos de periferia, la longitud de la imagen de proceso de E/S en la 
estación y la longitud de la memoria imagen de proceso de E/S por módulo de periferia. Los 
datos técnicos de los módulos de interfaz y los módulos de CPU pueden limitar la selección 
de los parámetros posibles del módulo maestro AS-i CM ST. Tenga en cuenta 
especialmente que la longitud de la imagen de proceso de E/S del módulo maestro AS-
i CM ST debe elegirse de modo que no se rebase por exceso la longitud máxima de la 
memoria imagen de proceso de E/S del módulo de interfaz o del módulo de CPU. 



https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/84133942
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Vista del módulo 


 
Imagen 3-1 Vista del módulo maestro AS-i CM ST 


Propiedades  
● Características técnicas 


– Maestro AS-i conforme a especificación AS-Interface 3.0 


– Transmisión de valores de E/S digitales en la memoria imagen de proceso cíclica 


– Transferencia de valores de E/S analógicos en la memoria imagen cíclica de proceso 
(a partir de la versión de firmware V1.1) o mediante comunicación acíclica de 
registros (juegos de datos). 


– Posibilidad de conexión de pulsador de configuración mediante bornes 


● Funciones admitidas 


– Datos identificativos I&M 


– Actualización del firmware 


– Configuración del maestro AS-i y de los esclavos AS-i mediante registros 
(lectura/escritura o interfaz de comandos) 


El módulo puede utilizarse con las siguientes versiones de ingeniería: 


Tabla 3- 1 Dependencias de las versiones de ingeniería del maestro AS-i CM ST 


Versión del firmware del 
módulo 


STEP 7 (TIA Portal) STEP 7 V5.5 Archivo GSD 


V1.0 V12 o superior V5.5 SP3 HF5 o superior X 
V1.1 V13 SP1 o superior V5.5 SP3 HF5 o superior X 
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Para más información, ver las notas sobre el producto: Maestro AS-i CM ST 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/72865595) 


Tabla 3- 2 Dependencias de la versión para las funciones del maestro AS-i CM ST 


Función Versión del firmware del módulo 
Configuración en STEP 7 (TIA Portal) a partir de V12 V1.0 o superior 
Archivo GSD (PROFIBUS) V1.0 o superior 
Archivo GSD (PROFINET) V1.0 o superior 
Acceso a través de registros de comando V1.0 o superior 
Estructura de la memoria imagen de proceso: 32 bytes V1.0 o superior 
Transmisión de valores de E/S digitales en la memoria imagen de proceso cíclica V1.0 o superior 
Transmisión de valores de E/S analógicos mediante transferencia de registros V1.0 o superior 
Actualización del firmware V1.0 o superior 
Detección de direcciones repetidas V1.0 o superior 
Programación automática de direcciones con escritura manual del código ID1 V1.0 o superior 
Escritura del código ID1 en la dirección AS-i "0" V1.0 o superior 
Configuración en STEP 7 (TIA Portal) a partir de V13 SP1 V1.1 o superior 
Información de estado para todos los esclavos del sistema maestro AS-i (TIA Portal) V1.1 o superior 
Diagnóstico de dispositivo detallado (TIA Portal) V1.1 o superior 
Configuración en STEP 7, V5.5 o superior V1.1 o superior 
Control de opciones (Configuración futura) V1.1 o superior 
Esclavo proxy V1.1 o superior 
Estructura de la memoria imagen de proceso: hasta 288 bytes, longitud ajustable V1.1 o superior 
Transmisión de valores de E/S analógicos mediante datos de proceso V1.1 o superior 
Área de direccionamiento variable de los datos de E/S V1.1 o superior 
Programación automática de direcciones con escritura automática del código ID1 V1.1 o superior 
Escritura de ID1 en esclavo AS-i con dirección de destino V1.1 o superior 
Detección automática de direcciones repetidas opcional para tensión AS-i de 24 V o 
30 V 


V1.1 o superior 


Accesorios 
Con el módulo pueden utilizarse los siguientes componentes: 


● Tiras de rotulación 


● Placa de características 


 



https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/72865595
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3.2 Estados operativos del maestro AS-i CM ST 
El maestro AS-i puede encontrarse en dos estados operativos: 


● "Configuración" 


● "Modo Protegido" 


"Configuración"  
El "Modo Configuración" puede utilizarse para poner en marcha una instalación AS-i. 
También puede utilizarse el "Modo Configuración" para el modo productivo. En tal caso, no 
está establecida la configuración de bus AS-i, por lo que no será posible emitir mensajes de 
error si se modifica la configuración del bus. 


En STEP 7 puede conmutar el maestro AS-i del "Modo Protegido" al "Modo Configuración". 
El LED "CM" (Configuration Mode) se encenderá en verde. 


En el "Modo Configuración", el maestro AS-i puede intercambiar datos con cada 
esclavo AS-i conectado al cable AS-i, excepto con los esclavos AS-i con dirección "0". El 
maestro AS-i detecta y activa inmediatamente los nuevos esclavos AS-i que se añaden y los 
incluye en el intercambio cíclico de datos. Los datos de proceso digitales de los 
esclavos AS-i conectados se guardan en la memoria imagen de proceso a partir de una 
dirección base configurable de acuerdo con un esquema fijo, ver "Trasmisión de valores AS-
i digitales (Página 52)". La imagen de proceso digital de las entradas de esclavos no 
disponibles se rellena con el valor sustitutivo "0". Solo puede accederse a datos de proceso 
analógicos mediante comunicación de registros. 


En el "Modo Configuración", los errores de configuración de los esclavos AS-i no se 
notifican mediante alarma a la estación superior y no se señalizan con el LED "DIAG". 


"Modo Protegido"  
 En el "Modo Protegido", el maestro AS-i solo intercambia datos con los esclavos AS-i 
configurados. Cuando se producen cambios en la estructura del bus, se generan 
automáticamente mensajes de error si el diagnóstico está habilitado. Ver 
"Parametrizar/direccionar (Página 47)". 


 La configuración puede realizarse: 


● Configurando los esclavos AS-i en el proyecto STEP 7 (Configuración del esclavo AS-i 
en STEP 7 (Página 32)) 


● Adoptando la configuración de esclavos con la función online "ES → DEBE" en STEP 7 
(Adopción de la configuración de esclavos (Página 40)) 


● Abriendo la interfaz de comandos en el programa de usuario de SIMATIC con los 
siguientes comandos: 


– Ajustar_datos_configuración_reales (Store_Actual_Configuration) (Página 116) 


– Escribir_configuración_completa (Página 134) 


● Por medio del pulsador "SET" conectado (Configuración de los esclavos AS-i mediante el 
pulsador "SET" (Página 36)) 


Una vez configurado el esclavo AS-i en el proyecto STEP 7, se conmuta automáticamente al 
"Modo Protegido". 







Vista general de productos  
3.2 Estados operativos del maestro AS-i CM ST 


 Maestro AS-Interface: maestro AS-i CM ST (3RK7137-6SA00-0BC1) 
20 Manual de producto, 05/2015, A5E02655262040A/RS-AB/002 


Conmutación entre el "Modo Configuración" y el "Modo Protegido" 
● Conmutando el modo de operación mediante "Funciones online del TIA Portal 


(Página 39)". 


● Abriendo la interfaz de comandos en el programa de usuario de SIMATIC con el 
comando "Ajustar_modo_operación (Set_Operation_Mode) (Página 121)". 


● Por medio del pulsador "SET" conectado (Configuración de los esclavos AS-i mediante el 
pulsador "SET" (Página 36)). 


La conmutación no es posible si los esclavos AS-i se han configurado en el proyecto 
STEP 7 y la CPU se encuentra en el modo de operación RUN. 
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3.3 Actualización del firmware 


Realizar una actualización del firmware 
Encontrará información sobre la realización de una actualización del firmware en el manual 
del sistema ET 200SP. 


 


 Nota 


Tras actualizar el firmware, documente la versión de firmware actual sobre la carcasa del 
maestro AS-i CM ST. 


 


Encontrará todas las actualizaciones de firmware en Internet para su descarga 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/108742051). 


Tenga especialmente en cuenta las indicaciones del artículo de descarga sobre cómo 
realizar la actualización de firmware. 


Comportamiento de los LED durante la actualización del firmware 
Durante la actualización del firmware, los LED muestran el siguiente comportamiento: 


● DIAG parpadea en rojo 


● PWR se enciende en verde 


● El resto de LED AS-i están apagados 


 


 Nota 
Tensión de alimentación durante la actualización del firmware 


La tensión AS-i y la tensión de alimentación de la estación ET 200SP no deben 
desconectarse durante una actualización del firmware. 


 


Comportamiento de los LED tras concluir una actualización del firmware correctamente 
Si se utiliza el TIA Portal, cuando la transferencia del firmware finaliza sin errores aparece el 
aviso de que ha sido correcta. Es imprescindible confirmar el aviso con el botón antes de 
continuar. Si no se confirma, el estado de los LED no variará, con lo que la actualización de 
firmware no estará completa y deberá repetirse.  


Si se utiliza STEP 7 V5.5 (Classic), no se emite ningún aviso a continuación, y el estado de 
los LED cambia de forma automática. 


Cuando una actualización del firmware concluye correctamente, se actualiza el estado de 
los LED: 


● DIAG parpadea en rojo hasta que se desconecta y conecta de nuevo la tensión AS-i 


● PWR se enciende en verde 


● El resto de LED AS-i están encendidos 



https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/108742051
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 ADVERTENCIA 


Paso intermedio obligatorio en caso de actualización de firmware de un maestro AS-
i CM ST con FW V1.0 utilizando una CPU ET 200SP 


Si no se cumple, hará que el módulo maestro AS-i CM ST se quede sin función, un estado 
que no puede solucionarse. 


Si desea actualizar un módulo maestro AS-i CM ST con FW V1.0 a una versión de 
firmware superior y para ello utiliza una configuración de ET 200SP con una CPU 
ET 200SP en lugar de un módulo de interfaz (IM), es imprescindible que efectúe el 
siguiente paso intermedio: 


Una vez actualizado el estado de los LED, debe extraerse el módulo maestro AS-i CM ST 
de la BaseUnit ET 200SP. En lugar de extraerlo, también pueden desconectarse la 
tensión AS-i y la tensión de 24 V del ET 200SP. Aproximadamente un minuto después de 
extraer el módulo, aparece un mensaje de error en el TIA Portal que anuncia que el acceso 
online al módulo ya no es posible. Confirme el mensaje de error. A continuación, vuelva a 
insertar el módulo en la BaseUnit o vuelva a conectar las tensiones. 


Repita ahora la actualización de firmware, saltándose el paso intermedio descrito aquí. 


El paso intermedio no es obligatorio en los siguientes casos: 
• Actualización del firmware de un módulo maestro AS-i CM ST con FW V1.1 o superior 


activa 
• Utilización de una configuración de ET 200SP con un módulo de interfaz PROFINET 


(IM) y una conexión PROFINET con una CPU SIMATIC compatible 
• Utilización de una configuración de ET 200SP con un módulo de interfaz PROFIBUS 


(IM) y una conexión PROFIBUS con una CPU SIMATIC compatible 
 


 Nota 


Para utilizar el módulo maestro AS-i CM ST en una configuración de ET 200SP con una 
CPU ET 200SP en lugar de un módulo de interfaz (IM), se aplican los siguientes requisitos 
mínimos para las versiones de firmware y software: 
• Módulo maestro AS-i CM ST con FW V1.1 o superior 
• CPU ET 200SP con FW V1.8 o superior (CPU 1510SP-1 PN, CPU 1510SP F-1 PN, 


CPU 1512SP-1 PN, CPU 1512SP F-1 PN, Open Controller CPU 1515SP PC) 
• Configuración con STEP 7 V13 SP1 actualización 4 o superior 


 


 Nota 
Reinicio tras una actualización del firmware 


Tras una actualización del firmware es necesario desconectar y volver a conectar la tensión 
AS-i para que se active el firmware nuevo. 


Antes de reiniciar, espere a que se actualice el estado de los LED. De lo contrario, la 
actualización de firmware no estará completa y deberá repetirse. 
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Comportamiento de los LED en caso de error durante la actualización del firmware 
Si se produce un error durante la actualización del firmware, los LED adoptan el siguiente 
estado: 


● DIAG parpadea en rojo 


● PWR se enciende en verde 


● El resto de LED AS-i muestran el estado AS-i y no son relevantes en este momento 


En ese caso, desconecte la tensión AS-i y vuelva a conectarla, repitiendo después la 
actualización del firmware. 
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 Conexión 4 
4.1 Asignación de bornes 


Requisitos 
Para la conexión se necesita una BaseUnit: 


● Tipo C0 (BaseUnit de color claro, p. ej., referencia 6ES7193-6BP20-0DC0) 


Tenga en cuenta que, dentro de un grupo de BaseUnits para AS-i compuesto de BaseUnits 
de colores claros y oscuros, solo deben combinarse módulos maestros AS-i CM ST y F-
CM AS-i Safety ST. Otros módulos de periferia de ET 200SP deben estar siempre 
separados del grupo de BaseUnits para AS-i mediante BaseUnits de color claro. 


Excepción:  


Las BaseUnits con barras de alimentación sin conexión con los bornes del módulo de 
periferia enchufable pueden utilizarse en un grupo de BaseUnits para AS-i. Entre estas 
BaseUnits se incluyen las siguientes BaseUnits de color oscuro con un ancho de montaje de 
20 mm: 


● BU20-P12+A0+4B (BU tipo B1) 


● BU20-P12+A0+0B (BU tipo D0) 


● BU20-P8+A4+0B (BU tipo F0) 


Asegúrese de que las tensiones externas de BaseUnits contiguas no se conecten bajo 
ningún concepto a los módulos AS-i. 


 


 ADVERTENCIA 


Conexión de la BaseUnit solo a una muy baja tensión de seguridad con limitación de la 
tensión de salida a máx. 40 V en caso de defecto 


Conecte la BaseUnit solo a una fuente de alimentación AS-i que cumpla las condiciones 
indicadas en el capítulo "Esquema básico (Página 27)", apartado "Fuentes de alimentación 
utilizables para AS-Interface". La conexión a una tensión superior puede provocar la 
muerte, lesiones graves y daños materiales importantes.  
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Asignación general de las conexiones 


Tabla 4- 1 Asignación de bornes del maestro AS-i CM ST 


Borne Asignación Explicación 
1 SET1 Conexión del pulsador "SET" (opcional), 


ver "Configuración de los esclavos AS-i mediante el pulsador "SET" (Página 36)" 2 SET2 
3 RES Reservado 
4 RES Reservado 
5 RES Reservado 
6 RES Reservado 


1L, 2L 1) ASI+ Conexión del cable AS-i, polaridad positiva 
1N, 2N 1) ASI- Conexión del cable AS-i, polaridad negativa 


 1) Los bornes tienen una conexión pasante en la BaseUnit. 


Conexión de un pulsador externo "SET" 
En los bornes "SET1" y "SET2" del maestro AS-i puede conectarse un pulsador "SET". Esto 
permite adoptar la configuración real de los esclavos AS-i conectados como configuración 
teórica (ES). Esta función se inicia cerrando el contacto del pulsador en los bornes "SET1" y 
"SET2". 


La longitud máxima del cable entre el borne y el pulsador "SET" es de 0,5 m. 


Utilice dos cables paralelos para la conexión del pulsador (no incluidos en el volumen de 
suministro). 


Ver también 
Manual de sistema "Sistema de periferia descentralizada ET 200SP" 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es) 


Manual de producto "BaseUnits ET 200SP" 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521/0/es) 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521/0/es
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4.2 Esquema básico 


Esquema básico 


 
Imagen 4-1 Esquema básico del maestro AS-i CM ST 


1L, 2L tienen una conexión pasante en la BaseUnit. 


1N, 2N tienen una conexión pasante en la BaseUnit. 


Conexión con barras de potencia 
El maestro AS-i CM ST permite conectar: 


● 1L y la barra de potencia P1 


● 1N y la barra de potencia P2 


La intensidad máxima permitida es de 4 A. Con el paso de 4 A, se aplica el siguiente rango 
de temperatura ambiente reducido: 


● Con un perfil soporte montado en horizontal, máximo 55 °C 


● Con un perfil soporte montado en vertical, máximo 50 °C 
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Si deben procesarse señales de seguridad en el cable AS-i, puede disponerse, al lado 
derecho de la BaseUnit de color claro tipo C0 con el módulo maestro AS-i CM ST, una 
BaseUnit de color oscuro tipo C1 a la que se enchufe un módulo de seguridad F-CM AS-
i Safety ST. El cable AS-i se tiende desde la BaseUnit de color claro hasta la BaseUnit de 
color oscuro a través de las barras de potencia, de manera que el módulo F-CM AS-
i Safety ST esté conectado a la red AS-i del maestro sin cableado adicional.  


No está permitido transmitir la tensión AS-i desde los bornes de conexión frontales de la 
BaseUnit de color oscuro, ya que una toma de corriente de este tipo puede provocar una 
sobrecarga en los módulos.  


Conecte el cable AS-i con la fuente de alimentación AS-i y los esclavos AS-i solo a los 
bornes 1L, 2L (ASI+) y 1N, 2N (ASI-) de la BaseUnit de color claro. 


Para más información sobre el procesamiento de seguridad, consulte el manual de producto 
"Módulo Failsafe F-CM AS-i Safety ST 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/90265988)". 


Fuentes de alimentación utilizables para AS-Interface 
Una fuente de alimentación conectada debe tener las siguientes propiedades: 


● Tensión nominal de salida 30 V DC (AS-Interface Standard) o 24 V DC (AS-i Power24V) 


● Estándar PELV/SELV (MBTP/MBTS: muy baja tensión de protección/seguridad) 


● Ondulación residual < 250 mVpp 


● Límite de la tensión de salida a un máximo de 40 V en caso de fallo 


Las fuentes de alimentación de Siemens para AS-Interface cumplen estos requisitos (ver 
instrucciones de servicio de la fuente de alimentación). 


Utilice una fuente de alimentación AS-Interface (con desacoplamiento de datos integrado) o 
una combinación de fuente de alimentación estándar y módulo de desacoplamiento de 
datos.  


Si se utiliza AS-i Power24V, a causa de una reducción de tensión existen restricciones en la 
longitud de los cables (cable AS-i máx. 50 m) y en la compatibilidad de los componentes 
AS-i y los sensores/actuadores conectados. 


Otras indicaciones: 


● Manual de sistema de AS-Interface 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/26250840/0/en) 


● FAQ "Compatibilidad para AS-i Power24V" 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42806066) 


Alimentación 
El maestro AS-i CM ST se alimenta por completo de la tensión AS-i. Únicamente la 
conexión de bus de fondo interna con la estación ET 200SP (incluido el LED DIAG) se 
alimenta a través de la tensión de empleo de la estación ET 200SP.  


Si falla la tensión de empleo de la estación ET 200SP, la comunicación entre el maestro AS-
i y los esclavos AS-i prosigue sin interrupción, aunque las salidas de los esclavos AS-i se 
resetean a cero. 



https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/90265988

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/26250840/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42806066
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Configuración 5
5.1 Requisitos 


Introducción 
El usuario debe configurar y parametrizar la estación ET 200SP y el maestro AS-i CM ST 
incluido en ella con STEP 7 o el software de configuración de otro fabricante. 


Configuración del maestro AS-i CM ST 
La configuración en STEP 7 o en otro software de configuración es necesaria para utilizar el 
maestro AS-i CM ST en ET 200SP. Aquí hay que diferenciar entre la configuración básica 
necesaria del maestro AS-i y la configuración opcional de los esclavos AS-i. 


El módulo puede configurarse con STEP 7 o con un archivo GSD. Dependencias de la 
versión: 


Tabla 3-1 Dependencias de las versiones de ingeniería del maestro AS-i CM ST (Página 17) 
 


 Nota 
Maestro AS-i CM ST en el catálogo de hardware de STEP 7 


Si el módulo maestro AS-i CM ST en la versión de firmware utilizada no está incluido en el 
catálogo de hardware de STEP 7  , se necesita un "Hardware Support Package". Este HSP 
puede instalarse desde Internet a través de la correspondiente función de STEP 7.  


Para más información al respecto, consulte la documentación y la ayuda en pantalla de 
STEP 7. 


 


 


 
Instalación del HSP en STEP 7 V5.5 (Classic)  "HW Config" > menú "Herramientas" > 


"Instalar actualizaciones HW" 
Instalación del HSP en STEP 7 V13 (TIA Portal)  Menú "Herramientas" > "Support  


Packages" 


Para más información a este respecto y para descargar el HSP, consulte Internet 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/108742051). 


Descarga del archivo GSD en Internet: 


Archivo GSD PROFINET (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/57138621) 


Archivo GSD PROFIBUS (https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/73016883) 


Tenga en cuenta la Ayuda en pantalla de STEP 7 o la documentación del fabricante del 
software de configuración. 



https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/108742051

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/57138621

https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/73016883
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Para configurar el sistema AS-i, hay que seguir dos pasos: 


1. La configuración básica del maestro AS-i (Configuración básica del maestro AS-i CM ST 
(Página 31)) 


2. La configuración de los esclavos AS-i  


La configuración de los esclavos AS-i incluye la definición de los módulos esclavo y, dado el 
caso, la especificación de los parámetros operativos de los esclavos. 


Ver también 
Configuración del esclavo AS-i en STEP 7 (Página 32) 


Configuración de los esclavos AS-i mediante el pulsador "SET" (Página 36) 


Configuración de los esclavos AS-i mediante el panel de mando del TIA Portal (Página 38) 


Configuración de los esclavos AS-i mediante el programa de PLC (Página 38) 


Características del maestro AS-i CM ST (Página 15) 
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5.2 Configuración básica del maestro AS-i CM ST 
La configuración básica permite realizar lo siguiente: 


● Dar a conocer el maestro AS-i al sistema. 


● Dar a conocer la longitud de la memoria imagen de proceso cíclica (longitud ajustable a 
partir de FW V1.1). 


● Ajustar los parámetros operativos del maestro AS-i. 


Procedimiento 
La configuración básica se efectúa insertando el módulo maestro AS-i en el proyecto del 
software de configuración. 


Modifique los parámetros operativos en función de su aplicación. Encontrará información 
sobre los parámetros operativos en los capítulos: 


● Parámetro (Página 47) 


● Explicación de los parámetros (Página 48) 


En caso necesario, puede reducirse el tamaño de la imagen de proceso que debe 
transferirse del siguiente modo: 


● en STEP 7, en el diálogo "Propiedades" del maestro AS-i, o bien 


● si se utiliza el archivo GSD, seleccionando la variante de módulo correspondiente de la 
lista de selección GSD. 


Información adicional sobre la memoria imagen de proceso: 


● Área de direccionamiento (Página 49) 


Ver también 
Configuración del esclavo AS-i en STEP 7 (Página 32) 
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5.3 Configuración de los esclavos AS-i 


5.3.1 Configuración del esclavo AS-i en STEP 7 
Con la configuración de los esclavos AS-i se especifica en STEP 7 con qué estaciones debe 
comunicar el maestro AS-i.  


La configuración en STEP 7 ofrece las siguientes ventajas: 


● Los esclavos AS-i se muestran de forma gráfica en la vista de redes con sus 
direcciones AS-i (STEP 7 (TIA Portal)) o se representan en forma de lista (STEP 7 a 
partir de V5.5). 


● En la ventana de propiedades de un esclavo AS-i se muestran sus direcciones de E/S 
asignadas. 


● Es posible configurar los parámetros de esclavo a través de la interfaz de STEP 7. 


● La configuración de los esclavos se almacena en el proyecto STEP 7, lo cual simplifica la 
documentación. 


● Los datos de configuración se guardan en el PLC tras su descarga y se transfieren 
automáticamente al cambiar el maestro AS-i. 


● El maestro AS-i pasa automáticamente al "Modo Protegido" durante el arranque. 


● El estado de diagnóstico de los esclavos se muestra en STEP 7 (TIA Portal) en forma de 
símbolo en la vista de redes (actualmente solo en combinación con una CPU S7-300/S7-
400). 


 


 Nota 


Si no se ha configurado ningún esclavo AS-i en STEP 7 o si se realiza la configuración 
mediante un archivo GSD, AS-Interface utiliza la configuración teórica (DEBE) guardada en 
el maestro AS-i. En los capítulos siguientes se describe cómo generar la configuración 
teórica (DEBE): 
• Configuración de los esclavos AS-i mediante el pulsador "SET" (Página 36) 
• Configuración de los esclavos AS-i mediante el panel de mando del TIA Portal 


(Página 38) 
No es aplicable a la configuración con archivo GSD. 


• Configuración de los esclavos AS-i mediante el programa de PLC (Página 38) 
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Procedimiento 
La configuración de los esclavos AS-i se activa en STEP 7: 


● En STEP 7 (TIA Portal), conectando en la vista de redes al menos un esclavo AS-i con el 
maestro AS-i a través de una red AS-i. 


● En STEP 7 V5.5, insertando al menos un esclavo AS-i en la tabla de configuración del 
maestro AS-i (a partir de FW V1.1). 


Si se configuran los esclavos AS-i en STEP 7, la configuración no es posible mediante el 
pulsador "SET", la función online ni el programa de PLC. 


Esta configuración pasa automáticamente el maestro AS-i al "Modo Protegido". 


Posibilidad 1: selección en el catálogo de hardware 


Para configurar los esclavos AS-i, abra el catálogo de hardware en STEP 7.  


STEP 7 (TIA Portal):  


En STEP 7 (TIA Portal), encontrará los esclavos AS-i en el área "Aparatos de campo".  


1. Seleccione un módulo del catálogo de hardware. 


2. Arrastre el módulo a la vista de redes. 


3. Conecte la interfaz AS-i del módulo (cuadrado amarillo en el símbolo del esclavo) con la 
interfaz AS-i del maestro AS-i (cuadrado amarillo en el maestro) o directamente con la 
línea amarilla de la subred AS-i. Al realizar la conexión con la subred AS-i se asigna 
automáticamente una dirección AS-i libre en la configuración. 


La dirección AS-i ajustada puede modificarse en el diálogo de propiedades del esclavo 
AS-i, en el área "AS-Interface". 


STEP 7 V5.5: 


1. En el ET 200SP, abra el cuadro de diálogo "Propiedades del objeto" del maestro AS-
i CM ST. Para ello, seleccione la opción "Propiedades del objeto" del menú contextual. 


2. En el cuadro de diálogo "Propiedades…" del maestro AS-i CM ST (a partir de FW V1.1), 
haga clic con el ratón en la ficha "Configuración de esclavos" (a partir de FW V1.1). 


3. Haga doble clic en la dirección AS-i deseada (1A, B; 2A, B…) para abrir la 
"Configuración" del esclavo AS-i. 


4. Haga clic en el botón "Selección" para abrir el "Diálogo de selección de esclavos". 


5. Elija un esclavo en este cuadro de diálogo. 


Alternativa: elija un esclavo en el cuadro de lista "Módulo". 
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Posibilidad 2: lectura de una configuración AS-i existente 


Si el maestro AS-i tiene conectado un cable AS-i con esclavos AS-i, los esclavos 
conectados pueden adoptarse en la configuración de STEP 7. Los esclavos AS-i 
conectados deben tener direcciones diferentes entre sí y distintas de "0". 


Procedimiento: 


1. Conecte la tensión AS-i. 


2. Compile el proyecto y cárguelo en la estación. 


3. STEP 7 (TIA Portal): 


– Haga clic con el botón derecho del ratón en el maestro AS-i. 


– Seleccione la opción "Detección de hardware" del menú contextual. 


STEP 7 V5.5: 


– Seleccione el ET 200SP. 


– Abra el cuadro de diálogo "Propiedades" del maestro AS-i CM ST, p. ej., haciendo 
doble clic en el slot del maestro AS-i CM ST. 


– Pase a la ficha "Opciones para esclavos AS-i". 


– Haga clic en el botón "Cargar en PG". 


4. Los esclavos detectados se adoptan en el proyecto como esclavos universales. 


 
  Nota 


No es posible leer automáticamente la referencia. 
 


Las direcciones de esclavo ya disponibles en el proyecto no se sobrescriben. Si desea 
adoptar una dirección de esclavo ya disponible, debe borrar el esclavo existente durante 
la detección de hardware, antes de la lectura. 


5. Ahora puede editar los esclavos adoptados en el proyecto del mismo modo que si los 
hubiera tomado directamente del catálogo de hardware. 


Hay disponibles los siguientes tipos básicos: 


● Esclavo AS-i de Siemens 


● Esclavo universal, con las siguientes modalidades: 


– Esclavo AS-i F universal, para aplicaciones de seguridad 


– Esclavo AS-i estándar universal, configurable con dirección estándar o ampliada 
(esclavos A/B) 


– Esclavo AS-i proxy universal  


Los datos sobre referencias de los esclavos solo se guardan en el proyecto offline. No se 
comparan las referencias del proyecto offline y de los esclavos disponibles en el cable AS-i. 
Para la comparación teórica/real, el maestro AS-i utiliza los datos de configuración del perfil 
de esclavo (IO.ID.ID2) y el código ID1 de los esclavos AS-i. 
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Configuración de propiedades de esclavos AS-i de Siemens 
Si utiliza un esclavo AS-i de Siemens, seleccione el esclavo directamente en el catálogo de 
hardware. 


Esta selección ofrece las siguientes propiedades: 


● El tipo de dispositivo se representa en STEP 7 (TIA Portal) con una imagen. 


● El significado de los parámetros de esclavo se indica en forma de texto. 


● El perfil de esclavo que sirve de base ya está ajustado. Se suprime la indicación de las 
identificaciones IO, ID e ID2. 


Los bits de parámetros irrelevantes para el esclavo de Siemens están ajustados al valor 
estándar "1". No pueden modificarse. 


El código ID1 está predefinido de acuerdo con el ajuste de fábrica del esclavo de Siemens. 
Si se modifica el código ID1 en el esclavo, es necesario cambiar también el ajuste de la 
configuración del esclavo según corresponda. 


Ver también el comando "Escribir_ID1_esclavo_AS-i_con_dirección_destino (Write ID1-Code 
with destination address) (Página 163)". 


Configuración de propiedades de esclavos AS-i universales 
Al realizar la configuración con esclavo AS-i universal o esclavo AS-i F universal, efectúe los 
siguientes ajustes: 


● Identificación de perfil del esclavo AS-i (IO, ID, ID2) 


● parámetros del esclavo AS-i; 


En la documentación del esclavo AS-i puede consultar la identificación de perfil, el código 
ID1 y el significado de los parámetros del esclavo AS-i. 


En el apartado "Configuración" se muestra la asignación de E/S del esclavo en función de la 
identificación de perfil ajustada. 


Ver también 
Adopción de la configuración de esclavos (Página 40) 


Ajustar_datos_configuración_reales (Store_Actual_Configuration) (Página 116) 
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5.3.2 Configuración de los esclavos AS-i mediante el pulsador "SET" 


Modo de funcionamiento 
En los bornes "SET1" y "SET2" del maestro AS-i puede conectarse un pulsador "SET". Este 
habilita el proceso de aprendizaje de los esclavos AS-i conectados. Esta función se inicia 
cerrando el contacto del pulsador en los bornes "SET1" y "SET2". 


Comportamiento en "Modo Configuración" y "Modo Protegido" 


Tabla 5- 1 "Modo Configuración"/"Modo Protegido" 


Modo del maestro AS-i CM ST Comportamiento del LED "CM" 
"Configuración" El LED "CM" está encendido. 
"Modo Protegido" El LED "CM" está apagado. 


Si el maestro AS-i está en "Modo Configuración", se configura automáticamente al 
accionarse el pulsador "SET". La configuración se lleva a cabo con los siguientes pasos: 


1. El maestro AS-i CM ST guarda de forma no volátil la configuración de esclavo AS-i 
disponible en el cable AS-i como configuración teórica (DEBE). 


2. A continuación, el maestro AS-i pasa automáticamente al "Modo Protegido". 


Si el maestro AS-i está en "Modo Protegido", pasa a "Modo Configuración" al accionarse el 
pulsador "SET". 


El pulsador "SET" solo está activado cuando la CPU está en estado "STOP" o tras 
desconectar el bus del módulo de interfaz de ET 200SP. 


Requisitos 
Asegúrese de que se cumplen las siguientes condiciones: 


1. La CPU está en estado "STOP" o se ha desconectado el bus del módulo de interfaz de 
ET 200SP. 


2. El maestro AS-i y todos los esclavos AS-i están conectados a AS-Interface y reciben 
tensión. 


3. En AS-Interface no hay conectado ningún esclavo AS-i con la dirección 0. Los 
esclavos AS-i tienen direcciones unívocas, diferentes entre sí. 
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Procedimiento 
1. Compruebe si el maestro AS-i se encuentra en "Modo Configuración" (el LED "CM" está 


encendido). 


Si el LED "CM" no está encendido, pase el maestro AS-i al "Modo Configuración" 
pulsando una vez el pulsador "SET".  


2. Accione el pulsador "SET". De este modo se configura el maestro AS-i. La configuración 
real (ES) detectada se guarda de forma no volátil como configuración teórica (DEBE) en 
el maestro AS-i CM ST. Al mismo tiempo, el maestro AS-i pasa automáticamente al 
"Modo Protegido". El LED "CM" se apaga. 


 


 Nota 
Ajuste de parámetros al configurar mediante el pulsador "SET" 


Si no hay ningún esclavo AS-i conectado, todas las listas internas se ajustan a valores 
estándar. Especialmente, se ajustan todos los parámetros AS-i = FHex y el bit 
"AutoAdress_Enable = 1". 


Al configurar mediante el pulsador "SET", el valor de parámetro volátil presente en el 
maestro AS-i para el esclavo correspondiente se guarda como parámetro no volátil en el 
caso de los esclavos adoptados en la configuración teórica (DEBE). Los esclavos no 
disponibles adoptan el valor estándar FH en la memoria no volátil. Esto se corresponde con 
la función del comando Configurar_valor_parámetro (Set_Permanent_Parameter) 
(Página 110). 


 


 Nota 
La configuración disponible mediante el pulsador "SET" puede sobrescribirse 


Para el maestro AS-i CM ST, debe considerarse lo siguiente: 


Una configuración de esclavos AS-i especificada con STEP 7 y cargada en la estación S7 
es transferida al maestro AS-i al iniciarse la estación S7 o de nuevo tras recuperar la 
estación del módulo de cabecera. Si hay disponible una configuración mediante el 
pulsador "SET", se sobrescribirá con esta operación. 


 


Si se realiza la configuración mediante el pulsador "SET" y no hay ningún esclavo 
conectado a AS-Interface, se borra la configuración teórica del maestro, incluida la definición 
de perfil para esclavos proxy (ver capítulo "Esclavo proxy AS-i (Página 46)"). Debe haber 
tensión AS-i. 


Ver también 
Asignación de bornes (Página 25) 
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5.3.3 Configuración de los esclavos AS-i mediante el panel de mando del TIA Portal 
La funcionalidad del pulsador "SET" descrita en el capítulo "Configuración de los esclavos 
AS-i mediante el pulsador "SET" (Página 36)" también puede ejecutarse mediante el panel 
de mando de STEP 7. 


Si se realiza la configuración de los esclavos AS-i mediante el panel de mando del TIA 
Portal y no hay ningún esclavo conectado a AS-Interface, se borra la configuración teórica 
del maestro, incluida la definición de perfil para esclavos proxy (ver capítulo "Esclavo proxy 
AS-i (Página 46)"). Debe haber tensión AS-i. 


5.3.4 Configuración de los esclavos AS-i mediante el programa de PLC 
Mediante el programa de PLC puede definirse completamente la configuración de los 
esclavos AS-i. 


Para ello está disponible la interfaz de comandos del maestro AS-i. Con el comando 
Escribir_configuración_completa (Página 134) se especifica la configuración teórica de los 
esclavos AS-i en el maestro AS-i (igual que con la configuración de esclavos en el TIA 
Portal). 


Con el comando Ajustar_datos_configuración_reales (Store_Actual_Configuration) 
(Página 116) puede guardarse la configuración real como configuración teórica en el 
maestro AS-i (igual que al adoptar la configuración con el pulsador "SET"). 
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5.4 Funciones online del TIA Portal 


5.4.1 Conmutación del modo de operación 
En STEP 7 ("Online" > "Diagnóstico"), es posible conmutar entre el "Modo Protegido" y el 
"Modo Configuración" en el apartado "Funciones". Para ello hay dos botones: 


● "Configuración"  


● "Modo Protegido" 


 
Los LED del maestro AS-i y de STEP 7 indican el estado en el que se encuentra el 
maestro AS-i. Para más información a este respecto, consulte el capítulo "Significado de los 
indicadores LED (Página 66)".  


El modo de operación solo puede conmutarse si la CPU se encuentra en estado "STOP". 
 


 Nota 
Funciones online 


Las funciones online solo pueden ejecutarse si se ha realizado al menos la configuración 
básica y se ha cargado la configuración en la estación ET 200SP. 
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5.4.2 Adopción de la configuración de esclavos 


Caso de aplicación 
Este paso solo es necesario si no se ha configurado ningún esclavo AS-i en STEP 7 y los 
esclavos AS-i no se han configurado mediante el pulsador "SET".  


Si ya se han configurado esclavos AS-i en STEP 7 y se ha cargado la configuración de 
esclavos en el maestro AS-i, el sistema desactiva la función para adoptar la configuración 
de esclavos. Por ello, no podrá llamarse. 


Requisitos 
Para ello, se deben cumplir los siguientes requisitos: 


● La CPU se encuentra en estado "STOP". 


● El maestro AS-i y todos los esclavos AS-i están conectados a AS-Interface y reciben 
tensión. 


● En AS-Interface no hay conectado ningún esclavo AS-i con la dirección 0. Los 
esclavos AS-i tienen direcciones unívocas, diferentes entre sí. 


● El maestro AS-i se encuentra en el "Modo Configuración". 


Adopción de la configuración de esclavos 
Con el botón "ES → DEBE" de la ventana "Online" > "Diagnóstico", el maestro AS-i puede 
adoptar la configuración de los esclavos conectados al maestro. 


Los siguientes datos de los esclavos AS-i se guardan de forma no volátil en el maestro AS-i: 


● Direcciones AS-i 


● Perfil de esclavo para cada esclavo AS-i: código IO, código ID, código ID2 


● Código ID1 para cada esclavo AS-i 


No es posible adoptar la configuración de esclavos a través del botón "ES -> DEBE" si ya se 
ha creado una configuración de esclavos AS-i en STEP 7 y se ha cargado en el 
maestro AS-i, o si la CPU se encuentra en estado "RUN". La función "ES → DEBE" vuelve a 
activarse cargando de nuevo el maestro AS-i en STEP 7 solamente con la configuración 
básica (es decir, sin esclavos AS-i configurados). 


 


 Nota 
Ajuste de parámetros al adoptar la configuración de esclavos 


Al configurar mediante el botón "ES → DEBE", el valor de parámetro volátil presente en el 
maestro AS-i para el esclavo correspondiente se guarda como parámetro no volátil en el 
caso de los esclavos adoptados en la configuración teórica. Los esclavos no disponibles 
adoptan el valor estándar FH en la memoria no volátil. Esto se corresponde con la función 
del comando Configurar_valor_parámetro (Set_Permanent_Parameter) (Página 110). 
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5.4.3 Ajuste de la dirección de un esclavo AS-i 
En la ventana "Online" > "Diagnóstico", es posible asignar una nueva dirección a un 
esclavo AS-i mediante un menú de selección y el botón "Realizar el direccionamiento". Solo 
habrá disponibles direcciones AS-i libres para su selección.  
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5.5 Configuración variable 
La configuración futura y los esclavos proxy pueden combinarse entre sí. 


5.5.1 Control de opciones (Configuración futura) 
Una máquina consta de una configuración básica y varios niveles de ampliación. La 
configuración completa se define en el proyecto STEP 7. Los esclavos pertenecientes a un 
nivel de ampliación se configuran como esclavos opcionales. Al poner en marcha la 
instalación, a través del programa de usuario (PLC) se definen los niveles de ampliación 
instalados. La configuración de STEP 7 permanece sin cambios. 


La configuración futura permite habilitar y deshabilitar en el programa de usuario durante el 
funcionamiento, esclavos AS-i definidos en HW Config.  


Los esclavos AS-i del maestro AS-i se configuran como se describe en el capítulo 
"Configuración del esclavo AS-i en STEP 7 (Página 32)": 


1. Active el control de opciones (Configuración futura). 


STEP 7 (TIA Portal): 


– En el diálogo de propiedades del esclavo, seleccione "Opciones > Configuración 
futura". 


– Active la casilla de verificación "Configuración futura". 


STEP 7 V5.5: 


– En el cuadro de diálogo "Propiedades…" del maestro AS-i CM ST, elija la ficha 
"Configuración de esclavos". 


– Haga doble clic en la dirección AS-i deseada (1A, B; 2A, B…) para abrir la 
"Configuración" del esclavo AS-i. 


– Active la casilla de verificación "Configuración futura". 


De este modo se habilita la configuración futura para este esclavo. 


2. Active el esclavo con el programa de usuario (PLC). 


En el programa de usuario también puede desactivarse el esclavo. 


El maestro AS-i trata un esclavo opcional no activado como esclavo no configurado. El 
maestro AS-i trata un esclavo opcional activado como esclavo configurado sin configuración 
futura. 
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Procedimiento 
1. Defina los esclavos AS-i en STEP 7 (TIA Portal) > Vista de redes o en STEP 7 V5.5 > 


"HW Config". 


2. Ajuste para cada esclavo AS-i si tiene habilitada la configuración futura. 


3. En el programa de usuario pueden activarse o desactivarse, durante el tiempo de 
ejecución, los esclavos AS-i que tienen habilitada la configuración futura. Para ello se 
ajusta o se restablece una combinación de 2 bits en el registro DS 131. 


 


 Nota 
Configuración futura y esclavos AS-i seguros 


Al escribir el registro DS 131 en el módulo maestro AS-i CM ST, se restablecen las señales 
de los esclavos de seguridad en el mismo bus. Antes de transferir el registro de opciones 
DS 131, asegúrese de que la instalación se encuentre en un estado operativo en el que el 
restablecimiento de las señales seguras no repercuta negativamente en el funcionamiento. 
El reinicio requiere confirmar los errores o reintegrar las entradas AS-i seguras y, si las hay, 
las salidas AS-i seguras. Tenga en cuenta el procedimiento en el sistema de evaluación de 
seguridad utilizado. 


 


Ver también 
DS 131: activar/desactivar esclavos opcionales (Página 44) 


DS 131: leer estado de la configuración futura (Página 45) 


Ajustar_datos_configuración_online (Página 162) 
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5.5.1.1 DS 131: activar/desactivar esclavos opcionales 


Descripción 
Mediante la escritura de este registro se activan o desactivan los esclavos del bus AS-i 
configurados como opcionales. 


Tabla 5- 2 Estructura del registro DS 131, escritura 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 … 1 Reservado 
2 … 9 Lista de esclavos a activar 


Bit = 0 Sin acción 
Bit = 1 El esclavo se activa. 


10 … 17 Lista de esclavos a desactivar 
 Bit = 0 El esclavo no se desactiva. 


Bit = 1 El esclavo se desactiva. 
 


 


 Nota 
Entrada idéntica en ambas listas 


Si en ambas listas se introduce un "1" para un esclavo AS-i, ese esclavo se desactiva. 
 


 Nota 
Estado activado/desactivado de los esclavos opcionales 


El estado activado/desactivado de los esclavos opcionales se guarda en el maestro con 
protección contra cortes de tensión y también se conserva al cargar una nueva 
configuración en el maestro. El estado de un esclavo opcional se ajusta como desactivado si 
en una configuración el esclavo no está ajustado como opcional. 


Si una configuración contiene esclavos sin configuración futura, se restablece el estado 
guardado internamente en el maestro para estos esclavos (bit = 0). 


 


Ver también 
Área de direccionamiento (Página 49) 


Control de opciones (Configuración futura) (Página 42) 
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5.5.1.2 DS 131: leer estado de la configuración futura 


Descripción 
Mediante la lectura de este registro se devuelve el estado actual de los esclavos 
configurados como opcionales. 


Tabla 5- 3 Estructura del registro DS 131, lectura 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 … 1 Reservado 
2 … 9 Lista de esclavos opcionales activados 


Bit = 0 El esclavo opcional está desactivado o no es un esclavo opcional. 
Bit = 1 El esclavo opcional está activado. 


10 … 17 Lista de esclavos opcionales configurados 
Bit = 0 El esclavo no está configurado como esclavo opcional o no está incluido en la configuración. 
Bit = 1 El esclavo está configurado como esclavo opcional. 


Si un esclavo se configura como esclavo no opcional, el bit correspondiente de la lista de 
esclavos opcionales activados se restablece al valor 0 en la memoria del maestro con 
protección contra cortes de tensión. 


Ver también 
Control de opciones (Configuración futura) (Página 42) 
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5.5.2 Esclavo proxy AS-i 


Descripción 
Un esclavo proxy es un comodín para un esclavo cualquiera. Esto significa que se definen 
previamente las direcciones de E/S del programa de PLC. El propio esclavo se define 
durante el tiempo de ejecución.  


Procedimiento 
● En "STEP 7 > HW Config", configure un esclavo proxy con las direcciones de E/S 


digitales o analógicas correspondientes. Estas direcciones de E/S permiten acceder a los 
datos del esclavo proxy a través del programa de usuario una vez definido el perfil de 
esclavo durante el tiempo de ejecución. 


Para ello, seleccione el esclavo proxy entre los módulos universales de los esclavos AS-
Interface que figuran en el catálogo de hardware. 


● En el programa de PLC, ajuste durante en tiempo de ejecución qué tipo de esclavo se 
utiliza en esta dirección. 


● Mediante la modificación de la configuración completa se define el perfil del esclavo 
proxy (comando "Ajustar_datos_configuración_online (Página 162)"). Al hacerlo no se 
resetea la línea AS-i. 


● El tipo de esclavo definido mediante el programa de usuario se mantiene en el módulo 
maestro AS-i CM ST incluso tras desconectar la alimentación. 


● El tipo de esclavo de un esclavo proxy definido mediante el programa de usuario se 
mantiene en el módulo maestro AS-i CM ST incluso si se vuelve a cargar la 
configuración hardware en la estación. 


Casos de aplicación 
● Configuración variable de la máquina, que puede modificarse durante el tiempo de 


ejecución. 


● Cualquier ampliación de la instalación en el futuro, sin tener que definir previamente un 
tipo de esclavo concreto. 
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 Parametrizar/direccionar 6 
6.1 Parámetro 


Parámetros del maestro AS-i 


Tabla 6- 1 Parámetros ajustables y su valor por defecto (archivo GSD) 


Parámetro Rango admitido Predeterminado 
Alarma de diagnóstico en caso de error en configuración 
AS-i 


• Habilitar 
• Deshabilitar 


Habilitar 


Alarma de diagnóstico en caso de fallo en cable AS-i • Habilitar 
• Deshabilitar 


Habilitar 


Programación automática de direcciones • Habilitar 
• Deshabilitar 


Habilitar 


Vigilancia de defectos a tierra activada • Habilitar 
• Deshabilitar 


Habilitar 


Asignación automática de código ID1 (a partir de la ver-
sión de firmware V1.1) 


• Habilitar 
• Deshabilitar 


Deshabilitar 


Detección de direcciones repetidas1) • Habilitar para tensión AS-i de 24 V 
• Habilitar para tensión AS-i de 30 V 
• Deshabilitar 


Deshabilitar 


 1) En función de la variante de GSD, este parámetro se divide en "Desactivar detección de direcciones repetidas" y "De-
tección de direcciones repetidas para 24 V". 
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6.2 Explicación de los parámetros 


Alarma de diagnóstico en caso de error en configuración AS-i: 
Con este parámetro se ajusta si los errores de la configuración AS-i deben notificarse al 
sistema superior. Como error de configuración se señaliza lo siguiente: 


● Sobra un esclavo 


● Falta un esclavo 


● Hay un esclavo de tipo incorrecto 


Alarma de diagnóstico en caso de fallo en cable AS-i: 
Con este parámetro se especifica si los fallos relacionados con el cable AS-i deben 
notificarse al sistema superior. Como fallo de cable AS-i se señaliza lo siguiente: 


● Defecto a tierra 


● Tensión AS-i demasiado baja 


● Fallo de periferia en un esclavo AS-i 


Programación automática de direcciones: 
Si se sustituye un esclavo AS-i defectuoso, especifique con este parámetro si se asigna 
automáticamente la dirección AS-i configurada al nuevo dispositivo. 


Para más detalles sobre la funcionalidad, consulte el capítulo "Sustitución de un esclavo AS-
i defectuoso/programación automática de direcciones (Página 76)".  


Vigilancia de defectos a tierra activada: 
Con este parámetro se especifica si el maestro AS-i debe capturar los defectos a tierra del 
cable AS-i. Desactive este ajuste si utiliza una unidad externa para la detección de defectos 
a tierra. 


Asignación automática de código ID1: 
Si se activa este parámetro, durante la programación automática de direcciones se escribe 
el código ID1 de un esclavo en el valor establecido en la configuración. 


Detección de direcciones repetidas: 
La detección de direcciones repetidas permite descubrir una dirección repetida que se haya 
introducido por equivocación. Si se activa, debe seleccionarse la tensión nominal AS-i 
utilizada. 


En función de la variante de GSD, este parámetro se divide en "Desactivar detección de 
direcciones repetidas" y "Detección de direcciones repetidas para 24 V". 
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6.3 Área de direccionamiento 
La asignación del área de direcciones se describe en el siguiente capítulo: 


Intercambio de datos entre el programa de usuario y los esclavos AS-i (Página 51)  
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 Intercambio de datos entre el programa de usuario y 
los esclavos AS-i 7 
7.1 Acceso a AS-Interface 


A través del maestro AS-i CM ST, el sistema de periferia descentralizada se comunica con 
los esclavos AS-i. Los objetos de comunicación AS-i se representan en áreas de datos 
correspondientes a datos de entrada y datos de salida, respectivamente. 


A partir de la versión de firmware V1.1 


A partir de la versión de firmware V1.1, la memoria imagen de proceso puede configurarse 
de manera flexible: 


● Acortar la memoria imagen de proceso a una longitud máxima de 288 bytes 


● Representar valores analógicos y digitales en una memoria imagen de proceso 


● Dividir la memoria imagen de proceso de forma variable: 


– En la memoria imagen de proceso, la dirección de esclavo no está vinculada a 
ninguna posición. 


– El número de bits para cada esclavo puede variar. 


Por ejemplo, los datos de entrada digitales del esclavo en la dirección 1 pueden tener 
una longitud de un bit, y los datos analógicos del esclavo en la dirección 5 pueden 
tener una longitud de dos bytes. 


Si su configuración incluye menos esclavos AS-i, puede disminuir el tamaño del área de E/S 
reservada (en función de la versión del software de configuración). 


De esta manera se reduce el número de datos que deben transferirse en PROFIBUS o 
PROFINET. Para ello, ajuste el tamaño del área de E/S en las propiedades del maestro AS-
i, en STEP 7 (TIA Portal). Esto no cambia la correspondencia entre la dirección de esclavo y 
el offset. Esto significa: 


Con una longitud reducida ya no puede accederse a las direcciones de bus AS-i con valores 
más altos. 
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7.2 Trasmisión de valores AS-i digitales 
Si no hay esclavos disponibles, los datos de entrada adoptan el valor 0. En el sentido de 
salida, los valores no ajustados no tienen efecto. 


Particularidades con esclavos AS-i Safety  
El maestro AS-i efectúa una evaluación no segura de los datos de esclavos de entrada de 
seguridad. La evaluación se representa en la memoria imagen de proceso de un 
esclavo Safety de entrada del siguiente modo: 


Tabla 7- 1 Memoria imagen de proceso de un esclavo Safety de entrada 


Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 Significado 
0 0 0 0 Todos los contactos están abiertos. 
0 0 0 1 F-IN1 está cerrado. 
0 1 0 0 F-IN2 está cerrado. 
0 1 0 1 F-IN1 y F-IN2 están cerrados. 


Asimismo, el maestro AS-i no evalúa de forma segura si debe controlarse una salida AS-i de 
seguridad. La información se encuentra en la memoria imagen de entradas de proceso del 
PLC: 


Tabla 7- 2 Memoria imagen de proceso del "módulo de seguridad" 


Bit 3  Bit 2 Bit 1  Bit 0 Significado 
0 0 0 0 La salida AS-i de seguridad está desactivada.  
1 1 1 1 La salida AS-i de seguridad está activada. 


 


 


 Nota 


Aquí se trata de una evaluación no segura de las señales de seguridad. 
 


Direccionamiento de los esclavos con el controlador 
Los esclavos AS-i intercambian datos de entrada y salida con el controlador a través de un 
área de E/S de 32 bytes. De esta forma se transmiten los valores digitales de hasta 
62 esclavos AS-i. 


A cada esclavo digital se le asignan 4 bits. El offset para el acceso a estos datos depende 
de la dirección AS-i del esclavo AS-i. 
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Ejemplo de configuración 
El siguiente gráfico muestra un ejemplo de direccionamiento de 4 esclavos digitales. En el 
ejemplo se configuran en STEP 7 las direcciones iniciales n = 40 para los datos de E/S. 


Los bits sobre fondo gris son relevantes para el programa de usuario. Los bits sobre fondo 
blanco son irrelevantes para el programa de usuario, ya que allí no hay bits de esclavos AS-i 
asignados. 


 
Imagen 7-1 Ejemplo de direccionamiento de 4 esclavos digitales 


Como ejemplo, el esclavo AS-i con la dirección 3 y con dos entradas y dos salidas (módulo 
2E/2S) ocupa en el gráfico los bits 0 y 1 en el byte de entrada 41 y los bits 2 y 3 en el byte 
de salida 41. 


 
Imagen 7-2 Ejemplo de representación de la asignación de las conexiones AS-i de los módulos 


2E/2S a los bits de datos de los bytes de entrada para el esclavo con la dirección 3 
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Imagen 7-3 Ejemplo de representación de la asignación de las conexiones AS-i de los módulos 


2E/2S a los bits de datos de los bytes de salida para el esclavo con la dirección 3 


Ver también 
Índice de abreviaturas (Página 181) 


7.2.1 Maestro AS-i CM ST con esclavos AS-i configurados 
Condiciones marginales: 


● Cuanto mayor sea la memoria imagen de proceso, más tiempo durará su transferencia. 


Maestro AS-i CM ST con esclavos AS-i configurados 


Si realiza la configuración de los esclavos AS-i según el capítulo "Configuración del esclavo 
AS-i en STEP 7 (Página 32)", ajuste las direcciones de E/S de los esclavos a través del 
diálogo de propiedades del esclavo AS-i. La dirección de E/S puede ajustarse 
individualmente en el área de la memoria imagen de proceso especificada del maestro AS-i. 
Los bits de entrada x.4 a x.7 del primer byte de la memoria imagen de proceso del 
maestro AS-i no pueden utilizarse para esclavos AS-i. La imagen de proceso puede 
contener datos de entrada y de salida de esclavos digitales y analógicos. 


La longitud de bits de un esclavo depende del perfil configurado. Está establecida en la 
especificación de AS-i y no puede modificarse. 
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7.2.2 Maestro AS-i CM ST sin esclavos AS-i configurados 


Direccionamiento de los esclavos con el controlador 
Si realiza la configuración según los capítulos "Configuración de los esclavos AS-i mediante 
el pulsador "SET" (Página 36)" a "Configuración de los esclavos AS-i mediante el programa 
de PLC (Página 38)", las direcciones de E/S de los esclavos digitales se encuentran en una 
posición fija en la memoria imagen de proceso del maestro AS-i de acuerdo con la siguiente 
tabla. Puede accederse a los datos de E/S de los esclavos digitales a través de un registro. 


Los esclavos AS-i intercambian datos de entrada y salida con el controlador a través de un 
área de E/S de 32 bytes. De esta forma se transmiten los valores digitales de hasta 
62 esclavos AS-i. A cada esclavo digital se le asignan 4 bits. El offset para el acceso a estos 
datos depende de la dirección AS-i del esclavo AS-i.  


Si configura un proyecto sin esclavo AS-i, puede ajustar un área de direcciones digitales de 
32 o 16 bytes. 


Ajuste predeterminado: longitud de 32 bytes 


En un área de direcciones de E/S de 16 bytes solo pueden parametrizarse esclavos en 
direcciones estándar o A. En un área de direcciones de E/S de 32 bytes también pueden 
parametrizarse esclavos en direcciones B. 
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Tabla 7- 3 Asignación de bits por esclavo digital 


Número de byte1) Bit 7 … 4 Bit 3 … 0 
n + 0 Reservado Esclavo 1 ó 1A 


Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 
n + 1 Esclavo 2 ó 2A Esclavo 3 ó 3A 
n + 2 Esclavo 4 ó 4A Esclavo 5 ó 5A 
n + 3 Esclavo 6 ó 6A Esclavo 7 ó 7A 
n + 4 Esclavo 8 ó 8A Esclavo 9 ó 9A 
n + 5 Esclavo 10 ó 10A Esclavo 11 ó 11A 
n + 6 Esclavo 12 ó 12A Esclavo 13 ó 13A 
n + 7 Esclavo 14 ó 14A Esclavo 15 ó 15A 
n + 8 Esclavo 16 ó 16A Esclavo 17 ó 17A 
n + 9 Esclavo 18 ó 18A Esclavo 19 ó 19A 
n + 10 Esclavo 20 ó 20A Esclavo 21 ó 21A 
n + 11 Esclavo 22 ó 22A Esclavo 23 ó 23A 
n + 12 Esclavo 24 ó 24A Esclavo 25 ó 25A 
n + 13 Esclavo 26 ó 26A Esclavo 27 ó 27A 
n + 14 Esclavo 28 ó 28A Esclavo 29 ó 29A 
n + 15 Esclavo 30 ó 30A Esclavo 31 ó 31A 
n + 16 V1.0 Reservado Esclavo 1B 


V1.1.0 o 
superior 


EFD2) CM2) CFGOK2) DIAG2) 


n + 17 Esclavo 2B Esclavo 3B 
n + 18 Esclavo 4B Esclavo 5B 
n + 19 Esclavo 6B Esclavo 7B 
n + 20 Esclavo 8B Esclavo 9B 
n + 21 Esclavo 10B Esclavo 11B 
n + 22 Esclavo 12B Esclavo 13B 
n + 23 Esclavo 14B Esclavo 15B 
n + 24 Esclavo 16B Esclavo 17B 
n + 25 Esclavo 18B Esclavo 19B 
n + 26 Esclavo 20B Esclavo 21B 
n + 27 Esclavo 22B Esclavo 23B 
n + 28 Esclavo 24B Esclavo 25B 
n + 29 Esclavo 26B Esclavo 27B 
n + 30 Esclavo 28B Esclavo 29B 
n + 31 Esclavo 30B Esclavo 31B 


Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 
 1) n = dirección inicial 


2) Estos bits de estado pueden activarse y desactivarse en STEP 7 (TIA Portal).  


Índice de abreviaturas (Página 181) 
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7.3 Trasmisión de valores AS-i analógicos 
Las siguientes indicaciones solo son válidas para los esclavos AS-i cuyos datos se guardan 
en el área analógica. 


 


 Nota 


El maestro AS-i CM ST no admite la transmisión de valores analógicos según el perfil de 
esclavo AS-i 7.1/7.2. En estos esclavos, la transmisión de valores analógicos debe 
realizarse mediante software. 


 


Interfaz analógica entre la CPU y el maestro AS-i CM ST 
En el programa de usuario se accede a los datos de E/S de esclavos analógicos a través de 
la imagen de proceso (a partir de la versión de firmware V1.1) o a través de registros. 


Para más información, consulte el capítulo "Acceso a datos AS-i analógicos vía la memoria 
imagen de proceso (Página 59)". 


Representación de los valores analógicos o valores transparentes 
Los valores analógicos deben interpretarse como valores de 16 bits en complemento a dos. 


Los valores transparentes/digitales deben interpretarse como dos bytes independientes. 


En el caso de perfiles de esclavo AS-i para datos transparentes/digitales, los datos del 
esclavo AS-i se transmiten al controlador sin que el maestro AS-i interprete el contenido. 


En STEP 7, en el campo "Configuración", se indica lo siguiente en caso de esclavos AS-i 
universales: 


● Información sobre el número de canales 


● Información sobre la resolución 


● Información sobre el marco de datos transparentes de E/S 


En la documentación de los esclavos AS-i correspondientes encontrará información 
adicional: 


● Sobre el rango de valores 


● Sobre el rango de medida 


● Sobre la precisión de los esclavos analógicos 


● Sobre el significado de los datos transparentes 
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Casos especiales en la transmisión de valores analógicos 
● En el sentido de entrada, el maestro AS-i envía un valor sustitutivo si falla un esclavo o si 


la comunicación AS-i es defectuosa: 


– En caso de esclavos con transmisión analógica, el maestro AS-i envía siempre el 
valor sustitutivo 7FFFH si el esclavo falla tras arrancar el maestro. 


Excepción modo "Transparente":  


En caso de esclavos con los siguientes perfiles, el maestro AS-i envía el valor 
sustitutivo 0000H: 


7.3.0 a 7.3.3 (tipo CTT1, esclavo de salida 16 DO en modo "Transparente") 


7.3.8 a 7.3.A (tipo CTT1, esclavo de entrada 16 DI en modo "Transparente") 


7.A.A (CTT3, esclavo 8 DI/8 DO con dirección A/B)  


7.A.8 (ID1 = 3, 4, 5) (tipo CTT4, esclavo 16 DI máx. con dirección A/B) 


7.A.5, 7.5.5 y B.A.5 en caso de tener entrada transparente (tipo CTT2) 


6.0.x con x = 2 … 7 (tipo CTT5, en modo "Transparente") 


● En el sentido de salida, el maestro AS-i envía "0" lógico a todos los esclavos si se 
produce un fallo o si la CPU PLC está en estado "STOP". 


● Si fallan el maestro AS-i o la comunicación entre el maestro AS-i y el controlador PLC, no 
es posible el acceso del registro a valores analógicos o valores de entrada 
transparentes/digitales. Tenga en cuenta en su programa de usuario que, en este caso, 
ni los valores de entrada analógicos ni los valores de entrada transparentes/digitales se 
actualizan; asegúrese por ello de que los valores sustitutivos se procesan a través del 
programa. 


 


 ATENCIÓN 


Comportamiento en caso de fallo del esclavo 


Si el fallo del esclavo ya existe antes de o durante el arranque del maestro AS-i, también 
puede enviarse el valor sustitutivo 7FFFH. Es decir, los bits de entrada de estos esclavos 
transparentes o digitales muestran el valor sustitutivo 1. Por lo tanto, compruebe en estos 
esclavos si los datos de diagnóstico muestran un fallo del esclavo y, en caso necesario, 
asegúrese de que los valores sustitutivos se procesan consecuentemente a través del 
programa. 


 


Particularidades con esclavos Combined Transaction Type 
Si utiliza esclavos conformes a CTT 1 a 5, en la imagen de proceso para valores 
digitales AS-i se utilizan algunos o todos los bits de E/S para funciones de transferencia 
especiales. Para más detalles, consulte la documentación del esclavo AS-i correspondiente. 


Para estos bits de protocolo se aplica lo siguiente: 


● En el sentido de entrada, el maestro AS-i ajusta el valor "0". 


● En el sentido de salida, el maestro AS-i ignora los bits. 
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7.3.1 Acceso a datos AS-i analógicos vía la memoria imagen de proceso 
Si ha asignado direcciones de periferia a los esclavos analógicos durante la configuración, 
puede acceder a los valores analógicos AS-i mediante instrucciones verbales (a partir de la 
versión de firmware V1.1). 


Direcciones de E/S analógicas y transparentes para esclavos AS-i configurados 


Las direcciones de E/S analógicas y transparentes de un esclavo AS-i pueden asignarse 
libremente en toda la imagen de proceso del maestro AS-i CM ST, independientemente de 
su tamaño. Si solo necesita algunas entradas y salidas analógicas en la imagen de proceso 
y desea ahorrar espacio, puede ajustar la longitud de los datos de E/S de un esclavo AS-i. 
Si la longitud ajustada es menor que la longitud real de los datos de E/S de los esclavos AS-
i, a través de la memoria imagen de proceso no podrá acceder a los datos ubicados en 
direcciones superiores a la longitud ajustada. Asimismo, existe la posibilidad de desactivar 
la memoria imagen de proceso para las entradas y salidas analógicas. 


Independientemente de la memoria imagen de proceso, también puede accederse a datos 
de E/S analógicos a través de registros. Para más información a este respecto, consulte el 
capítulo "Acceso a datos AS-i analógicos mediante servicios acíclicos (Página 59)". 


7.3.2 Acceso a datos AS-i analógicos mediante servicios acíclicos 


Mapeo de los valores analógicos en registros 
La transmisión de los valores analógicos se efectúa en los registros (Data Set = DS) con los 
números 140 a 147. 


● Con funciones del sistema para la lectura de registros se accede a los valores de entrada 
analógicos. 


● Con funciones del sistema para la escritura de registros se emiten valores analógicos. 


En combinación con SIMATIC S7, esto es posible gracias a los bloques de función del 
sistema SFB 52 "RDREC" y SFB 53 "WRREC". 


El acceso a datos analógicos mediante servicios acíclicos también puede elegirse cuando, 
p. ej., deba ahorrarse espacio en el área de direccionamiento de E/S en SIMATIC S7. 


 


 ATENCIÓN 


No es posible acceder simultáneamente en escritura a servicios cíclicos y acíclicos 


No está permitido el acceso simultáneo en escritura a datos analógicos de un esclavo tanto 
a través de servicios cíclicos como a través de servicios acíclicos con diversos valores de 
proceso. Si se usan ambos servicios, los valores analógicos de salida, enviados a la 
misma dirección de esclavo a través de servicios cíclicos y acíclicos, deberán estar 
sincronizados entre sí a través del programa de usuario. 


 


Para cada número de registro puede utilizar longitudes de entre 2 bytes y 240 bytes como 
máximo. Para cada dirección de esclavo hay disponible un área de 8 bytes para el 
direccionamiento de 4 canales analógicos. 
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La siguiente tabla indica los juegos de datos con los que los esclavos AS-i transmiten los 
valores analógicos. La siguiente tabla contiene la disposición de los valores analógicos del 
correspondiente esclavo analógico. 


Las tablas son válidas para las entradas y salidas analógicas. 


Tabla 7- 4 Acceso a valores analógicos mediante registros 


Direc-
ción AS-i 


del esclavo 


Direcciones iniciales para valores analógicos en el registro 
DS 140 DS 141 DS 142 DS 143 DS 144 DS 145 DS 146 DS 147 


1 0 — — — — — — — 
2 8 — — — — — — — 
3 16 — — — — — — — 
4 24 — — — — — — — 
5 32 0 — — — — — — 
6 40 8 — — — — — — 
7 48 16 — — — — — — 
8 56 24 — — — — — — 
9 64 32 0 — — — — — 
10 72 40 8 — — — — — 
11 80 48 16 — — — — — 
12 88 56 24 — — — — — 
13 96 64 32 0 — — — — 
14 104 72 40 8 — — — — 
15 112 80 48 16 — — — — 
16 120 88 56 24 — — — — 
17 128 96 64 32 0 — — — 
18 136 104 72 40 8 — — — 
19 144 112 80 48 16 — — — 
20 152 120 88 56 24 — — — 
21 160 128 96 64 32 0 — — 
22 168 136 104 72 40 8 — — 
23 176 144 112 80 48 16 — — 
24 184 152 120 88 56 24 — — 
25 192 160 128 96 64 32 0 — 
26 200 168 136 104 72 40 8 — 
27 208 176 144 112 80 48 16 — 
28 216 184 152 120 88 56 24 — 
29 224 192 160 128 96 64 32 0 
30 232 200 168 136 104 72 40 8 
31 — 208 176 144 112 80 48 16 
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Ejemplos/indicaciones para el lector sobre esta tabla: 


La siguiente tabla contiene la disposición de los valores analógicos del correspondiente 
esclavo analógico. 


Encontrará más información en las instrucciones de servicio del esclavo. 


Tabla 7- 5 Área de direccionamiento para los valores analógicos de un esclavo AS-i 


N.º de byte (dirección inicial + offset) Canal de valores analógicos 
Dirección inicial + 0 Canal 1/byte High 
Dirección inicial + 1 Canal 1/byte Low 
Dirección inicial + 2 Canal 2/byte High 
Dirección inicial + 3 Canal 2/byte Low 
Dirección inicial + 4 Canal 3/byte High 
Dirección inicial + 5 Canal 3/byte Low 
Dirección inicial + 6 Canal 4/byte High 
Dirección inicial + 7 Canal 4/byte Low 


Los esclavos A/B analógicos con 2 canales ocupan solo la mitad del área de 
direccionamiento. Los esclavos A ocupan los bytes 0 a 3, y los esclavos B, los bytes 4 a 7.  


Ejemplos para la configuración: 


1. Configuración: 


Los esclavos analógicos tienen las direcciones AS-i 1 a 6.  


Se utiliza el registro 140 y se indica una longitud de registro de 48. 


2. Configuración: 


Se utiliza 1 esclavo analógico con la dirección AS-i 7. 


Se utiliza el registro 141 y se indica una longitud de registro de 24. Solo son relevantes 
los bytes 16 a 23. 


3. Configuración: 


Se utiliza toda el área de direccionamiento para 31 esclavos analógicos. 


Se utiliza el registro 140 y se indica una longitud de registro de 224. Con ello quedan 
capturados los esclavos analógicos 1 a 28. 


Para los esclavos analógicos restantes 29 a 31 se utiliza en una segunda petición el 
registro 147 y se indica una longitud de registro de 24. 


4. Configuración: 


Los esclavos analógicos tienen las direcciones 29 a 31.  


Se utiliza el registro 147 y se indica una longitud de registro de 24.  


Accesos mixtos: 


● Configuración: 


Desea acceder a los esclavos 1 a 12 con comandos de periferia y a los esclavos 13 a 31 
mediante registros. 


Se utiliza el registro 143 para los esclavos 13 a 31. 
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 Avisos de alarma, de error y de sistema 8 
8.1 Resumen 


Posibilidades de diagnóstico 
Para el diagnóstico del maestro AS-i existen las siguientes posibilidades: 


● LED del módulo; 


● Diagnóstico en STEP 7: 


– Visualización online de la vista de red y de dispositivos 


– Búfer de diagnóstico 


● avisos de alarma en el programa de usuario; 


● Creación de páginas web específicas del usuario mediante el servidor web de un 
controlador SIMATIC conectado 


Encontrará información sobre los LED en el capítulo "Significado de los indicadores LED 
(Página 66)". 


Las posibilidades de diagnóstico de STEP 7 y del programa de usuario se describen en los 
siguientes capítulos. 
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8.2 Diagnóstico en STEP 7 


Diagnóstico en STEP 7 
Para el diagnóstico del maestro AS-i y de los esclavos AS-i, es necesario pasar STEP 7 al 
estado "Online" con la función "Conexión online".  


Si ha configurado esclavos AS-i en STEP 7, la información de diagnóstico de los esclavos 
podrá mostrarse en STEP 7.  


Con la función online de la vista de redes no se muestra el diagnóstico de los esclavos AS-i 
en STEP 7 V13 SP1 (TIA Portal). La información del maestro AS-i se simboliza en la vista 
de dispositivos. Además, en la navegación del proyecto se muestra el estado de estos 
equipos mediante símbolos a la derecha de cada equipo. El significado de cada símbolo de 
estado puede consultarse en el tooltip correspondiente. 


STEP 7 ofrece varias posibilidades para consultar la información de diagnóstico del 
maestro AS-i: 


● La vista de redes de la configuración del dispositivo contiene símbolos de diagnóstico 
especiales que muestran el estado del maestro AS-i. Los símbolos rojos señalizan un 
error, y los verdes indican que el estado de los dispositivos es correcto. 


● En STEP 7 V13 SP1 (TIA Portal) puede consultarse información sobre el estado del 
maestro AS-i y de los esclavos AS-i. Para ello, abra el diagnóstico del siguiente modo: 


– Seleccione el maestro AS-i. 


– Seleccione la opción "Online y diagnóstico" del menú contextual. 


– En la vista "Online y diagnóstico", seleccione "Diagnóstico detallado > Lista de 
errores". 


Aquí puede consultarse el estado actual para cada dirección de esclavo AS-i. 


Para examinar errores esporádicos, puede leer los contadores de errores de la red AS-i. 


El diagnóstico también está disponible en STEP 7 V5.5 a partir de HSP 2092 V3.0. 


● En esta representación puede llamarse también el panel de mando del maestro AS-i. El 
panel muestra el estado de los LED. 


● En el búfer de diagnóstico de la CPU se guardan todos los eventos relevantes. El búfer 
de diagnóstico puede mostrarse en la ventana "Online & Diagnóstico" si está 
seleccionada la CPU. 
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8.3 Indicadores LED 


8.3.1 Disposición de los LED del maestro AS-i CM ST 


Introducción 


 
① DIAG (verde/rojo) 
② LED de estado (AS-Interface) 
③ PWR (verde) 


Imagen 8-1 Disposición de los LED del maestro AS-i CM ST 
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8.3.2 Significado de los indicadores LED 


Significado de los indicadores LED 
En las siguientes tablas se explica el significado de los indicadores de estado y fallo. 
Encontrará remedios para los avisos de diagnóstico en el capítulo "Avisos de diagnóstico 
(Página 71)". 


LED "PWR" 


Tabla 8- 1 Significado del LED "PWR" 


PWR Significado 


 
Off 


Falta la tensión AS-i (bornes L+, M). 


 
Verde encendido 


La tensión AS-i está disponible (bornes L+, M). 


LED "DIAG" 


Tabla 8- 2 Significado del LED "DIAG" 


DIAG Significado 


 
Off 


En el módulo de interfaz de ET 200SP no hay tensión de alimentación. 


 
Verde parpadeante 


El maestro AS-i no está parametrizado. 


 
Verde encendido 


El maestro AS-i está parametrizado y no presenta errores. No hay pendiente ningún aviso de diag-
nóstico del maestro AS-i.  


 
Rojo parpadeante 


El maestro AS-i está parametrizado y notifica errores de diagnóstico en el maestro AS-i o en un 
esclavo AS-i, o se está ejecutando una actualización de firmware. 
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LED "AS-i OK" 


Tabla 8- 3 Significado del LED "AS-i OK" 


AS-i OK Significado 


 
Off 


Se ha producido un error (ver LED AS-i FAULT), o el maestro AS-i está offline. Esto significa: 
No tiene lugar ningún intercambio de datos de E/S, p. ej., durante el arranque. 


 
Verde encendido 


El bus AS-i funciona correctamente. Tiene lugar un intercambio de datos de E/S. 


LED "AS-i FAULT" 


Tabla 8- 4 Significado del LED "AS-i FAULT" 


AS-i FAULT Significado 


 
Rojo apagado 


No se han producido fallos de cable AS-i. 
El maestro AS-i está en modo "offline". 


 
Rojo encendido 


El bus AS-i ha fallado, p. ej., la tensión de alimentación de AS-Interface es demasiado baja, error de 
defecto a tierra. 


 
Rojo parpadeante 


Se ha producido un error, p. ej., se ha detectado una dirección repetida o un error de parametriza-
ción. 







Avisos de alarma, de error y de sistema  
8.3 Indicadores LED 


 Maestro AS-Interface: maestro AS-i CM ST (3RK7137-6SA00-0BC1) 
68 Manual de producto, 05/2015, A5E02655262040A/RS-AB/002 


LED "PF" 
Este LED indica fallos de periferia. 


Tabla 8- 5 Significado del LED "PF" 


FP Significado 


 
Rojo apagado 


No se notifican fallos de periferia. 


 
Rojo encendido 


Al menos un esclavo AS-i notifica un fallo de periferia. El significado del fallo de periferia debe con-
sultarse en las instrucciones de servicio del esclavo correspondiente (p. ej., sobrecarga en las sali-
das estándar o sobrecarga de la alimentación del sensor de las entradas estándar). 


Actualización del firmware (Página 21) 


LED "CER" 
Este LED indica errores de configuración (Configuration Error). Se enciende si la 
configuración de esclavos detectada en el cable AS-i no coincide con la configuración 
teórica ajustada en el maestro AS-i. 


Tabla 8- 6 Significado del LED "CER" 


CER Significado 


 
Amarillo apagado 


No hay errores de configuración AS-i. 


 
Amarillo encendido 


Fallo de un esclavo AS-i: 
• Un esclavo AS-i configurado no está disponible en el cable AS-i. 
• Un esclavo sobrante no configurado previamente está disponible en el cable AS-i. 
• Un esclavo conectado tiene datos de configuración diferentes (IO, ID, ID1, ID2) a los del esclavo 


configurado en el maestro AS-i. 
• En el bus AS-i hay un esclavo con la dirección "0" en el "Modo Configuración". 
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LED "CM" 
Este LED indica el estado operativo (Configuration Mode). 


Tabla 8- 7 Significado del LED "CM"  


CM Significado 


 
Verde apagado 


El maestro AS-i se encuentra en el "Modo Protegido". 


 
Verde encendido 


El maestro AS-i se encuentra en el "Modo Configuración". 


 
Verde parpadeante 


En la actualización de firmware: 
Se han producido errores en la actualización de firmware. 


LED "AUP" 
Este LED indica si es posible o no la programación automática de direcciones. 


Tabla 8- 8 Significado del LED "AUP" 


AUP Significado 


 
Verde apagado 


La programación automática de direcciones no es posible. 
En el Modo Configuración, este LED siempre está apagado. 


 
Verde encendido 


El LED indica en el "Modo Protegido" del maestro AS-i que la programación automática de direccio-
nes de un esclavo AS-i es posible. La programación automática de direcciones facilita la sustitución 
de un esclavo AS-i defectuoso en el cable AS-i. 
Para más información, consulte el capítulo "Sustitución de un esclavo AS-i defectuoso/programación 
automática de direcciones (Página 76)". 
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LED "SL_Xy(A)" y "SL_xY(B)" 
Estos LED señalizan en qué direcciones de esclavo se ha notificado un error. Se consideran 
los siguientes estados: 


● El esclavo ha fallado. 


● El esclavo sobra. 


● El tipo de esclavo no es correcto. 


● Dirección repetida detectada. 


El siguiente diagrama muestra el proceso de señalización: 


 
Imagen 8-2 Proceso de señalización 


Ejemplo: los esclavos 15 y 21B han fallado 


 
Imagen 8-3 Ejemplo: los esclavos 15 y 21B han fallado 
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8.4 Avisos de diagnóstico 


8.4.1 Avisos de alarma 
El maestro AS-i envía una solicitud de alarma de diagnóstico a la CPU en las siguientes 
situaciones: 


● El maestro AS-i ha detectado un problema, p. ej., el fallo de un esclavo  
(evento entrante). 


● El problema se ha eliminado o ha desaparecido (evento saliente). 


Si no existe ningún OB 82 en el programa de usuario, una CPU de la gama de productos 
S7-300/S7-400 pasa al estado "STOP". 


Si existe un OB 82, el sistema operativo llama al OB 82 como reacción a un evento entrante. 
La CPU S7 interrumpe el programa de usuario cíclico y registra el evento como aviso 
"Módulo averiado" en el búfer de diagnóstico del sistema. 


Los datos locales del OB 82 proporcionan al usuario cierta información de diagnóstico, p. ej.: 
Módulo que ha disparado la alarma Tipo de error que se ha producido 


Después de finalizar el OB 82, la CPU S7 reanuda el programa cíclico en el punto en que se 
interrumpió. 


A través de la parametrización del maestro AS-i CM ST puede ajustarse si debe dispararse 
una alarma de diagnóstico y en qué casos debe hacerlo. 


Ver capítulo "Parametrizar/direccionar (Página 47)" 


Encontrará una lista con posibles casos de error en el capítulo "Indicadores de falla/remedio 
en caso de producirse una falla (Página 82)". 


8.4.2 Posible reacción a la alarma de diagnóstico 
A través del OB 82 se notifican los eventos de diagnóstico del maestro AS-i y de todos los 
esclavos AS-i, p. ej.: falta de tensión en AS-Interface, fallo de periferia. 


 


 Nota 
Búfer de diagnóstico 


Tenga en cuenta que el OB 82 solo se llama con el primer evento de error. Si hay un error 
pendiente provocado por un esclavo AS-i, solo se marcan otros errores de esclavos AS-i en 
el búfer de diagnóstico de la CPU. 


 


Para determinar la causa de la alarma, pueden leerse registros con información de 
diagnóstico en la ejecución del programa del bloque OB 82 o en la ejecución cíclica del 
programa, ver capítulo "Registros de diagnóstico (Página 84)". 
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8.4.3 Mensajes de error 


Errores específicos de AS-i 
Se pueden producir los siguientes errores específicos de AS-i: 


 
Canal/ 
Tipo de 
error 


Fallo Causa Remedio 
N.° Aviso 


0400H 1024 Fallo de esclavo AS-i Un esclavo AS-i de una dirección A o 
un esclavo con dirección estándar han 
fallado. El número de canal del aviso 
indica la dirección del esclavo AS-i 
afectado. 
Posibles causas: 
• El esclavo está defectuoso. 
• El cable está roto. 
• Sobrecarga en la alimentación de 


sensores del esclavo de entrada o 
en la alimentación de actuadores. 


• Sobrecarga en la salida de algunos 
esclavos. 


Comprobar: 
• Esclavo AS-i 
• Cables de conexión 
• Sobrecarga 
• Perturbaciones elec-


tromagnéticas (CEM) 
• Sensores y actuadores 


conectados 


0401H 1025 Fallo de esclavo AS-i en direc-
ción B 


Un esclavo AS-i de una dirección B ha 
fallado. El número de canal del aviso 
indica la dirección del esclavo AS-i 
afectado. 
Posibles causas: 
• El esclavo está defectuoso. 
• El cable está roto. 
• Sobrecarga en la alimentación de 


sensores del esclavo de entrada o 
en la alimentación de actuadores. 


• Sobrecarga en la salida de algunos 
esclavos. 


Comprobar: 
• Esclavo AS-i 
• Cables de conexión 
• Sobrecarga 
• Perturbaciones elec-


tromagnéticas (CEM) 
• Sensores y actuadores 


conectados 
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Canal/ 
Tipo de 
error 


Fallo Causa Remedio 
N.° Aviso 


0402H 1026 Fallo de periferia en escla-
vo AS-i 


Un esclavo AS-i de una dirección A o 
de una dirección estándar notifica un 
fallo de periferia. El número de canal 
del aviso indica la dirección del escla-
vo AS-i afectado. 
Posible causa: 
• Sobrecarga en la salida de un 


esclavo digital o en el actuador 
• Rebase por exceso del rango de 


medida en esclavos de entrada 
analógicos 


• Sobrecarga en la alimentación de 
sensores del esclavo de entrada 
(solo en algunos tipos de esclavo) 


• Aviso de error agrupado en arran-
cadores de motor M200D 


Tenga en cuenta la infor-
mación del manual del 
esclavo AS-i. 
Comprobar: 
• Esclavo 
• Sobrecarga 
• Sensores y actuadores 


conectados 


0403H 1027 Fallo de periferia en escla-
vo AS-i de dirección B 


Un esclavo AS-i de una dirección B 
notifica un fallo de periferia. El número 
de canal del aviso indica la dirección 
del esclavo AS-i afectado. 
Posible causa: 
• Sobrecarga en la salida de un 


esclavo digital o en el actuador 
• Rebase por exceso del rango de 


medida en esclavos de entrada 
analógicos 


• Sobrecarga en la alimentación de 
sensores del esclavo de entrada 
(solo en algunos tipos de esclavo) 


• Aviso de error agrupado en arran-
cadores de motor M200D 


Tenga en cuenta la infor-
mación del manual del 
esclavo AS-i. 
Comprobar: 
• Esclavo 
• Sobrecarga 
• Sensores y actuadores 


conectados 


0404H 1028 Dirección AS-i repetida Hay varios esclavos AS-i con el mismo 
perfil y la misma dirección en el 
bus AS-i. Los esclavos afectados tie-
nen una dirección estándar o una 
dirección A. El número de canal del 
aviso indica la dirección del escla-
vo AS-i afectado. 


Modifique las direcciones 
de los esclavos AS-i de 
manera que en la red solo 
haya direcciones unívo-
cas. 


0405H 1029 Dirección B AS-i repetida Hay varios esclavos AS-i con el mismo 
perfil y la misma dirección en el 
bus AS-i. Los esclavos afectados tie-
nen una dirección B. El número de 
canal del aviso indica la dirección del 
esclavo AS-i afectado. 


Modifique las direcciones 
de los esclavos AS-i de 
manera que en la red solo 
haya direcciones unívo-
cas. 
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Canal/ 
Tipo de 
error 


Fallo Causa Remedio 
N.° Aviso 


0406H 1030 Tensión inexistente o defectuosa 
en el cable AS-i 


El maestro AS-i ha detectado una 
tensión demasiado baja en el ca-
ble AS-i. Se detuvo el intercambio de 
datos en AS-Interface. 


Comprobar: 
• Tensión 
• Polaridad en cable AS-


i 
• Alimentación 


0407H 1031 Error de configuración AS-i 
(CER) 


La configuración real de los escla-
vos AS-i en el cable AS-i se diferencia 
de la configuración teórica que está 
guardada en el maestro AS-i. 
Posibles causas en caso de fallos 
breves: 
• Fuertes señales de perturbaciones 


CEM afectan a la instalación AS-i. 
Otras causas posibles: 
• La conexión de tierra funcional de 


la fuente de alimentación AS-i o el 
módulo de desacoplamiento de da-
tos AS-i no está conectado con po-
tencial de tierra. 


• Modo Protegido: 


Ha fallado un esclavo configurado 
o en el bus sobra un esclavo. 


• Modo Configuración: 


Se ha detectado un esclavo con la 
dirección 0 en el bus. 


Comprobar: 
• Fallo de esclavo AS-i 
• Sobrecarga 
• Sobra un esclavo 
• Dirección incorrecta 
• Tipo de esclavo inco-


rrecto 
• Perturbaciones elec-


tromagnéticas (CEM) 
Elimine las perturbaciones 
CEM. 


0408H 1032 Defecto a tierra en cable AS-i Hay un defecto a tierra entre AS-i+ y 
tierra o entre AS-i- y tierra. 
Posibles consecuencias: 
• Fallo en la comunicación 
• Fallo de esclavo 
• Error de configuración 
• Peligro de fallos sucesivos 


Comprobar: 
• Defecto de aislamiento 


en cable AS-i 
• Cable sensor/actuador 
Asegúrese de que se haya 
eliminado el defecto a 
tierra. 


040AH 1034 Esclavo AS-i sobrante En el bus AS-i hay un esclavo AS-i no 
configurado con una dirección están-
dar o una dirección A. El número de 
canal del aviso indica la dirección del 
esclavo AS-i afectado. 


Modifique la configuración 
teórica (DEBE) en el 
maestro AS-i o quite el 
esclavo AS-i. 


040BH 1035 Esclavo AS-i sobrante en direc-
ción B 


En el bus AS-i hay un esclavo AS-i no 
configurado con una dirección B. El 
número de canal del mensaje indica la 
dirección B del esclavo AS-i afectado. 


Modifique la configuración 
teórica (DEBE) en el 
maestro AS-i o quite el 
esclavo AS-i. 
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Canal/ 
Tipo de 
error 


Fallo Causa Remedio 
N.° Aviso 


040CH 1036 Esclavo AS-i incorrecto En el bus AS-i hay un esclavo AS-i 
incorrecto con una dirección estándar 
o una dirección A. El número de canal 
del aviso indica la dirección del escla-
vo AS-i afectado. 


• Utilice el tipo de escla-
vo correcto. 


• Ajuste el código ID1 en 
el esclavo de acuerdo 
con la configuración 
teórica (DEBE). 


040DH 1037 Esclavo AS-i incorrecto en di-
rección B 


En el bus AS-i hay un esclavo AS-i 
incorrecto con una dirección B. El 
número de canal indica la dirección B 
del esclavo afectado. 


• Utilice el tipo de escla-
vo correcto. 


• Ajuste el código ID1 en 
el esclavo de acuerdo 
con la configuración 
teórica (DEBE). 
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8.5 Sustitución de un esclavo AS-i defectuoso/programación automática 
de direcciones 


Programación automática de direcciones en caso de fallo de uno o más esclavos AS-i, sustitución del 
esclavo AS-i  


Con la función "Programación automática de direcciones" se pueden sustituir esclavos AS-i 
averiados de forma sumamente sencilla. 


 


 Nota 
Programación automática de direcciones 


La programación automática de direcciones solo es posible si el maestro AS-i se encuentra 
en "Modo Protegido" y han fallado uno o varios esclavos AS-i. 


Si han fallado varios esclavos AS-i, deben distinguirse de forma unívoca en la configuración 
a través del perfil de esclavo: 
• Código IO 
• Código ID 
• Código ID2 
• Código ID1 


La programación automática de direcciones también admite los esclavos con el 
perfil "CTT5" (esclavos multidirección) y equipos AS-i que contienen varias direcciones de 
esclavos internamente. Para ello, es un requisito que los esclavos internos posean 
identificadores distintos (código IO, código ID, código ID2, código ID1). 


 


 Nota 


La programación automática de direcciones no es posible si se han averiado dos esclavos 
idénticos. 


 


Ejemplos de equipos con varias direcciones internas de esclavo que admiten la 
programación automática de direcciones: 


● Módulo K60 con 8 DI/2 DO (3RK2400-1HQ00-0AA3) 


● Arrancador de motor M200D AS-i estándar (3RK1325-...). 
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Si aún no hay ninguna dirección asignada a estos equipos (estado de fábrica), solo es 
visible una dirección "0" en el bus. El equipo inhibe el resto de las direcciones "0" internas 
automáticamente. 


 


 Nota 
Excepciones 


En los siguientes equipos, la programación automática de direcciones no es posible porque 
los esclavos internos poseen identificadores idénticos (código IO, código ID, código ID2, 
código ID1): 
• Módulo K60 con 8 DI (3RK1200-0DQ00-0AA3, 3RK2200-0DQ00-0AA3, 


3RK2200-1DQ00-1AA3) 
• Módulo de seguridad K45 con 4 F-DI (3RK1205-0CQ00-0AA3). 


 


Detección de un esclavo AS-i defectuoso 


Un LED "AUP" encendido señaliza en el "Modo Protegido": 


● Se ha detectado un fallo de esclavo: 


– Ha fallado exactamente un esclavo, o 


– Se ha averiado un equipo que contiene varios esclavos diferentes, o bien 


– Se han averiado varios esclavos o equipos en los que los esclavos averiados tienen 
configuraciones diferentes. 


● El maestro AS-i puede ejecutar una programación automática de direcciones. 


Cuando falla un esclavo AS-i, el maestro AS-i indica la dirección averiada a través de los 
LED "SL_Xy (A)" y "SL_xY (B)". 


En caso de que falle un equipo con varias direcciones de esclavo internas, el maestro AS-i 
indica el fallo de varios esclavos. 


Sustitución de un esclavo AS-i defectuoso 


● Sustituya el esclavo AS-i defectuoso por un esclavo AS-i idéntico con la dirección "0" 
(estado de fábrica). 


● Sustituya el equipo AS-i defectuoso con varias direcciones de esclavo internas por un 
equipo AS-i idéntico con la dirección "0" en todos los esclavos internos (estado de 
fábrica). 


 
  Nota 


Sustitución de un esclavo AS-i defectuoso 


La dirección "0" solo puede existir una vez en el bus. Si desea sustituir varios esclavos o 
equipos, debe hacerlo de forma sucesiva estando conectado el maestro AS-i. 


 


El maestro AS-i programa para este esclavo o equipo la dirección o direcciones de la 
estación averiada originalmente. 


Los indicadores LED "AUP" y "CER" se apagan cuando todos los esclavos se han sustituido 
correctamente.  
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8.6 Detección de direcciones repetidas 
A fin de garantizar el correcto funcionamiento del sistema AS-Interface, todos los 
esclavos AS-i deben tener direcciones unívocas en el bus, es decir, las direcciones AS-i 
deben ser diferentes entre sí. 


El error de asignar a dos o más esclavos las mismas direcciones AS-i se denominará 
"dirección repetida" en lo sucesivo. 


Un maestro AS-i vigila por defecto que no se produzcan errores en el intercambio de datos, 
de manera que en muchos casos el maestro excluye automáticamente los esclavos con 
dirección repetida del intercambio de datos cíclico. Entre estos casos se encuentran 
direcciones repetidas en tipos de esclavo diferentes (identificación de perfil, código IO, ID, 
ID2 e ID1) y direcciones repetidas en esclavos con distintos estados en las entradas. 


En el "Modo Protegido", este estado de fallo se indica en el maestro AS-i como un error de 
configuración con la dirección AS-i afectada, mientras que los esclavos afectados detectan 
un error de comunicación. 


Por otra parte, la detección de direcciones repetidas del maestro AS-i CM ST también 
registra casos en los que hay esclavos con dirección repetida, pero que los mecanismos 
estándar no evitan el intercambio de datos cíclico. Entre estos casos se encuentran 
direcciones repetidas en tipos de esclavo idénticos (identificación de perfil, códigos IO, ID, 
ID2 e ID1), en los que se dan estados idénticos en las entradas o en los que no hay 
entradas (esclavos de salida). 


Cuando se detecta una dirección repetida, el maestro AS-i indica un error de dirección 
repetida y ajusta los datos de salida de la dirección afectada automáticamente a "0" para 
que las salidas de los esclavos afectados se desconecten. La comunicación con los 
esclavos afectados no se interrumpe, es decir, los esclavos no notifican ningún error de 
comunicación. 


En el caso de esclavos sin comunicación cíclica de datos no es posible ejecutar la detección 
de direcciones repetidas del maestro AS-i CM ST. 


 


 Nota 
Comportamiento del sistema según la especificación de AS-i 


Si conecta un esclavo que tiene una dirección repetida con el cable AS-i estando el bus en 
funcionamiento, el esclavo agregado se queda al principio sin comunicación cíclica de datos 
e indica un error de comunicación a través de sus LED. De acuerdo con la especificación, el 
maestro AS-i no activa un esclavo AS-i hasta que se detecta su dirección en el bus, p. ej., 
cuando se produce un arranque en el bus. Si el bus tiene algún esclavo activo, en la misma 
dirección no se ejecutará ninguna activación automática más durante el funcionamiento, ni 
aunque se agregara un esclavo adicional con la misma dirección (dirección repetida). 


No obstante, la activación manual sí es posible a través de la interfaz de comandos 
escribiendo los parámetros en la dirección de esclavo. 


 


Por motivos físicos, la detección de direcciones repetidas del maestro CM AS-i ST no 
permite reconocer en cualquier configuración una dirección doble durante el tráfico cíclos de 
datos. Por tanto, al asignar las direcciones AS-i, y como en todo sistema AS-i, es 
imprescindible asegurarse de que cada uno de los esclavos AS-i incluya una dirección AS-i 
única en el bus, p. ej., utilizando el aparato de direccionamiento 3RK1904-32AB02. 
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La detección de direcciones repetidas puede ayudar a descubrir una dirección repetida que 
se haya introducido por equivocación. 


La detección de direcciones repetidas del maestro CM AS-i ST, firmware V1.1 o sup. está 
optmizada para una longitud del cable AS-i de hasta 100 m sin líneas derivadas.  


La detección de direcciones repetidas del firmware V1.0 está dimensionada para cables de 
menor longitud.  


La detección de direcciones repetidas se puede utilizar en la configuración mencionada y en 
otras, aunque no puede garantizarse una detección unívoca de direcciones repetidas en 
todos los casos. 


En el caso de configuraciones con el repetidor AS-i, la detección de direcciones repetidas no 
está operativa debido que el cable está dividido en varios segmentos. 


Activación de la detección de direcciones repetidas 
En el maestro CM AS-i ST con firmware V1.1 o sup. la detección de direcciones repetidas 
se activa en HW Config o usando un archivo GSD. Después de un inicio o reinicio del 
mestro CM AS-i ST con firmware V1.1 o sup. se adopta la configuración de HW Config o del 
archivo GSD. 


En el maestro CM AS-i ST con firmware V1.0, la detección de direcciones repetidas está 
desactivada al comenctar el mestro AS-i y puede ajustarse escribiendo en el registro (juego 
de datos) DS 100, ver capítulo "DS 100: activar/desactivar detección de direcciones 
repetidas (Página 177)". El estado de activación solo se guarda en el maestro AS-i de forma 
volátil. Después de un inicio o reinicio del maestro AS-i CM ST V1.0, la detección de 
direcciones repetidas debe activarse si fuera necesario a través del programa de usuario. 


Descripción de funciones 
La detección de direcciones repetidas le ayuda a descubrir una dirección repetida que se 
haya introducido por equivocación. 


Durante la puesta en marcha del sistema AS-i, compruebe si la detección de direcciones 
repetidas puede utilizarse en la configuración AS-i en cuestión. 


● Instale todo el sistema AS-i y asegúrese de que las direcciones de los esclavos sean 
correctas y unívocas. 


● Active la detección de direcciones repetidas. A partir de la versión de firmware V1.1, esto 
puede seleccionarse para las tensiones AS-i de 24 V o 30 V. 


● Compruebe si el maestro AS-i CM ST notifica una dirección repetida aun siendo 
correctas las direcciones de los esclavos. Si la configuración del bus es correcta y a 
pesar de ello se notifica una dirección repetida en el maestro AS-i, la detección de 
direcciones repetidas no puede utilizarse en esta estructura de bus. En este caso, 
desactive la detección de direcciones repetidas. 


● Tenga en cuenta que, aunque la detección de direcciones repetidas esté activada, en 
función de la estructura del bus es posible que no se detecte que hay una dirección 
repetida. 
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 Nota 


El estado de activación solo se guarda en el maestro AS-i de forma volátil. Después de un 
inicio o reinicio del maestro AS-i CM ST, la detección de direcciones repetidas debe 
volverse a activar si fuera necesario a través del programa de usuario. 


 


El maestro AS-i CM ST notifica la detección de una dirección repetida del siguiente modo: 


● El LED "CER" se enciende para indicar un error de configuración. 


● Los LED "SL_Xy (A)" y "S_xY (B)" señalizan la dirección AS-i afectada. 


● Se presenta el aviso "Dirección AS-i repetida". 


Para corregir el error, compruebe y modifique la dirección de los esclavos AS-i afectados 
(p. ej., con un aparato de direccionamiento). En el modo online de STEP 7 no es posible 
modificar la dirección AS-i de esclavos individuales si hay varios esclavos que tienen la 
misma dirección en la línea AS-i. 


Ver también 
DS 100: leer ajuste de la detección de direcciones repetidas (Página 178) 
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8.7 Diagnóstico vía servidor web 


Funcionalidad de servidor web 
Muchos controladores SIMATIC ofrecen la funcionalidad de servidor web integrada. En tal 
caso, es posible acceder mediante navegador web a los datos de la CPU y de sus 
componentes conectados, p. ej., el maestro AS-i. 


Para el diagnóstico del maestro AS-i mediante un navegador web hay disponible para 
descarga una librería STEP 7, que ofrece los datos de diagnóstico más importantes de 
forma clara. El paquete se basa en el sistema de páginas web definidas por el usuario. Se 
puede adquirir el paquete a través del portal Service & Support de Siemens en el siguiente 
enlace: 


Portal Service & Support (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/50897766)  


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/50897766
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8.8 Indicadores de falla/remedio en caso de producirse una falla 


Indicadores de fallo/remedio en caso de fallos del maestro AS-i CM ST 
A continuación, encontrará una lista de los posibles indicadores de fallo durante el empleo 
del maestro AS-i y los remedios posibles. 


Tabla 8- 9 Indicadores de fallo y remedios en caso de fallos del maestro AS-i 


Fallo Causa posible Remedio 
LED "AS-i Fault" encendido en rojo El consumo de los esclavos AS-i es 


demasiado grande. Resultado: tensión 
demasiado baja en el cable AS-i. 


Compruebe el consumo de los escla-
vos AS-i.  


Falta de tensión o tensión demasiado 
baja en el cable AS-i. 


Compruebe la conexión con la fuente 
de alimentación AS-i. 


Cortocircuito en el cable AS-i Compruebe el cable AS-i y los escla-
vos AS-i conectados. 


LED "DIAG" apagado No hay alimentación a través del bus 
de comunicación. 


Compruebe si el módulo se ha enchu-
fado correctamente. 


El LED "DIAG" parpadea con luz verde, 
pero no cambia a luz verde permanen-
te 


El maestro AS-i no está configurado. Configure el maestro AS-i en STEP 7. 


LED "CER" encendido. Ha fallado un esclavo AS-i configurado. 
• Evalúe el indicador del esclavo. 


Sustituya el esclavo AS-i defectuoso o 
configure nuevamente el maestro AS-i 
si no se necesita el esclavo AS-i. 


Se ha conectado un esclavo AS-i no 
configurado al cable AS-i. 


Elimine el esclavo AS-i o configure 
nuevamente el maestro AS-i. 


Se ha conectado un esclavo AS-i cu-
yos datos de configuración (p. ej., có-
digo IO, códigos ID) no coinciden con 
los valores del esclavo AS-i configura-
do. 


Compruebe si se ha conectado un 
esclavo AS-i incorrecto. Dado el caso, 
vuelva a configurar el maestro AS-i. 


El LED "CER" parpadea de forma irre-
gular, es decir, un esclavo AS-i confi-
gurado falla esporádicamente. 


Falso contacto Compruebe las conexiones de los 
esclavos AS-i. 


Acoplamientos de interferencias en el 
cable AS-i. 


Compruebe si se ha puesto a tierra 
correctamente el maestro AS-i y revise 
el tendido del cable AS-i. Compruebe si 
el apantallado de la fuente de alimen-
tación AS-i se ha conectado correcta-
mente. 


El sensor conectado produce sobre-
carga. 


Compruebe si el sensor y el cable del 
sensor están dañados. 


El maestro AS-i no conmuta del "Modo 
Configuración" al "Modo Protegido". 


Se ha conectado un esclavo AS-i con 
la dirección 0 al cable AS-i. 
El maestro AS-i no puede conmutar al 
"Modo Protegido" mientras esté conec-
tado este esclavo. 


Elimine el esclavo AS-i con la direc-
ción 0 o ajuste la dirección correcta con 
el aparato de direccionamiento AS-i. 


En STEP 7 no se puede conmutar 
entre el "Modo Configuración" y el 
"Modo Protegido". 


El sistema de automatización se en-
cuentra en estado "RUN". 


Conmute el sistema de automatización 
al estado "STOP". 
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Fallo Causa posible Remedio 
El maestro AS-i no conmuta del "Modo 
Protegido" al "Modo Configuración". 


El sistema de automatización se en-
cuentra en estado "RUN". 


Conmute el sistema de automatización 
al estado "STOP". 


La programación automática de direc-
ciones no funciona. 


Los datos de configuración (p. ej., 
códigos IO, ID, ID2 e ID1) del escla-
vo AS-i sustituido no coinciden con los 
valores del esclavo original. 


Compruebe si se ha utilizado el "escla-
vo sustituto" adecuado. 
Compare los datos de configuración 
con las indicaciones del fabricante. 
Si el esclavo original debe sustituirse 
por uno de otro tipo, asigne la dirección 
con el aparato de direccionamiento 
AS-i y configure nuevamente el maes-
tro AS-i. 


El esclavo AS-i sustituido no tiene la 
dirección "0". 


Ajuste la dirección del esclavo sustitui-
do mediante el aparato de direcciona-
miento AS-i. 


El esclavo AS-i sustituido no se ha 
conectado correctamente o es defec-
tuoso. 


Compruebe las conexiones del escla-
vo. Dado el caso, sustituya el esclavo. 


El maestro AS-i se encuentra en el 
"Modo Configuración". 


Programe la dirección del nuevo escla-
vo AS-i con el aparato de direcciona-
miento AS-i o mediante la interfaz de 
comandos del maestro AS-i. 


Han fallado varios esclavos con el 
mismo perfil. 


Programe las direcciones de los nue-
vos esclavos AS-i con el aparato de 
direccionamiento AS-i. 


Ningún LED encendido, excepto quizá 
los LED "DIAG" 


Falta la tensión AS-i.  


LED "PF" encendido Uno o más esclavos AS-i notifican un 
fallo de la periferia conectada. 


Compruebe los componentes de perife-
ria conectados a los esclavos AS-i y si 
hay rotura de hilos o cortocircuito en el 
cableado. 


Remisión 
Para más información sobre los LED del maestro AS-i, consulte el capítulo "Significado de 
los indicadores LED (Página 66)". 
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8.9 Registros de diagnóstico 


8.9.1 DS 92: registro de diagnóstico (a partir de FW V1.1) 
El estado operativo del maestro AS-i, de la red AS-i conectada y de los esclavos AS-i está 
guardado en el módulo maestro AS-i CM ST como registro de diagnóstico DS 92. 


Descripción 
Este registro informa sobre el estado de una red AS-i. 


Tabla 8- 10 Estructura del registro de diagnóstico DS 92, lectura 


Byte Descripción 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 … 1 Reservado 
2 MA30V MA24V Res. Res. Res. MADDR FP CER 
3 Reservado EFD CM CFGOK DIAG 
4 Flags_1 (ver tabla "Flags del maestro AS-i") 
5 Flags_2 (ver tabla "Flags del maestro AS-i") 
6 Reservado 
7 Reservado 


Diagnósticos de esclavo 
8 … 15 Lista de esclavos activos (ver tabla "Estructura de los campos de bits") 


Bit = 0 El esclavo no figura en la lista de esclavos activos. 
Bit = 1 El esclavo figura en la lista de esclavos activos. 


16 … 23 Lista de esclavos que han fallado (ver tabla "Estructura de los campos de bits") 
Bit = 0 El esclavo configurado no ha fallado. 
Bit = 1 El esclavo configurado ha fallado. 


24 … 31 Lista de esclavos incorrectos (ver tabla "Estructura de los campos de bits") 
Bit = 0 El perfil del esclavo enchufado es correcto. 
Bit = 1 El perfil del esclavo enchufado es incorrecto. 


32 … 39 Lista de esclavos sobrantes (ver tabla "Estructura de los campos de bits") 
Bit = 0 El esclavo enchufado está configurado o no hay ningún esclavo enchufado. 
Bit = 1 El esclavo enchufado no está configurado. 


40 … 47 Lista de direccionamientos múltiples (ver tabla "Estructura de los campos de bits") 
Bit = 0 La dirección AS-i tiene una asignación simple o no está asignada. 
Bit = 1 La dirección AS-i tiene una asignación múltiple. 


48 … 55 Lista de fallos de periferia (ver tabla "Estructura de los campos de bits") 
Bit = 0 El esclavo de la dirección AS-i no presenta ningún fallo de periferia. 
Bit = 1 El esclavo de la dirección AS-i presenta un fallo de periferia. 
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Byte Descripción 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


56 … 63 Lista de ID teóricos = A (ver tabla "Estructura de los campos de bits") 
Bit = 0 En la dirección AS-i está configurado un esclavo estándar. 
Bit = 1 En la dirección AS-i está configurado un esclavo A/B. 


64 … 71 Lista de ID reales = A (ver tabla "Estructura de los campos de bits") 
Bit = 0 En la dirección AS-i hay un esclavo estándar. 
Bit = 1 En la dirección AS-i hay un esclavo A/B. 


72 … 79 Lista de esclavos detectados (ver tabla "Estructura de los campos de bits") 
Bit = 0 No se ha detectado ningún esclavo en la dirección AS-i. 
Bit = 1 Se ha detectado un esclavo en la dirección AS-i. 


80 … 87 Lista de esclavos configurados (ver tabla "Estructura de los campos de bits") 
Bit = 0 No se ha configurado ningún esclavo en la dirección AS-i. 
Bit = 1 Se ha configurado un esclavo en la dirección AS-i. 


Estructura de los campos de bits: 
 


Byte Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 
0 ESCLAVO  


7/7A 
ESCLAVO 


 6/6A 
ESCLAVO  


5/5A 
ESCLAVO  


4/4A 
ESCLAVO  


3/3A 
ESCLAVO  


2/2A 
ESCLAVO  


1/1A 
ESCLAVO  


0/reservado 
1 ESCLAVO  


15/15A 
ESCLAVO  


14/14A 
ESCLAVO  


13/13A 
ESCLAVO  


12/12A 
ESCLAVO  


11/11A 
ESCLAVO  


10/10A 
ESCLAVO  


9/9A 
ESCLAVO  


8/8A 
2 ESCLAVO  


23/23A 
ESCLAVO  


22/22A 
ESCLAVO  


21/21A 
ESCLAVO  


20/20A 
ESCLAVO  


19/19A 
ESCLAVO  


18/18A 
ESCLAVO  


17/17A 
ESCLAVO  


16/16A 
3 ESCLAVO  


31/31A 
ESCLAVO  


30/30A 
ESCLAVO  


29/29A 
ESCLAVO  


28/28A 
ESCLAVO  


27/27A 
ESCLAVO  


26/26A 
ESCLAVO  


25/25A 
ESCLAVO  


24/24A 
4 ESCLAVO  


7B 
ESCLAVO  


6B 
ESCLAVO  


5B 
ESCLAVO  


4B 
ESCLAVO  


3B 
ESCLAVO  


2B 
ESCLAVO  


1B 
Reservado 


5 ESCLAVO  
15B 


ESCLAVO  
14B 


ESCLAVO  
13B 


ESCLAVO  
12B 


ESCLAVO  
11B 


ESCLAVO  
10B 


ESCLAVO  
9B 


ESCLAVO  
8B 


6 ESCLAVO  
23B 


ESCLAVO  
22B 


ESCLAVO  
21B 


ESCLAVO  
20B 


ESCLAVO  
19B 


ESCLAVO  
18B 


ESCLAVO  
17B 


ESCLAVO  
16B 


7 ESCLAVO  
31B 


ESCLAVO  
30B 


ESCLAVO  
29B 


ESCLAVO  
28B 


ESCLAVO  
27B 


ESCLAVO  
26B 


ESCLAVO  
25B 


ESCLAVO  
24B 
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Explicación de los bits de estado: 
 
MA30V = 0 La detección de direccionamiento múltiple para AS-i 30 V está desactivada. 


= 1 La detección de direccionamiento múltiple para AS-i 30 V está activada. 
MA24V = 0 La detección de direccionamiento múltiple para Power24V está desactivada. 


= 1 La detección de direccionamiento múltiple para Power24V está activada. 
MADDR = 0 No se ha detectado ningún direccionamiento múltiple en el cable AS-i. 


= 1 Se ha detectado un direccionamiento múltiple en al menos una direc-
ción AS-i en el cable AS-i. Es decir, varios esclavos tienen la misma direc-
ción AS-i. 


FP = 0 No se ha detectado ningún fallo de periferia. 
= 1 Se ha detectado un fallo de periferia. 


CER = 0 No se ha detectado ningún error de configuración AS-i. 
= 1 Se ha detectado un error de configuración AS-i. 


EFD 0 = Ningún defecto a tierra detectado 
1 = Defecto a tierra detectado 


CM 0 = Maestro en Modo Protegido 
1 = Maestro en Modo Configuración 


CFGOK 0 = La configuración no es correcta o hay un esclavo con la dirección 0. 
1 = La configuración es correcta. 


DIAG 0 = Ningún diagnóstico presente. 
1 = Diagnóstico presente. Se utiliza cuando: 


• El maestro AS-i está en modo "offline". 
• La tensión AS-i no es correcta. 
• Se ha detectado un direccionamiento múltiple. 
• Hay un fallo de periferia. 
• Hay un error de configuración. 
• Existe un esclavo con la dirección 0. 
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Flags del maestro AS-i: 
 
Flag Bit Nombre del bit Significado 
Flag_1 0 Config_OK El flag está ajustado cuando la configuración teórica y la configuración real 


coinciden. 
1 LDS.0 El flag está ajustado cuando existe un esclavo AS-i con la dirección 0 (List 


of Detected Slaves, lista de esclavos detectados). 
2 Auto_Address_Assign El flag está ajustado cuando es posible la programación automática de 


direcciones. De tal modo, AUTO_ADDR_ENABLE = 1 y no hay ningún es-
clavo AS-i "incorrecto" conectado a AS-Interface. 


3 Auto_Address_Available Al efectuar la programación automática de direcciones, el flag queda ajusta-
do en cuanto se enchufa un esclavo con configuración válida en la dirección 
cero. 


4 Configuration_Active El flag está ajustado en el "Modo Configuración" y anulado en el "Modo 
Protegido". 


5 Normal_Operation_Active El flag está ajustado cuando el maestro AS-i se encuentra en "Modo Prote-
gido".  


6 APF El flag está ajustado cuando la tensión en el cable AS-i es demasiado baja o 
cuando se ha detectado un apagado durante una transferencia de datos 
(AS-i Power Fail, problema con la tensión de alimentación AS-i). 


7 Offline_Ready El flag está ajustado cuando la fase offline está activa. 
Flag_2 0 Periphery_OK El flag está activado cuando ningún esclavo AS-i señaliza un fallo de perife-


ria. Todos los bits de la LPF están a cero. 
1 Data_Exchange_Active En control: cuando el flag está ajustado, se inicia el intercambio de datos 


entre maestro y esclavo. 
2 Off_Line En control: cuando el flag está ajustado, el dispositivo pasa a "OFFLINE" sin 


no estaba ya "offline". 
3 AUTO_ADDR_ENABLE El flag está ajustado cuando el usuario tiene habilitada la programación 


automática de direcciones. 
4 ERDSCHLUSS Este flag está activado cuando se ha detectado un defecto a tierra en el 


cable AS-i. 
5 EEPROM_OK El flag está activado si el test de la EEPROM interna ha sido correcto. 
6 EFD_Disable El flag indica si la detección de defectos a tierra está activada (BIT = 0) o 


desactivada (BIT = 1). 
7 Reservado -- 
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8.9.2 DS 96: leer contadores de errores y avisos de estado del maestro AS-i (a partir 
de FW V1.1) 


Significado 
Con este registro se leen contadores de errores que afectan a toda la red AS-i.  


Si falta la alimentación AS-i, falla el dispositivo completo. Esto provoca que se borren todos 
los contadores. El conteo vuelve a empezar cada vez que se arranca el equipo. 


Tabla 8- 11 Significado de los contadores de errores 


Valor de conteo/Información Significado 
AS-i Power Fail El valor de conteo se incrementa cuando la alimentación AS-i desciende hasta un 


valor demasiado bajo. 
Defecto a tierra El valor de conteo se incrementa cuando se ha detectado un defecto a tierra en el 


cable AS-i. 
Fallo de esclavo El valor de conteo se incrementa cuando falla un esclavo activo. De tal modo, se 


interrumpe la transferencia de los datos de proceso. Un esclavo activo no falla hasta 
que no responde a seis llamadas del maestro consecutivas. 


Falta telegrama de esclavo El valor de conteo se incrementa cuando un esclavo no responde a una llamada del 
maestro o cuando el maestro no recibe la respuesta. La transferencia de los datos 
de proceso no se interrumpe. 


Telegrama de esclavo defectuoso El valor de conteo se incrementa cuando el maestro recibe una respuesta del escla-
vo incompleta, p. ej., al agregar esclavos durante el funcionamiento. La transferencia 
de los datos de proceso no se interrumpe. 


Fallo de periferia El valor de conteo se incrementa cuando un esclavo notifica un fallo de periferia. 
Error de protocolo El valor de conteo se incrementa cuando el maestro detecta un error de transferen-


cia en un esclavo que necesita varios ciclos para transferir los datos, p. ej., en caso 
de datos analógicos. 


Telegrama de maestro defectuoso El valor de conteo se incrementa cuando una llamada del maestro no puede enviar-
se correctamente, p. ej., en caso de fuertes señales interferentes en el cable AS-i. La 
transferencia de los datos de proceso no se interrumpe. 


Telegramas de maestro enviados Número de telegramas de maestro 
Este contador cuenta todos los telegramas enviados por el maestro, independiente-
mente de que se haya recibido o no una respuesta del esclavo. 
El número total de los telegramas de maestro se calcula del siguiente modo: 
MT_CNT_TOTAL = (MT_CNT_HIGH x MT_CNT_BASE) + MT_CNT_LOW 
El conteo de errores vuelve a empezar cada vez que se arranca el equipo. 
Dividiendo los valores absolutos de los contadores de errores por el número de los 
telegramas de maestro se puede calcular el porcentaje de error y, con ello, la fre-
cuencia de fallos. 
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Tabla 8- 12 Estructura del registro 


Byte Significado 
0 Reservado Byte High 
1 Byte Low 
2 Totalizador: AS-i Power Fail  Byte High 
3 Byte Low 
4 Totalizador: Defecto a tierra Byte High 
5 Byte Low 
6 Totalizador: fallo de esclavo Palabra High, byte High 
7 Palabra High, byte Low 
8 Palabra Low, byte High 
9 Palabra Low, byte Low 


10 Totalizador: Falta telegrama de esclavo Palabra High, byte High 
11 Palabra High, byte Low 
12 Palabra Low, byte High 
13 Palabra Low, byte Low 
14 Totalizador: Telegrama de esclavo defectuoso Palabra High, byte High 
15 Palabra High, byte Low 
16 Palabra Low, byte High 
17 Palabra Low, byte Low 
18 Totalizador: fallo de periferia de esclavo Palabra High, byte High 
19 Palabra High, byte Low 
20 Palabra Low, byte High 
21 Palabra Low, byte Low 
22 Totalizador: Error de protocolo de esclavo (esclavos según CTT1 … CTT5) Palabra High, byte High 
23 Palabra High, byte Low 
24 Palabra Low, byte High 
25 Palabra Low, byte Low 
26 Totalizador: Telegrama de maestro defectuoso Palabra High, byte High 
27 Palabra High, byte Low 
28 Palabra Low, byte High 
29 Palabra Low, byte Low 


30 … 37 Lista de valores de conteo > 0 (ver "Estructura de los campos de bits") 
Bit = 0 Valor de conteo = 0 en todos los contadores de errores de la dirección AS-i 
Bit = 1 Valor de conteo > 0 en al menos un contador de errores de la dirección AS-i 


38 Totalizador: Telegramas de maestro enviados, componente menos signifi-
cativo (MT_CNT_LOW) 


Palabra High, byte High 
39 Palabra High, byte Low 
40 Palabra Low, byte High 
41 Palabra Low, byte Low 
42 Totalizador: Telegramas de maestro enviados, componente más significa-


tivo (MT_CNT_HIGH) 
Palabra High, byte High 


43 Palabra High, byte Low 
44 Palabra Low, byte High 
45 Palabra Low, byte Low 
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Byte Significado 
46 Totalizador: Telegramas de maestro enviados, factor (MT_CNT_BASE) Palabra High, byte High 
47 Palabra High, byte Low 
48 Palabra Low, byte High 
49 Palabra Low, byte Low 
50 Reservado Bit 0 = MADDR 
51 Reservado 


52 … 59 Lista de direccionamientos múltiples (ver tabla "Estructura de los campos de bits") 
Bit = 0 La dirección AS-i tiene una asignación simple o no está disponible. 
Bit = 1 La dirección AS-i tiene una asignación múltiple. 


 Los contadores muestran valores enteros (2 bytes o 4 bytes). 


Estructura de los campos de bits: 
 


Byte Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 
0 ESCLAVO  


7/7A 
ESCLAVO  


6/6A 
ESCLAVO  


5/5A 
ESCLAVO  


4/4A 
ESCLAVO  


3/3A 
ESCLAVO  


2/2A 
ESCLAVO  


1/1A 
ESCLAVO  


0/reservado 
1 ESCLAVO  


15/15A 
ESCLAVO  


14/14A 
ESCLAVO  


13/13A 
ESCLAVO  


12/12A 
ESCLAVO  


11/11A 
ESCLAVO  


10/10A 
ESCLAVO  


9/9A 
ESCLAVO  


8/8A 
2 ESCLAVO  


23/23A 
ESCLAVO  


22/22A 
ESCLAVO  


21/21A 
ESCLAVO  


20/20A 
ESCLAVO  


19/19A 
ESCLAVO  


18/18A 
ESCLAVO  


17/17A 
ESCLAVO  


16/16A 
3 ESCLAVO  


31/31A 
ESCLAVO  


30/30A 
ESCLAVO  


29/29A 
ESCLAVO  


28/28A 
ESCLAVO  


27/27A 
ESCLAVO  


26/26A 
ESCLAVO  


25/25A 
ESCLAVO  


24/24A 
4 ESCLAVO  


7B 
ESCLAVO  


6B 
ESCLAVO  


5B 
ESCLAVO  


4B 
ESCLAVO  


3B 
ESCLAVO  


2B 
ESCLAVO  


1B 
Reservado 


5 ESCLAVO  
15B 


ESCLAVO  
14B 


ESCLAVO  
13B 


ESCLAVO  
12B 


ESCLAVO  
11B 


ESCLAVO  
10B 


ESCLAVO  
9B 


ESCLAVO  
8B 


6 ESCLAVO  
23B 


ESCLAVO  
22B 


ESCLAVO  
21B 


ESCLAVO  
20B 


ESCLAVO  
19B 


ESCLAVO  
18B 


ESCLAVO  
17B 


ESCLAVO  
16B 


7 ESCLAVO  
31B 


ESCLAVO  
30B 


ESCLAVO  
29B 


ESCLAVO  
28B 


ESCLAVO  
27B 


ESCLAVO  
26B 


ESCLAVO  
25B 


ESCLAVO  
24B 


Explicación de los bits de estado 
 
MADDR = 0 No se ha detectado ningún direccionamiento múltiple en el cable AS-i. 
 = 1 Se ha detectado un direccionamiento múltiple en al menos una dirección AS-i 


en el cable AS-i. Es decir, varios esclavos tienen la misma dirección AS-i. 
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8.9.3 DS 97: leer y borrar contadores de errores del maestro AS-i (a partir de FW 
V1.1) 


Descripción 
Este registro funciona como el registro "DS 96 Leer_contadores_errores_esclavo_AS-i". Tras 
leer el registro DS 97 se ponen a "0" todos los contadores de errores en el maestro AS-i.  


La estructura del registro DS 97 es idéntica a la estructura del registro DS 96. El significado 
de los contadores de errores puede consultarse en el capítulo "DS 96: leer contadores de 
errores y avisos de estado del maestro AS-i (a partir de FW V1.1) (Página 88)". 


8.9.4 DS 150 a DS 153: leer contadores de errores AS-i 
Con estos registros se leen los contadores de errores de los esclavos AS-i. Los registros 
DS 150 y DS 151 acceden a las direcciones estándar y a las direcciones A. Los registros 
DS 152 y DS 153 acceden a las direcciones B. Los contadores para las direcciones 16/16A 
tienen una versión idéntica en los registros DS 150 y DS 151. Los contadores para la 
dirección 16B tienen una versión idéntica en los registros DS 152 y DS 153. 


Contadores de errores 
El módulo maestro AS-i CM ST administra internamente varios contadores para registrar el 
número de telegramas de maestro enviados y el número de eventos de error diferentes. 


Estos valores de conteo pueden leerse mediante los registros DS 150 a DS 153: 


● DS 150 contiene los valores de conteo de las direcciones de esclavo 1(A) a 16(A). 


● DS 151 contiene los valores de conteo de las direcciones de esclavo 16(A) a 31(A). 


● DS 152 contiene los valores de conteo de las direcciones de esclavo 1B a 16B. 


● DS 153 contiene los valores de conteo de las direcciones de esclavo 16B a 31B. 


Además, cada uno de estos registros contiene el valor de conteo del total de telegramas de 
maestro enviados. Para determinar una tasa de errores relativa, divida el valor de conteo de 
un evento de error por el número de telegramas de maestro enviados. 


El sistema de bus permite varias repeticiones de telegramas automáticas. En el entorno 
industrial, esto permite transferir los datos de proceso entre el maestro y el esclavo de forma 
fiable incluso en caso de fallos de transferencia breves, p. ej., por operaciones de maniobra. 
No obstante, si se rebasa por exceso el límite de fallo o si el esclavo no funciona 
correctamente debido a un defecto de cualquier otro tipo, no será posible mantener la 
comunicación con el esclavo afectado en el periodo definido. En tal caso, se interrumpe la 
transferencia de los datos de proceso. El maestro indica el fallo de la dirección de esclavo e 
intenta restablecer la comunicación automáticamente. 
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En caso de ausencia de errores, por cada ciclo de bus AS-i se envía un telegrama de 
maestro a cada dirección de esclavo disponible para el intercambio cíclico de datos. El 
esclavo al que se desea acceder responde con un telegrama de esclavo correspondiente. 
En función de la configuración de bus, en un ciclo de bus AS-i se llaman entre 1 y 31 
esclavos. En consecuencia, el tiempo de ciclo máximo del bus es de 5 ms. Si dos esclavos 
con direccionamiento ampliado tienen el mismo valor numérico de dirección pero como 
dirección A y dirección B, estos dos esclavos se consultan automáticamente en dos ciclos 
de bus consecutivos. Como valor orientativo puede asumirse que cada segundo se envían 
aprox. 64 000 telegramas de maestro.  


Tabla 8- 13 Significado de los contadores de errores 


Valor de conteo/Información Significado 
Fallo de esclavo El valor de conteo se incrementa cuando falla un esclavo activo. De tal modo, se 


interrumpe la transferencia de los datos de proceso. Un esclavo activo no falla hasta 
que no responde a seis llamadas del maestro consecutivas. 


Falta telegrama de esclavo El valor de conteo se incrementa cuando un esclavo no responde a una llamada del 
maestro o cuando el maestro no recibe la respuesta. La transferencia de los datos 
de proceso no se interrumpe. 


Telegrama de esclavo defectuoso El valor de conteo se incrementa cuando el maestro recibe una respuesta del escla-
vo incompleta, p. ej., al agregar esclavos durante el funcionamiento. La transferencia 
de los datos de proceso no se interrumpe. 


Fallo de periferia El valor de conteo se incrementa cuando un esclavo notifica un fallo de periferia. 
Error de protocolo El valor de conteo se incrementa cuando el maestro detecta un error de transferen-


cia en un esclavo que necesita varios ciclos para transferir los datos, p. ej., en caso 
de datos analógicos. 


Telegrama de maestro defectuoso El valor de conteo se incrementa cuando una llamada del maestro no puede enviar-
se correctamente, p. ej., en caso de fuertes señales interferentes en el cable AS-i. La 
transferencia de los datos de proceso no se interrumpe. 


Telegramas de maestro enviados Número de telegramas de maestro 
Este contador cuenta todos los telegramas enviados por el maestro, independiente-
mente de que se haya recibido o no una respuesta del esclavo. 
El número total de los telegramas de maestro se calcula del siguiente modo: 
MT_CNT_TOTAL = (MT_CNT_HIGH x MT_CNT_BASE) + MT_CNT_LOW 
El conteo de errores vuelve a empezar cada vez que se arranca el equipo. 
Dividiendo los valores absolutos de los contadores de errores por el número de los 
telegramas de maestro se puede calcular el porcentaje de error y, con ello, la fre-
cuencia de fallos. 
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Tabla 8- 14 Estructura de las direcciones de esclavo de los contadores 


Byte Contador 
0 Contador: Fallo de esclavo Byte High 
1 Byte Low 
2 Contador: falta telegrama de esclavo Byte High 
3 Byte Low 
4 Contador: telegrama de esclavo defectuoso Byte High 
5 Byte Low 
6 Contador: Fallo de periferia Byte High 
7 Byte Low 
8 Contador: Error de protocolo Byte High 
9 Byte Low 
10 Contador: telegrama de maestro defectuoso Byte High 
11 Byte Low 
 Los contadores muestran valores enteros (2 bytes). 


 


Tabla 8- 15 Estructura de los telegramas de maestro de los contadores 


Byte Significado 
0 Totalizador: telegramas de maestro enviados, componente menos significativo 


(MT_CNT_LOW) 
Palabra High, byte High 


1 Palabra High, byte Low 
2 Palabra Low, byte High 
3 Palabra Low, byte Low 
4 Totalizador: telegramas de maestro enviados, componente más significativo 


(MT_CNT_HIGH) 
Palabra High, byte High 


5 Palabra High, byte Low 
6 Palabra Low, byte High 
7 Palabra Low, byte Low 
8 Totalizador: telegramas de maestro enviados, factor (MT_CNT_BASE) Palabra High, byte High 
9 Palabra High, byte Low 
10 Palabra Low, byte High 
11 Palabra Low, byte Low 
 Los contadores muestran valores enteros (4 bytes). 
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8.9.4.1 DS 150: leer contadores de errores de esclavos AS-i 1/1A a 16/16A 


Tabla 8- 16 Estructura del registro DS 150 


Byte Significado 
0 Versión High 
1 Versión Low 
2 … 13 Contador de dirección de esclavo 1/1A 
14 … 25 Contador de dirección de esclavo 2/2A 
26 … 37 Contador de dirección de esclavo 3/3A 
38 … 49 Contador de dirección de esclavo 4/4A 
50 … 61 Contador de dirección de esclavo 5/5A 
62 … 73 Contador de dirección de esclavo 6/6A 
74 … 85 Contador de dirección de esclavo 7/7A 
86 … 97 Contador de dirección de esclavo 8/8A 
98 … 109 Contador de dirección de esclavo 9/9A 
110 … 121 Contador de dirección de esclavo 10/10A 
122 … 133 Contador de dirección de esclavo 11/11A 
134 … 145 Contador de dirección de esclavo 12/12A 
146 … 157 Contador de dirección de esclavo 13/13A 
158 … 169 Contador de dirección de esclavo 14/14A 
170 … 181 Contador de dirección de esclavo 15/15A 
182 … 193 Contador de dirección de esclavo 16/16A 
194 … 205 Contador de telegramas de maestro 
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8.9.4.2 DS 151: leer contadores de errores de esclavos AS-i 16/16A a 31/31A 


Tabla 8- 17 Estructura del registro DS 151 


Byte Significado 
0 Versión High 
1 Versión Low 
2 … 13 Contador de dirección de esclavo 16/16A 
14 … 25 Contador de dirección de esclavo 17/17A 
26 … 37 Contador de dirección de esclavo 18/18A 
38 … 49 Contador de dirección de esclavo 19/19A 
50 … 61 Contador de dirección de esclavo 20/20A 
62 … 73 Contador de dirección de esclavo 21/21A 
74 … 85 Contador de dirección de esclavo 22/22A 
86 … 97 Contador de dirección de esclavo 23/23A 
98 … 109 Contador de dirección de esclavo 24/24A 
110 … 121 Contador de dirección de esclavo 25/25A 
122 … 133 Contador de dirección de esclavo 26/26A 
134 … 145 Contador de dirección de esclavo 27/27A 
146 … 157 Contador de dirección de esclavo 28/28A 
158 … 169 Contador de dirección de esclavo 29/29A 
170 … 181 Contador de dirección de esclavo 30/30A 
182 … 193 Contador de dirección de esclavo 31/31A 
194 … 205 Contador de telegramas de maestro 
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8.9.4.3 DS 152: leer contadores de errores de esclavos AS-i 1B a 16B 


Tabla 8- 18 Estructura del registro DS 152 


Byte Significado 
0 Versión High 
1 Versión Low 
2 … 13 Contador de dirección de esclavo 1B 
14 … 25 Contador de dirección de esclavo 2B 
26 … 37 Contador de dirección de esclavo 3B 
38 … 49 Contador de dirección de esclavo 4B 
50 … 61 Contador de dirección de esclavo 5B 
62 … 73 Contador de dirección de esclavo 6B 
74 … 85 Contador de dirección de esclavo 7B 
86 … 97 Contador de dirección de esclavo 8B 
98 … 109 Contador de dirección de esclavo 9B 
110 … 121 Contador de dirección de esclavo 10B 
122 … 133 Contador de dirección de esclavo 11B 
134 … 145 Contador de dirección de esclavo 12B 
146 … 157 Contador de dirección de esclavo 13B 
158 … 169 Contador de dirección de esclavo 14B 
170 … 181 Contador de dirección de esclavo 15B 
182 … 193 Contador de dirección de esclavo 16B 
194 … 205 Contador de telegramas de maestro 
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8.9.4.4 DS 153: leer contadores de errores de esclavos AS-i 16B a 31B 


Tabla 8- 19 Estructura del registro DS 153 


Byte Significado 
0 Versión High 
1 Versión Low 
2 … 13 Contador de dirección de esclavo 16B 
14 … 25 Contador de dirección de esclavo 17B 
26 … 37 Contador de dirección de esclavo 18B 
38 … 49 Contador de dirección de esclavo 19B 
50 … 61 Contador de dirección de esclavo 20B 
62 … 73 Contador de dirección de esclavo 21B 
74 … 85 Contador de dirección de esclavo 22B 
86 … 97 Contador de dirección de esclavo 23B 
98 … 109 Contador de dirección de esclavo 24B 
110 … 121 Contador de dirección de esclavo 25B 
122 … 133 Contador de dirección de esclavo 26B 
134 … 145 Contador de dirección de esclavo 27B 
146 … 157 Contador de dirección de esclavo 28B 
158 … 169 Contador de dirección de esclavo 29B 
170 … 181 Contador de dirección de esclavo 30B 
182 … 193 Contador de dirección de esclavo 31B 
194 … 205 Contador de telegramas de maestro 
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8.9.5 DS 154: borrar contadores de errores AS-i (V1.1 o sup.) 


Descripción 
Al escribir en este registro se inicializan todos los contadores de errores. 


Ese registro deberá rellenarse con ceros. 


Tabla 8- 20 Estructura del registro DS 154, escritura  


Byte Significado 
0 0 
1 0 
2 0 
3 0 
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 Utilizar la interfaz de comandos 9 
9.1 Introducción 


La interfaz de comandos permite controlar completamente el comportamiento del 
maestro AS-i en el programa de usuario. 


Este capítulo ofrece la información necesaria para acceder a la interfaz de comandos del 
maestro AS-i CM ST. 
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9.2 Interfaz de comandos con SIMATIC S7 


Instrucción "ASI_CTRL" 
Para controlar la interfaz de comandos está disponible la instrucción "ASI_CTRL". Esta 
instrucción se encuentra en STEP 7, Task Card "Instrucciones", apartado "Instrucciones 
avanzadas" > "Periferia descentralizada" > "Otros" > "ASI". 


El uso de la instrucción "ASI_CTRL" se describe detalladamente en: ASI_CTRL 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/51678777). 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/51678777
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9.3 Interfaz de comandos con controladores de otros fabricantes 


Modo de funcionamiento 
Los comandos AS-i se leen y escriben a través de los servicios acíclicos de 
PROFINET/PROFIBUS. En el programa de usuario del controlador IO/maestro DP se 
utilizan para ello los servicios "Leer_registro" y "Escribir_registro" (registro 2). 


 
Imagen 9-1 Modo de funcionamiento 


Parámetros de petición 
Parametrice las peticiones "Leer_registro" y "Escribir_registro". Los siguientes parámetros 
controlan la emisión de los comandos: 


● Index: 


Determina el número de registro = 2 


● Length: 


– Con "Escribir_registro" se indica la longitud de los datos enviados en función del 
comando. 


– Con "Leer_registro", el maestro AS-i CM ST señaliza la longitud de los datos recibidos 
a través del nibble de estado. 
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Ejecución de comandos en el programa de usuario 
Ejecute los comandos en el programa de usuario del siguiente modo: 


1. En el programa de usuario, especifique la llamada de comandos (Página 106) en un 
búfer de emisión. 


2. Envíe esta llamada de registros al maestro AS-i CM ST con "Escribir_registro" 
(registro 2). 


3. A continuación, consulte el estado de la ejecución de comandos en el área de entrada 
para valores digitales (servicios cíclicos). La información de estado se almacena en el 
primer byte (byte 0) reservado para ello en los bits 4 a 7 del área de entrada (nibble de 
estado). 


4. En función del resultado de la evaluación de estado, se producen diferentes reacciones 
indicadas en el siguiente esquema. Las particularidades relativas al significado del nibble 
de estado figuran en la tabla "Codificación del nibble de estado". 


Para concluir la ejecución de comandos, debe emitir en cualquier caso una petición 
"Leer_registro" (registro 2) para recibir más información o bien adoptar datos de 
respuesta. 


 
Imagen 9-2 Esquema 
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Tabla 9- 1 Codificación del nibble de estado 


Nibble de estado (1.er byte de los datos de entra-
da digitales) 


Significado 


Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4  
1 0 0 0 Identificación de inicio 1: 


Tras un inicio/reinicio del maestro AS-i, el nibble de estado cambia 
entre los valores 1000B y 1110B. 
El programa de usuario puede iniciar la ejecución de un comando. 


1 1 1 0 Identificación de inicio 2: 
Tras un inicio/reinicio del maestro AS-i, el nibble de estado cambia 
entre los valores 1000B y 1110B. 
El programa de usuario puede iniciar la ejecución de un comando. 


1 1 0 0 Reservado para la aplicación FB ASI_CTRL de SIMATIC S7 
El programa de usuario puede iniciar la ejecución de un comando. 


0 0 1 0 Se está ejecutando un comando. 
El programa de usuario no puede iniciar la ejecución de un comando. 


0 0 0 1 La ejecución del comando ha finalizado. Del maestro AS-i puede 
recuperarse un valor de retorno de 2 bytes con un acceso de lectura 
asíncrono. 
Aquí hay que diferenciar 2 casos: 
• El valor de retorno es 0: un comando sin datos de respuesta ha 


finalizado sin errores. 
• El valor de retorno es diferente a 0: el comando ha finalizado con 


error (ver tabla "Valor de retorno en búfer de respuesta"). 
El programa de usuario puede iniciar la ejecución de un nuevo co-
mando. 


0 0 1 1 La ejecución del comando ha finalizado sin errores. Del maestro AS-i 
pueden recuperarse datos de respuesta de 1 byte con un acceso de 
lectura asíncrono. 
El programa de usuario puede iniciar la ejecución de un nuevo co-
mando. 


0 1 0 1 La ejecución del comando ha finalizado sin errores. Del maestro AS-i 
pueden recuperarse datos de respuesta de 4 bytes con un acceso de 
lectura asíncrono. 
El programa de usuario puede iniciar la ejecución de un nuevo co-
mando. 


0 1 1 1 La ejecución del comando ha finalizado sin errores. Del maestro AS-i 
pueden recuperarse datos de respuesta de 14 bytes con un acceso 
de lectura asíncrono. 
El programa de usuario puede iniciar la ejecución de un nuevo co-
mando. 


1 0 0 1 La ejecución del comando ha finalizado sin errores. Del maestro AS-i 
pueden recuperarse datos de respuesta de 16 bytes con un acceso 
de lectura asíncrono. 
El programa de usuario puede iniciar la ejecución de un nuevo co-
mando. 
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Nibble de estado (1.er byte de los datos de entra-
da digitales) 


Significado 


Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4  
1 0 1 1 La ejecución del comando ha finalizado sin errores. Del maestro AS-i 


pueden recuperarse datos de respuesta de 32 bytes con un acceso 
de lectura asíncrono. 
El programa de usuario puede iniciar la ejecución de un nuevo co-
mando. 


1 1 0 1 La ejecución del comando ha finalizado sin errores. Del maestro AS-i 
pueden recuperarse datos de respuesta de 56 bytes con un acceso 
de lectura asíncrono. 
El programa de usuario puede iniciar la ejecución de un nuevo co-
mando. 


1 1 1 1 La ejecución del comando ha finalizado sin errores. Del maestro AS-i 
pueden recuperarse datos de respuesta de 221 bytes con un acceso 
de lectura asíncrono. 
El programa de usuario puede iniciar la ejecución de un nuevo co-
mando. 


0 1 0 0 La ejecución de la petición ha finalizado por completo. El usuario ya 
ha leído los datos de respuesta o el valor de retorno de la petición 
anterior. 
El programa de usuario puede iniciar la ejecución de un nuevo co-
mando. 


Ejemplo 
Consulte en la siguiente tabla cómo se comporta la indicación del nibble de estado en 
función del estado de equipo y de la ejecución de comandos en el programa de usuario. 


 
 Acción Reacción en nibble de estado 
1. Conexión de la tensión AS-i en el maestro AS-i CM ST. 1110B … 1000B … 1110B … 
2. El programa de usuario envía un comando (p. ej., Escribir_ paráme-


tros) al maestro AS-i CM ST con un acceso de escritura asíncrono. 
0010B (breve, en función del comando) 


3. El maestro AS-i finaliza la ejecución del comando. El programa de 
usuario puede leer el valor de retorno. 


0001B 


4. El programa de usuario lee un valor de retorno de 2 bytes con un ac-
ceso de lectura asíncrono. 


0100B 


5. ... La ejecución del programa continúa... … 
6. El programa de usuario envía un comando (p. ej., 


Leer_listas_ampliadas_y_flags) al maestro AS-i CM ST con un acceso 
de escritura asíncrono. 


0010B (breve, en función del comando) 


7. El maestro AS-i finaliza la ejecución del comando sin errores. El pro-
grama de usuario puede leer los datos de respuesta. 


1011B 


8. El programa de usuario lee datos de respuesta de 32 bytes con un 
acceso de lectura asíncrono. 


1011B 
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Valor de retorno 
Dado el caso, una ejecución con errores queda detallada en el valor de retorno del búfer de 
respuesta. La indicación del nibble de estado "Finalizado sin errores y sin datos de 
respuesta o finalizado con errores" (codificación: 0001H) señaliza un error. 


Tabla 9- 2 Valor de retorno en el búfer de respuesta 


ESTADO Significado 
0000H Petición finalizada sin errores 
8381H La dirección de esclavo AS-i es incorrecta. 
8382H El esclavo AS-i no está activado (no en LAS). 
8383H Error en AS-Interface 
8384H El comando no es admisible en el estado actual del maestro AS-i. 
8385H Existe un esclavo AS-i con la dirección 0. 
8386H El esclavo AS-i tiene datos de configuración no admisibles (código IO, ID, ID2 o ID1). 
83A1H El esclavo AS-i al que se desea acceder no se ha encontrado en AS-Interface. 
83A2H Existe un esclavo AS-i con la dirección 0. 
83A3H En AS-Interface ya existe un esclavo AS-i con la nueva dirección. 
83A4H La dirección de esclavo AS-i no se puede borrar. 
83A5H La dirección de esclavo AS-i no se puede ajustar. 
83A6H La dirección de esclavo AS-i no se puede guardar de forma permanente. 
83A7H Error al leer el código ID1. 
83A8H La dirección de destino no es plausible: p. ej., se utiliza una dirección de esclavo B para un esclavo 


estándar. 
83B1H Se ha producido un error de longitud en la transferencia de cadena conforme al perfil 7.4. 
83B2H Se ha producido un error de protocolo en la transferencia de cadena conforme al perfil 7.4. 
83C0H El esclavo AS-i tiene un perfil no válido, p. ej., el esclavo estándar o A está configurado en una direc-


ción B. 
83C1H El esclavo estándar no puede configurarse porque la dirección B ya está ocupada. 
83F8H El número o el parámetro de petición es desconocido. 
83F9H El maestro AS-i ha detectado un error de EEPROM. 


 


 


 Nota 


En la documentación de la interfaz de programación correspondiente encontrará los errores 
que se producen al ejecutar los servicios acíclicos y se notifican mediante parámetros de 
llamada (p. ej., "Return Value"). 
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9.4 Descripción de los comandos AS-i 


Resumen 
A continuación se describen los comandos que el programa de usuario puede transmitir al 
maestro AS-i CM ST. Con estos comandos, el maestro AS-i ofrece toda la funcionalidad del 
perfil de maestro M4 de la especificación de maestro AS-i.  


 


 Nota 
Adaptaciones al adoptar programas de usuario existentes 


Tenga en cuenta las siguientes adaptaciones cuando adopte programas de usuario 
existentes: 


En algunos comandos del maestro AS-i CM ST se han modificado los números de comando 
respecto a otros maestros AS-i (p. ej., DP/AS-i LINK Advanced) y se han optimizado las 
estructuras de datos pertenecientes al comando. 


 


La siguiente tabla ofrece un resumen de los números de comando modificados: 
 


Nombre del comando Codificación en 
DP/AS-i LINK 


Advanced 


Codificación en el 
maestro AS-i CM ST


Ajustar_datos_configuración_permanentes (Set_Permanent_Configuration) 
(Página 114) 


25H A5H 


Leer_datos_configuración_permanentes (Get_Permanent_Configuration)  
(Página 115) 


26H A6H 


Leer_datos_configuración_reales (Read_Actual_Configuration) (Página 117) 28H A8H 
Configurar_LPS (Set_LPS) (Página 118) 29H A9 H 
Leer_listas_y_flags (Get_LPS, Get_LAS, Get_LDS, Get_Flags) (Página 124) 30H B0 H 
Leer_configuración_completa (Página 128) 39H B9 H 
Escribir_configuración_completa (Página 134) 3AH BAH 
Leer_lista_fallos_periferia (Get_LPF) (Página 150) 3EH BEH 
Leer_contadores_errores_maestro_AS-i (Página 155) 4AH CAH 
Leer_y_borrar_contadores_errores_maestro_AS-i (Página 158) 4BH CBH 
Leer_contadores_errores_esclavo_AS-i (Página 158) 4CH CCH 
Leer_y_borrar_contadores_errores_esclavo_AS-i (Página 160) 4DH CDH 
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La siguiente tabla presenta una lista con los comandos que pueden ejecutarse en el 
maestro AS-i CM ST. 


Tabla 9- 3 Comandos AS-i 


Nombre Parámetro Retorno Codificación 
Configurar_valor_parámetro 
(Set_Permanent_Parameter) (Página 110)  


Dirección de 
esclavo, 
parámetro 


— 00H 


Leer_configuración_valor_parámetro 
(GET_Permanent_Parameter) (Página 111)  


Dirección de 
esclavo 


Parámetro 01H 


Escribir_valor_parámetro (Write_Parameter)  
(Página 112)  


Dirección de 
esclavo, 
parámetro 


Opcionalmente: eco de 
parámetro 


02H 


Leer_valor_parámetro (Read_Parameter)  
(Página 113)  


Dirección de 
esclavo 


Valor de parámetro 03H 


Configurar_valores_reales_parámetros  
(Store_Actual_Parameters) (Página 113)  


— — 04H 


Ajustar_datos_configuración_permanentes 
(Set_Permanent_Configuration) (Página 114)  


Dirección de 
esclavo, datos de 
configuración para 
ajustar 


— A5H 


Leer_datos_configuración_permanentes 
(Get_Permanent_Configuration) (Página 115)  


Dirección de 
esclavo 


Datos de configuración 
ajustados 


A6H 


Ajustar_datos_configuración_reales  
(Store_Actual_Configuration) (Página 116)  


— — 07H 


Leer_datos_configuración_reales 
(Read_Actual_Configuration) (Página 117)  


Dirección de 
esclavo 


Configuración real A8H 


Configurar_LPS (Set_LPS) (Página 118)  LPS — A9 H 
Ajustar_modo_offline (SET_Offline_Mode) 
(Página 119)  


Modo — 0AH 


Seleccionar_programación_automática 
(Set_Auto_Addr_Enable) (Página 120)  


Modo — 0BH 


Ajustar_modo_operación (Set_Operation_Mode) 
(Página 121)  


Modo — 0CH 


Cambiar_dirección_esclavo_AS-i  
(Change_AS-i-Slave_Address) (Página 122)  


Dirección 1, 
dirección 2 


— 0DH 


Leer_estado_esclavo_AS-i (Read_Status) 
(Página 123)  


Dirección de 
esclavo 


Registro de errores del 
esclavo AS-i 


0FH 


Leer_listas_y_flags (Get_LPS, Get_LAS, Get_LDS, 
Get_Flags) (Página 124)  


— LDS, LAS, LPS, flags B0 H 


Leer_configuración_completa (Página 128)  — Datos de configuración real, 
parámetros actuales, LAS, 
flags 


B9 H 


Escribir_configuración_completa (Página 134)  Configuración 
completa 


— BAH 


Escribir_lista_parámetros (Set_PI) (Página 140)  Lista de 
parámetros 


— 3CH 


Leer_lista_ecos_parámetro (AS-i Parameter Echolist) 
(Página 142)  


— Lista de valores de eco de 
parámetro 


33H 
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Nombre Parámetro Retorno Codificación 
Leer_escribir_CTT2-Request 
(Read_Write_CTT2_String) (Página 144)  


Dirección de 
esclavo, cadena 
CTT2 


Cadena CTT2 44H 


Leer_identificación_versión (Read_Version) 
(Página 145)  


— Cadena de versión 14H 


Leer_ID_esclavo_AS-i (Read ID_Code) (Página 146)  Dirección de 
esclavo 


Código ID 17H 


Leer_ID1_esclavo_AS-i (Read_ID1-Code) 
(Página 147)  


Dirección de 
esclavo 


Código ID1 37H 


Escribir_ID1_esclavo_AS-i (Write ID1-Code)  
(Página 147)  


Código ID1 — 3FH 


Leer_ID2_esclavo_AS-i (Read_ID2-Code) 
(Página 148)  


Dirección de 
esclavo 


Código ID2 38H 


Leer_código-IO_esclavo_AS-i (Read_IO-Code)  
(Página 149)  


Dirección de 
esclavo 


Código IO 18H 


Leer_lista_fallos_periferia (Get_LPF) (Página 150)  — LPF BEH 
Escribir_cadena_parámetros_esclavo_AS-i  
(Write_Parameter_String) (Página 151)  


Dirección de 
esclavo, cadena 
de parámetros 


— 40H 


Leer_cadena_parámetros_esclavo_AS-i 
(Read_String) (Página 152)  


Dirección de 
esclavo 


Cadena de parámetros 41H 


Leer_cadena_ID_esclavo_AS-i (Read_String)  
(Página 153)  


Dirección de 
esclavo 


Cadena de identificación 42H 


Leer_cadena_diagnóstico_esclavo_AS-i 
(Read_String) (Página 154)  


Dirección de 
esclavo 


Cadena de diagnóstico 43H 


Leer_contadores_errores_maestro_AS-i (Página 155) — — CAH 
Leer_y_borrar_contadores_errores_maestro_AS-i 
(Página 158)  


— — CBH 


Leer_contadores_errores_esclavo_AS-i (Página 158)  Dirección de 
esclavo 


— CCH 


Leer_y_borrar_contadores_errores_esclavo_AS-i 
(Página 160)  


Dirección de 
esclavo 


— CDH 


Activar_detección_defectos_tierra (Reset EFD)  
(Página 161) 


Modo — 13H 


Ajustar_datos_configuración_online (Página 162)  Dirección de 
esclavo, datos de 
configuración para 
ajustar, 
parámetros 


— D0H 


Escribir_ID1_esclavo_AS-i_con_dirección_destino 
(Write ID1-Code with destination address) 
(Página 163)  


Dirección, código 
ID1 


— D1H 
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Estructura general del búfer de emisión 
A continuación se indica la estructura básica del búfer de emisión para comandos.  


La longitud de los datos de petición depende del comando correspondiente. Algunos 
comandos no necesitan datos de petición; en ese caso, el búfer de envío consta solamente 
de un byte (byte 0). 


Tabla 9- 4 Estructura básica del búfer de emisión para comandos 


Byte Significado 
0 Número del comando 
1 Datos de petición 
… Datos de petición 


Estructura general del búfer de recepción 
A continuación se indica la estructura básica del búfer de recepción. La longitud de los datos 
de respuesta depende del comando correspondiente.  


Algunos comandos no proporcionan datos de respuesta; en ese caso, se suprime el búfer 
de recepción. 


Tabla 9- 5 Estructura básica del búfer de recepción 


Byte Significado 
0 Datos de respuesta 
1 Datos de respuesta 
… Datos de respuesta 


Estructura general de la dirección de esclavo AS-i 
Si hay que direccionar un esclavo AS-i en un comando o una respuesta, el direccionamiento 
se efectúa según el siguiente esquema: 


Tabla 9- 6 Estructura de la dirección de esclavo AS-i 


Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 
0 0 Bit Select Dirección de esclavo 


El bit Select para la selección del tipo de esclavo se indica del siguiente modo: 


● Bit Select = 0 


Esclavo AS-i con dirección estándar (0 a 31) o esclavo AS-i con dirección ampliada en el 
área de direccionamiento A (1A a 31A) 


● Bit Select = 1: 


Esclavo AS-i con dirección ampliada en el área de direccionamiento B (1B a 31B) 
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9.4.1 Configurar_valor_parámetro (Set_Permanent_Parameter) 


Significado 
Con este comando se configura un valor de parámetro para el esclavo AS-i especificado en 
el maestro AS-i. El valor se guarda de forma no volátil en la EEPROM del maestro AS-
i CM ST. Además, el valor de parámetro se envía al esclavo AS-i direccionado. 


Sin embargo, el "eco de parámetro" del esclavo AS-i no puede leerse con este comando 
(comparar comando Escribir_valor_parámetro (Write_Parameter) (Página 112)). 


 


 Nota 
Uso de otros maestros AS-i de Siemens 


Otros maestros AS-i de Siemens no transmiten inmediatamente el parámetro configurado al 
esclavo AS-i. 


 


En el caso de esclavos AS-i que cumplen el perfil normalizado 7.4, este comando no está 
permitido. Para estos esclavos, el propio maestro AS-i administra la parametrización de 
esclavos AS-i. En este caso, los parámetros configurados son siempre iguales a FH. 


 


 Nota 
Los datos de configuración se sobrescriben 


Si configura los esclavos AS-i a través de HW Config, por regla general no será necesario 
utilizar el comando aquí descrito. 


Si utiliza este comando, sobrescribirá los correspondientes datos de configuración 
procedentes de la configuración realizada por pulsador o a través de HW Config. 


Al ejecutarse este comando, el maestro AS-i cambia a fase offline y después vuelve a pasar 
al modo de "Funcionamiento normal". El maestro AS-i se reinicia. 


 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 7 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 Número de comando: 00H 
1 Dirección de esclavo 
2 0 Parámetro 
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9.4.2 Leer_configuración_valor_parámetro (GET_Permanent_Parameter) 


Significado 
Con este comando se lee un valor de parámetro específico de esclavo guardado en la 
EEPROM del maestro AS-i CM ST. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 8 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 01H 
1 Dirección de esclavo 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 9 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 0 Parámetros configurados 
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9.4.3 Escribir_valor_parámetro (Write_Parameter) 


Significado del comando 
Con este comando se transmite un valor de parámetro de esclavo AS-i. Este se envía al 
esclavo AS-i direccionado. 


El parámetro solo se guarda en el maestro AS-i de forma volátil y no se transfiere a la 
EEPROM como parámetro configurado. 


El esclavo AS-i transmite en la respuesta su valor de parámetro actual "Eco de parámetro". 
Este puede diferir del valor escrito conforme a la especificación de maestro AS-i 
"AS-Interface Complete Specification". La respuesta del esclavo AS-i se suministra como 
eco de parámetro en los datos de respuesta. 


En el caso de esclavos AS-i que cumplen el perfil normalizado 7.4, este comando no está 
permitido. Para estos esclavos, el propio maestro AS-i administra la parametrización de 
esclavos AS-i. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 10 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 Número de comando: 02H 
1 Dirección de esclavo 
2 0 Parámetro 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 11 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 0 Eco de parámetro 
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9.4.4 Leer_valor_parámetro (Read_Parameter) 


Significado 
Con este comando se devuelve el valor de parámetro actual ("Parámetro real") de un 
esclavo AS-i enviado por el maestro AS-i. 


Este valor no debe confundirse con el eco de parámetro, que el esclavo AS-i suministra 
como respuesta a la petición Escribir_valor_parámetro. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 12 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 03H 
1 Dirección de esclavo 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 13 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 0 Parámetro 


9.4.5 Configurar_valores_reales_parámetros (Store_Actual_Parameters) 


Significado 
Con este comando se sobrescriben los parámetros configurados guardados en la EEPROM 
con los parámetros reales actuales guardados de forma no volátil. De este modo se 
configuran los parámetros de todos los esclavos AS-i. 


En el caso de esclavos AS-i que cumplen el perfil normalizado 7.4, el propio maestro AS-i 
administra la parametrización de esclavos AS-i. Los parámetros configurados para estos 
esclavos AS-i son siempre iguales a FH. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 14 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 04H 
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9.4.6 Ajustar_datos_configuración_permanentes (Set_Permanent_Configuration) 


Significado 
Con este comando se configuran los siguientes datos para el esclavo AS-i direccionado: 


● Código IO 


● Código ID 


● Código ID1 


● Código ID2 


Los datos de configuración se guardan de forma no volátil en la EEPROM del maestro AS-
i CM ST. Le sirven al maestro AS-i de especificación teórica para el "Modo Protegido". El 
fabricante del esclavo AS-i especifica los datos de configuración. Los datos de configuración 
se describen en la "AS-Interface Complete Specification". 


Si el esclavo AS-i direccionado no admite el código ID 1 ó 2, debe especificarse el comando 
en el valor FH. 


Al ejecutarse este comando, el maestro AS-i cambia a fase offline y después vuelve a pasar 
al modo de "Funcionamiento normal". El maestro AS-i se reinicia. 


En el "Modo Protegido" no se ejecuta este comando. 
 


 Nota 
Los datos de configuración se sobrescriben 


Si configura los esclavos AS-i a través de HW Config, por regla general no será necesario 
utilizar el comando aquí descrito. 


Si utiliza este comando, sobrescribirá los correspondientes datos de configuración 
procedentes de la configuración realizada por pulsador o a través de HW Config. 


 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 15 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 Número de comando: A5H 
1 Dirección de esclavo 
2 Código IO Código ID 
3 Código ID1 Código ID2 
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9.4.7 Leer_datos_configuración_permanentes (Get_Permanent_Configuration) 


Significado 
Con este comando se leen los siguientes datos de configuración de un esclavo AS-i 
direccionado guardados en la EEPROM del maestro AS-i (especificaciones teóricas 
configuradas): 


● Código IO 


● Código ID 


● Código ID1 


● Código ID2 


El fabricante del esclavo AS-i especifica los datos de configuración. Los datos de 
configuración se describen en la "AS-Interface Complete Specification". 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 16 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando A6H 
1 Dirección de esclavo 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 17 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 Código IO Código ID 
1 Código ID1 Código ID2 
2 0 
3 0 
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9.4.8 Ajustar_datos_configuración_reales (Store_Actual_Configuration) 


Significado 
En el maestro AS-i se determinan los siguientes datos de configuración reales de todos los 
esclavos AS-i: 


● Perfil de esclavo (códigos IO, ID, ID2) 


● Código ID1 


Con este comando, los datos de configuración reales determinados se guardan de forma no 
volátil en la EEPROM como datos de configuración teóricos. Además se transfiere la lista de 
esclavos AS-i activados (LAS) a la lista de esclavos AS-i configurados (LPS). 


Al ejecutarse este comando, el maestro AS-i cambia a fase offline y después pasa al "Modo 
Protegido". El maestro AS-i se reinicia. 


En el "Modo Protegido" no se ejecuta este comando. 


No se modifican ni los valores de parámetros de esclavo volátiles presentes en el 
maestro AS-i ni el contenido de la memoria no volátil para los parámetros. Si es preciso 
debe ejecutarse el comando "Configurar_valor_parámetro". 


 


 Nota 
Los datos de configuración se sobrescriben 


Si configura los esclavos AS-i a través de HW Config, por regla general no será necesario 
utilizar el comando aquí descrito. 


Si utiliza este comando, sobrescribirá los correspondientes datos de configuración 
procedentes de la configuración realizada por pulsador o a través de HW Config. 


 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 18 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 07H 
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9.4.9 Leer_datos_configuración_reales (Read_Actual_Configuration) 


Significado 
Con este comando se leen los siguientes datos de configuración de un esclavo AS-i 
direccionado determinados por el maestro AS-i en AS-Interface: 


● Código IO 


● Código ID 


● Código ID1 


● Código ID2 


El fabricante del esclavo AS-i especifica los datos de configuración. Los datos de 
configuración se describen en la "AS-Interface Complete Specification". 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 19 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: A8H 
1 Dirección de esclavo 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 20 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 Código IO Código ID 
1 Código ID1 Código ID2 
2 Reservado 
3 Reservado 
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9.4.10 Configurar_LPS (Set_LPS) 


Significado 
Con este comando se transmite la lista de esclavos AS-i configurados para su 
almacenamiento no volátil en la EEPROM del maestro. 


Al ejecutarse este comando, el maestro AS-i cambia a fase offline y después vuelve a pasar 
al modo de "Funcionamiento normal". El maestro AS-i se reinicia. 


En el "Modo Protegido" no se ejecuta este comando. 
 


 Nota 
Los datos de configuración se sobrescriben 


Si configura los esclavos AS-i a través de HW Config, por regla general no será necesario 
utilizar el comando aquí descrito. 


Si utiliza este comando, sobrescribirá los correspondientes datos de configuración 
procedentes de la configuración realizada por pulsador o a través de HW Config. 


 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 21 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 Número de comando: A9 H 
1 00H 
2 Esclavo 7(A) Esclavo 6(A) Esclavo 5(A) Esclavo 4(A) Esclavo 3(A) Esclavo 2(A) Esclavo 1(A) 0 
3 Esclavo 


15(A) 
Esclavo 
14(A) 


Esclavo 
13(A) 


Esclavo 
12(A) 


Esclavo 
11(A) 


Esclavo 
10(A) 


Esclavo 9(A) Esclavo 8(A) 


4 Esclavo 
23(A) 


Esclavo 
22(A) 


Esclavo 
21(A) 


Esclavo 
20(A) 


Esclavo 
19(A) 


Esclavo 
18(A) 


Esclavo 
17(A) 


Esclavo 
16(A) 


5 Esclavo 
31(A) 


Esclavo 
30(A) 


Esclavo 
29(A) 


Esclavo 
28(A) 


Esclavo 
27(A) 


Esclavo 
26(A) 


Esclavo 
25(A) 


Esclavo 
24(A) 


6 Esclavo 7B Esclavo 6B Esclavo 5B Esclavo 4B Esclavo 3B Esclavo 2B Esclavo 1B 0 
7 Esclavo 15B Esclavo 14B Esclavo 13B Esclavo 12B Esclavo 11B Esclavo 10B Esclavo 9B Esclavo 8B 
8 Esclavo 23B Esclavo 22B Esclavo 21B Esclavo 20B Esclavo 19B Esclavo 18B Esclavo 17B Esclavo 16B 
9 Esclavo 31B Esclavo 30B Esclavo 29B Esclavo 28B Esclavo 27B Esclavo 26B Esclavo 25B Esclavo 24B 


 En los datos de LPS, significa: 
0: esclavo AS-i no configurado 
1: esclavo AS-i configurado 
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9.4.11 Ajustar_modo_offline (SET_Offline_Mode) 


Significado 
Con este comando se conmuta entre el modo online y el modo offline. 


El modo online constituye el modo de funcionamiento normal del maestro AS-i. Aquí se 
procesan cíclicamente las siguientes peticiones: 


1. En la fase de intercambio de datos se transfieren los campos de los datos de salida a las 
salidas de esclavos para todos los esclavos AS-i de la LAS. En caso de transmisión 
defectuosa, los esclavos AS-i aludidos transmiten al maestro los valores de las entradas 
de esclavos. 


2. En la fase de registro se buscan los esclavos AS-i existentes. Los nuevos esclavos AS-i 
agregados se incluyen en las listas LDS o LAS. 


3. En la fase de administración se ejecutan las peticiones iniciadas por el usuario, como 
p. ej. la escritura de parámetros. 


En el modo offline, el maestro AS-i procesa únicamente peticiones del usuario. Las 
peticiones que provocan la respuesta inmediata de un esclavo AS-i se rechazan con un 
error. No tiene lugar ningún intercambio de datos cíclico con los esclavos AS-i. 


El bit OFFLINE=TRUE no se guarda de forma permanente. De tal modo, el maestro AS-i se 
encontrará de nuevo en el modo online después de un inicio/reinicio. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 22 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 1 Bit 0 


0 Número de comando: 0AH 
1 0 Modo 


0 = online 
1 = offline 
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9.4.12 Seleccionar_programación_automática (Set_Auto_Addr_Enable) 


Significado 
Con este comando se habilita o bloquea la función “Programación automática de 
direcciones”. 


El bit AUTO_ADDR_ENABLE se guarda de forma no volátil. De tal modo, se mantiene 
también después de un inicio/reinicio del maestro AS-i. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 23 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 1 Bit 0 


0 Número de comando: 0BH 
1 0 Valor de AUTO_ADDR_ENABLE 


1 = Programación automática de direcciones habilitada 
0 = Programación automática de direcciones bloqueada 
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9.4.13 Ajustar_modo_operación (Set_Operation_Mode) 


Significado 
Con este comando se selecciona entre el "Modo Configuración" y el "Modo Protegido". 


En el "Modo Protegido" se activan solo los esclavos AS-i que están marcados en la LPS y 
cuya configuración teórica coincide con la configuración real. Este es el caso si el código IO 
y los códigos ID de los esclavos AS-i detectados son idénticos a los valores configurados. 


En el "Modo Configuración" se activan todos los esclavos AS-i detectados (excepto el 
esclavo AS-i "0"). También se activan los esclavos AS-i cuya configuración teórica presente 
diferencias con respecto a la configuración real. 


El bit "MODO DE OPERACIÓN" se guarda de forma no volátil. De tal modo, este bit se 
mantiene en caso de inicio/reinicio. 


Al cambiar del "Modo Configuración" al "Modo Protegido", el maestro AS-i se reinicia. Al 
hacerlo, pasa a fase offline y conmuta a continuación a modo online.  


 


 Nota 
Un esclavo AS-i con dirección 0 impide la conmutación al "Modo Protegido" 


Si hay un esclavo AS-i con la dirección 0 en el bus AS-i, el maestro AS-i no puede conmutar 
del "Modo Configuración" al "Modo Protegido". 


 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 24 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 1 Bit 0 


0 Número de comando: 0CH 
1 0 Modo de operación 


0 = "Modo Protegido" 
1 = "Modo Configuración" 
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9.4.14 Cambiar_dirección_esclavo_AS-i (Change_AS-i-Slave_Address) 


Significado del comando 
Con este comando se cambia la dirección de un esclavo AS-i. 


Este comando se utiliza principalmente para añadir un nuevo esclavo AS-i con la dirección 
estándar "0". En este caso tiene lugar una modificación de "Dirección de esclavo AS-i 
antigua" (= 0) a "Dirección de esclavo AS-i nueva". 


La modificación solo se efectúa si se cumplen las siguientes condiciones: 


1. Existe un esclavo AS-i con la "Dirección de esclavo AS-i antigua". 


2. Si la "Dirección de esclavo AS-i antigua" es diferente a "0", no debe conectar al mismo 
tiempo un esclavo AS-i con la dirección "0". 


3. La "Dirección de esclavo AS-i nueva" debe tener un valor válido. 


4. No debe existir un esclavo AS-i con la "Dirección de esclavo AS-i nueva". 


 
  Nota 


Al modificar la dirección de un esclavo AS-i, este no se resetea. De tal modo, los datos 
de salida del esclavo AS-i se mantienen hasta que llegan nuevos datos a la nueva 
dirección. 


 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 25 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 0DH 
1 Dirección de esclavo antigua 
2 Dirección de esclavo nueva 
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9.4.15 Leer_estado_esclavo_AS-i (Read_Status) 


Significado 
Con este comando se lee el registro de estado del esclavo AS-i direccionado. El significado 
de los flags del registro de estado depende del tipo de esclavo AS-i: 


Tabla 9- 26 Significado de los flags del registro de estado en función del tipo de esclavo AS-i 


Bit de esta-
do 


Esclavo AS-i según norma 2.0 Esclavo AS-i según norma 2.1 


S0 Dirección volátil Dirección/código ID volátil 
Este flag se activa cuando 
• La rutina interna del esclavo AS-i se ejecuta para el almacenamiento permanente de la dirección del 


esclavo AS-i. Esto puede tardar hasta 15 ms y no debe interrumpirse con otra llamada de direcciona-
miento. 


• La comparación de direcciones interna del esclavo AS-i determina que la dirección guardada perma-
nentemente difiere de la entrada en el registro de direcciones. 


S1 Error de paridad detectado 
Este flag se activa cuando el esclavo AS-i ha detec-
tado un error de paridad en un telegrama de recep-
ción desde la última petición "Leer y borrar estado". 


Fallo de periferia detectado 
Un esclavo AS-i puede activar este flag si ha detec-
tado un fallo (p. ej., rotura de hilo) en la periferia 
conectada. 


S2 Error de bit de fin detectado 
Este flag se activa cuando el esclavo AS-i ha detec-
tado un error de bit de fin en un telegrama desde la 
última petición "Leer y borrar estado". 


reservado 


S3 Error de lectura en la memoria no volátil (EEPROM) 
Este bit se activa si el esclavo AS-i ha detectado un error de lectura al leer la memoria no volátil. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 27 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 0FH 
1 Dirección de esclavo 


Estructura de los datos de petición en el búfer de recepción 


Tabla 9- 28 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 0 S 3 S 2 S 1 S 0 
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9.4.16 Leer_listas_y_flags (Get_LPS, Get_LAS, Get_LDS, Get_Flags) 


Significado 
Con este comando se leen las siguientes entradas del maestro AS-i: 


● La lista de esclavos AS-i activos LAS 


● La lista de esclavos AS-i detectados LDS 


● La lista de esclavos AS-i configurados LPS 


● Los flags según especificación de esclavo AS-i 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 29 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: B0 H 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 30 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 LAS  
Esclavo 7(A) 


LAS  
Esclavo  


6(A) 


LAS  
Esclavo  


5(A) 


LAS  
Esclavo  


4(A) 


LAS  
Esclavo  


3(A) 


LAS  
Esclavo  


2(A) 


LAS 
 Esclavo  


1(A) 


Reservado 


1 LAS  
Esclavo  


15(A) 


LAS  
Esclavo 
14(A) 


LAS  
Esclavo  


13(A) 


LAS  
Esclavo  


12(A) 


LAS  
Esclavo  


11(A) 


LAS  
Esclavo  


10(A) 


LAS  
Esclavo  


9(A) 


LAS  
Esclavo  


8(A) 
2 LAS  


Esclavo  
23(A) 


LAS  
Esclavo  


22(A) 


LAS  
Esclavo  


21(A) 


LAS  
Esclavo  


20(A) 


LAS  
Esclavo  


19(A) 


LAS  
Esclavo  


18(A) 


LAS  
Esclavo  


17(A) 


LAS  
Esclavo  


16(A) 
3 LAS  


Esclavo  
31(A) 


LAS  
Esclavo  


30(A) 


LAS  
Esclavo  


29(A) 


LAS  
Esclavo  


28(A) 


LAS  
Esclavo  


27(A) 


LAS  
Esclavo  


26(A) 


LAS  
Esclavo  


25(A) 


LAS  
Esclavo  


24(A) 
4 LAS  


Esclavo 7B 
LAS  


Esclavo 6B 
LAS  


Esclavo 5B 
LAS  


Esclavo 4B 
LAS  


Esclavo 3B 
LAS  


Esclavo 2B 
LAS  


Esclavo 1B 
Reservado 


5 LAS  
Esclavo 15B 


LAS  
Esclavo  


14B 


LAS  
Esclavo  


13B 


LAS  
esclavo 12B


LAS  
esclavo 11B


LAS  
esclavo 10B 


LAS  
Esclavo 9B 


LAS  
Esclavo 8B 


6 LAS  
Esclavo 23B 


LAS  
Esclavo  


22B 


LAS  
Esclavo  


21B 


LAS  
Esclavo  


20B 


LAS  
Esclavo  


19B 


LAS  
Esclavo  


18B 


LAS  
Esclavo  


17B 


LAS  
Esclavo  


16B 
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Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


7 LAS  
Esclavo 31B 


LAS  
Esclavo  


30B 


LAS  
Esclavo  


29B 


LAS  
Esclavo  


28B 


LAS  
Esclavo  


27B 


LAS  
Esclavo  


26B 


LAS  
Esclavo  


25B 


LAS  
Esclavo  


24B 
8 LDS  


Esclavo  
7(A) 


LDS  
Esclavo  


6(A) 


LDS  
Esclavo  


5(A) 


LDS  
Esclavo  


4(A) 


LDS  
Esclavo  


3(A) 


LDS  
Esclavo  


2(A) 


LDS  
Esclavo  


1(A) 


LDS  
Esclavo 0 


9 LDS  
Esclavo  


15(A) 


LDS  
Esclavo  


14(A) 


LDS  
Esclavo  


13(A) 


LDS  
Esclavo  


12(A) 


LDS  
Esclavo  


11(A) 


LDS  
Esclavo  


10(A) 


LDS  
Esclavo  


9(A) 


LDS  
Esclavo  


8(A) 
10 LDS  


Esclavo  
23(A) 


LDS  
Esclavo  


22(A) 


LDS  
Esclavo  


21(A) 


LDS  
Esclavo  


20(A) 


LDS  
Esclavo  


19(A) 


LDS  
Esclavo  


18(A) 


LDS  
Esclavo 
 17(A) 


LDS  
Esclavo  


16(A) 
11 LDS  


Esclavo  
31(A) 


LDS  
Esclavo  


30(A) 


LDS  
Esclavo  


29(A) 


LDS  
Esclavo  


28(A) 


LDS  
Esclavo  


27(A) 


LDS  
Esclavo  


26(A) 


LDS  
Esclavo  


25(A) 


LDS  
Esclavo  


24(A) 
12 LDS  


Esclavo 7B 
LDS  


Esclavo 6B 
LDS  


Esclavo 5B 
LDS  


Esclavo 4B 
LDS  


Esclavo 3B 
LDS  


Esclavo 2B 
LDS  


Esclavo 1B 
Reservado 


13 LDS  
Esclavo 15B 


LDS  
Esclavo  


14B 


LDS 
 Esclavo  


13B 


LDS  
esclavo 12B


LDS  
esclavo 11B


LDS  
esclavo 10B 


LDS  
Esclavo 9B 


LDS  
Esclavo 8B 


14 LDS  
Esclavo 23B 


LDS  
Esclavo 


 22B 


LDS 
 Esclavo 


 21B 


LDS  
Esclavo  


20B 


LDS  
Esclavo  


19B 


LDS  
Esclavo  


18B 


LDS  
Esclavo  


17B 


LDS  
Esclavo  


16B 
15 LDS  


Esclavo 31B 
LDS  


Esclavo  
30B 


LDS 
 Esclavo  


29B 


LDS  
Esclavo  


28B 


LDS  
Esclavo  


27B 


LDS  
Esclavo  


26B 


LDS  
Esclavo  


25B 


LDS  
Esclavo  


24B 
16 LPS  


Esclavo 7(A) 
LPS  


Esclavo  
6(A) 


LPS 
Esclavo  


5(A) 


LPS  
Esclavo  


4(A) 


LPS  
Esclavo  


3(A) 


LPS  
Esclavo  


2(A) 


LPS  
Esclavo  


1(A) 


Reservado 


17 LPS  
Esclavo  


15(A) 


LPS  
Esclavo  


14(A) 


LPS 
 Esclavo  


13(A) 


LPS  
Esclavo  


12(A) 


LPS  
Esclavo  


11(A) 


LPS  
Esclavo  


10(A) 


LPS  
Esclavo  


9(A) 


LPS  
Esclavo  


8(A) 
18 LPS  


Esclavo  
23(A) 


LPS  
Esclavo  


22(A) 


LPS  
Esclavo  


21(A) 


LPS  
Esclavo  


20(A) 


LPS 
 Esclavo  


19(A) 


LPS  
Esclavo  


18(A) 


LPS  
Esclavo  


17(A) 


LPS  
Esclavo  


16(A) 
19 LPS  


Esclavo  
31(A) 


LPS 
 Esclavo  


30(A) 


LPS  
Esclavo  


29(A) 


LPS  
Esclavo  


28(A) 


LPS  
Esclavo  


27(A) 


LPS  
Esclavo  


26(A) 


LPS  
Esclavo  


25(A) 


LPS  
Esclavo  


24(A) 
20 LPS  


Esclavo 7B 
LPS  


Esclavo 6B 
LPS  


Esclavo 5B 
LPS  


Esclavo 4B 
LPS  


Esclavo 3B 
LPS  


Esclavo 2B 
LPS  


Esclavo 1B 
Reservado 


21 LPS  
Esclavo 15B 


LPS  
Esclavo  


14B 


LPS  
Esclavo  


13B 


LPS  
esclavo 12B


LPS  
esclavo 11B


LPS  
esclavo 10B 


LPS  
Esclavo 9B 


LPS  
Esclavo 8B 
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Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


22 LPS  
Esclavo 23B 


LPS  
Esclavo  


22B 


LPS  
Esclavo 


 21B 


LPS  
Esclavo  


20B 


LPS  
Esclavo  


19B 


LPS  
Esclavo  


18B 


LPS  
Esclavo  


17B 


LPS  
Esclavo  


16B 
23 LPS  


Esclavo 31B 
LPS  


Esclavo  
30B 


LPS  
Esclavo  


29B 


LPS  
Esclavo  


28B 


LPS  
Esclavo  


27B 


LPS  
Esclavo  


26B 


LPS  
Esclavo  


25B 


LPS  
Esclavo  


24B 
24 Flag 1 
25 Flag 2 


26 … 31 Reservado 


Significado de los bits de byte 0 a 23 


● Bit = 0: 


El esclavo AS-i no está activado, detectado ni configurado. 


● Bit = 1: 


El esclavo AS-i está activado, detectado o configurado. 


Tabla 9- 31 Estructura de flag 1 y flag 2 


Flag 1  Flag 2 
Bit Significado Bit Significado 
0 Config_OK  0 Periphery_OK 
1 LDS.0 1 Data_Exchange_Active 
2 Auto_Address_Assign 2 Off_Line 
3 Auto_Address_Available 3 AUTO_ADDR_ENABLE 
4 Configuration_Active 4 Earth_Fault 
5 Normal_Operation_Active 5 EEPROM_OK 
6 APF 6 EFD-ENABLE 
7 Offline_Ready 7 Reservado 
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Tabla 9- 32 Significado de los flags 


Flag Significado 
Config_OK El flag está ajustado cuando la configuración teórica y la configuración real coinciden. 
LDS.0 El flag está ajustado cuando existe un esclavo AS-i con la dirección 0 (List of Detected 


Slaves, lista de esclavos detectados). 
Auto_Address_Assign El flag está ajustado cuando es posible la programación automática de direcciones. De 


tal modo, AUTO_ADDR_ENABLE = 1 y no hay ningún esclavo AS-i "incorrecto" conecta-
do a AS-Interface. 


Auto_Address_Available El flag está ajustado cuando puede ejecutarse la programación automática de direccio-
nes. De tal modo, actualmente solo hay un esclavo AS-i con fallo. 


Configuration_Active El flag está ajustado en el "Modo Configuración" y anulado en el "Modo Protegido". 
Normal_Operation_Active El flag está ajustado cuando el maestro AS-i se encuentra en "Modo Protegido".  
APF El flag está ajustado cuando la tensión en el cable AS-i es demasiado baja (AS-i Power 


Fail, problema con la tensión de alimentación AS-i). 
Offline_Ready El flag está ajustado cuando la fase offline está activa. 
Periphery_OK El flag está activado cuando ningún esclavo AS-i señaliza un fallo de periferia. 
Data_Exchange_Active El flag "Data_Exchange_Active" está ajustado cuando tiene lugar un intercambio de datos 


cíclico en el "Modo Protegido". 
Off_Line El flag está ajustado cuando se debe adoptar o ya se ha adoptado el estado operativo 


"OFFLINE". 
AUTO_ADDR_ENABLE El flag indica si la programación automática de direcciones ha sido bloqueada (BIT = 0) o 


habilitada (BIT = 1) por el usuario. 
Earth_Fault Este flag está activado cuando se ha detectado un defecto a tierra en el cable AS-i. 
EEPROM_OK El flag está activado si el test de la EEPROM interna ha sido correcto. 
EFD-Disable  El flag indica si la detección de defectos a tierra ha sido activada (BIT = 0) o desactivada 


(BIT = 1) por el usuario. 
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9.4.17 Leer_configuración_completa 


Significado 
Con este comando se leen los siguientes datos del maestro AS-i: 


● La lista de esclavos AS-i activos (LAS) 


Indica cuáles de los esclavos AS-i conectados están activados. 


● Los datos de configuración actuales de los esclavos AS-i conectados: 


– Código IO 


– Código ID 


– Código ID1 


– Código ID2 


● Los parámetros actuales de los esclavos AS-i (parámetros reales) 


● El estado actual del maestro AS-i (flag 1, flag 2) 


Una vez realizada la puesta en marcha, con este comando se determina, p. ej., la 
configuración de las estaciones conectadas al cable AS-i. En caso necesario, es posible 
modificar estos datos de configuración leídos y, utilizando el comando 
"Escribir_configuración_completa", guardarlos en el maestro AS-i como configuración teórica 
(DEBE). 


Escribir_configuración_completa (Página 134)  


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 33 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: B9 H 
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Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 34 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 00H 
1 00H 
2 LAS 


esclavo  
7(A) 


LAS 
esclavo  


6(A) 


LAS 
esclavo  


5(A) 


LAS 
esclavo  


4(A) 


LAS 
esclavo  


3(A) 


LAS 
esclavo  


2(A) 


LAS 
esclavo  


1(A) 


Reservado 


3 LAS 
esclavo  


15(A) 


LAS 
esclavo  


14(A) 


LAS 
esclavo  


13(A) 


LAS 
esclavo  


12(A) 


LAS 
esclavo  


11(A) 


LAS 
esclavo  


10(A) 


LAS 
esclavo  


9(A) 


LAS 
esclavo  


8(A) 
4 LAS 


esclavo  
23(A) 


LAS 
esclavo  


22(A) 


LAS 
esclavo  


21(A) 


LAS 
esclavo  


20(A) 


LAS 
esclavo  


19(A) 


LAS 
esclavo  


18(A) 


LAS 
esclavo  


17(A) 


LAS 
esclavo  


16(A) 
5 LAS 


esclavo  
31(A) 


LAS 
esclavo  


30(A) 


LAS 
esclavo  


29(A) 


LAS 
esclavo  


28(A) 


LAS 
esclavo  


27(A) 


LAS 
esclavo  


26(A) 


LAS 
esclavo  


25(A) 


LAS 
esclavo  


24(A) 
6 LAS 


esclavo 7B 
LAS 


esclavo 6B 
LAS 


esclavo 5B 
LAS 


esclavo 4B 
LAS 


esclavo 3B 
LAS 


esclavo 2B 
LAS 


esclavo 1B 
Reservado 


7 LAS 
esclavo 15B 


LAS 
esclavo 14B 


LAS 
esclavo 13B


LAS 
esclavo 12B


LAS 
esclavo 11B


LAS 
esclavo 10B 


LAS 
esclavo 9B 


LAS 
esclavo 8B 


8 LAS 
esclavo 23B 


LAS 
esclavo 22B 


LAS 
esclavo 21B


LAS 
esclavo 20B


LAS 
esclavo 19B


LAS 
esclavo 18B 


LAS 
esclavo 17B


LAS 
esclavo 16B


9 LAS 
esclavo 31B 


LAS 
esclavo 30B 


LAS 
esclavo 29B


LAS 
esclavo 28B


LAS 
esclavo 27B


LAS 
esclavo 26B 


LAS 
esclavo 25B


LAS 
esclavo 24B


10 Código IO esclavo 0 ID_CODE esclavo 0 
11 ID1 esclavo 0 ID2 esclavo 0 
12 Código IO esclavo 1/1A ID_CODE esclavo 1/1A 
13 ID1 esclavo 1/1A ID2 esclavo 1/1A 
14 Código IO esclavo 2/2A ID_CODE esclavo 2/2A 
15 ID1 esclavo 2/2A ID2 esclavo 2/2A 
16 Código IO esclavo 3/3A ID_CODE esclavo 3/3A 
17 ID1 esclavo 3/3A ID2 esclavo 3/3A 
18 Código IO esclavo 4/4A ID_CODE esclavo 4/4A 
19 ID1 esclavo 4/4A ID2 esclavo 4/4A 
20 Código IO esclavo 5/5A ID_CODE esclavo 5/5A 
21 ID1 esclavo 5/5A ID2 esclavo 5/5A 
22 Código IO esclavo 6/6A ID_CODE esclavo 6/6A 
23 ID1 esclavo 6/6A ID2 esclavo 6/6A 
24 Código IO esclavo 7/7A ID_CODE esclavo 7/7A 
25 ID1 esclavo 7/7A ID2 esclavo 7/7A 
26 Código IO esclavo 8/8A ID_CODE esclavo 8/8A 
27 ID1 esclavo 8/8A ID2 esclavo 8/8A 
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Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


28 Código IO esclavo 9/9A ID_CODE esclavo 9/9A 
29 ID1 esclavo 9/9A ID2 esclavo 9/9A 
30 Código IO esclavo 10/10A ID_CODE esclavo 10/10A 
31 ID1 esclavo 10/10A ID2 esclavo 10/10A 
32 Código IO esclavo 11/11A ID_CODE esclavo 11/11A 
33 ID1 esclavo 11/11A ID2 esclavo 11/11A 
34 Código IO esclavo 12/12A ID_CODE esclavo 12/12A 
35 ID1 esclavo 12/12A ID2 esclavo 12/12A 
36 Código IO esclavo 13/13A ID_CODE esclavo 13/13A 
37 ID1 esclavo 13/13A ID2 esclavo 13/13A 
38 Código IO esclavo 14/14A ID_CODE esclavo 14/14A 
39 ID1 esclavo 14/14A ID2 esclavo 14/14A 
40 Código IO esclavo 15/15A ID_CODE esclavo 15/15A 
41 ID1 esclavo 15/15A ID2 esclavo 15/15A 
42 Código IO esclavo 16/16A ID_CODE esclavo 16/16A 
43 ID1 esclavo 16/16A ID2 esclavo 16/16A 
44 Código IO esclavo 17/17A ID_CODE esclavo 17/17A 
45 ID1 esclavo 17/17A ID2 esclavo 17/17A 
46 Código IO esclavo 18/18A ID_CODE esclavo 18/18A 
47 ID1 esclavo 18/18A ID2 esclavo 18/18A 
48 Código IO esclavo 19/19A ID_CODE esclavo 19/19A 
49 ID1 esclavo 19/19A ID2 esclavo 19/19A 
50 Código IO esclavo 20/20A ID_CODE esclavo 20/20A 
51 ID1 esclavo 20/20A ID2 esclavo 20/20A 
52 Código IO esclavo 21/21A ID_CODE esclavo 21/21A 
53 ID1 esclavo 21/21A ID2 esclavo 21/21A 
54 Código IO esclavo 22/22A ID_CODE esclavo 22/22A 
55 ID1 esclavo 22/22A ID2 esclavo 22/22A 
56 Código IO esclavo 23/23A ID_CODE esclavo 23/23A 
57 ID1 esclavo 23/23A ID2 esclavo 23/23A 
58 Código IO esclavo 24/24A ID_CODE esclavo 24/24A 
59 ID1 esclavo 24/24A ID2 esclavo 24/24A 
60 Código IO esclavo 25/25A ID_CODE esclavo 25/25A 
61 ID1 esclavo 25/25A ID2 esclavo 25/25A 
62 Código IO esclavo 26/26A ID_CODE esclavo 26/26A 
63 ID1 esclavo 26/26A ID2 esclavo 26/26A 
64 Código IO esclavo 27/27A ID_CODE esclavo 27/27A 
65 ID1 esclavo 27/27A ID2 esclavo 27/27A 
66 Código IO esclavo 28/28A ID_CODE esclavo 28/28A 
67 ID1 esclavo 28/28A ID2 esclavo 28/28A 
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Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


68 Código IO esclavo 29/29A ID_CODE esclavo 29/29A 
69 ID1 esclavo 29/29A ID2 esclavo 29/29A 
70 Código IO esclavo 30/30A ID_CODE esclavo 30/30A 
71 ID1 esclavo 30/30A ID2 esclavo 30/30A 
72 Código IO esclavo 31/31A ID_CODE esclavo 31/31A 
73 ID1 esclavo 31/31A ID2 esclavo 31/31A 
74 Reservado Reservado 
75 Reservado Reservado 
76 Código IO esclavo 1B ID_CODE esclavo 1B 
77 ID1 esclavo 1B ID2 esclavo 1B 
78 Código IO esclavo 2B ID_CODE esclavo 2B 
79 ID1 esclavo 2B ID2 esclavo 2B 
80 Código IO esclavo 3B ID_CODE esclavo 3B 
81 ID1 esclavo 3B ID2 esclavo 3B 
82 Código IO esclavo 4B ID_CODE esclavo 4B 
83 ID1 esclavo 4B ID2 esclavo 4B 
84 Código IO esclavo 5B ID_CODE esclavo 5B 
85 ID1 esclavo 5B ID2 esclavo 5B 
86 Código IO esclavo 6B ID_CODE esclavo 6B 
87 ID1 esclavo 6B ID2 esclavo 6B 
88 Código IO esclavo 7B ID_CODE esclavo 7B 
89 ID1 esclavo 7B ID2 esclavo 7B 
90 Código IO esclavo 8B ID_CODE esclavo 8B 
91 ID1 esclavo 8B ID2 esclavo 8B 
92 Código IO esclavo 9B ID_CODE esclavo 9B 
93 ID1 esclavo 9B ID2 esclavo 9B 
94 Código IO esclavo 10B ID_CODE esclavo 10B 
95 ID1 esclavo 10B ID2 esclavo 10B 
96 Código IO esclavo 11B ID_CODE esclavo 11B 
97 ID1 esclavo 11B ID2 esclavo 11B 
98 Código IO esclavo 12B ID_CODE esclavo 12B 
99 ID1 esclavo 12B ID2 esclavo 12B 


100 Código IO esclavo 13B ID_CODE esclavo 13B 
101 ID1 esclavo 13B ID2 esclavo 13B 
102 Código IO esclavo 14B ID_CODE esclavo 14B 
103 ID1 esclavo 14B ID2 esclavo 14B 
104 Código IO esclavo 15B ID_CODE esclavo 15B 
105 ID1 esclavo 15B ID2 esclavo 15B 
106 Código IO esclavo 16B ID_CODE esclavo 16B 
107 ID1 esclavo 16B ID2 esclavo 16B 
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Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


108 Código IO esclavo 17B ID_CODE esclavo 17B 
109 ID1 esclavo 17B ID2 esclavo 17B 
110 Código IO esclavo 18B ID_CODE esclavo 18B 
111 ID1 esclavo 18B ID2 esclavo 18B 
112 Código IO esclavo 19B ID_CODE esclavo 19B 
113 ID1 esclavo 19B ID2 esclavo 19B 
114 Código IO esclavo 20B ID_CODE esclavo 20B 
115 ID1 esclavo 20B ID2 esclavo 20B 
116 Código IO esclavo 21B ID_CODE esclavo 21B 
117 ID1 esclavo 21B ID2 esclavo 21B 
118 Código IO esclavo 22B ID_CODE esclavo 22B 
119 ID1 esclavo 22B ID2 esclavo 22B 
120 Código IO esclavo 23B ID_CODE esclavo 23B 
121 ID1 esclavo 23B ID2 esclavo 23B 
122 Código IO esclavo 24B ID_CODE esclavo 24B 
123 ID1 esclavo 24B ID2 esclavo 24B 
124 Código IO esclavo 25B ID_CODE esclavo 25B 
125 ID1 esclavo 25B ID2 esclavo 25B 
126 Código IO esclavo 26B ID_CODE esclavo 26B 
127 ID1 esclavo 26B ID2 esclavo 26B 
128 Código IO esclavo 27B ID_CODE esclavo 27B 
129 ID1 esclavo 27B ID2 esclavo 27B 
130 Código IO esclavo 28B ID_CODE esclavo 28B 
131 ID1 esclavo 28B ID2 esclavo 28B 
132 Código IO esclavo 29B ID_CODE esclavo 29B 
133 ID1 esclavo 29B ID2 esclavo 29B 
134 Código IO esclavo 30B ID_CODE esclavo 30B 
135 ID1 esclavo 30B ID2 esclavo 30B 
136 Código IO esclavo 31B ID_CODE esclavo 31B 
137 ID1 esclavo 31B ID2 esclavo 31B 
138 Reservado Parámetros esclavo 1/1A 
139 Parámetros esclavo 2/2A Parámetros esclavo 3/3A 
140 Parámetros esclavo 4/4A Parámetros esclavo 5/5A 
141 Parámetros esclavo 6/6A Parámetros esclavo 7/7A 
142 Parámetros esclavo 8/8A Parámetros esclavo 9/9A 
143 Parámetros esclavo 10/10A Parámetros esclavo 11/11A 
144 Parámetros esclavo 12/12A Parámetros esclavo 13/13A 
145 Parámetros esclavo 14/14A Parámetros esclavo 15/15A 
146 Parámetros esclavo 16/16A Parámetros esclavo 17/17A 
147 Parámetros esclavo 18/18A Parámetros esclavo 19/19A 
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Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


148 Parámetros esclavo 20/20A Parámetros esclavo 21/21A 
149 Parámetros esclavo 22/22A Parámetros esclavo 23/23A 
150 Parámetros esclavo 24/24A Parámetros esclavo 25/25A 
151 Parámetros esclavo 26/26A Parámetros esclavo 27/27A 
152 Parámetros esclavo 28/28A Parámetros esclavo 29/29A 
153 Parámetros esclavo 30/30A Parámetros esclavo 31/31A 
154 Reservado Parámetros esclavo 1B 
155 Parámetros esclavo 2B Parámetros esclavo 3B 
156 Parámetros esclavo 4B Parámetros esclavo 5B 
157 Parámetros esclavo 6B Parámetros esclavo 7B 
158 Parámetros esclavo 8B Parámetros esclavo 9B 
159 Parámetros esclavo 10B Parámetros esclavo 11B 
160 Parámetros esclavo 12B Parámetros esclavo 13B 
161 Parámetros esclavo 14B Parámetros esclavo 15B 
162 Parámetros esclavo 16B Parámetros esclavo 17B 
163 Parámetros esclavo 18B Parámetros esclavo 19B 
164 Parámetros esclavo 20B Parámetros esclavo 21B 
165 Parámetros esclavo 22B Parámetros esclavo 23B 
166 Parámetros esclavo 24B Parámetros esclavo 25B 
167 Parámetros esclavo 26B Parámetros esclavo 27B 
168 Parámetros esclavo 28B Parámetros esclavo 29B 
169 Parámetros esclavo 30B Parámetros esclavo 31B 
170 Flag 1 
171 Flag 2 


172 … 
218 


Reservado 


 


Tabla 9- 35 Estructura de flag 1 y flag 2 


Flag 1  Flag 2 
Número de bit Significado Número de bit Significado 


0 Config_OK  0 Periphery_OK 
1 LDS.0 1 Data_Exchange_Active 
2 Auto_Address_Assign 2 Off_Line 
3 Auto_Address_Available 3 AUTO_ADDR_ENABLE 
4 Configuration_Active 4 Earth_Fault 
5 Normal_Operation_Active 5 EEPROM_OK 
6 APF 6 EFD-ENABLE 
7 Offline_Ready 7 Reservado 


El significado de los flags puede consultarse en el siguiente capítulo: 


Leer_listas_y_flags (Get_LPS, Get_LAS, Get_LDS, Get_Flags) (Página 124)  
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9.4.18 Escribir_configuración_completa 


Significado 
Con este comando, la configuración completa deseada de AS-Interface se transmite al 
maestro AS-i y se guarda de forma no volátil como configuración teórica en la EEPROM. De 
este modo se configura el maestro AS-i. 


Al ejecutarse este comando, el maestro AS-i cambia a fase offline y después vuelve a pasar 
al modo de "Funcionamiento normal". El maestro AS-i se reinicia. 


Una vez ejecutado el comando, el modo de operación "Modo Protegido" o "Modo 
Configuración" del maestro AS-i se determina mediante el flag "Configuration_Active" (ver 
tabla "Estructura de flag 1 y flag 2"). 


Este comando está permitido tanto en el "Modo Protegido" como en el "Modo 
Configuración". 


 


 Nota 
Los datos de configuración se sobrescriben 


Si configura los esclavos AS-i a través de STEP 7, por regla general no será necesario 
utilizar el comando aquí descrito. Si ha configurado esclavos proxy, puede definir los datos 
de configuración de los esclavos proxy con este comando. Para evitar pasar a offline, es 
preferible definir los datos de configuración de los esclavos proxy con el comando 
"Ajustar_datos_configuración_online (Página 162)". 


Si utiliza este comando, sobrescribirá los correspondientes datos de configuración 
procedentes de la configuración del maestro AS-i realizada mediante el pulsador "SET" o 
desde STEP 7. 


 


Se transfieren concretamente los siguientes datos: 


● La lista de esclavos AS-i configurados. 


Especifica qué esclavos AS-i pueden activarse en el "Modo Protegido" del maestro AS-i. 


● La lista de los datos de configuración. 


Esta indica los códigos ID y el código IO que deben tener los esclavos AS-i conectados. 


● La lista de los parámetros del esclavo AS-i configurados y guardados de forma no volátil 
en el maestro AS-i. Estos parámetros se transfieren a los esclavos AS-i al iniciarse el 
maestro AS-i. 


● Los flags que determinan el estado operativo del maestro AS-i tras el inicio. 
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En el caso de esclavos AS-i que cumplen el perfil normalizado 7.4, el propio maestro AS-i 
administra la parametrización. El maestro AS-i ignora los valores de parámetros indicados 
en el comando para esclavos conformes al perfil normalizado 7.4. 


 


 ATENCIÓN 


Tenga en cuenta el tamaño de la imagen de E/S 


Si ha configurado los esclavos AS-i en STEP 7, el tamaño de la imagen de E/S de los 
distintos esclavos queda definido mediante STEP 7. Si utiliza este comando, asegúrese de 
que la imagen de E/S de los distintos esclavos se corresponda con los esclavos 
configurados mediante el comando. Si el tamaño de la imagen de E/S no coincide, solo se 
adoptarán los datos menos significativos. Los datos que no quepan en la imagen se 
cortarán o se rellenarán con el valor sustitutivo "0" en el caso de los valores digitales y con 
el valor sustitutivo 7FFF (hex) en el caso de los valores analógicos. 


 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 36 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 Número de comando: BAH 
1 00H 
2 LPS  


esclavo  
7(A) 


LPS  
esclavo  


6(A) 


LPS  
esclavo  


5(A) 


LPS  
esclavo  


4(A) 


LPS  
esclavo  


3(A) 


LPS  
esclavo  


2(A) 


LPS  
esclavo  


1(A) 


0 


3 LPS  
esclavo  


15(A) 


LPS  
esclavo  


14(A) 


LPS  
esclavo  


13(A) 


LPS  
esclavo  


12(A) 


LPS  
esclavo  


11(A) 


LPS  
esclavo  


10(A) 


LPS  
esclavo  


9(A) 


LPS  
esclavo  


8(A) 
4 LPS  


esclavo  
23(A) 


LPS  
esclavo  


22(A) 


LPS  
esclavo  


21(A) 


LPS  
esclavo  


20(A) 


LPS  
esclavo  


19(A) 


LPS  
esclavo  


18(A) 


LPS  
esclavo  


17(A) 


LPS  
esclavo  


16(A) 
5 LPS  


esclavo  
31(A) 


LPS  
esclavo  


30(A) 


LPS  
esclavo  


29(A) 


LPS  
esclavo  


28(A) 


LPS  
esclavo  


27(A) 


LPS  
esclavo  


26(A) 


LPS  
esclavo  


25(A) 


LPS  
esclavo  


24(A) 
6 LPS 


esclavo 7B 
LPS 


esclavo 6B 
LPS 


esclavo 5B 
LPS 


esclavo 4B 
LPS 


esclavo 3B 
LPS 


esclavo 2B 
LPS 


esclavo 1B 
0 


7 LPS 
esclavo 15B 


LPS 
esclavo 14B 


LPS 
esclavo 13B


LPS 
esclavo 12B


LPS 
esclavo 11B


LPS 
esclavo 10B 


LPS 
esclavo 9B 


LPS 
esclavo 8B 


8 LPS 
esclavo 23B 


LPS 
esclavo 22B 


LPS 
esclavo 21B


LPS 
esclavo 20B


LPS 
esclavo 19B


LPS 
esclavo 18B 


LPS 
esclavo 17B


LPS 
esclavo 16B


9 LPS 
esclavo 31B 


LPS 
esclavo 30B 


LPS 
esclavo 29B


LPS 
esclavo 28B


LPS 
esclavo 27B


LPS 
esclavo 26B 


LPS 
esclavo 25B


LPS 
esclavo 24B


10 Código IO esclavo 0 ID_CODE esclavo 0 
11 ID1 esclavo 0 ID2 esclavo 0 
12 Código IO esclavo 1/1A ID_CODE esclavo 1/1A 
13 ID1 esclavo 1/1A ID2 esclavo 1/1A 
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Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


14 Código IO esclavo 2/2A ID_CODE esclavo 2/2A 
15 ID1 esclavo 2/2A ID2 esclavo 2/2A 
16 Código IO esclavo 3/3A ID_CODE esclavo 3/3A 
17 ID1 esclavo 3/3A ID2 esclavo 3/3A 
18 Código IO esclavo 4/4A ID_CODE esclavo 4/4A 
19 ID1 esclavo 4/4A ID2 esclavo 4/4A 
20 Código IO esclavo 5/5A ID_CODE esclavo 5/5A 
21 ID1 esclavo 5/5A ID2 esclavo 5/5A 
22 Código IO esclavo 6/6A ID_CODE esclavo 6/6A 
23 ID1 esclavo 6/6A ID2 esclavo 6/6A 
24 Código IO esclavo 7/7A ID_CODE esclavo 7/7A 
25 ID1 esclavo 7/7A ID2 esclavo 7/7A 
26 Código IO esclavo 8/8A ID_CODE esclavo 8/8A 
27 ID1 esclavo 8/8A ID2 esclavo 8/8A 
28 Código IO esclavo 9/9A ID_CODE esclavo 9/9A 
29 ID1 esclavo 9/9A ID2 esclavo 9/9A 
30 Código IO esclavo 10/10A ID_CODE esclavo 10/10A 
31 ID1 esclavo 10/10A ID2 esclavo 10/10A 
32 Código IO esclavo 11/11A ID_CODE esclavo 11/11A 
33 ID1 esclavo 11/11A ID2 esclavo 11/11A 
34 Código IO esclavo 12/12A ID_CODE esclavo 12/12A 
35 ID1 esclavo 12/12A ID2 esclavo 12/12A 
36 Código IO esclavo 13/13A ID_CODE esclavo 13/13A 
37 ID1 esclavo 13/13A ID2 esclavo 13/13A 
38 Código IO esclavo 14/14A ID_CODE esclavo 14/14A 
39 ID1 esclavo 14/14A ID2 esclavo 14/14A 
40 Código IO esclavo 15/15A ID_CODE esclavo 15/15A 
41 ID1 esclavo 15/15A ID2 esclavo 15/15A 
42 Código IO esclavo 16/16A ID_CODE esclavo 16/16A 
43 ID1 esclavo 16/16A ID2 esclavo 16/16A 
44 Código IO esclavo 17/17A ID_CODE esclavo 17/17A 
45 ID1 esclavo 17/17A ID2 esclavo 17/17A 
46 Código IO esclavo 18/18A ID_CODE esclavo 18/18A 
47 ID1 esclavo 18/18A ID2 esclavo 18/18A 
48 Código IO esclavo 19/19A ID_CODE esclavo 19/19A 
49 ID1 esclavo 19/19A ID2 esclavo 19/19A 
50 Código IO esclavo 20/20A ID_CODE esclavo 20/20A 
51 ID1 esclavo 20/20A ID2 esclavo 20/20A 
52 Código IO esclavo 21/21A ID_CODE esclavo 21/21A 
53 ID1 esclavo 21/21A ID2 esclavo 21/21A 
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Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


54 Código IO esclavo 22/22A ID_CODE esclavo 22/21A 
55 ID1 esclavo 22/22A ID2 esclavo 22/22A 
56 Código IO esclavo 23/23A ID_CODE esclavo 23/23A 
57 ID1 esclavo 23/23A ID2 esclavo 23/23A 
58 Código IO esclavo 24/24A ID_CODE esclavo 24/24A 
59 ID1 esclavo 24/24A ID2 esclavo 24/24A 
60 Código IO esclavo 25/25A ID_CODE esclavo 25/25A 
61 ID1 esclavo 25/25A ID2 esclavo 25/25A 
62 Código IO esclavo 26/26A ID_CODE esclavo 26/26A 
63 ID1 esclavo 26/26A ID2 esclavo 26/26A 
64 Código IO esclavo 27/27A ID_CODE esclavo 27/27A 
65 ID1 esclavo 27/27A ID2 esclavo 27/27A 
66 Código IO esclavo 28/28A ID_CODE esclavo 28/28A 
67 ID1 esclavo 28/28A ID2 esclavo 28/28A 
68 Código IO esclavo 29/29A ID_CODE esclavo 29/29A 
69 ID1 esclavo 29/29A ID2 esclavo 29/29A 
70 Código IO esclavo 30/30A ID_CODE esclavo 30/30A 
71 ID1 esclavo 30/30A ID2 esclavo 30/30A 
72 Código IO esclavo 31/31A ID_CODE esclavo 31/31A 
73 ID1 esclavo 31/31A ID2 esclavo 31/31A 
74 0 0 
75 0 0 
76 Código IO esclavo 1B ID_CODE esclavo 1B 
77 ID1 esclavo 1B ID2 esclavo 1B 
78 Código IO esclavo 2B ID_CODE esclavo 2B 
79 ID1 esclavo 2B ID2 esclavo 2B 
80 Código IO esclavo 3B ID_CODE esclavo 3B 
81 ID1 esclavo 3B ID2 esclavo 3B 
82 Código IO esclavo 4B ID_CODE esclavo 4B 
83 ID1 esclavo 4B ID2 esclavo 4B 
84 Código IO esclavo 5B ID_CODE esclavo 5B 
85 ID1 esclavo 5B ID2 esclavo 5B 
86 Código IO esclavo 6B ID_CODE esclavo 6B 
87 ID1 esclavo 6B ID2 esclavo 6B 
88 Código IO esclavo 7B ID_CODE esclavo 7B 
89 ID1 esclavo 7B ID2 esclavo 7B 
90 Código IO esclavo 8B ID_CODE esclavo 8B 
91 ID1 esclavo 8B ID2 esclavo 8B 
92 Código IO esclavo 9B ID_CODE esclavo 9B 
93 ID1 esclavo 9B ID2 esclavo 9B 
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Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


94 Código IO esclavo 10B ID_CODE esclavo 10B 
95 ID1 esclavo 10B ID2 esclavo 10B 
96 Código IO esclavo 11B ID_CODE esclavo 11B 
97 ID1 esclavo 11B ID2 esclavo 11B 
98 Código IO esclavo 12B ID_CODE esclavo 12B 
99 ID1 esclavo 12B ID2 esclavo 12B 
100 Código IO esclavo 13B ID_CODE esclavo 13B 
101 ID1 esclavo 13B ID2 esclavo 13B 
102 Código IO esclavo 14B ID_CODE esclavo 14B 
103 ID1 esclavo 14B ID2 esclavo 14B 
104 Código IO esclavo 15B ID_CODE esclavo 15B 
105 ID1 esclavo 15B ID2 esclavo 15B 
106 Código IO esclavo 16B ID_CODE esclavo 16B 
107 ID1 esclavo 16B ID2 esclavo 16B 
108 Código IO esclavo 17B ID_CODE esclavo 17B 
109 ID1 esclavo 17B ID2 esclavo 17B 
110 Código IO esclavo 18B ID_CODE esclavo 18B 
111 ID1 esclavo 18B ID2 esclavo 18B 
112 Código IO esclavo 19B ID_CODE esclavo 19B 
113 ID1 esclavo 19B ID2 esclavo 19B 
114 Código IO esclavo 20B ID_CODE esclavo 20B 
115 ID1 esclavo 20B ID2 esclavo 20B 
116 Código IO esclavo 21B ID_CODE esclavo 21B 
117 ID1 esclavo 21B ID2 esclavo 21B 
118 Código IO esclavo 22B ID_CODE esclavo 22B 
119 ID1 esclavo 22B ID2 esclavo 22B 
120 Código IO esclavo 23B ID_CODE esclavo 23B 
121 ID1 esclavo 23B ID2 esclavo 23B 
122 Código IO esclavo 24B ID_CODE esclavo 24B 
123 ID1 esclavo 24B ID2 esclavo 24B 
124 Código IO esclavo 25B ID_CODE esclavo 25B 
125 ID1 esclavo 25B ID2 esclavo 25B 
126 Código IO esclavo 26B ID_CODE esclavo 26B 
127 ID1 esclavo 26B ID2 esclavo 26B 
128 Código IO esclavo 27B ID_CODE esclavo 27B 
129 ID1 esclavo 27B ID2 esclavo 27B 
130 Código IO esclavo 28B ID_CODE esclavo 28B 
131 ID1 esclavo 28B ID2 esclavo 28B 
132 Código IO esclavo 29B ID_CODE esclavo 29B 
133 ID1 esclavo 29B ID2 esclavo 29B 
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Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


134 Código IO esclavo 30B ID_CODE esclavo 30B 
135 ID1 esclavo 30B ID2 esclavo 30B 
136 Código IO esclavo 31B ID_CODE esclavo 31B 
137 ID1 esclavo 31B ID2 esclavo 31B 
138 0 Parámetros esclavo 1/1A 
139 Parámetros esclavo 2/2A Parámetros esclavo 3/3A 
140 Parámetros esclavo 4/4A Parámetros esclavo 5/5A 
141 Parámetros esclavo 6/6A Parámetros esclavo 7/7A 
142 Parámetros esclavo 8/8A Parámetros esclavo 9/9A 
143 Parámetros esclavo 10/10A Parámetros esclavo 11/11A 
144 Parámetros esclavo 12/12A Parámetros esclavo 13/13A 
145 Parámetros esclavo 14/14A Parámetros esclavo 15/15A 
146 Parámetros esclavo 16/16A Parámetros esclavo 17/17A 
147 Parámetros esclavo 18/18A Parámetros esclavo 19/19A 
148 Parámetros esclavo 20/20A Parámetros esclavo 21/21A 
149 Parámetros esclavo 22/22A Parámetros esclavo 23/23A 
150 Parámetros esclavo 24/24A Parámetros esclavo 25/25A 
151 Parámetros esclavo 26/26A Parámetros esclavo 27/27A 
152 Parámetros esclavo 28/28A Parámetros esclavo 29/29A 
153 Parámetros esclavo 30/30A Parámetros esclavo 31/31A 
154 0 Parámetros esclavo 1B 
155 Parámetros esclavo 2B Parámetros esclavo 3B 
156 Parámetros esclavo 4B Parámetros esclavo 5B 
157 Parámetros esclavo 6B Parámetros esclavo 7B 
158 Parámetros esclavo 8B Parámetros esclavo 9B 
159 Parámetros esclavo 10B Parámetros esclavo 11B 
160 Parámetros esclavo 12B Parámetros esclavo 13B 
161 Parámetros esclavo 14B Parámetros esclavo 15B 
162 Parámetros esclavo 16B Parámetros esclavo 17B 
163 Parámetros esclavo 18B Parámetros esclavo 19B 
164 Parámetros esclavo 20B Parámetros esclavo 21B 
165 Parámetros esclavo 22B Parámetros esclavo 23B 
166 Parámetros esclavo 24B Parámetros esclavo 25B 
167 Parámetros esclavo 26B Parámetros esclavo 27B 
168 Parámetros esclavo 28B Parámetros esclavo 29B 
169 Parámetros esclavo 30B Parámetros esclavo 31B 
170 Flag 1 
171 Flag 2 
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Tabla 9- 37 Estructura de flag 1 y flag 2 


Flag 1  Flag 2 
Número 


de bit 
Significado Número 


de bit 
Significado 


0 Config_OK  0 Periphery_OK 
1 LDS.0 1 Data_Exchange_Active 
2 Auto_Address_Assign 2 Off_Line 
3 Auto_Address_Available 3 AUTO_ADDR_ENABLE 1) 
4 Configuration_Active1) 4 Earth_Fault 
5 Normal_Operation_Active 5 EEPROM_OK 
6 APF 6 EFD-ENABLE 
7 Offline_Ready 7 Reservado 


 1) Los flags "Configuration_Active" y "AUTO_ADDR_ENABLE" modifican el modo de operación del maestro AS-i. Los 
valores de los restantes flags son irrelevantes para el comando "Configurar configuración completa" y no son modifica-
dos por este comando en el maestro AS-i. 


 


 
Configuration_Active "0" significa:  


Tras la ejecución del comando, el maestro AS-i pasa al "Modo Protegido".  
"1" significa: 
El maestro AS-i funcionará en "Modo Configuración" tras concluir la petición. 


AUTO_ADDR_ENABLE "0" significa: 
La programación automática de direcciones está bloqueada. 
"1" significa: 
La programación automática de direcciones está habilitada. 


El significado de los flags puede consultarse en el siguiente capítulo: 


Leer_listas_y_flags (Get_LPS, Get_LAS, Get_LDS, Get_Flags) (Página 124)  


9.4.19 Escribir_lista_parámetros (Set_PI) 


Significado 
Con este comando se transmiten los parámetros de todos los esclavos AS-i al maestro AS-i. 
Este transmite a los esclavos AS-i solo los parámetros que se han modificado, es decir, que 
difieren de los parámetros reales enviados previamente. 
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Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 38 Estructura de los datos de petición 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 Número de comando: 3CH 
1 00H 
2 0 Parámetros esclavo 1/1A 
3 Parámetros esclavo 2/2A Parámetros esclavo 3/3A 
4 Parámetros esclavo 4/4A Parámetros esclavo 5/5A 
5 Parámetros esclavo 6/6A Parámetros esclavo 7/7A 
6 Parámetros esclavo 8/8A Parámetros esclavo 9/9A 
7 Parámetros esclavo 10/10A Parámetros esclavo 11/11A 
8 Parámetros esclavo 12/12A Parámetros esclavo 13/13A 
9 Parámetros esclavo 14/14A Parámetros esclavo 15/15A 
10 Parámetros esclavo 16/16A Parámetros esclavo 17/17A 
11 Parámetros esclavo 18/18A Parámetros esclavo 19/19A 
12 Parámetros esclavo 20/20A Parámetros esclavo 21/21A 
13 Parámetros esclavo 22/22A Parámetros esclavo 23/23A 
14 Parámetros esclavo 24/24A Parámetros esclavo 25/25A 
15 Parámetros esclavo 26/26A Parámetros esclavo 27/27A 
16 Parámetros esclavo 28/28A Parámetros esclavo 29/29A 
17 Parámetros esclavo 30/30A Parámetros esclavo 31/31A 
18 0 Parámetros esclavo 1B 
19 Parámetros esclavo 2B Parámetros esclavo 3B 
20 Parámetros esclavo 4B Parámetros esclavo 5B 
21 Parámetros esclavo 6B Parámetros esclavo 7B 
22 Parámetros esclavo 8B Parámetros esclavo 9B 
23 Parámetros esclavo 10B Parámetros esclavo 11B 
24 Parámetros esclavo 12B Parámetros esclavo 13B 
25 Parámetros esclavo 14B Parámetros esclavo 15B 
26 Parámetros esclavo 16B Parámetros esclavo 17B 
27 Parámetros esclavo 18B Parámetros esclavo 19B 
28 Parámetros esclavo 20B Parámetros esclavo 21B 
29 Parámetros esclavo 22B Parámetros esclavo 23B 
30 Parámetros esclavo 24B Parámetros esclavo 25B 
31 Parámetros esclavo 26B Parámetros esclavo 27B 
32 Parámetros esclavo 28B Parámetros esclavo 29B 
33 Parámetros esclavo 30B Parámetros esclavo 31B 
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9.4.20 Leer_lista_ecos_parámetro (AS-i Parameter Echolist) 


Significado 
Con este comando se emiten los valores de eco de todos los esclavos AS-i. Los valores de 
eco de un esclavo AS-i proceden de la última llamada de parámetros enviada a este 
esclavo AS-i. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 39 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 33H 
1 00H 
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Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 40 Estructura de los datos de petición en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 Reservado Eco par. esclavo 1 
1 Eco par. esclavo 2 Eco par. esclavo 3 
2 Eco par. esclavo 4 Eco par. esclavo 5 
3 Eco par. esclavo 6 Eco par. esclavo 7 
4 Eco par. esclavo 8 Eco par. esclavo 9 
5 Eco par. esclavo 10 Eco par. esclavo 11 
6 Eco par. esclavo 12 Eco par. esclavo 13 
7 Eco par. esclavo 14 Eco par. esclavo 15 
8 Eco par. esclavo 16 Eco par. esclavo 17 
9 Eco par. esclavo 18 Eco par. esclavo 19 
10 Eco par. esclavo 20 Eco par. esclavo 21 
11 Eco par. esclavo 22 Eco par. esclavo 23 
12 Eco par. esclavo 24 Eco par. esclavo 25 
13 Eco par. esclavo 26 Eco par. esclavo 27 
14 Eco par. esclavo 28 Eco par. esclavo 29 
15 Eco par. esclavo 30 Eco par. esclavo 31 
16 Reservado Eco par. esclavo 1B 
17 Eco par. esclavo 2B Eco par. esclavo 3B 
18 Eco par. esclavo 4B Eco par. esclavo 5B 
19 Eco par. esclavo 6B Eco par. esclavo 7B 
20 Eco par. esclavo 8B Eco par. esclavo 9B 
21 Eco par. esclavo 10B Eco par. esclavo 11B 
22 Eco par. esclavo 12B Eco par. esclavo 13B 
23 Eco par. esclavo 14B Eco par. esclavo 15B 
24 Eco par. esclavo 16B Eco par. esclavo 17B 
25 Eco par. esclavo 18B Eco par. esclavo 19B 
26 Eco par. esclavo 20B Eco par. esclavo 21B 
27 Eco par. esclavo 22B Eco par. esclavo 23B 
28 Eco par. esclavo 24B Eco par. esclavo 25B 
29 Eco par. esclavo 26B Eco par. esclavo 27B 
30 Eco par. esclavo 28B Eco par. esclavo 29B 
31 Eco par. esclavo 30B Eco par. esclavo 31B 
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9.4.21 Leer_escribir_CTT2-Request (Read_Write_CTT2_String) 


Significado 
Con este comando se envía, mediante una cadena de bytes, una CTT2-Request (petición) 
según el perfil de esclavo AS-i "CombinedTransationType2" al maestro AS-i. Este 
transmitirá los bytes de la cadena a la dirección de esclavo AS-i especificada en el búfer de 
emisión. 


Con este comando se transmite un búfer de emisión con un máximo de 222 bytes al 
maestro AS-i. El maestro AS-i determina el número real de bytes de cadena para enviar al 
esclavo AS-i a partir del byte 2 del búfer de emisión. 


El esclavo AS-i direccionado responde a la CTT2-Request con una CTT2-Response. El 
maestro AS-i transmite esta respuesta como cadena de bytes en el búfer de recepción. El 
maestro AS-i envía las cadenas con la respuesta. 


La estructura de la CTT2-Request o la CTT2-Response (código, índice...) comienza siempre 
con el byte de cadena 1. Para más detalles, consulte la descripción del esclavo AS-i 
correspondiente. 


 


 Nota 


Mientras las transferencias de cadenas se desarrollen en AS-i, no tiene lugar ninguna 
transferencia cíclica de datos con el esclavo AS-i direccionado. Debido al tipo de protocolo, 
una transmisión de 200 bytes puede tardar hasta medio minuto. 


 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 41 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 44H 
1 Dirección de esclavo 
2 Número de bytes de cadena 
3 Byte de cadena 1 
4 Byte de cadena 2 
… — 


n + 1 Byte de cadena n-1 
n + 2 Byte de cadena n 


 Valor máximo de n = 220 







 Utilizar la interfaz de comandos 
 9.4 Descripción de los comandos AS-i 


Maestro AS-Interface: maestro AS-i CM ST (3RK7137-6SA00-0BC1) 
Manual de producto, 05/2015, A5E02655262040A/RS-AB/002 145 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 42 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
0 Número de bytes de cadena 
1 Byte de cadena 1 
2 Byte de cadena 2 
… … 


m - 1 Byte de cadena m - 1 
m Byte de cadena m 


 Valor máximo de m = 220 


9.4.22 Leer_identificación_versión (Read_Version) 


Significado 
Con este comando se lee la identificación de la versión del firmware del maestro AS-i. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 
 
Byte Significado 
0 Número de comando: 14H 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 43 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
0 … 31 Cadena de versión1)  
 1) "Siemens AG CM ASi M V aa.bb.cc.dd" 
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9.4.23 Leer_ID_esclavo_AS-i (Read ID_Code) 


Significado 
Con este comando se lee el código ID de un esclavo AS-i directamente a través del 
cable AS-i. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 44 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 17H 
1 Dirección de esclavo 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 45 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 Reservado Código ID 
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9.4.24 Leer_ID1_esclavo_AS-i (Read_ID1-Code) 


Significado 
Con este comando se lee el código ID1 de un esclavo AS-i directamente a través del 
cable AS-i. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 46 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 37H 
1 Dirección de esclavo 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 47 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 Reservado Código ID1 


9.4.25 Escribir_ID1_esclavo_AS-i (Write ID1-Code) 


Significado 
Con este comando se escribe el código ID1 de un esclavo AS-i con la dirección "0" 
directamente a través del cable AS-i. 


El maestro AS-i transmite el código ID1 sin verificación de coherencia al esclavo AS-i. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 48 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 3FH 
1 Sin relevancia Código ID1 
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9.4.26 Leer_ID2_esclavo_AS-i (Read_ID2-Code) 


Significado 
Con este comando se lee el código ID2 de un esclavo AS-i directamente a través del 
cable AS-i. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 49 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 38H 
1 Dirección de esclavo 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 50 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 Reservado Código ID2 







 Utilizar la interfaz de comandos 
 9.4 Descripción de los comandos AS-i 


Maestro AS-Interface: maestro AS-i CM ST (3RK7137-6SA00-0BC1) 
Manual de producto, 05/2015, A5E02655262040A/RS-AB/002 149 


9.4.27 Leer_código-IO_esclavo_AS-i (Read_IO-Code) 


Significado 
Con este comando se lee el código IO de un esclavo AS-i directamente a través del 
cable AS-i. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 51 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 18H 
1 Dirección de esclavo 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 52 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 Reservado Código IO 
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9.4.28 Leer_lista_fallos_periferia (Get_LPF) 


Significado 
Con este comando se lee del maestro AS-i la lista de fallos de periferia señalizados por los 
esclavos AS-i (LPF). El maestro AS-i actualiza la LPF cíclicamente. En la descripción del 
esclavo AS-i puede consultarse si un esclavo AS-i señaliza fallos de la periferia conectada 
(p. ej., rotura de hilo) y cuándo lo hace. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 53 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: BEH 


Estructura de las respuestas en el búfer de recepción 


Tabla 9- 54 Estructura de las respuestas en el búfer de recepción 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 Esclavo 
7(A) 


Esclavo 
6(A) 


Esclavo 
5(A) 


Esclavo 
4(A) 


Esclavo 
3(A) 


Esclavo 
2(A) 


Esclavo 
1(A) 


Reservado 


1 Esclavo 
15(A) 


Esclavo 
14(A) 


Esclavo 
13(A) 


Esclavo 
12(A) 


Esclavo 
11(A) 


Esclavo 
10(A) 


Esclavo 
9(A) 


Esclavo 
8(A) 


2 Esclavo 
23(A) 


Esclavo 
22(A) 


Esclavo 
21(A) 


Esclavo 
20(A) 


Esclavo 
19(A) 


Esclavo 
18(A) 


Esclavo 
17(A) 


Esclavo 
16(A) 


3 Esclavo 
31(A) 


Esclavo 
30(A) 


Esclavo 
29(A) 


Esclavo 
28(A) 


Esclavo 
27(A) 


Esclavo 
26(A) 


Esclavo 
25(A) 


Esclavo 
24(A) 


4 Esclavo 7B Esclavo 6B Esclavo 5B Esclavo 4B Esclavo 3B Esclavo 2B Esclavo 1B Reservado 
5 Escla-


vo 15B 
Escla-
vo 14B 


Escla-
vo 13B 


Escla-
vo 12B 


Escla-
vo 11B 


Escla-
vo 10B 


Esclavo 9B Esclavo 8B 


6 Escla-
vo 23B 


Escla-
vo 22B 


Escla-
vo 21B 


Escla-
vo 20B 


Escla-
vo 19B 


Escla-
vo 18B 


Escla-
vo 17B 


Escla-
vo 16B 


7 Escla-
vo 31B 


Escla-
vo 30B 


Escla-
vo 29B 


Escla-
vo 28B 


Escla-
vo 27B 


Escla-
vo 26B 


Escla-
vo 25B 


Escla-
vo 24B 


8 … 13 Reservado 


En los datos de LPF, significa: 


Bit = 0: el esclavo no señaliza fallos de periferia. 


Bit = 1: el esclavo señaliza fallos de periferia. 
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9.4.29 Escribir_cadena_parámetros_esclavo_AS-i (Write_Parameter_String) 


Significado 
Con este comando se envía una cadena de parámetros conforme al perfil de esclavo AS-
i 7.4 al maestro AS-i. Este transfiere la cadena de parámetros a la dirección de esclavo AS-i 
indicada en el búfer de emisión. 


Con este comando se transmite un búfer de emisión con un máximo de 223 bytes al 
maestro AS-i. El maestro AS-i determina el número real de bytes de parámetros para enviar 
al esclavo AS-i a partir del byte 2 del búfer de emisión. 


El maestro AS-i no evalúa los demás datos de la cadena de parámetros, sino que los envía 
de forma transparente al esclavo AS-i. Mientras se está transmitiendo la cadena de 
parámetros, no tiene lugar ninguna transferencia de datos útiles/analógicos con el 
esclavo AS-i direccionado. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 55 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 40H 
1 Dirección de esclavo 
2 Número de bytes de parámetros 
3 Cadena de parámetros, byte 1 
4 Cadena de parámetros, byte 2 
… … 


n + 1 Cadena de parámetros, byte n - 1 
n + 2 Cadena de parámetros, byte n 


 Valor máximo de n = 220 







Utilizar la interfaz de comandos  
9.4 Descripción de los comandos AS-i 


 Maestro AS-Interface: maestro AS-i CM ST (3RK7137-6SA00-0BC1) 
152 Manual de producto, 05/2015, A5E02655262040A/RS-AB/002 


9.4.30 Leer_cadena_parámetros_esclavo_AS-i (Read_String) 


Significado 
Con este comando, el esclavo AS-i lee una cadena de parámetros conforme al perfil de 
esclavo AS-i 7.4 con la dirección de esclavo AS-i indicada en el búfer de emisión. 


El maestro AS-i proporciona hasta 221 bytes de datos de respuesta. El maestro AS-i 
señaliza el número real de bytes de parámetros enviados por el esclavo AS-i en el byte 0 del 
búfer de recepción. 


Si el esclavo AS-i envía una cadena de parámetros de más de 220 bytes, el maestro AS-i 
interrumpe la transferencia de la cadena y finaliza la petición con error. Los datos recibidos 
no se proporcionan al programa de la petición.  


Mientras se están transmitiendo las cadenas de parámetros, no tiene lugar ninguna 
transferencia de datos útiles/analógicos con el esclavo AS-i direccionado. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 56 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 41H 
1 Dirección de esclavo 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 57 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
0 Número de bytes de parámetros 
1 Cadena de parámetros, byte 1 
2 Cadena de parámetros, byte 2 
… … 


n - 1 Cadena de parámetros, byte n - 1 
n Cadena de parámetros, byte n 


 Valor máximo de n = 220 
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9.4.31 Leer_cadena_ID_esclavo_AS-i (Read_String) 


Significado 
Con este comando, el esclavo AS-i lee una cadena de identificación conforme al perfil de 
esclavo AS-i 7.4 con la dirección de esclavo AS-i indicada en el búfer de emisión. El 
maestro AS-i proporciona hasta 221 bytes de datos de respuesta. El maestro AS-i señaliza 
el número real de bytes de ID enviados por el esclavo AS-i en el byte 0 del búfer de 
recepción. 


Si el esclavo AS-i envía una cadena de identificación de más de 220 bytes, el maestro AS-i 
interrumpe la transferencia de la cadena y finaliza la petición con error. Los datos recibidos 
no se proporcionan al programa de usuario. 


Mientras se está transmitiendo la cadena de identificación, no tiene lugar ninguna 
transferencia de datos útiles/analógicos con el esclavo AS-i direccionado. 


 


 Nota 


Con este comando también se transfieren excepcionalmente los bytes que contienen los bits 
"Follows" y "Valid". 


Para más información, consulte el perfil de esclavo AS-i 7.4. 
 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 58 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 42H 
1 Dirección de esclavo 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 59 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
0 Número de bytes de ID 
1 ID byte de cadena 1 
2 ID byte de cadena 2 
… … 


n - 1 ID byte de cadena n - 1 
n ID byte de cadena n 


 Valor máximo de n = 220 
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9.4.32 Leer_cadena_diagnóstico_esclavo_AS-i (Read_String) 


Significado 
Con este comando, el esclavo AS-i lee una cadena de diagnóstico conforme al perfil de 
esclavo AS-i 7.4 con la dirección de esclavo AS-i indicada en el búfer de emisión. El 
maestro AS-i proporciona hasta 221 bytes de datos de respuesta. El maestro AS-i señaliza 
el número real de bytes de diagnóstico enviados por el esclavo AS-i en el byte 0 del búfer de 
recepción. 


Si el esclavo AS-i envía una cadena de diagnóstico de más de 220 bytes, el maestro AS-i 
interrumpe la transferencia de la cadena y finaliza la petición con error. Los datos recibidos 
no se proporcionan al programa de usuario. 


Mientras se están transmitiendo cadenas de diagnóstico, no tiene lugar ninguna 
transferencia de datos útiles/analógicos con el esclavo AS-i direccionado. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 60 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: 43H 
1 Dirección de esclavo 


Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Tabla 9- 61 Estructura de los datos de respuesta en el búfer de recepción 


Byte Significado 
0 Número de bytes de diagnóstico 
1 Cadena de diagnóstico, byte 1 
2 Cadena de diagnóstico, byte 2 
… … 


n - 1 Cadena de diagnóstico, byte n - 1 
n Cadena de diagnóstico, byte n 


 Valor máximo de n = 220 
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9.4.33 Leer_contadores_errores_maestro_AS-i 
 


 Nota 


A partir de la versión de firmware V1.1, para leer los contadores de errores utilice el registro 
"DS 96: leer contadores de errores y avisos de estado del maestro AS-i (a partir de FW 
V1.1) (Página 88)". El comando Leer_contadores_errores_maestro AS-i sigue estando 
disponible por razones de compatibilidad. 


 


Significado 
Con este comando se leen contadores de errores que afectan a toda la red AS-i.  


Si falta la alimentación AS-i, falla el dispositivo completo. Esto provoca que se borren todos 
los contadores. El conteo vuelve a empezar cada vez que se arranca el equipo. 


El significado de los contadores de errores puede consultarse en la tabla "Tabla 8-11 
Significado de los contadores de errores (Página 88)". 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 62 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: CAH 


Estructura de las respuestas en el búfer de recepción 


Tabla 9- 63 Estructura del registro 


Byte Significado 
0 Totalizador: AS-i Power Fail  Byte High 
1 Byte Low 
2 Totalizador: Defecto a tierra Byte High 
3 Byte Low 
4 Totalizador: fallo de esclavo Palabra High, byte High 
5 Palabra High, byte Low 
6 Palabra Low, byte High 
7 Palabra Low, byte Low 
8 Totalizador: Falta telegrama de esclavo Palabra High, byte High 
9 Palabra High, byte Low 
10 Palabra Low, byte High 
11 Palabra Low, byte Low 
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Byte Significado 
12 Totalizador: Telegrama de esclavo defectuoso Palabra High, byte High 
13 Palabra High, byte Low 
14 Palabra Low, byte High 
15 Palabra Low, byte Low 
16 Totalizador: fallo de periferia de esclavo Palabra High, byte High 
17 Palabra High, byte Low 
18 Palabra Low, byte High 
19 Palabra Low, byte Low 
20 Totalizador: Error de protocolo de esclavo (esclavos según CTT1 … CTT5) Palabra High, byte High 
21 Palabra High, byte Low 
22 Palabra Low, byte High 
23 Palabra Low, byte Low 
24 Totalizador: Telegrama de maestro defectuoso Palabra High, byte High 
25 Palabra High, byte Low 
26 Palabra Low, byte High 
27 Palabra Low, byte Low 


28 … 35 Lista de valores de conteo > 0 (ver tabla "Estructura de los campos de bits") 
Bit = 0 Valor de conteo = 0 en todos los contadores de errores de la dirección AS-i 
Bit = 1 Valor de conteo > 0 en al menos un contador de errores de la dirección AS-i 


36 Totalizador: Telegramas de maestro enviados, componente menos significativo 
(MT_CNT_LOW) 


Palabra High, byte High 
37 Palabra High, byte Low 
38 Palabra Low, byte High 
39 Palabra Low, byte Low 
40 Totalizador: Telegramas de maestro enviados, componente más significativo 


(MT_CNT_HIGH) 
Palabra High, byte High 


41 Palabra High, byte Low 
42 Palabra Low, byte High 
43 Palabra Low, byte Low 
44 Totalizador: Telegramas de maestro enviados, factor (MT_CNT_BASE) Palabra High, byte High 
45 Palabra High, byte Low 
46 Palabra Low, byte High 
47 Palabra Low, byte Low 
48 Reservado Bit 0 = MADDR 
49 Reservado 


50 … 57 Lista de direccionamientos múltiples (ver tabla "Estructura de los campos de bits") 
Bit = 0 La dirección AS-i tiene una asignación simple o no está disponible. 
Bit = 1 La dirección AS-i tiene una asignación múltiple. 


58 … 220 Reservado 


Los contadores muestran valores enteros (2 bytes o 4 bytes). 


Se ha detectado un direccionamiento múltiple en al menos una dirección AS-i en el 
cable AS-i. Es decir, varios esclavos tienen la misma dirección AS-i. 
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Estructura de los campos de bits 
 


Byte Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 
0 ESCLAVO  


7/7A 
ESCLAVO 


 6/6A 
ESCLAVO  


5/5A 
ESCLAVO  


4/4A 
ESCLAVO  


3/3A 
ESCLAVO  


2/2A 
ESCLAVO  


1/1A 
Reservado 


1 ESCLAVO  
15/15A 


ESCLAVO  
14/14A 


ESCLAVO  
13/13A 


ESCLAVO  
12/12A 


ESCLAVO  
11/11A 


ESCLAVO  
10/10A 


ESCLAVO  
9/9A 


ESCLAVO  
8/8A 


2 ESCLAVO  
23/23A 


ESCLAVO  
22/22A 


ESCLAVO  
21/21A 


ESCLAVO  
20/20A 


ESCLAVO  
19/19A 


ESCLAVO  
18/18A 


ESCLAVO  
17/17A 


ESCLAVO  
16/16A 


3 ESCLAVO  
31/31A 


ESCLAVO  
30/30A 


ESCLAVO  
29/29A 


ESCLAVO  
28/28A 


ESCLAVO  
27/27A 


ESCLAVO  
26/26A 


ESCLAVO  
25/25A 


ESCLAVO  
24/24A 


4 ESCLAVO  
7B 


ESCLAVO  
6B 


ESCLAVO  
5B 


ESCLAVO  
4B 


ESCLAVO  
3B 


ESCLAVO  
2B 


ESCLAVO  
1B 


Reservado 


5 ESCLAVO  
15B 


ESCLAVO  
14B 


ESCLAVO  
13B 


ESCLAVO  
12B 


ESCLAVO  
11B 


ESCLAVO  
10B 


ESCLAVO  
9B 


ESCLAVO  
8B 


6 ESCLAVO  
23B 


ESCLAVO  
22B 


ESCLAVO  
21B 


ESCLAVO  
20B 


ESCLAVO  
19B 


ESCLAVO  
18B 


ESCLAVO  
17B 


ESCLAVO  
16B 


7 ESCLAVO  
31B 


ESCLAVO  
30B 


ESCLAVO  
29B 


ESCLAVO  
28B 


ESCLAVO  
27B 


ESCLAVO  
26B 


ESCLAVO  
25B 


ESCLAVO  
24B 







Utilizar la interfaz de comandos  
9.4 Descripción de los comandos AS-i 


 Maestro AS-Interface: maestro AS-i CM ST (3RK7137-6SA00-0BC1) 
158 Manual de producto, 05/2015, A5E02655262040A/RS-AB/002 


9.4.34 Leer_y_borrar_contadores_errores_maestro_AS-i 
 


 Nota 


A partir de la versión de firmware V1.1, para leer los contadores de errores utilice el registro 
"DS 97: leer y borrar contadores de errores del maestro AS-i (a partir de FW V1.1) 
(Página 91)". El comando Leer_y_borrar_contadores_errores_maestro AS-i sigue estando 
disponible por razones de compatibilidad. 


 


Significado 
Este comando funciona igual que el comando "Leer_contadores_errores_maestro_AS-i". 
Además, el maestro AS-i pone después todos los contadores de errores a 0. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 64 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: CBH 


Estructura de las respuestas en el búfer de recepción 
El búfer de recepción es idéntico al búfer de recepción del comando 
"Leer_contadores_errores_maestro_AS-i (Página 155)". 


9.4.35 Leer_contadores_errores_esclavo_AS-i 
 


 Nota 


A partir de la versión de firmware V1.1, utilice los registros "DS 150 a DS 153: leer 
contadores de errores AS-i (Página 91)". El comando Leer_contadores_errores_esclavo AS-i 
sigue estando disponible por razones de compatibilidad. 


 


Significado 
Con este comando se leen contadores de errores específicos de esclavo AS-i. El significado 
de los contadores de errores puede consultarse en el capítulo "Tabla 8-13 Significado de los 
contadores de errores (Página 92)". 
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Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 65 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: CCH 
1 Dirección de esclavo AS-i 


Estructura de las respuestas en el búfer de recepción 


Tabla 9- 66 Estructura de las respuestas en el búfer de recepción 


Byte Significado 
0 Contador: Fallo de esclavo Byte High 
1 Byte Low 
2 Contador: falta telegrama de esclavo Byte High 
3 Byte Low 
4 Contador: telegrama de esclavo defectuoso Byte High 
5 Byte Low 
6 Contador: Fallo de periferia Byte High 
7 Byte Low 
8 Contador: Error de protocolo Byte High 
9 Byte Low 


10 Contador: Telegrama de maestro defectuoso Byte High 
11 Byte Low 
12 Totalizador: Telegramas de maestro enviados, componente menos significativo 


(MT_CNT_LOW) 
Palabra High/byte High 


13 Palabra High/byte Low 
14 Palabra Low/byte High 
15 Palabra Low/byte Low 
16 Totalizador: Telegramas de maestro enviados, componente más significativo 


(MT_CNT_HIGH) 
Palabra High/byte High 


17 Palabra High/byte Low 
18 Palabra Low/byte High 
19 Palabra Low/byte Low 
20 Totalizador: Telegramas de maestro enviados, factor (MT_CNT_BASE) Palabra High/byte High 
21 Palabra High/byte Low 
22 Palabra Low/byte High 
23 Palabra Low/byte Low 


24 … 31 Reservado 
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9.4.36 Leer_y_borrar_contadores_errores_esclavo_AS-i 
 


 Nota 


A partir de la versión de firmware V1.1, utilice los registros "DS 150 a DS 153: leer 
contadores de errores AS-i (Página 91)" y "DS 154: borrar contadores de errores AS-i (V1.1 
o sup.) (Página 98)". El comando Leer_y_borrar_contadores_errores_esclavo AS-i sigue 
estando disponible por razones de compatibilidad. 


 


Significado 
Con este comando se leen los contadores de errores de los esclavos AS-i. Los registros 
DS 150 y DS 151 acceden a las direcciones estándar y a las direcciones A. Los registros 
DS 152 y DS 153 acceden a las direcciones B. Los contadores para las direcciones 16/16A 
tienen una versión idéntica en los registros DS 150 y DS 151. Los contadores para la 
dirección 16B tienen una versión idéntica en los registros DS 152 y DS 153. El registro 
DS 154 inicializa todos los contadores de errores del esclavo AS-i. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 67 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
0 Número de comando: CDH 
1 Dirección de esclavo AS-i 


Estructura de las respuestas en el búfer de recepción 
El búfer de recepción es idéntico al búfer de recepción del comando 
"Leer_contadores_errores_esclavo_AS-i (Página 158)". 
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9.4.37 Activar_detección_defectos_tierra (Reset EFD) 


Significado 
El ajuste para activar la detección de defectos a tierra integrada se realiza siempre cuando 
se configura el maestro AS-i CM.  
Este comando permite activar o desactivar la detección de defectos a tierra a través del 
programa de usuario, por lo que el ajuste configurado se sobrescribe. 
Después de un inicio o reinicio, el ajuste se vuelve a obtener de la configuración. 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 68 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 Número de comando 13H 
1 0 0 = detección de defectos a tierra activada 


1 = detección de defectos a tierra desactivada 
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9.4.38 Ajustar_datos_configuración_online 


Significado 
Con este comando se configuran los siguientes datos para el esclavo AS-i direccionado: 


● Código IO 


● Código ID 


● Código ID1 


● Código ID2 


● Valor de parámetro 


Los datos de configuración se guardan de forma no volátil en la EEPROM del maestro AS-
i CM ST. Le sirven al maestro AS-i de especificación teórica para el "Modo Protegido". El 
fabricante del esclavo AS-i especifica los datos de configuración. Los datos de configuración 
se describen en la "AS-Interface Complete Specification". Si el esclavo AS-i direccionado no 
admite el código ID 1 o 2, debe especificarse el comando en el valor FH. Al ejecutarse este 
comando, el maestro AS-i permanece en la fase online para que no se produzca un reinicio 
del maestro AS-i. El comando puede ejecutarse en el "Modo Protegido".  


El comando puede ejecutarse para cualquier esclavo, incluidos los esclavos proxy. 
Asegúrese de haber definido una longitud suficiente de la imagen de E/S durante la 
configuración del esclavo. Si la longitud de la imagen de E/S no es suficiente para el 
esclavo, los datos de entrada sobrantes se cortarán y los datos de salida sobrantes se 
transferirán con el valor sustitutivo 0. Esto es válido tanto para una imagen de E/S digital 
como para una analógica. 


Si se escribe el valor F (hex) en un esclavo proxy para los cuatro códigos IO, ID, ID1 e ID2, 
el maestro AS-i activará cualquier tipo de esclavo en esta dirección AS-i. 


 


 Nota 
Los datos de configuración se sobrescriben 


Si utiliza este comando, sobrescribirá los correspondientes datos de configuración 
procedentes de la configuración realizada por pulsador o a través de HW Config. 


 


 Nota 


Los datos de configuración de todos los esclavos proxy pueden restablecerse al valor F 
(hex) en el módulo maestro AS-i CM ST realizando la configuración de los esclavos AS-i 
mediante el pulsador "SET" si no hay ningún esclavo conectado (ver capítulo "Configuración 
de los esclavos AS-i mediante el pulsador "SET" (Página 36)"). 


 







 Utilizar la interfaz de comandos 
 9.4 Descripción de los comandos AS-i 


Maestro AS-Interface: maestro AS-i CM ST (3RK7137-6SA00-0BC1) 
Manual de producto, 05/2015, A5E02655262040A/RS-AB/002 163 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 69 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 Comando: D0H 
1 Dirección de esclavo 
2 Código IO Código ID 
3 Código ID1 Código ID2 
4 0 Parámetro 


9.4.39 Escribir_ID1_esclavo_AS-i_con_dirección_destino (Write ID1-Code with 
destination address) 


Significado 
Con este comando se escribe el código ID1 de un esclavo AS-i con la dirección indicada 
directamente a través del cable AS-i.  


El maestro AS-i transmite el código ID1 sin verificación de coherencia al esclavo AS-i. 


Requisitos 
● El esclavo AS-i de la dirección de destino soporta la escritura del código ID1. 


● En el bus AS-i no hay ningún esclavo AS-i con la dirección "0". 


Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Tabla 9- 70 Estructura de los datos de petición en el búfer de emisión 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 4 Bit 3 Bit 0 


0 Comando: D1H 
1 Dirección de esclavo AS-i 
2 0 Código ID1 
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 Datos técnicos 10 
10.1 Datos técnicos 


Datos técnicos del CM AS-i Master ST 
 
    3RK7137-6SA00-0BC1 
Designación  del  producto   maestro  AS-Interface 
Designación  del  tipo  de  producto   CM  AS-i  Master  ST 
Grado  de  protección  IP   IP20 
Ejecución  de  la  conexión  eléctrica  del  AS-Interface   ET  200SP  BaseUnit  (tipo  C0),  20  mm 
Tipo  de  alimentación  de  tensión   a  través  de  AS-i  y  bus  de  fondo 
Condición  operativa  alimentación  separada  con  24  V   No 
Corriente  absorbida     
• de  cables  perfilados  AS-Interface     


– con  24  V  con  AS-i  Power24V  máxima A 0,07 


– sin  alimentación  externa  de  24  V  máxima A 0,07 


• desde  bus  de  fondo   0,02 


Potencia  activa  disipada W 1,7 
Tensión  de  aislamiento  valor  asignado V 500 
Función  del  producto  apto  para  AS-i  Power24V   Sí 
Propiedades  del  producto  apto  para  redundancia   No 
Función  del  producto  gestión  basada  en  web   No 
Función  del  producto  diagnóstico  por  e-mail   No 
Función  del  producto  separación  galvánica   Sí 
Tipo  de  configuración  del  AS-Interface   Pulsador  Set  en  el  aparato,  STEP7,  


GSD,  interfaz  de  comando 
Versión  de  la  especificación  de  AS-Interface   V  3.0 
Perfil  de  maestro  AS-Interface  soportado   M4  (conforme  a  la  especificación  de  AS-


Interface  V  3.0) 
Forma  de  transmisión  de  datos   Bus  de  fondo  ET  200SP 
Velocidad  de  transferencia  AS-Interface  máxima bit/s 167 000 
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    3RK7137-6SA00-0BC1 
Número  de  interfaces     
• como  AS-Interface   1 


• según  Industrial  Ethernet   0 


• según  PROFINET   0 


• según  RS  485   0 


• según  USB   0 


• según  Wireless   0 


• otras   1 


Componente  del  producto  interfaz  óptica   No 
Protocolo     
• soporta  protocolo  ASIsafe(Safety  at  work)   No 


• soportado  protocolo  PROFIBUS   No 


• soporta  protocolo  PROFINET   No 


• es  soportado     


– protocolo  PROFINET   No 


– protocolo  PROFIsafe   No 


• soporta     


– SNMP   No 


– otros  protocolos   No 


– TCP  IP   No 


Estándar  de  comunicación  inalámbrica  IEEE  802.11   No 
Número  de  entradas  para  AS-Interface  máximo   496 
Número  de  salidas  para  AS-Interface  máximol   496 
Número  de  esclavos  AS-i  por  AS-Interface  máximo   62 
Tiempo  de  ciclo  del  bus  AS-Interface     
• con  31  esclavos s 0,005 


• con  62  esclavos s 0,01 


Acceso  a  datos  de  E/S  digitales   vía  imagen  de  proceso/direcciones  de  E/S  
y  transferencia  de  registros 


Acceso  a  datos  de  E/S  analógicos     vía  transferencia  de  registros 
Anchura mm 20 
Altura mm 69,2 
Profundidad mm 53,6 
Tipo  de  fijación   Conectable  a  BaseUnit 
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    3RK7137-6SA00-0BC1 
Temperatura  ambiente     
• para  instalación  en  perfil  horizontal     


– durante  el  funcionamiento °C 0 
60 


• para  instalación  en  perfil  vertical     


– durante  el  funcionamiento °C 0 
50 


• durante  el  almacenamiento °C -40 
70 


• durante  el  transporte °C -40 
70 


Humedad  relativa  del  aire  a  25  °C  durante  el  funcio-
namiento  máxima 


% 95 


Altitud  de  instalación  en  alturas  sobre  el  nivel  del  mar  
máxima 


m 2 000 


Formato  de  módulos   IP20 
Tipo  de  indicación  como  visualización  de  estado  LEDs   DIAG,  AS-i  OK,  AS-i  FAULT,  PF,  CER,  


CM,  AUP,  PWR,  SL_Xy  (A),  SL_xY  (B) 
Apto  para  el  uso  función  de  seguridad   No 
Identificación  de  protección  contra  explosiones  para  la  
seguridad  inherente  de  los  materiales  correspondientes 


    


• EEx  ia   No 


• EEx  ib   No 


Categoría  de  protección  contra  explosiones  de  gases   sin 
Categoría  de  protección  contra  explosiones  de  polvos   sin 


Para más información al respecto, consulte el manual de producto BaseUnits ET 200SP 
(https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/59753521). 



https://support.industry.siemens.com/cs/ww/es/view/59753521
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AS−Interface Protocol Implementation Conformance 
Statements A
A.1 AS−Interface Protocol Implementation Conformance Statement 


(PICS) 


PICS para el maestro AS-i CM ST 
 
Fabricante SIEMENS AG 
Nombre del producto Maestro AS-i CM ST 
Referencia 3RK137-6SA00-0BC1 
Versión del firmware V1.0, V1.1 
Perfil del maestro M4 
Fecha — 


Lista de funciones de maestro disponibles 
 
Símbolo Significado 
X Función disponible 
— Función no disponible 


 


 
N.° Función o comando en la interfaz del host  


(representación simbólica) 
M4 Observación/realización de la función mediante 


1 Image, Status = Read_IDI() X Mediante acceso del sistema de automatización 
a los datos de E/S del maestro AS-i 


2 Status = Write_ODI(Image) X Mediante acceso del sistema de automatización 
a los datos de E/S del maestro AS-i 


3 Status = Set_Permanent_Parameter (Addr, Param) X Ver capítulo "Descripción de los comandos AS-i 
(Página 106)" 4 Param, Status = Get_Permanent_Parameter (Addr) X 


5 Status, Param = Write_Parameter (Addr, Param) X 
6 Status, Param = Read_Parameter(Addr) X 
7 Status = Store_Actual_Parameters() X 
8 Status = Set_Permanent_Configuration (Addr, Config) X 
9 Status, Config = Get_Permanent_Configuration (Addr) X 
10 Status = Store_Actual_Configuration() X Accionando el botón "ES → DEBE" del panel de 


mando de STEP 7. 
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N.° Función o comando en la interfaz del host  
(representación simbólica) 


M4 Observación/realización de la función mediante 


11 Status, Config = Read_Actual_Configuration (Addr) X Ver capítulo "Descripción de los comandos AS-i 
(Página 106)". 
Acceso al registro 84. 


12 Status = Set_LPS(List31) X 
13 Status, LPS = Get_LPS() X 
14 Status, LAS = Get_LAS() X 
15 Status, LDS = Get_LDS() X 
16.0 Status = Get_Flags() X 
16.1 Status, Flag = Get_Flag_Config_OK() X 
16.2 Status, Flag = Get_Flag_LDS.0() X 
16.3 Status, Flag = Get_Flag_Auto_Address_Assign() X 
16.4 Status, Flag = Get_Flag_Auto_Prog_Available() X 
16.5 Status, Flag = Get_Flag_Configuration_Active() X 
16.6 Status, Flag = Get_Flag_Normal_Operation_Active() X 
16.7 Status, Flag = Get_Flag_APF() X Bit de error CP, indicador LED (ver capítulo 


"Descripción de los comandos AS-i  
(Página 106)"). 
Acceso al registro 84. 


16.8 Status, Flag = Get_Flag_Offline_Ready() X Acceso al registro 84. 
16.9 Status, Flag = Get_Flag_Periphery_OK() X 
17 Status = Set_Operation_Mode(Mode) X Accionando el botón "Modo Configuración" o 


"Modo Protegido" del panel de mando de 
STEP 7. 


18 Status = Set_Offline_Mode(Mode) X Ver capítulo "Descripción de los comandos AS-i 
(Página 106)" 


19 Status = Activate_Data_Exchange(Mode) - Comando opcional; no implementado 
20 Status = Change_Slave_Address (Addr1, Addr2) X Ver capítulo "Descripción de los comandos AS-i 


(Página 106)". 21.1 Status = Set_Auto_Address_Enable X 
21.2 Status = Get_Auto_Address_Enable X 
22.1 Status, Resp = Cmd_Reset_ASI_Slave (Addr, RESET) - 
22.2 Status, Resp = Cmd_Read_IO_Configuration (Addr, 


CONF) 
X 


22.3 Status, Resp = Cmd_Read_Identification_Code(Addr, 
IDCOD) 


X 


22.4 Status, Resp = Cmd_Read_Status (Addr, STAT) X 
22.5 Status, Resp = Cmd_Read_Reset_Status (Addr, 


STATRES) 
- No relevante para maestro AS-i según per-


fil M4; no implementado 
22.6 Status, Resp = Cmd_Read_ID−Code_1 (Addr, 


IDCOD1) 
X No implementado 


22.7 Status, Resp = Cmd_Read_ID−Code_2 (Addr, 
IDCOD2) 


X 


23 Status, S_List = Get_LPF() X Ver capítulo "Descripción de los comandos AS-i 
(Página 106)".  
Acceso al registro 84. 
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N.° Función o comando en la interfaz del host  
(representación simbólica) 


M4 Observación/realización de la función mediante 


24 Status = Write_ID−Code_11 (S_ID−Code_1) X Ver capítulo "Descripción de los comandos AS-i 
(Página 106)".  
No implementado 


25 AImage, Status = Read_AIDI() X Ver capítulo Descripción de los comandos AS-i 
(Página 106). 
Mediante acceso del sistema de automatización 
a los datos de E/S del maestro AS-i 


26 Status = Write_AODI(AImage) X 


27 String, Status = Read_ParamStr(S_Addr) X Ver "Read_Parameter_String" en el capítulo 
Descripción de los comandos AS-i (Página 106) 


28 Status = Write_ParamStr(S_Addr, String) X Ver capítulo Descripción de los comandos AS-i 
(Página 106)  


29 String, Status = Read_DiagStr(S_Addr) X Ver capítulo Descripción de los comandos AS-i 
(Página 106)  


30 String, Status = Read_IdentStr(S_Addr) X Ver capítulo Descripción de los comandos AS-i 
(Página 106)  


B Perfiles de esclavo compatibles 
1 Support of extended address mode X — 
2 Support of Combined transaction type 1 integrated 


(S−7.3 only) 
X — 


3 Full support of Combined transaction type 1 integrated X Se admiten solo los perfiles 7.3/7.4. 
4 Support of Combined transaction type 2 integrated X — 
5 Support of Combined transaction type 3 integrated X — 
6 Support of Combined transaction type 4 integrated X — 
7 Support of Combined transaction type 5 integrated X — 
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Archivo Léame de software Open Source B
B.1 Read_me OSS 
 


 Nota 
Para distribuidores 


Estas instrucciones y condiciones de licencia, así como el CD adjunto, deben entregarse a 
los compradores del software con objeto de evitar que el distribuidor o comprador infrinjan 
las condiciones de la licencia. 


 


Condiciones de licencia y exención de responsabilidad del software Open Source y otro software 
sujeto a licencia 


En el producto "Maestro AS-i CM ST" (en lo sucesivo denominado "producto") se utiliza el 
siguiente software Open Source, bien en su forma original o en forma modificada por 
nosotros, además de otro software sujeto a licencia que se especifican a continuación: 


Tabla B- 1 Resumen de licencias 


Componente Software Open 
Source ("OSS") 
[Sí/no] 


Información de copyright/archivo 


Dinkumware C/C++ 
Library 5.01 


NO INDICACIONES DE LICENCIA Y COPYRIGHT PARA EL COMPONENTE 
DINKUMWARE C/C++ LIBRARY - 5.01 


Responsabilidad del software Open Source 


El software Open Source está disponible gratuitamente. Asumimos cualquier 
responsabilidad sobre el producto, incluido el software Open Source contenido en él, de 
acuerdo con las condiciones de licencia aplicables al producto. Queda expresamente 
excluida cualquier responsabilidad por el uso del software Open Source fuera del programa 
previsto para el producto. Además, se declina toda responsabilidad por errores que se 
deriven de modificaciones realizadas por el usuario o terceras personas en el software Open 
Source. 


 


 Nota 


No nos hacemos cargo del soporte técnico del producto en los casos en que haya sido 
modificado. 
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Observe las siguientes condiciones de licencia y notas de Copyright para el software Open 
Source y otro software sujeto a licencia: 


CONDICIONES DE LICENCIA Y NOTAS DE COPYRIGHT 


Software comercial: Dinkumware C/C++ Library - 5.01 


Las condiciones de licencia y las notas de Copyright del software comercial Dinkumware 
C/C++ Library - 5.01 se encuentran adjuntas. 


Condiciones de licencia: 


Copyright (c) 1991 - 1999 Unicode, Inc. Reservados todos los derechos. 


Este archivo se ofrece en el presente formato por cortesía de Unicode, Inc. (The Unicode 
Consortium). 


No se garantiza la idoneidad del producto para una finalidad concreta. Queda excluida 
cualquier garantía expresa o tácita. El receptor está de acuerdo en comprobar la 
aplicabilidad de la información enviada. Si Unicode, Inc. suministra este archivo en un 
soporte de datos óptico y dicho soporte estuviera defectuoso, tiene derecho a solicitar su 
sustitución durante un periodo de 90 días a partir de la recepción. 


Unicode, Inc. autoriza el uso libre de la información suministrada en este archivo para 
generar productos que soporten el estándar Unicode y para copiar estos datos en cualquier 
formato con fines de distribución interna o externa, siempre que se añada esta misma nota. 


© Copyright William E. Kempf 2001 


Por la presente se autoriza la utilización, reproducción, modificación, distribución y cesión 
gratuitas de este software y de su documentación para cualquier finalidad, siempre y cuando 
la nota de Copyright anteriormente mencionada aparezca en todas las copias y que tanto 
esta copia de Copyright como esta nota de autorización aparezcan en la respectiva 
documentación. William E. Kempf no garantiza la idoneidad de este software para una 
finalidad concreta. El software se ofrece en el presente formato sin garantía expresa o 
tácita. 


Copyright © 1994 


Hewlett-Packard Company 


Por la presente se autoriza la utilización, reproducción, modificación, distribución y cesión 
gratuitas de este software y de su documentación para cualquier finalidad, siempre y cuando 
la nota de Copyright anteriormente mencionada aparezca en todas las copias y que tanto 
esta copia de Copyright como esta nota de autorización aparezcan en la respectiva 
documentación. Hewlett-Packard Company no confirma la idoneidad de este software para 
una finalidad concreta. El software se ofrece en el presente formato sin garantía expresa o 
tácita. 
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Derechos de autor: 


● Copyright 1992 … 2006 por P. J. Plauger y Jim Brodie. Reservados todos los derechos. 


● Copyright 1992 … 2006 por P. J. Plauger. Reservados todos los derechos. 


● Copyright 1992 … 2006 por P. J. Plauger. Partes basadas en el trabajo con Copyright 
1994 por Hewlett-Packard Company. Reservados todos los derechos. 


● Copyright 1992 … 2006 por Dinkumware, Ltd. Reservados todos los derechos. 


● Copyright 1992 … 2006 por Dinkumware, Ltd. Partes basadas en el trabajo con 
Copyright 2001 por William E. Kempf. Reservados todos los derechos. 


● Copyright 1994 Hewlett-Packard Company 


● Copyright 1994 por Hewlett-Packard Company 


● Copyright William E. Kempf 2001 


● Copyright 1989 … 2006 por P. J. Plauger. Reservados todos los derechos. 


● Copyright (c) por P. J. Plauger. Reservados todos los derechos. 


● Copyright (c) por Dinkumware, Ltd. Reservados todos los derechos. 


● Copyright (c) Unicode, Inc. Reservados todos los derechos. 


● (c) Copyright William E. Kempf 2001 


● Copyright (c) Hewlett-Packard Company 


● Copyright (c) por P. J. Plauger. Reservados todos los derechos. 


● Copyright 2006 por Dinkumware, Ltd. 


● Copyright (c) por P. J. Plauger, con licencia de Dinkumware, Ltd. Reservados todos los 
derechos. 


● La referencia a Dinkum cec++ Library está sujeta a copyright (c) por P. J. Plauger. Este 
código está sujeto a copyright. Reservados todos los derechos. 


● La referencia a Dinkum cc++ Library está sujeta a copyright (c) por P. J. Plauger. Este 
código está sujeto a copyright. Reservados todos los derechos. 


● Las referencias a la Dinkum Library completa y el vc++ Package (solo vc++ Compiler), la 
Dinkum Library completa, así como la referencia completa a la Dinkum Library, están 
sujetas al copyright (c) por P. J. Plauger. Reservados todos los derechos. 
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Registros de datos C
C.1 DS 100: activar/desactivar detección de direcciones repetidas 


Descripción 
Accediendo en escritura al registro DS 100 es posible activar y desactivar la detección de 
direcciones repetidas desde el programa de usuario.  


En el maestro CM AS-i, firmware V1.0 el estado se guarda de manera volátil en el mestro 
AS-i, es decir, si se desconecta o falla la alimentación del AS-i queda desactivada la 
detección de direcciones repetidas.  


En el maestro CM AS-i con firmware sup. a V1.0, si se desconecta o falla la alimentación de 
AS-i se adopta la detección de direcciones repetidas ajustada en HW Config o el archivo 
GSD. 


 


 Nota 


Con el firmware V1.1, para activar la detección de direcciones repetidas use las 
posibilidades de ajuste a través de HW Config o el archivo GSD (de datos maestros de 
dispositivo). El regsitro DS 100 sigue estando disponible por razones de compatibilidad. 


 


 


Tabla C- 1 Estructura del registro DS 100, escritura 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 0 
1 0 
2   0 0 / 1 
3 0 


 


 
Bit 0 = 0 Se activa la detección de direcciones repetidas. 
 = 1 Se desactiva la detección de direcciones repetidas (por defecto en FW V1.0). 


El ajuste sobre para qué tensión AS-i esá activada la detección de direcciones repetidas 
(posible desde firmware V1.1) no puede modificarse aquí. 


Ver también 
Detección de direcciones repetidas (Página 78) 
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C.2 DS 100: leer ajuste de la detección de direcciones repetidas 


Descripción 
Accediendo en escritura al registro DS 100 es posible leer de vuelta el estado de activación 
de la detección de direcciones repetidas. 


Tabla C- 2 Estructura del registro DS 100, lectura 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 … 1 Reservado 
2  Reservado 0 / 1 
 3 Reservado 


 


 
Bit 0 = 0 La detección de direcciones repetidas está activada. 
 = 1 Está deactivada la detección de direcciones repetidas (por defecto en FW V1.0). 


El ajuste sobre para qué tensión AS-i esá activada la detección de direcciones repetidas 
(posible desde firmware V1.1) no puede leerse aquí. 


Ver también 
Detección de direcciones repetidas (Página 78) 
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C.3 DS 101: leer identificación de versión 


Descripción 
Con este registro se lee la identificación de la versión. 


Tabla C- 3 Estructura del registro DS 101 


Byte Significado 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


0 … 1 Reservado 
2 … 33 Identificación de versión en forma de secuencia de caracteres 


P. ej.: 
Siemens AG CM ASi M V01.00.00 
1........1.........1.........1.. 
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 Lista de abreviaturas D 
D.1 Índice de abreviaturas 


Significado de las abreviaturas 
 
Abreviatura Significado 
APF AS-i Power Fail (problema con la tensión de alimentación AS-i) 
AS-i AS-Interface 
ATEX Atmósfera explosiva 
AUP Programación automática de direcciones 
AWP Automation Web Pages 
CER Error de configuración 
CBA Component Based Automation 
CDI Configuration Data Image (imagen de datos de configuración) 
CFGOK Configuración correcta 
CM Modo Configuración; Communication Module (módulo de comunicación) 


Modo Configuración activado 
CPU Central Processing Unit 
CTT Combined Transaction Type Glosario (Página 183) 
DIAG Diagnóstico 


Diagnóstico disponible 
DIN Deutsches Institut für Normierung e. V. (Instituto Alemán de Normalización) 
DP Periferia (E/S) descentralizada 
AD Registro 
E/S Entrada/salida 
EEPROM Electrically Erasable Programmable Read-only Memory 
EFD Earth Fault Detection (detección de defectos a tierra) 
EN Norma europea 
FB Bloque funcional 
FC Function Code (código de función) 
GSD Datos maestros del aparato 
GSDML General Station Description Markup Language 
HSP Hardware Support Package 
HW Hardware 
HW-ID Identificación de hardware 
I&M Identificación y mantenimiento 
ID Identificador (número de identificación, p. ej. código ID1) 
IEC International Electrotechnical Commission 
IEEE Institution of Electrical and Electronical Engineers 
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Abreviatura Significado 
IO Input Output 
IP Ingress Protection (clase de protección de carcasa) 
ISO International Organisation for Standardization 
LAS List of Activated Slaves (lista de esclavos AS-i activados) 
LDS List of Detected Slaves (lista de esclavos AS-i detectados) 
LED Light Emitting Diode (diodo luminoso) 
LPF List of periphery fault (lista de fallos de periferia señalizados por los esclavos AS-i) 
LPS List of projected Slaves (lista de esclavos AS-i configurados) 
MPO Master Power on 
NEC National Electrical Code 
NFPA National Fire Protection Association 
BO Bloque de organización 
PAA Imagen de proceso de las salidas 
PAE Imagen de proceso de las entradas 
PCD Permanent Configuration Data (datos de configuración permanentes) 
PELV MBTP (muy baja tensión de protección = Protective Extra Low Voltage) 
FP Fallo de periferia 
PI Parameter Image (imagen de parámetro) 
PP Permanent Parameter (parámetro permanente) 
RDREC Read Record 
SELV Safety Extra Low Voltage (muy baja tensión de seguridad) 
SIL Nivel de integridad de seguridad 
SF Fallo de sistema 
SFB Bloque funcional de sistema 
PLC Autómata programable 
SNMP Simple Network Management Protocol 
TCP/IP Transmission Control Protocol / Internet Protocol 
TIA Totally Integrated Automation 
USB Universal Serial Bus 
WRREC Write Record 
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Glosario  
 


"Modo Protegido" 
-n el "Modo Protegido", el maestro AS-i solo intercambia datos con los esclavos AS-i 
configurados. "Configurado" quiere decir que coinciden las direcciones de los esclavos 
guardadas en el maestro AS-i y los datos de configuración con los valores de esclavos AS-i 
disponibles. 


APF 
AS-i Power Fail. Flag o indicador LED que señaliza que la tensión de alimentación en el 
cable AS-i es demasiado baja o ha fallado (p. ej., fallo de la fuente de alimentación AS-i). 


Archivo GSD 
Archivo de datos maestros del aparato para aparatos PROFIBUS o PROFINET. 


Archivo GSDML 
Archivo GSD para aparatos PROFINET. Como Generic Station Descripton, este archivo 
contiene en formato XML todas las propiedades de un aparato PROFINET necesarias para 
su configuración. 


AS−i (AS−Interface) 
Actuator-Sensor-Interface. Un sistema de interconexión para el nivel de campo, a pie de 
máquina, dentro del nivel de automatización. Es adecuado para la interconexión de 
sensores y actuadores con los dispositivos de control. 


CER 
Configuration Error (indicador de errores de configuración). Los errores de configuración se 
señalizan por LED cuando la configuración de bus real no coincide con la configurada. 


CM 
Communication Module (módulo de comunicación) 


Módulo para tareas de comunicación, que se utiliza como ampliación de interfaces de la 
CPU en un sistema de automatización.  
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Código ID 
Código de identificación almacenado de forma fija en el esclavo AS-i, parte del perfil de 
esclavo. 


Ver también: perfil de esclavo 


Código ID1 
Otras notaciones: código ID1 ampliado, Extended ID1-Code 


Código de identificación almacenado de forma fija o modificable en el esclavo AS-i. 


Ver también: perfil de esclavo 


Código ID2 
Otras notaciones: código ID2 ampliado, Extended ID2-Code 


Código de identificación almacenado de forma fija en el esclavo AS-i, parte del perfil de 
esclavo 


Ver también: perfil de esclavo 


Código IO 
Otras notaciones: configuración de E/S, I/O-configuration 


Código de identificación almacenado de forma fija en el esclavo AS-i, parte del perfil de 
esclavo. 


Ver también: perfil de esclavo 


Control de opciones (Configuración futura) 
La función de control de opeciones (configuración futura) permite activar desde el programa 
de usuario funciones opcionales durante el funcionamiento sin tener que reconfigurar. 


CPU 
Central Processing Unit 


CTT 
Combined Transaction Type. Perfil esclavo AS-i especial: 


Los esclavos CTT necesitan más ciclos AS-i o más direcciones AS-i para actualizar los 
datos de proceso entre el esclavo AS-i y el maestro AS-i. 







 Glosario 
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Se han definido las siguientes variantes CTT: 


CTT1: perfiles de esclavo S-7.3, S-7.4 


Para la transferencia cíclica de valores analógicos o datos transparentes (hasta 16 bits por 
canal).  


La transferencia de datos se produce, dependiendo del esclavo, en el sentido de entrada o 
en el sentido de salida. 


Existen además los antiguos perfiles S-7.1 y S-7.2 que, sin embargo, el maestro AS-i no 
administra automáticamente (se precisan bloques de función para decodificar los datos de 
proceso). 


CTT2: perfiles de esclavo S-7.5.5, S-7.A.5, S-B.A.5 


Para transferir bloques de datos de forma similar a la transmisión de registros de 
PROFIBUS/PROFINET.  


La transferencia puede lanzarse cada vez a través del programa de usuario (de forma 
acíclica, ver "Leer_escribir_CTT2-Request (Read_Write_CTT2_String)") o automáticamente 
mediante el maestro (de forma cíclica, como los valores analógicos). Tenga en cuenta la 
documentación de los esclavos. 


El maestro administra automáticamente el proceso de transferencia, el cual corresponde a 
una transferencia de datos serie con aprox. 12 bytes (o 6 bytes en el caso de una dirección 
A/B con configuración completa). 


En función del esclavo, paralelamente a la transmisión de bloques de datos se transfieren 
además hasta 2 datos digitales DI/DO en cada ciclo AS-i (5 ms o 10 ms en el caso de 
dirección A/B con configuración completa). 


CTT3: perfiles de esclavo S-7.A.7, S-7.A.A 


Para la transferencia cíclica de datos digitales. 


El perfil de esclavo S-7.A.7 transfiere 4 DI/4 DO haciendo uso de un esclavo con dirección 
A/B. La transferencia de las entradas se produce en cada ciclo AS-i como con esclavos 
estándar (5 ms o 10 ms en el caso de dirección A/B con configuración completa). Las 
salidas precisan el doble de tiempo de transferencia. 


El perfil de esclavo S-7.A.A transfiere 8 DI/8 DO haciendo uso de un esclavo con dirección 
A/B. La transferencia de las entradas y salidas se produce a través de cuatro ciclos AS-i. 


CTT4: perfiles de esclavo S-7.A.8, S-7.A.9 


Para la transferencia cíclica de valores analógicos o datos transparentes (hasta 16 bits por 
canal) en el sentido de entrada empleando un esclavo con dirección A/B.  


En función del esclavo, paralelamente a la transmisión de bloques de datos puede 
transferirse además hasta 1 dato digital DO en cada ciclo AS-i (5 ms o 10 ms en el caso de 
dirección A/B con configuración completa). 
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CTT5: perfiles de esclavo S-6.0.x con x = 2 … 7, A … C 


Para la transferencia cíclica de valores analógicos o datos transparentes (hasta 16 bits) en 
los sentidos de entrada y de salida. 


En función del registro, cada tipo CTT5 ocupa 2, 3 o 4 direcciones de esclavo 
simultáneamente, logrando así una transferencia coherente de todo el ancho de datos en 
cada ciclo AS-i (5 ms). 


DIAG 
Diagnóstico 


EFD 
Earth Fault Detection (detección de defectos a tierra) 


Esclavo AS-i 
Todas las estaciones a las que puede acceder un maestro AS-i se denominan 
esclavos AS-i. Los esclavos AS-i se distinguen tanto por su diseño (módulos AS-i así como 
sensores o actuadores con conexión AS-i integrada) como por su tipo de direccionamiento 
(esclavo AS-i con dirección estándar en el rango 0 … 31 y esclavo AS-i con dirección A/B en 
el rango 0, 1A … 31A, 1B, 31B) o su funcionalidad (esclavo estándar para transferencia de 
datos no de seguridad y esclavo ASIsafe para datos de seguridad). 


Esclavo AS-i analógico 
Los esclavos AS-i analógicos son esclavos AS-i estándar especiales que intercambian 
valores analógicos con el maestro AS-i, ver también CTT. 


Esclavo AS-i con dirección estándar 
Cada esclavo AS-i con dirección estándar ocupa una dirección en AS-Interface; por ello, 
debido a esta organización de direcciones, pueden conectarse a AS-Interface hasta 31 
esclavos AS-i con dirección estándar. Si un esclavo con dirección estándar ocupa una 
dirección, esta deja de estar disponible para esclavos con dirección A/B. 


Para la transferencia cíclica de datos, el maestro accede a cada dirección una vez por 
ciclo AS-i (máx. 5 ms). 
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Esclavo AS-i con direcciones A/B 
Los esclavos AS-i con dirección A/B emplean el direccionamiento ampliado. De este modo, 
dos esclavos con dirección A/B (p. ej., 1A y 1B) pueden utilizar la misma dirección 
(numérica). Por ello, debido a esta organización de direcciones, pueden conectarse a AS-
Interface hasta 62 esclavos con dirección A/B. 


Para la transferencia cíclica de datos, el maestro accede a cada dirección (numérica) una 
vez por ciclo AS-i (máx. 5 ms). Si dos esclavos están utilizando una dirección (numérica) 
como dirección tanto A como B en el bus, son necesarios dos ciclos AS-i consecutivos para 
la transferencia de datos de ambos esclavos (eficacia máx. 10 ms). Si una dirección 
(numérica) se utiliza únicamente como dirección A o únicamente como dirección B en el 
bus, la transferencia de datos de estos esclavos se produce en cada ciclo AS-i. 


FP 
Fallo de periferia: mensaje de error de un esclavo AS-i activo en el maestro, p. ej. 
sobrecarga en la salida (en función del esclavo, ver documentación del esclavo AS-i). 


HSP 
El Hardware Support Package completa el catálogo de hardware de STEP 7. 


LAS 
List of Activated Slaves (lista de esclavos activados) 


LDS 
List of Detected Slaves (lista de esclavos detectados) 


LED 
Un diodo que emite luz y sirve para indicar el estado de la señal. 


LPF 
List of periphery fault (lista de fallos de periferia). Esta lista del maestro AS-i señaliza el 
estado del fallo de periferia del esclavo activado. 


LPS 
List of Projected Slaves (lista de esclavos configurados) 


Maestro AS-i 
El maestro AS-i permite vigilar y controlar sensores y actuadores digitales o analógicos 
sencillos mediante módulos AS-i o esclavos AS-i.  
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Nibble 
Un nibble es una unidad de información compuesta por cuatro bits. 


perfil de esclavo 
El perfil de esclavo clasifica las propiedades básicas de un esclavo AS-i. El perfil de esclavo 
se compone de los códigos de identificación código IO, código ID y código ID2, 
almacenados de forma fija e inalterable en cada esclavo. Además, un esclavo posee un 
código ID1 guardado de forma fija o modificable por el usuario (p. ej., con un aparato de 
direccionamiento). Por lo general, el valor del código ID1 no afecta a las propiedades de 
funcionamiento del esclavo. En ese caso, el usuario no debe modificar el valor para que no 
se produzcan problemas de compatibilidad en caso de sustituir un dispositivo. Tenga en 
cuenta la documentación del esclavo a la hora de ajustar el ID1. 


Cada uno de los cuatro códigos de identificación se compone de un valor de 4 bits, 
generalmente escrito en notación hexadecimal con un rango de valores 0 … F. El 
maestro AS-i lee los códigos de cada esclavo automáticamente al arrancar y guarda la 
configuración real en la memoria volátil del maestro AS-i. 


Si el maestro AS-i se encuentra en la "zona protegida", compara la configuración real (ES) 
con una configuración teórica (DEBE) generalmente almacenada con protección contra 
cortes de tensión en el maestro AS-i. Los esclavos con configuraciones ES/DEBE idénticas 
se activan y participan en el intercambio cíclico de datos. Los esclavos cuyas 
configuraciones no coinciden no se activan y no intercambian datos cíclicos. Además, se 
señaliza un error de configuración. 


ID2 e ID1 son códigos opcionales. Es decir, hay esclavos que no tienen estos dos códigos. 
En ese caso, el maestro registra el valor hexadecimal F en la configuración real a modo 
sustitutivo. 


Los esclavos con direccionamiento ampliado, denominados esclavos A/B, solo utilizan los 
tres bits menos significativos del código ID1 como identificador de esclavo. El bit más 
significativo del código ID1 está reservado, y el sistema AS-i lo utiliza para distinguir entre 
dirección A o dirección B. El rango eficaz de valores del código ID1 es, por lo tanto, 0 … 7. 
Al leer el código ID se leen, en función del sistema, únicamente los 3 bits menos 
significativos o bien los 4 bits, de modo que el código ID1 mostrado pueda situarse en el 
rango de valores 8 … F en el caso de esclavos con dirección B. El usuario o programador 
puede ignorar el bit más significativo del código ID1 en los esclavos A/B, puesto que el 
sistema lo administra automáticamente. 


Por lo general, el perfil de esclavo se representa en la documentación precedido de la 
letra S y un guión en ciertos casos, seguido de los códigos IO, ID e ID2 separados cada uno 
por un punto. 


Ejemplo: S-7.0.F 


Puesto que el código ID1 suele poder modificarse, a menudo este valor no se documenta o 
solo se documenta como valor estándar. 


Ventana de inspección 
En la ventana de inspección de STEP 7/TIA Portal se muestra información adicional sobre el 
objeto seleccionado o sobre las acciones ejecutadas. Las propiedades y los parámetros 
mostrados del objeto seleccionado pueden editarse dentro de la ventana de inspección. 
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Legal information 
Warning notice system 


This manual contains notices you have to observe in order to ensure your personal safety, as well as to prevent 
damage to property. The notices referring to your personal safety are highlighted in the manual by a safety alert 
symbol, notices referring only to property damage have no safety alert symbol. These notices shown below are 
graded according to the degree of danger. 


 DANGER 
indicates that death or severe personal injury will result if proper precautions are not taken. 


 


 WARNING 
indicates that death or severe personal injury may result if proper precautions are not taken. 


 


 CAUTION 
indicates that minor personal injury can result if proper precautions are not taken. 


 


 NOTICE 
indicates that property damage can result if proper precautions are not taken. 


If more than one degree of danger is present, the warning notice representing the highest degree of danger will 
be used. A notice warning of injury to persons with a safety alert symbol may also include a warning relating to 
property damage. 


Qualified Personnel 
The product/system described in this documentation may be operated only by personnel qualified for the specific 
task in accordance with the relevant documentation, in particular its warning notices and safety instructions. 
Qualified personnel are those who, based on their training and experience, are capable of identifying risks and 
avoiding potential hazards when working with these products/systems. 


Proper use of Siemens products 
Note the following: 


 WARNING 
Siemens products may only be used for the applications described in the catalog and in the relevant technical 
documentation. If products and components from other manufacturers are used, these must be recommended 
or approved by Siemens. Proper transport, storage, installation, assembly, commissioning, operation and 
maintenance are required to ensure that the products operate safely and without any problems. The permissible 
ambient conditions must be complied with. The information in the relevant documentation must be observed. 


Trademarks 
All names identified by ® are registered trademarks of Siemens AG. The remaining trademarks in this publication 
may be trademarks whose use by third parties for their own purposes could violate the rights of the owner. 


Disclaimer of Liability 
We have reviewed the contents of this publication to ensure consistency with the hardware and software 
described. Since variance cannot be precluded entirely, we cannot guarantee full consistency. However, the 
information in this publication is reviewed regularly and any necessary corrections are included in subsequent 
editions. 
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Preface  
 


Purpose of the documentation 
This device manual complements the system manual ET 200SP distributed I/O system. 
General functions of the ET 200SP are described in the system manual ET 200SP 
distributed I/O system (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 


The information provided in this device manual and the system manual enables you to 
commission the ET 200SP distributed I/O system. 


Conventions 
Note the following identified notes: 


 


 Note 


A note includes important information on the product described in the documentation, on 
handling the product or on the part of the documentation to which you ought to pay special 
attention. 


 


Security information 
Siemens provides automation and drive products with industrial security functions that 
support the secure operation of plants or machines. They are an important component in a 
holistic industrial security concept. With this in mind, our products undergo continuous 
development. We therefore recommend that you keep yourself informed with respect to our 
product updates. Please find further information and newsletters on this subject at: 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity)  


To ensure the secure operation of a plant or machine it is also necessary to take suitable 
preventive action (e.g. cell protection concept) and to integrate the automation and drive 
components into a state-of-the-art holistic industrial security concept for the entire plant or 
machine. Any third-party products that may be in use must also be taken into account. 
Please find further information at: (http://support.automation.siemens.com) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Documentation guide 1 
1.1 Documentation guide for the F-DI 8x24VDC HF digital input module 


Introduction 
The documentation of the SIMATIC products has a modular design and includes topics 
concerning your automation system. 


The complete documentation of the ET 200SP system consists of different modules divided 
into system manuals, function manuals and manuals.  


The STEP 7 (online help) information system supports you in configuring and programming 
your automation system. 


Overview of documentation for the fail-safe digital input module F-DI 8×24VDC HF 
The table below lists additional documents that complement this description of the fail-safe 
digital input module F-DI 8×24VDC HF and are available on the Internet. 


Table 1- 1 Documentation for the fail-safe digital input module F-DI 8×24VDC HF 


Topic Documentation Most important contents 
Description of the system System manual ET 200SP distributed 


I/O system 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/en/58649293)   


• Application planning 
• Installation 
• Connecting 
• Commissioning 
• Approvals 
• TÜV certificate 


BaseUnits Manual ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/en/58532597/133300)  


Technical specifications 


Description of the 
SIMATIC Safety 
F-system 


Programming and operating manual 
SIMATIC Safety - Configuring and 
Programming 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/en/54110126) 


• Configuring 
• Programming 
• Approvals 


SIMATIC manuals 
The latest manuals for SIMATIC products are available on the Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support) for free download. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126

http://www.siemens.com/automation/service&support





Documentation guide  
1.1 Documentation guide for the F-DI 8x24VDC HF digital input module 


 Digital input module F-DI 8x24VDC HF (6ES7136-6BA00-0CA0) 
8 Manual, 07/2013, A5E03858068-01 


Functional Safety Services  
Siemens Functional Safety Services support you with a comprehensive package of services 
from risk assessment to verification all the way to plant commissioning and modernization. 
We also offer consultation on the use of fail-safe and fault-tolerant SIMATIC S7 automation 
systems.  


You will find more detailed information on the Internet  
(http://www.siemens.com/safety-services). 


Please send your questions to us by e-mail (mailto:safety-services.industry@siemens.com). 



http://www.siemens.com/safety-services

mailto:safety-services.industry@siemens.com
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 Product overview 2 
2.1 Properties of the F-DI 8x24VDC HF 


Order number 
6ES7136-6BA00-0CA0 


View of the module 


 
Figure 2-1 View of the F-DI 8×24VDC HF module 
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Properties  
● Technical properties 


– Fail-safe digital module 


– 8 inputs (SIL3/Cat.4/PLe) 


– 8 outputs for sensor supply 


– Use of various interconnection types (1oo1, 1oo2) is possible 


– Supply voltage L+ 


– Sink input (P-reading) 


– Suitable for connection of 3/4-wire sensors according to IEC 61131, type 1 


– Channel-specific assignable input delay 0.4 ms to 20 ms 


– Internal short circuit proof sensor supplies for each input 


– External sensor supply possible 


– Diagnostic display (DIAG red/green LED) 


– Status display for each input (green LED) 


– Error display for each input (red LED) 


– Diagnostics, e.g., short circuit/wire break, channel-specific 


– Diagnostics, e.g., load voltage missing, module-specific 


– Channel-specific or passivation throughout the module 


● Supported functions 


– Firmware update 


– I&M identification data 


– PROFIsafe 


 


 WARNING 


The fail-safe performance characteristics in the technical specifications apply to a proof-test 
interval of 20 years and a mean time to repair of 100 hours. If a repair within 100 hours is 
not possible, remove the respective module from the BaseUnit or switch off its supply 
voltage before 100 hours expires. The module switches off independently after the 100 
hours have expired. 


Follow the repair procedure described in section Diagnostic messages (Page 47). 
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Accessories 
The following accessories, which are not included in the product package of the F-module, 
can be used with the F-module: 


● Labeling strips 


● Color identification labels 


● Reference identification labels 


● Shield connection 


Additional information on accessories can be found in the ET 200SP Distributed I/O System 
System Manual (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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 Connecting 3 
3.1 Terminal assignment 


General terminal assignment 


Table 3- 1 Terminal assignment for F-DI 8×24VDC HF 


Terminal assignment for F-DI 8×24VDC HF (6ES7136-6BA00-0CA0) 
Ter-
minal 


Assign-
ment 


Terminal Assign-
ment 


Description BaseUnit1 Color identification label 
(terminals 1 to 16) 


1 DI0 2 DI1 • DIn: Input signal, channel n 
• VSn: Internal sensor supply, 


channel n 
 


A0 


 
CC01 
6ES7193-6CP01-2MA0 


3 DI2 4 DI3 
5 DI4 6 DI5 
7 DI6 8 DI7 
9 VS0 10 VS1 
11 VS2 12 VS3 
13 VS4 14 VS5 
15 VS6 16 VS7 
L+ DC24V M M 
 1 Usable BaseUnit types can be identified by the last two digits of their order number. See also ET 200SP Distributed I/O 


Systemsystem manual 
 


 


 Note 


The first BaseUnit must be a light BaseUnit. 
 


 Note 


Make sure that you only use digital modules with BaseUnit type A0 during commissioning. 
 


See also 
ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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3.2 Block diagram 


Block diagram 


 
Figure 3-1 Block diagram of the F-DI 8×24VDC HF 
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 Parameters/address space 4 
4.1 Parameters 


Parameters 
 


 WARNING 


Diagnostic functions should be activated or deactivated in accordance with the application. 
 


 


Table 4- 1 Parameters for F-DI 8×24VDC HF 


Parameter Value range Parameter 
reassignment in RUN 


Scope 


F-parameters: 
Manual assignment of the F-monitoring 
time 


• disable 
• enable 


no Module 


F-monitoring time 1 to 65535 ms no Module 
F-source address 1 to 65534 no Module 
F-destination address 1 to 65534 no Module 
F-parameter signature (without address) 0 to 65535 no Module 
Behavior after channel faults • Passivate entire module 


• Passivate channel 


no Module 


F-I/O DB manual number assignment • disable 
• enable 


no Module 


F-I/O DB number — no Module 
F-I/O DB name — no Module 
DI parameters: 
Sensor supply 
Short circuit test • disable 


• enable 


no Channel 


Time for short circuit test 0.5 ms to 2 s no Channel 
Startup time of the sensors after short 
circuit test 


0.5 ms to 2 s no Channel 







Parameters/address space  
4.1 Parameters 


 Digital input module F-DI 8x24VDC HF (6ES7136-6BA00-0CA0) 
16 Manual, 07/2013, A5E03858068-01 


Parameter Value range Parameter 
reassignment in RUN 


Scope 


Channel parameters 
Channel n, n+4 
Sensor evaluation • 1oo1 evaluation 


• 1oo2 evaluation, 
equivalent 


• 1oo2 evaluation, non 
equivalent 


no 
 


Channel pair 
 


Discrepancy behavior • Supply 0 value 
• Supply last valid value 


no Channel pair 


Discrepancy time 5 ms to 30 s no Channel pair 
Reintegration after discrepancy error • Test 0-signal not 


necessary 
• Test 0-signal necessary 


no Channel pair 


Channel n 
Activated • enable 


• disable 


no Channel 


Sensor supply • Sensor supply 0 to 7 
• External sensor supply 


no Channel 


Input delay • 0.4 ms 
• 0.8 ms 
• 1.6 ms 
• 3.2 ms 
• 6.4 ms 
• 10.0 ms 
• 12.8 ms 
• 20 ms 
The provided value range 
depends on the parameter 
assignment of the employed 
sensor supply. 


no Channel 


Pulse extension • — 
• 0.5 s 
• 1 s 
• 2 s 


no Channel 
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Parameter Value range Parameter 
reassignment in RUN 


Scope 


Chatter monitoring activated • disable 
• enable 


no Channel 


Number of signal changes 2 to 31 no Channel 
Monitoring window 0 to 100 s 


(If 0 s is configured, the 
monitoring window is 0.5 s 
long.) 


no Channel 
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4.2 Explanation of parameters 


4.2.1 F-parameters 


F-parameters 
Information on F-parameters is available in the SIMATIC Safety - Configuring and 
Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 


4.2.2 Parameters of the sensor supply 


4.2.2.1 Short circuit test 
Here you enable the short-circuit detection for the channels of the F-module for which 
"Internal sensor supply" is set. 


The short-circuit test is only useful if you are using simple switches that do not have their 
own power supply. For switches with power supply, for example, 3/4-wire proximity switches, 
a short-circuit test is not possible. 


The short-circuit detection switches off the sensor supply briefly. The length of the 
deactivation period is equivalent to the configured "Time for sensor test". 


If a short-circuit is detected, the F-module triggers a diagnostic interrupt and the input is 
passivated. 


The following short-circuits are detected: 


● Short-circuit of input to L+ 


● Short-circuit of the input of another channel when it has a 1 signal 


● Short-circuit between the input and sensor supply of another channel 


● Short-circuit between the sensor supply and the sensor supply of another channel 


If the short-circuit test is disabled, you must make your wiring short-circuit and cross-circuit 
proof or select a connection type (discrepancy, non-equivalent) which also detect the cross-
circuits using discrepancy. 


During the execution time (Time for sensor test + Startup time of sensor after sensor test) of 
the short circuit test, the last valid value of the input before the start of the short circuit test is 
passed to the F-CPU. The activation of the short-circuit test thus affects the response time of 
the respective channel or channel pair. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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4.2.2.2 Time for short circuit test 


Function 
When the short-circuit test is enabled, the corresponding sensor supply is switched off for 
the configured time. If the module does not detect a "0" signal at the input within the 
assigned time, a diagnostic message is generated.  


When assigning parameters, note that 


● If the channel is passivated, this may be due to too high capacitance between sensor 
supply and input. This consists of the capacitance per unit length of the cable and the 
capacitance of the employed sensor. If the connected capacitance does not discharge 
within the assigned time, you need to adjust the "Time for sensor test" parameter. 


● The values available for the input delay depend on the "Ramp-up time of the sensor after 
short-circuit test" and the "Time for short-circuit test" of the configured sensor supply. 


4.2.2.3 Startup time of sensors after short circuit test 


Function 
In addition to the off time ("Time for sensor test"), a startup time must be specified for 
performing the short circuit test. You use this parameter to notify the module how long the 
utilized sensor needs to start up after connecting the sensor supply. This prevents an 
undefined input state due to transient reactions in the sensor. 


When assigning parameters, note that 


● This parameter must be greater than the transient recovery time of the employed sensor. 


● Because the assigned time affects the response time of the module, we recommend that 
you set the time as short as possible but long enough so that your sensor can settle 
safely. 


● The values available for the input delay depend on the "Ramp-up time of the sensor after 
short-circuit test" and the "Time for short-circuit test" of the configured sensor supply. 


Requirement 
The short circuit test is enabled. 
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4.2.3 Parameters of the channel pairs 


4.2.3.1 Activated 
You hereby enable the corresponding channel for signal processing in the safety program. 


4.2.3.2 Sensor evaluation 


Overview  
Select the type of sensor evaluation with the "Evaluation of the sensors" parameter: 


● 1oo1 evaluation 


● 1oo2 evaluation, equivalent 


● 1oo2 evaluation, non-equivalent 


1oo1 evaluation 
The sensor is available once for 1oo1 evaluation. 


1oo2 evaluation, equivalent/non-equivalent 
With a 1oo2 evaluation equivalent/non-equivalent, two input channels are occupied by:  


● One two-channel sensor 


● Two single-channel sensors 


● One non-equivalent sensor 


The input signals are compared internally for equivalence or non equivalence. 


Note that in 1oo2 evaluation, two channels are combined into a channel pair. The number of 
available process signals of the F-module is reduced accordingly. 


Discrepancy analysis 
When using a two-channel sensor or two single-channel sensors which measure the same 
process variable, the sensors interact with a slight time delay due to the limited precision of 
their arrangement. 


The discrepancy analysis for equivalence/non equivalence is used for fail-safe applications 
to prevent errors from time differences between two signals for the same function. The 
discrepancy analysis is initiated when different levels are detected in two associated input 
signals (when testing for non equivalence: the same levels). A check is made to determine 
whether the difference in levels (when testing for non equivalence: the same levels) has 
disappeared after an assignable time period, the so-called discrepancy time. If not, this 
means that a discrepancy error exists. 
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4.2.3.3 Discrepancy behavior 


Function  
For the "Discrepancy behavior", you assign the value that is supplied to the safety program 
in the F-CPU during a discrepancy between two relevant input channels, which means while 
discrepancy time is running. You assign the discrepancy behavior as follows: 


● "Supply last valid value" 


● "Supply value 0" 


Requirements 
You have assigned the following: 


● "Evaluation of the sensors": "1oo2 evaluation, equivalent" or "1oo2 evaluation, non-
equivalent" 


"Supply last valid value" 
The most recent valid value (old value) before the discrepancy occurred is made available to 
the safety program in the F-CPU as soon as a discrepancy is detected between the signals 
of the two affected input channels. This value is supplied until the discrepancy disappears or 
the discrepancy time expires and a discrepancy error is detected. The sensor-actuator 
response time is correspondingly increased by this time. 


This means the discrepancy time of connected sensors with 1oo2 evaluation must be 
adjusted to fast response times. It makes no sense, for example, if connected sensors with a 
discrepancy time of 500 ms trigger a time-critical shutdown.. In the worst-case scenario, the 
sensor-actuator response time is extended by an amount approximately equal to the 
discrepancy time: 


● For this reason, position the sensors in the process in such a way as to minimize 
discrepancy. 


● Then select the shortest possible discrepancy time which is also sufficient to compensate 
for faulty triggering of discrepancy errors. 


"Supply value 0" 
As soon as a discrepancy between the signals of the two relevant input channels is detected, 
the value "0" is made available to the safety program in the F-CPU. 


If you have set "Supply value 0", the sensor-actuator response time is not affected by the 
discrepancy time. 
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4.2.3.4 Discrepancy time 


Function  
You can set the discrepancy time for each channel pair. 


Requirements 
You have assigned the following: 


● "Evaluation of the sensors": "1oo2 evaluation, equivalent" or "1oo2 evaluation, non-
equivalent" 


In most cases, a discrepancy time is started, but does not fully expire because the signal 
differences are cleared within a short time. 


Set the discrepancy time high enough that in the error-free case the difference between the 
two signals (when testing for non equivalence: the same levels) has always disappeared 
before the discrepancy time has expired. 


Behavior while discrepancy time is running 
While the programmed discrepancy time is running internally on the module, either the last 
valid value or "0" is returned to the safety program on the F-CPU by the input channels 
involved, depending on the parameter settings for the behavior at discrepancy.  


Behavior after expiration of the discrepancy time 
If no agreement (when checking for non equivalence: inequality) of the input signals exists 
once the assigned discrepancy time expires, for example, due to a break in a sensor wire, a 
discrepancy error is detected and the "Discrepancy error" diagnostic message containing 
information on which channels are faulty is generated.  
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4.2.3.5 Reintegration after discrepancy error 


Function 
This parameter specifies the criteria for when a discrepancy error is regarded as corrected, 
thus enabling reintegration of the relevant input channels. The following parameter 
assignment options are available: 


● "Test 0-signal necessary" 


● "Test 0-signal not necessary" 


Requirements 
You have assigned the following: 


● "Sensor evaluation": "1oo2 evaluation, equivalent" or "1oo2 evaluation, non equivalent" 


"Test 0-signal necessary" 
If you have assigned "Test 0-signal necessary", a discrepancy error is not regarded as 
corrected until a 0-signal is present at both of the relevant input channels. 


If you are using non equivalent sensors, which means you have set "Sensor evaluation" to 
"1oo2 evaluation, non equivalent", a 0-signal must be present again at the low order channel 
of the channel pair. 


"Test 0-signal not necessary" 
If you have assigned "Test 0-Signal not necessary", a discrepancy error is regarded as 
corrected when a discrepancy no longer exists at both of the relevant input channels.  
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4.2.4 Parameters of the channels 


4.2.4.1 Sensor supply 
Here you select one of the internal sensor supplies VS0 to VSn or an external sensor supply. 


The selection of an internal sensor supply is required for using the short circuit test. 


See also 
Time for short circuit test (Page 19) 


4.2.4.2 Input delay 


Function 
To suppress stray interference, you can set an input delay for the entire channel or channel 
pair. 


Interference pulses whose pulse time is less than the set input delay (in ms) are suppressed. 
Suppressed interference pulses are invisible in the PII.  


A high input delay suppresses longer interference pulses, but results in a longer response 
time.  


The values available for the input delay depend on the "Startup time of sensors after short 
circuit test" and the "Time for short circuit test" of the configured sensor supply. 


 


 Note 


Due to the physical properties, there is a possibility of crosstalk between signals in the case 
of long, unshielded signal lines (see section "Electromagnetic compatibility" in the system 
manual ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293)).  


Adapt the input delay or use shielded signal lines in order to prevent possible passivation of 
the fail-safe digital inputs and switch-off of the sensor supply. 


 


See also 
Technical specifications (Page 53) 


Response times (Page 57) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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4.2.4.3 Pulse extension 


Function 
Pulse extension is a function to change a digital input signal. A pulse on a digital input is 
extended to at least the assigned length. If the input pulse is already longer than the 
assigned length, the pulse is not changed. 


The fail-safe electronic module only lengthens pulses with the value "0" because the basis of 
the safety concept is that there is a safe state for all process variables. For digital F-I/O, this 
is the value "0", which applies to sensors as well as to actuators. 


With 1oo2 evaluation, the result of the evaluation of both sensors is used for the pulse 
extension. 


4.2.4.4 Chatter monitoring 


Function 
Chatter monitoring is a process control function for digital input signals. It detects and reports 
unusual signal sequences in the process with 1oo1 evaluation, for example, an input signal 
fluctuating between "0" and "1" too frequently. The occurrence of such signal characteristics 
is an indication of faulty sensors or process control instability. 


Recognizing unusual signal patterns 
An assigned monitoring window is available for each input channel. The monitoring window 
starts with the first signal change of the input signal. If the input signal changes within the 
monitoring window at least as often as the assigned "Number of signal changes", a chatter 
error is detected. If no chatter error is detected within the monitoring window, the next signal 
change restarts the monitoring window. 


If a chatter error is detected, a diagnostic is signaled. If the chatter error does not occur for 
the monitoring window for three times the configured period, the diagnostic is reset. 
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Principle 
The figure below shows the principle of chatter monitoring as a graphic. 


 
Figure 4-1 Figure chatter monitoring 


Number of signal changes 
Sets the number of signal changes after which a chatter error should be reported. 


4.2.4.5 Monitoring window 
Sets the time for the monitoring window of flutter monitoring. 


You can set times of 1 s to 100 s in whole seconds for the monitoring window. 


You can configure a monitoring window of 0.5 s when you set 0 s. 
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4.3 Address space 


Address assignment of the digital input module F-DI 8×24VDC HF 
The digital input module F-DI 8×24VDC HF occupies the following address areas in the F-
CPU: 


Table 4- 2 Address assignment in the F-CPU 


Occupied bytes in the F-CPU: 
In input range In output range 
x + 0 to x + 5 x + 0 to x + 3 


 x = Module start address 


Address assignment of the user data and the value status of digital input module F-DI 8×24VDC HF  
The user data occupy the following addresses in the F-CPU out of all the assigned 
addresses of the digital input module F-DI 8×24VDC HF: 


Table 4- 3 Address assignment through user data 


Byte in the  
F-CPU 


Assigned bits in F-CPU per F-module: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 DI7 DI6 DI5 DI4 DI3 DI2 DI1 DI0 
x + 1 Value 


status 
for DI7 


Value 
status 
for DI6 


Value 
status 
for DI5 


Value 
status 
for DI4 


Value 
status 
for DI3 


Value 
status 
for DI2 


Value 
status 
for DI1 


Value 
status 
for DI0 


 x = Module start address 
 


 


 Note 


You may only access the addresses occupied by user data and value status. 


The other address areas occupied by the F-modules are assigned for functions including 
safety-related communication between the F-modules and F-CPU in accordance with 
PROFIsafe. 


1oo2 evaluation of the sensors combines the two channels. With 1oo2 evaluation of the 
sensors you may only access the low order channel in the safety program. 
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Additional information 
For detailed information about F-I/O access, refer to the SIMATIC Safety – Configuring and 
Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 


See also 
Value status (Page 52) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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 Applications of the F-I/O module 5 
5.1 Applications of the electronic module 


Selecting the application 
The diagram below supports you in selecting the application that suits your fail-safe 
requirements. In the following sections, you will learn how to wire the F-module, the specific 
parameters you must assign in STEP 7 Safety and the errors that are detected. 


 
Figure 5-1 Selecting the application – digital input module F-DI 8×24VDC HF 


 


 WARNING 


The achievable safety class depends on the quality of the sensor and the duration of the 
proof-test interval in accordance with IEC 61508:2010. If the quality of the sensor is lower 
than the quality required by the safety class, redundant sensors connected via two 
channels must be used and evaluated. 
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Conditions for achieving SIL/Cat./PL  
The table below lists the conditions which have to be met for achieving at least the 
corresponding safety requirements. 


Table 5- 1 Conditions for achieving SIL/Cat./PL 


Application Sensor evaluation Sensor supply Achievable 
SIL/Cat./PL 


1 1oo1 Any 3 / 3 / d 
2 1oo2 


 equivalent 
Internal, without short circuit 


test 
3 / 3 / e 


External 
3.1 1oo2 


 equivalent 
Internal, with short circuit test 3 / 4 / e 


3.2 1oo2 
 non-equivalent 


External/internal, with short 
circuit test 


 


 


 Note 


You can operate the various inputs of an F-DI module simultaneously in SIL3/Cat.3/PLd and 
in SIL3/Cat.3 or Cat.4/PLe. You only have to interconnect the inputs and assign parameters 
as described in the following sections.  


 


Sensor requirements 
Information on safety-related use of sensors is available in the section Requirements for 
sensors and actuators for fail-safe modules in the ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) system manual.  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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5.2 Application 1: Safety mode SIL3/Cat.3/PLd 


Wiring 
The wiring is carried out on the matching BaseUnit (Page 13). 


Sensor supply 
The sensor supply can be powered internally or externally. 


Wiring diagram – connecting one sensor via one channel 
One sensor is connected via one channel (1oo1 evaluation) for each process signal. Any 
sensor supply of the module can be assigned to each input. 


 
Figure 5-2 One sensor connected via one channel, internal sensor supply 


You can also supply the sensor by means of an external sensor supply. 


 
Figure 5-3 One sensor connected via one channel, external sensor supply 


 


 WARNING 


To achieve SIL3/Cat.3/PLd using this wiring, you must use a qualified sensor. 
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Parameter assignment 
Assign the following parameters for the corresponding channel: 


Table 5- 2 Parameter assignment 


Parameter Channel with internal sensor 
supply 


Channel with external sensor supply 


Sensor evaluation 1oo1 evaluation 
Short circuit test • disable 


• enable 


disable 


Sensor supply • Sensor supply n 
• External sensor supply 


External sensor supply* 


 *) Otherwise a diagnostic message will be generated when short circuit test is activated. 







 Applications of the F-I/O module 
 5.2 Application 1: Safety mode SIL3/Cat.3/PLd 


Digital input module F-DI 8x24VDC HF (6ES7136-6BA00-0CA0) 
Manual, 07/2013, A5E03858068-01 33 


Fault detection 
The following table presents fault detection according to the sensor supply and the 
parameter assignment for the short circuit test: 


Table 5- 3 Fault detection 


Fault Fault detection 


Internal sensor supply and 
short circuit test activated 


Internal sensor supply and 
short circuit test 


deactivated 


External sensor 
supply 


Short circuit of the 
input with other 
channels or other 
sensor supplies 
(short circuit with other 
channels is detected 
only if they use a 
different sensor 
supply) 


yes* no no 


Short circuit with L+ to 
DIn 


yes no no 


Short circuit with M to 
DIn 


yes* yes* no 


Discrepancy error — — — 
Short circuit with L+ to 
VSn 


yes no — 


Short circuit with M to 
VSn or defective 


yes yes — 


 *) Fault detection only if signals are corrupted. That is, the read signal differs from the sensor signal. If 
there is no signal corruption with respect to the sensor signal, fault detection is not possible and is 
not required from a safety standpoint. 


 


 


 WARNING 


If the short circuit test is not activated or the sensor supply to digital inputs is set to 
"External sensor supply", the cable must be routed short circuit proof. 
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5.3 Application 2: Safety mode SIL3/Cat.3/PLe 


Assigning inputs to each other  
The digital input module F-DI 8×24VDC HF has 8 fail-safe inputs, DI0 to DI7 (SIL3). You can 
combine two of these inputs each to one input.  


You can combine the following inputs:  


● DI0 and DI4 


● DI1 and DI5 


● DI2 and DI6 


● DI3 and DI7 


The process signals are provided by channels DI0, DI1, DI2 and DI3. 


Wiring 
The wiring is carried out on the matching BaseUnit (Page 13). 


Sensor supply 
The sensor supply can be powered internally or externally. 


Wiring diagram – connecting a two-channel sensor equivalent 
A two-channel sensor is connected equivalent to two inputs of the F-module for each 
process signal (1oo2 evaluation).  


 
Figure 5-4 One two-channel sensor connected via two channels, internal sensor supply 


You can also supply the sensor by means of an external sensor supply. 


 
Figure 5-5 One two-channel sensor connected via two channels, external sensor supply 
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Wiring diagram – connecting two single-channel sensors via two channels 
Two single-channel sensors that capture the same process value are connected to two 
inputs of the F-module for each process signal (1oo2 evaluation).  


 
Figure 5-6 Two single-channel sensors connected via two channels, internal sensor supply 


You can also supply the sensors by means of an external sensor supply. 


 
Figure 5-7 Two single-channel sensors connected via two channels, external sensor supply 


 


 WARNING 


To achieve SIL3/Cat.3/PLe using this wiring, you must use a qualified sensor. 
 


Parameter assignment 
Assign the following parameters for the corresponding channel: 


Table 5- 4 Parameter assignment 


Parameter Channel with internal sensor 
supply 


Channel with external sensor 
supply 


Sensor evaluation 1oo2 evaluation, equivalent 
Short circuit test • disable 


• enable 


disable 
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Fault detection 
The following table presents fault detection according to the sensor supply and the 
parameter assignment for the short circuit test: 


Table 5- 5 Fault detection 


Fault Fault detection 


Internal sensor supply and 
short circuit test deactivated 


External sensor supply 


Short circuit within the channel 
pair 


no no 


Short circuit with other channels 
or other sensor supplies 


yes* yes 


Short circuit with L+ to DIn yes* yes* 
Short circuit with M to DIn yes* yes* 
Discrepancy error yes yes 
Short circuit with L+ to VSn no no 
Short circuit with M to VSn or 
defective 


yes — 


 *) Fault detection only if signals are corrupted. That is, the read signal differs from the sensor signal 
(discrepancy error). If there is no signal corruption with respect to the sensor signal, fault detection 
is not possible and is not required from a safety standpoint. 


5.4 Application 3: Safety mode SIL3/Cat.4/PLe 


Assigning inputs to each other  
The digital input module F-DI 8×24VDC HF has 8 fail-safe inputs, DI0 to DI7 (SIL3). You can 
combine two of these inputs each to one input. 


You can combine the following inputs:  


● DI0 with DI4 


● DI1 with DI5 


● DI2 with DI6 


● DI3 with DI7 


The process signals are provided by channels DI0, DI1, DI2 and DI3. 


Wiring 
The wiring is carried out on the matching BaseUnit (Page 13). 
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Sensor supply  
The sensor must be supplied internally by at least one channel for application 3.1. 


The sensor can be supplied internally or externally for application 3.2. 


Requirements for applications in machine protection with Cat.4 
Both conditions must be met for applications in machine protection with Cat.4: 


● The wiring between sensors and automation system and between automation system and 
actuators must be designed to state-of-the-art engineering and standards to prevent short 
circuits. 


● The actuators must be wired as seen in sections Use case 3.1 (SIL3/Cat.4/PLe) 
(Page 38) or Use case 3.2 (SIL3/Cat.4/PLe) (Page 40). You only need to detect one short 
circuit because two faults are required to generate it. This means both signal cables in 
short circuit have an isolation fault. A multiple short circuit analysis is not required. 


Procedures for locating all short circuits are also permitted if single short circuits are not 
located. One of the two conditions must be met for this purpose: 


● Short circuits may not corrupt the read signals compared to the sensor signals. 


● Short circuits cause a corruption of the read signals compared to sensor signals in the 
direction that ensures safety. 
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5.4.1 Use case 3.1 (SIL3/Cat.4/PLe) 


Wiring diagram – connecting a two-channel sensor via two channels  
A two-channel sensor is connected to two inputs of the F-module for each process signal 
(1oo2 evaluation).  


Supply the sensors from two different sensor supplies. 


 
Figure 5-8 One two-channel sensor connected via two channels, internal sensor supply 


You can also connect two single-channel sensors via two channels. In this case, the same 
process variable is acquired with two mechanically separate sensors. 


 
Figure 5-9 Two single-channel sensors connected via two channels, internal sensor supply 


 


 WARNING 


To achieve SIL3/Cat.4/PLe using this wiring, you must use a suitably qualified sensor. 
 


Parameter assignment 
Assign the following parameters for the corresponding channel: 


Table 5- 6 Parameter assignment 


Parameter  
Sensor evaluation 1oo2 evaluation, equivalent 
Short circuit test enable 
Sensor supply • Sensor supply n (internally by at least one channel) 


• External 
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Fault detection 
The following table presents fault detection according to the sensor supply and the 
parameter assignment for the short circuit test: 


Table 5- 7 Fault detection 


Fault Fault detection 
Short circuit within the channel pair, 
with other channels or other sensor 
supplies 


yes* 


Short circuit with L+ to DIn yes* / yes (for channel whose short circuit test is activated) 
Short circuit with M to DIn yes* 
Discrepancy error yes 
Short circuit with L+ to VSn yes 
Short circuit with M to VSn or defective yes 
 *) Fault detection only if signals are corrupted. That is, the read signal differs from the sensor signal 


(discrepancy error). If there is no signal corruption with respect to the sensor signal, fault detection 
is not possible and is not required from a safety standpoint. 
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5.4.2 Use case 3.2 (SIL3/Cat.4/PLe) 


Wiring diagram – connecting a nonequivalent sensor  
A nonequivalent sensor is connected to two inputs of the F-module for each process signal 
(1oo2 evaluation, non equivalent).  


 
Figure 5-10 Nonequivalent sensor connected, internal sensor supply 


You can also supply the sensor by means of an external sensor supply. 


 
Figure 5-11 Nonequivalent sensor connected, external sensor supply 


 


 WARNING 


To achieve SIL3/Cat.4/PLe using this wiring, you must use a suitably qualified sensor. 
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Wiring diagram – connecting two single-channel sensors nonequivalent  
Two single-channel sensors are connected nonequivalent to two inputs of the F-module for 
each process signal (1oo2 evaluation). 


 
Figure 5-12 Two single-channel sensors connected nonequivalent, internal sensor supply 


You can also supply the sensors by means of an external sensor supply. 


 
Figure 5-13 Two single-channel sensors connected nonequivalent, external sensor supply 


 


 WARNING 


To achieve SIL3/Cat.4/PLe using this wiring, you must use a suitably qualified sensor. 
 


Parameter assignment 
Assign the following parameters for the corresponding channel: 


Table 5- 8 Parameter assignment 


Parameter  
Sensor evaluation 1oo2 evaluation, non equivalent 
Short circuit test • disable 


• enable 


Sensor supply • Sensor supply n 
• External sensor supply 
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Fault detection 
The following table presents fault detection according to the sensor supply and the 
parameter assignment for the short circuit test: 


Table 5- 9 Fault detection 


Fault Fault detection 
Short circuit within the channel pair, 
with other channels or other sensor 
supplies 


yes 


Short circuit with L+ to DIn yes* / yes (for channel whose short circuit test is activated) 
Short circuit with M to DIn yes* 
Discrepancy error yes 
Short circuit with L+ to VSn yes, if used 
Short circuit with M to VSn or defective yes, if sensor supply is activated 
 *) Fault detection only if signals are corrupted. That is, the read signal differs from the sensor signal 


(discrepancy error). If there is no signal corruption with respect to the sensor signal, fault detection 
is not possible and is not required from a safety standpoint. 
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 Interrupts/diagnostic messages 6 
6.1 Status and error display 


LED display 


 
① DIAG (green/red) 
② Channel status (green), channel fault (red) 
③ PWR (green) 


Figure 6-1 LED display 


Meaning of the LED displays 
The following tables explain the meaning of the status and error displays. Remedies for 
diagnostic messages can be found in section Diagnostic messages (Page 47).  


 


 WARNING 


The DIAG LED and the channel status and channel fault LEDs of the inputs are not 
designed as safety-related LEDs and therefore may not be evaluated for safety-related 
activities. 
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PWR LED 


Table 6- 1 Meaning of the PWR LED 


PWR Meaning 


 
Off 


Supply voltage L+ missing 
 


 
On 


Supply voltage L+ available 


DIAG LED 


Table 6- 2 Meaning of the DIAG LED 


DIAG Meaning 


 
Off 


Backplane bus supply of the ET 200SP not okay 


 
Flashing 


Module parameters not configured 


 
On 


Module parameters configured and no module diagnostics 


 
Flashing 


Module parameters configured and module diagnostics 


Channel status/channel fault LED 


Table 6- 3 Meaning of the channel status/channel fault LED 


Channel status Channel fault Meaning 


 
Off 


 
Off 


Process signal = 0 and no channel diagnostics 


 
On 


 
Off 


Process signal = 1 and no channel diagnostics 


 
Off 


 
On 


Process signal = 0 and channel diagnostics 


/  
Alternately flashing 


Channel waiting for user acknowledgment 
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Channel status/DIAG/channel fault LED 


Table 6- 4 Meaning of the channel status/DIAG/channel fault LED 


Channel 
status 


DIAG Channel 
fault 


Meaning 


 
Off 


 
Flashin


g 


 
All On 


The PROFIsafe address does not match the configured 
PROFIsafe address 


 
Flashing 


 
Flashin


g 


 
Off 


Identification of the F-module when assigning the PROFIsafe 
address 


6.2 Interrupts 


Introduction 
The F-DI 8×24VDC HF fail-safe digital input module supports diagnostic interrupts. 


Diagnostic interrupt 
The F-module generates a diagnostic interrupt for each diagnostic message described in 
section Diagnostic messages (Page 47). 


The table below provides an overview of the diagnostic interrupts of the F-module . The 
diagnostic interrupts are assigned either to one channel or the entire F-module. 


Table 6- 5 Diagnostic interrupts of the F-DI 8×24VDC HF 


Diagnostic interrupt Fault 
code 


Signaled in 
application 


Scope of 
diagnostic 
interrupt 


Configurable 


Overtemperature 5D 1, 2, 3 F-module No 
Parameter assignment error 16D 
Load voltage missing 17D 
Access to retentive storage of F-address not possible 30D 
Different destination address (F_Dest_Add) 64D 
Invalid destination address (F_Dest_Add) 65D 
Invalid source address (F_Source_Add) 66D 
Watchdog time is 0 ms (F_WD_Time or F_WD_Time2) 67D 
"F_SIL" parameter exceeds the application-specific SIL 68D 
"F_CRC_Length" parameter does not match the generated CRC 69D 
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Diagnostic interrupt Fault 
code 


Signaled in 
application 


Scope of 
diagnostic 
interrupt 


Configurable 


Incorrect F-parameter version or F_Block_ID 70D 
CRC1 error 71D 
Inconsistent iParameters (iParCRC error) 75D 
F_Block_ID not supported 76D 
Internal error 256D 
Time monitoring activated 259D 
Internal supply voltage of the module failed 260D 
Incorrect/inconsistent firmware present. Firmware update required 283D 
Discrepancy error, channel status 0/0 768D 2, 3 Channel 
Discrepancy error, channel status 0/1 769D 
Discrepancy error, channel status 1/0 770D 
Discrepancy error, channel status 1/1 771D 
Input signal could not be clearly detected 773D 1, 2, 3 
Short circuit of internal sensor supply to L+ 774D Yes 
Overload or short circuit of internal sensor supply to ground 775D 
No pulse detected 778D 1 
Sensor signal chatters 784D 
Switching frequency too high 785D  No 
Undertemperature 786D F-module 
Fault in input circuit 787D Channel 
PROFIsafe communication error (timeout) 792D F-module 
PROFIsafe communication error (CRC) 793D 
PROFIsafe address assignment error 794D 
Input short-circuited to L+ 796D Channel Yes 
Supply voltage too high 803D F-module No 
Supply voltage too low 804D 
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6.3 Diagnostic messages 


Diagnostic messages 
Module faults are indicated as diagnostics (module status). 


Once the fault is eliminated, the F-module must be reintegrated in the safety program. For 
additional information on passivation and reintegration of F-I/O, refer to the SIMATIC Safety 
– Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 


Table 6- 6 Diagnostic messages of the F-DI 8×24VDC HF 


Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


Overtemperature 5D An excessively high temperature was 
measured in the F-module. 


Operate the F-module within the 
specified temperature range. (see 
Technical specifications (Page 53)) 
Once the fault has been eliminated, 
the F-module must be removed and 
inserted or the power switched OFF 
and ON 


Parameter assignment error 16D Parameter assignment errors include: 
• The F-module cannot use the 


parameters (unknown, invalid 
combination, etc.). 


• The F-module parameters have not 
been configured. 


Correct the parameter assignment. 
 


Load voltage missing 17D Missing or insufficient supply voltage L+ • Check supply voltage L+ at 
BaseUnit 


• Check BaseUnit type 


Access to retentive storage of 
F-address not possible 


30D The F-destination address stored in the 
coding element cannot be accessed. 


Verify that the coding element is 
present or replace the coding element. 


Different destination address 
(F_Dest_Add) 


64D The PROFIsafe driver has detected a 
different F-destination address. 


Check the parameter assignment of 
the PROFIsafe driver and the address 
setting of the F-module. 


Invalid destination address 
(F_Dest_Add) 


65D The PROFIsafe driver has detected an 
invalid F-destination address. 


Check the parameter assignment of 
the PROFIsafe driver. 
 Invalid source address 


(F_Source_Add) 
66D The PROFIsafe driver has detected an 


invalid F-source address. 
Watchdog time is 0 ms 
(F_WD_Time or 
F_WD_Time2) 


67D The PROFIsafe driver has detected an 
invalid watchdog time. 


"F_SIL" parameter exceeds 
the application-specific SIL 


68D The PROFIsafe driver has detected a 
discrepancy between the SIL setting of 
the communication and the application. 


"F_CRC_Length" parameter 
does not match the 
generated CRC 


69D The PROFIsafe driver has detected a 
discrepancy in the CRC length. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


Incorrect F-parameter version 
or F_Block_ID 


70D The PROFIsafe driver has detected an 
incorrect version of the F-parameters or 
an invalid F_Block_ID. 


CRC1 error 71D The PROFIsafe driver has detected 
inconsistent F-parameters. 


Inconsistent iParameters 
(iParCRC error) 


75D The PROFIsafe driver has detected 
inconsistent iParameters. 


Check the parameter assignment. 


F_Block_ID not supported 76D The PROFIsafe driver has detected an 
incorrect Block ID. 


Check the parameter assignment of 
the PROFIsafe driver. 


Internal error 256D Possible causes: 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 
• The F-module is defective. 


• Eliminate the interference. The 
module must then be pulled and 
plugged, or the power switched 
OFF and ON 


• Replace the F-module. 


Internal supply voltage of the 
module failed 


260D Possible causes: 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 
• The F-module is defective. 


• Eliminate the electromagnetic 
interference. The module must then 
be pulled and plugged, or the 
power switched OFF and ON 


• Replace the F-module. 


Incorrect/inconsistent 
firmware present. Firmware 
update required 


283D The firmware is incomplete and/or 
firmware added to the F-module is 
incompatible. This leads to errors or 
functional limitations when operating the 
F-module.  


• Perform a firmware update for all 
parts of the F-module and note any 
error messages. 


• Use only firmware versions 
released for this F-module. 


Discrepancy error, channel 
status 0/0 


768D Possible causes: 
• The process signal is faulty. 
• The sensor is defective. 
• The configured discrepancy time is 


too low. 
• There is a short circuit between an 


unconnected sensor cable and the 
sensor supply cable. 


• Wire break in connected sensor cable 
or the sensor supply cable 


• An error occurred during the 
discrepancy check. 


• Check the process signal. 
• Replace the sensor. 
• Check the parameter assignment 


of the discrepancy time. 
• Check the process wiring. 


Discrepancy error, channel 
status 0/1 


769D 


Discrepancy error, channel 
status 1/0 


770D 


Discrepancy error, channel 
status 1/1 


771D 
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Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


Input signal could not be 
clearly detected 


773D An error occurred in the plausibility check 
of the input signal between the 
processors. 
You must eliminate the error within 100 
hours. If you do not eliminate the error 
within 100 hours, the F-module will 
become inoperative. 
Possible causes: 
• The input signal is faulty, e.g., as a 


result of impermissibly high 
electromagnetic interference. 


• A high-frequency input signal is 
present, e.g., due to mutual 
interference of sensors or the signal 
being above the sampling frequency 
of the input signal. 


• A momentary interruption/short circuit 
of the sensor cable (loose contact) is 
present. 


• The sensor/switch is bouncing. 


• Use shielded cables to reduce the 
EMC effects. 


• Reduce the input frequency. 
• Check the wiring of the sensor. 


Short circuit of internal sensor 
supply to L+ 


774D Possible causes: 
• There is a short circuit of the internal 


sensor supply with L+. 
• There is a short circuit of two sensor 


supplies. 
• The capacitance of the connected 


sensor for the configured test time is 
too high. 


• The sensor is defective. 


• Eliminate the short circuit in the 
process wiring. 


• Check the configured test time and 
the process wiring. 


• Replace the sensor. 


Overload or short circuit of 
internal sensor supply to 
ground 


775D Possible causes: 
• The internal sensor supply is short-


circuited to ground. 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 


• Eliminate the overload. 
• Eliminate the short circuit in the 


process wiring. 
• Check the "Sensor supply" 


parameter. 
• Eliminate/reduce the 


electromagnetic interference. 
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Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


No pulse detected 778D A pulse with a length greater than or 
equal to "Minimum pulse time" has not 
occurred within the time configured with 
the "Pulse monitoring window" 
parameter. 
Possible causes: 
• The "Pulse monitoring window" 


parameter setting is too high. 
• The "Minimum pulse time" parameter 


setting is too low. 
• There is a wire break in the process 


wiring. 


• Check the "Pulse monitoring 
window" parameter. 


• Check the "Minimum pulse time" 
parameter. 


• Check the process wiring. 


Sensor signal chatters 784D Too many signal changes have occurred 
within the time configured with the 
"Monitoring window" parameter. 
• The "Monitoring window" parameter 


setting is too high. 
• The "Number of signal changes" 


parameter setting is too low. 
• A momentary interruption/short circuit 


of the sensor cable (loose contact) is 
present. 


• Impermissibly high electromagnetic 
interference is present. 


• The sensor/switch is bouncing. 
• The sensor is defective. 


• Check the "Monitoring window" 
parameter. 


• Check the "Number of signal 
changes" parameter. 


• Check the process wiring. 
• Eliminate/reduce the 


electromagnetic interference. 
• Replace the sensor. 


Switching frequency too high 785D The maximum switching frequency of the 
F-module has been exceeded. 


Reduce the switching frequency. (see 
Technical specifications (Page 53)) 


Undertemperature 786D The minimum permissible temperature 
limit has been violated. 


Operate the F-module within the 
specified temperature range. (see 
Technical specifications (Page 53)) 


Fault in input circuit 787D The F-module has detected an internal 
error. 
Possible causes: 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 
• The F-module is defective. 


• Eliminate/reduce the 
electromagnetic interference. 


• Replace the F-module. 


PROFIsafe communication 
error (timeout) 


792D The PROFIsafe driver has detected a 
timeout. 
Possible causes: 
• The F-monitoring time is set 


incorrectly. 
• Bus faults are present. 


• Check the parameter assignment. 
• Ensure that communication is 


functioning correctly. 
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Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


PROFIsafe communication 
error (CRC) 


793D The PROFIsafe driver has detected a 
CRC error. 
Possible causes: 
• The communication between the F-


CPU and F-module is disturbed. 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 
• An error occurred in the sign-of-life 


monitoring. 


• Check the communication 
connection between the F-module 
and F-CPU. 


• Eliminate the electromagnetic 
interference. 


PROFIsafe address 
assignment error 


794D An error occurred during the automatic 
PROFIsafe address assignment. 


Check the configuration. 


Input short-circuited to L+ 796D The input signal is short-circuited to L+. Eliminate the short circuit. 
Supply voltage too high 802D The supply voltage is too high. Check the supply voltage. 
Supply voltage too low 803D The supply voltage is too low. Check the supply voltage. 


Supply voltage outside the nominal range  
If the supply voltage L+ is outside the specified value range, the DIAG LED flashes and the 
module is passivated.  


When the voltage has recovered (level must remain above the specified value for at least 1 
minute (see Technical specifications (Page 53) Voltages, Currents, Potentials)), the DIAG 
LED stops flashing. The module remains passivated. 


Behavior in case of cross circuit/short circuit to the sensor supply 
When internal sensor supply is specified and short circuit test is deactivated, short circuits to 
ground at the sensor supplies are detected. Channels for which the relevant sensor supply is 
configured will be passivated. 


When internal sensor supply is specified and short circuit test is enabled, short circuits to 
ground and potential at the sensor supply are detected. Channels for which the relevant 
sensor supply is configured will be passivated. 


Special features for fault detection 
The detection of certain faults (short-circuits or discrepancy errors, for example) depends on 
the application, the wiring, and the parameter assignment of the short circuit test and the 
sensor power supply. For this reason, tables on fault detection for the applications are 
presented under Applications of the F-I/O module (Page 29).  


Generally applicable information on diagnostics 
Information on diagnostics that pertains to all F-modules (for example, readout of diagnostics 
functions or passivation of channels) is available in the SIMATIC Safety – Configuring and 
Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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6.4 Value status 


Properties  
In addition to the diagnostic messages and the status and error display, the F-module makes 
available information about the validity of each input and output signal – the value status. 
The value status is entered in the process image along with the input signal.  


Value status for digital input and output modules  
The value status is additional binary information of a digital input or output signal. It is 
entered in the process image of the inputs (PII) at the same time as the process signal. It 
provides information about the validity of the input or output signal.  


The value status is influenced by the wire break check, short-circuit, chatter monitoring, 
pulse extension, and plausibility check. 


● 1B: A valid process value is output for the channel. 


● 0B: A fail-safe value is output for the channel, or the channel is deactivated. 


Assignment of inputs and outputs for the value status in the PII  
Each channel of the F-module is assigned a value status in the process image of the inputs. 
You can find the assignment in section Address space (Page 27).  


Reference 
A detailed description of the evaluation and processing of the value status can be found in 
the SIMATIC Safety – Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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 Technical specifications 7 
 


Technical specifications of F-DI 8×24VDC HF 
 


 6ES7136-6BA00-0CA0 
Product type designation F-DI 8x24VDC HF 
General information  
Hardware product version 01 
Firmware version V1.0.0 
Product function  
I&M data Yes; IM0 to IM3 
Engineering with  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrated as of 
version 


V12.0 


STEP 7 configurable/integrated as of version as of V5.5 SP3 / - 
PROFINET as of GSD version/GSD revision V2.31 
Supply voltage  
Type of supply voltage 24 V DC 
Rated value (DC) 24 V 
Low limit of permissible range (DC) 20.4 V 
High limit of permissible range (DC) 28.8 V 
Reverse polarity protection Yes 
Input current  
Current consumption (rated value) 75 mA; without load 
Current consumption, max. 21 mA; from backplane bus 
Sensor supply  
Number of outputs 8 
Output current  
Up to 60 °C, max. 0.3 A 
Short circuit protection Yes; electronic (response threshold 0.7 A to 1.8 


A) 
24 V sensor supply  
24 V Yes; min. L+ (-1.5 V) 
Short circuit protection Yes 
Output current, max. 800 mA; total current of all sensors 
Power  
Power consumption from the backplane bus 70 mW 
Power loss  
Power loss, typ. 4 W 
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 6ES7136-6BA00-0CA0 
Address space  
Address space per module  
Input 6 bytes 
Output 4 bytes 
Digital inputs  
Number of inputs 8 
m/p-reading Yes; p-reading 
Input characteristic curve according to IEC 61131, 
Type 1 


Yes 


Input voltage  
Type of input voltage DC 
Rated value, DC 24 V 
For "0" signal -30 to +5 V 
For "1" signal +15 to +30 V 
Input current  
For "1" signal, typ. 3.7 mA 
Input delay (for rated value of input voltage)  
For standard inputs  
• Assignable Yes 


• For "0" to "1", min. 0.4 ms 


• For "0" to "1", max. 20 ms 


• For "1" to "0", min. 0.4 ms 


• For "1" to "0", max. 20 ms 


For counter/technological functions  
• Assignable No 


Length of cable  
Cable length, shielded, max. 1000 m 
Cable length unshielded, max. 500 m 
Interrupts/diagnostics/status information  
Interrupts  
Diagnostic interrupt Yes 
Hardware interrupt No 
Diagnostic messages  
Diagnostics Yes, see section "Interrupts/diagnostic 


messages" in the manual 
Diagnostics display LED  
RUN LED Yes; green LED 
ERROR LED Yes; red LED 
Monitoring of supply voltage Yes; green PWR LED 
Channel status display Yes; green LED 
For channel diagnostics Yes; red LED 
For module diagnostics Yes; green/red DIAG LED 
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 6ES7136-6BA00-0CA0 
Electrical isolation  
Electrical isolation channels  
Between channels No 
Between the channels and the backplane bus Yes 
Between the channels and the supply voltage of 
the electronics 


No 


Permitted potential difference  
Between different circuits 75 V DC / 60 V AC 
Isolation  
Isolation test voltage 707 V DC (type test) 
Standards, approvals, certificates  
SIL acc. to IEC 61508 SIL 3 
Suitable for safety functions Yes 
Maximum achievable safety class in safety mode  
Performance level according to EN ISO 13849-1 PLe 
Low demand (PFD) acc. to SIL3 < 2.00E-05 1/h 
High demand (PFH) acc. to SIL3 < 1.00E-09 1/h 
Environmental conditions  
Operating temperature  
Min. 0 °C 
Max. 60 °C 
Horizontal installation, min. 0 °C 
Horizontal installation, max. 60 °C 
Vertical installation, min. 0 °C 
Vertical installation, max. 50 °C 
Storage/transport temperature  
Min. -40 °C 
Max. 70 °C 
Dimensions  
Width 15 mm 
Weights  
Weight, approx. 49 g 


Dimension drawing 
See ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300) manual  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300
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 Response times A 
 


Introduction  
The next section shows the response times of the digital input module F-DI 8×24VDC HF. 
The response time of the digital input module F-DI 8×24VDC HF is included in the 
calculation of the F-system response time. 


Definition of response time for fail-safe digital inputs 
The response time represents the interval between a signal change at the digital input and 
reliable availability of the safety frame on the backplane bus. 


Times required for the calculation 
Maximum internal processing time: Tmax. = 20 ms 


Maximum cycle time: Tcycle = 11.5 ms 


Short circuit test time for the sensor supply configured for the channel = "Time for short 
circuit test" + "Startup time after short circuit test" 


The input delay, short circuit test times, and discrepancy time are configured in STEP 7. 


If you have configured "Supply value 0", the sensor-actuator response time is not affected by 
the discrepancy time. 


Maximum response time in the error-free case with 1oo1 evaluation 
Maximum response time = Tmax + Input delay + Short circuit test time for the sensor supply 
configured for the channel 


Maximum response time in the error-free case with 1oo2 evaluation 
Maximum response time = Tmax + Input delay + Maximum (short circuit test time for the 
sensor supply configured for channel n, short circuit test time for the sensor supply 
configured for channel n+4) 


Maximum response time with external short circuits 
Maximum response time = input delay + (n × Tcycle) + sum ("Time for short circuit test" + 
"Startup time after short circuit test" for sensor with activated short circuit test) 


n = Number of sensor supplies with activated short circuit test  
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Maximum response time with discrepancy error and 1oo2 evaluation 
Maximum response time = Tmax + Input delay + Discrepancy time + 2 × Maximum (short 
circuit test time for the sensor supply configured for channel n, short circuit test time for the 
sensor supply configured for channel n+4) 


 







Digital output module  


F-DQ 4x24VDC/2A PM HF (6ES7136-
6DB00-0CA0) 


 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


___________________ 


 


SIMATIC 


ET 200SP 
Digital output module  
F-DQ 4x24VDC/2A PM HF 
(6ES7136-6DB00-0CA0) 


Manual 


 


  
07/2013 
A5E03858037-01 


Preface 
  


 


Documentation guide 
 1 


 


Product overview 
 2 


 


Connecting 
 3 


 


Parameters/address space 
 4 


 


Applications of the F-I/O 
module 


 5 
 


Interrupts/diagnostic 
messages 


 6 
 


Technical specifications 
 7 


 


Response times 
 A 


 


Switching of loads 
 B 







 


   Siemens AG 
Industry Sector 
Postfach 48 48 
90026 NÜRNBERG 
GERMANY 


A5E03858037-01 
Ⓟ 08/2013 Technical data subject to change 


Copyright © Siemens AG 2013. 
All rights reserved 


Legal information 
Warning notice system 


This manual contains notices you have to observe in order to ensure your personal safety, as well as to prevent 
damage to property. The notices referring to your personal safety are highlighted in the manual by a safety alert 
symbol, notices referring only to property damage have no safety alert symbol. These notices shown below are 
graded according to the degree of danger. 


 DANGER 
indicates that death or severe personal injury will result if proper precautions are not taken. 


 


 WARNING 
indicates that death or severe personal injury may result if proper precautions are not taken. 


 


 CAUTION 
indicates that minor personal injury can result if proper precautions are not taken. 


 


 NOTICE 
indicates that property damage can result if proper precautions are not taken. 


If more than one degree of danger is present, the warning notice representing the highest degree of danger will 
be used. A notice warning of injury to persons with a safety alert symbol may also include a warning relating to 
property damage. 


Qualified Personnel 
The product/system described in this documentation may be operated only by personnel qualified for the specific 
task in accordance with the relevant documentation, in particular its warning notices and safety instructions. 
Qualified personnel are those who, based on their training and experience, are capable of identifying risks and 
avoiding potential hazards when working with these products/systems. 


Proper use of Siemens products 
Note the following: 


 WARNING 
Siemens products may only be used for the applications described in the catalog and in the relevant technical 
documentation. If products and components from other manufacturers are used, these must be recommended 
or approved by Siemens. Proper transport, storage, installation, assembly, commissioning, operation and 
maintenance are required to ensure that the products operate safely and without any problems. The permissible 
ambient conditions must be complied with. The information in the relevant documentation must be observed. 


Trademarks 
All names identified by ® are registered trademarks of Siemens AG. The remaining trademarks in this publication 
may be trademarks whose use by third parties for their own purposes could violate the rights of the owner. 


Disclaimer of Liability 
We have reviewed the contents of this publication to ensure consistency with the hardware and software 
described. Since variance cannot be precluded entirely, we cannot guarantee full consistency. However, the 
information in this publication is reviewed regularly and any necessary corrections are included in subsequent 
editions. 
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Preface  
 


Purpose of the documentation 
This device manual complements the system manual ET 200SP distributed I/O system. 
General functions of the ET 200SP are described in the system manual ET 200SP 
distributed I/O system (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 


The information provided in this device manual and the system manual enables you to 
commission the ET 200SP distributed I/O system. 


Conventions 
Note the following identified notes: 


 


 Note 


A note includes important information on the product described in the documentation, on 
handling the product or on the part of the documentation to which you ought to pay special 
attention. 


 


Security information 
Siemens provides automation and drive products with industrial security functions that 
support the secure operation of plants or machines. They are an important component in a 
holistic industrial security concept. With this in mind, our products undergo continuous 
development. We therefore recommend that you keep yourself informed with respect to our 
product updates. Please find further information and newsletters on this subject at: 
(http://support.automation.siemens.com)  


To ensure the secure operation of a plant or machine it is also necessary to take suitable 
preventive action (e.g. cell protection concept) and to integrate the automation and drive 
components into a state-of-the-art holistic industrial security concept for the entire plant or 
machine. Any third-party products that may be in use must also be taken into account. 
Please find further information at: (http://www.siemens.com/industrialsecurity) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/

http://www.siemens.com/industrialsecurity
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 Documentation guide 1 
1.1 Documentation guide for F-DQ 4x24VDC/2A PM HF digital output 


module 


Introduction 
The documentation of the SIMATIC products has a modular design and includes topics 
concerning your automation system. 


The complete documentation of the ET 200SP system consists of different modules divided 
into system manuals, function manuals and manuals.  


The STEP 7 (online help) information system supports you in configuring and programming 
your automation system. 


Overview of documentation for the fail-safe digital output module F-DQ 4×24VDC/2A PM HF 
The table below lists additional documents that complement this description of the fail-safe 
digital output module DQ 4×24VDC/2A PM HF and are available on the Internet. 


Table 1- 1 Documentation for the fail-safe digital output module F-DQ 4×24VDC/2A PM HF 


Topic Documentation Most important contents 
Description of the system System manual ET 200SP distributed 


I/O system 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/en/58649293)   


• Application planning 
• Installation 
• Connecting 
• Commissioning 
• Approvals 
• TÜV certificate 


BaseUnits Manual ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/en/58532597/133300)  


Technical specifications 


Description of the 
SIMATIC Safety F-
system 


Programming and operating manual 
SIMATIC Safety - Configuring and 
Programming 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/en/54110126) 


• Configuring 
• Programming 
• Approvals 


SIMATIC manuals 
The latest manuals for SIMATIC products are available on the Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support) for free download. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126

http://www.siemens.com/automation/service&support
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Functional Safety Services  
Siemens Functional Safety Services support you with a comprehensive package of services 
from risk assessment to verification all the way to plant commissioning and modernization. 
We also offer consultation on the use of fail-safe and fault-tolerant SIMATIC S7 automation 
systems.  


You will find more detailed information on the Internet  
(http://www.siemens.com/safety-services). 


Please send your questions to us by e-mail (mailto:safety-services.industry@siemens.com). 



http://www.siemens.com/safety-services

mailto:safety-services.industry@siemens.com
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 Product overview 2 
2.1 Properties of the F-DQ 4x24VDC/2A PM HF 


Order number 
6ES7136-6DB00-0CA0 


View of the module 


 
Figure 2-1 View of the F-DQ 4×24VDC/2A PM HF module 
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Properties  
● Technical properties 


– Fail-safe digital module 


– 4 outputs, PM-switching (SIL3/Cat.4/PLe) 


– Supply voltage L+ 


– Output current per output 2 A 


– Source output (PM-switching) 


– Suitable for solenoid valves, DC contactors and signal lamps 


– Diagnostic display (DIAG red/green LED) 


– Status display for each output (green LED) 


– Fault display for each output (red LED) 


– Diagnostics, e.g., short circuit/wire break/load voltage missing, channel-specific 


– Channel-specific or passivation throughout the module 


– Direct interconnection to F-DI possible (single channel: SIL1, two-channel: SIL3) 


● Supported functions 


– Firmware update 


– I&M identification data 


– PROFIsafe 


 


 WARNING 


The fail-safe performance characteristics in the technical specifications apply to a proof-test 
interval of 20 years and a mean time to repair of 100 hours. If a repair within 100 hours is 
not possible, remove the respective module from the BaseUnit or switch off its supply 
voltage before 100 hours expires. The module switches off independently after the 100 
hours have expired. 


Follow the repair procedure described in section Diagnostic messages (Page 38). 
 


Accessories 
The following accessories, which are not included in the product package of the F-module, 
can be used with the F-module: 


● Labeling strips 


● Color identification labels 


● Reference identification labels 


● Shield connection 


Additional information on accessories can be found in the ET 200SP Distributed I/O System 
System Manual (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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Passivation of fail-safe outputs over a long period of time  
 


 WARNING 


Unintentional activation of F-I/O with fail-safe outputs 


If an F-I/O with fail-safe outputs is passivated for a period longer than that specified in the 
safety parameters (> 100 hours) and the fault remains uncorrected, you need to exclude 
the possibility that the F-I/O can be activated unintentionally by a second fault, and thus 
place the F-system in a dangerous state. 


Even though it is highly unlikely that such hardware faults occur, you must prevent the 
unintentional activation of F-I/O with fail-safe outputs by using circuit measures or 
organizational measures. 


One possibility is the shutdown of the power supply of the passivated F-I/O within a time 
period of 100 hours, for example. 


The required measures are standardized for plants with product standards. 


For all other plants, the plant operator must create a concept for the required measures and 
have it approved by the inspector. 


 


Property of the individual shutdown of F-modules with fail-safe outputs: 


A channel-specific shutdown occurs when a fault is detected. It is also possible to react to 
critical process states staggered over time or to perform safety-related shutdown of 
individual outputs. 
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 Connecting 3 
3.1 Terminal assignment 


General terminal assignment 


Table 3- 1 Terminal assignment for F-DQ 4×24VDC/2A PM HF 


Terminal assignment for F-DQ 4×24VDC/2A PM HF (6ES7136-6DB00-0CA0) 
Terminal Assign-


ment 
Terminal Assign-


ment 
Description BaseUnit1 Color identification label 


(terminals 1 to 16) 
1 DQ-P0 2 DQ-P1 • DQ-Pn: Output signal, 


channel n, P-switching 
• DQ-Mn: Ground for output 


signal, channel n, M-
switching 


A0 


 
CC02 
6ES7193-6CP02-2MA0 


3 DQ-P2 4 DQ-P3 
5 DQ-P0 6 DQ-P1 
7 DQ-P2 8 DQ-P3 
9 DQ-M0 10 DQ-M1 
11 DQ-M2 12 DQ-M3 
13 DQ-M0 14 DQ-M1 
15 DQ-M2 16 DQ-M3 
L+ DC24V M M 
 1 Usable BaseUnit types can be identified by the last two digits of their order number. See also ET 200SP Distributed I/O 


Systemsystem manual 
 


 


 Note 


The first BaseUnit must be a light BaseUnit. 
 


 Note 


The fuse integrated in BaseUnit type A1 can trigger with the digital output module which 
renders the terminals useless.  


Make sure that you only use digital modules with BaseUnit type A0 during commissioning. 
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Switching of grounded loads  
The F-DQ 4×24VDC/2A PM HF can switch loads with a connection between chassis and 
ground of at least 100 kΩ. Otherwise a short circuit is detected. 


From the perspective of the F-module, the M-switch is bridged by the chassis-ground 
connection. 


 
Figure 3-1 Switching of grounded loads (resistance between chassis and ground) 


Alternatively, you can use F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module in which the output is 
configured as a PP-switching output. 


See also 
ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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3.2 Block diagram 


Block diagram 


 
Figure 3-2 Block diagram F-DQ 4×24VDC/2A PM HF 
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 Parameters/address space 4 
4.1 Parameters 


Parameters 
 


 WARNING 


Diagnostic functions should be activated or deactivated in accordance with the application. 
 


 


Table 4- 1 Parameters for F-DQ 4×24VDC/2A PM HF 


Parameter Value range Parameter 
reassignment in RUN 


Scope 


F-parameters: 
Manual assignment of the F-monitoring 
time 


• disable 
• enable 


no Module 


F-monitoring time 1 to 65535 ms no Module 
F-source address 1 to 65534 no Module 
F-destination address 1 to 65534 no Module 
F-parameter signature (without address) 0 to 65535 no Module 
Behavior after channel faults • Passivate entire module 


• Passivate channel 


no Module 


F-I/O DB manual number assignment • disable 
• enable 


no Module 


F-I/O DB number — no Module 
F-I/O DB name — no Module 
DQ parameters: 
Maximum test period • 100 s 


• 1000 s 


no Module 
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Parameter Value range Parameter 
reassignment in RUN 


Scope 


Channel parameters: 
Channel n 
Activated • disable 


• enable 


no Channel 


Max. readback time dark test 0.6 to 400.0 ms no Channel 
Disable dark test for 48 hours • disable 


• enable 


no Channel 


Max. readback time switch on test 0.6 to 5.0 ms no Channel 
Activated light test • disable 


• enable 


no Channel 


Diagnosis: Wire break • disable 
• enable 


no Channel 
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4.2 Explanation of parameters 


4.2.1 F-parameters 


F-parameters 
Information on F-parameters is available in the SIMATIC Safety – Configuring and 
Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 


4.2.2 Parameters of the channels 


4.2.2.1 Maximal test period 
With this parameter, you specify the time within which the light, dark and switch on tests 
(complete bit pattern test) should be performed throughout the module. When this time 
expires, the tests are repeated. In case of a fault, the test time is reduced to 60 seconds. 


● Use "1000 s", for example, to conserve your actuators. 


● Use "100 s" to detect faults more quickly. 


4.2.2.2 Activated 
If you select this check box, the corresponding channel is enabled for signal processing in 
the safety program. 


You can deactivate an unused channel with this parameter. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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4.2.2.3 Max. readback time dark test 


Function 
Dark tests are shutdown tests with bit pattern test. 


For a dark test, a test signal is switched to the output channel while the output channel is 
active (output signal "1"). This output channel is then briefly disabled (= "dark period") and 
read back. A sufficiently slow actuator does not respond to this and remains switched on. 


 
① Readback 


Figure 4-1 Functional principle of the dark test (PM switching) 


This parameter allows you to set the time for the readback.  


If the expected signals (P-readback and M-readback) could not be read back correctly after 
expiration of the readback time dark test, the output channel is passivated. 


No new process values are switched to the output channels while a bit pattern is still active 
(switch test is carried out). This means that a higher maximum readback time for the dark 
test increases the response time of the F-module. 


 


 WARNING 


Through the configured readback time dark test, short circuits (cross-circuits) to a signal 
with a frequency greater than 1/(2 x configured readback time dark test) Hz cannot be 
recognized (50:50 sampling ratio). 


Short circuits (cross-circuits) to an output of the same module are recognized. 
 


The parameter also has an effect on the short circuit detection (cross-circuit) with "1" signal 
when the output signal is changed from "1" to "0" with the safety program. 
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Setting readback time dark test 
Because the fault reaction time is extended by the length of the readback time dark test, we 
recommend that you set the readback time dark test by trial and error as low as possible, but 
high enough that the output channel is not passivated. 


You determine the readback time required for your actuator with the diagram in the chapter 
Switching capacitive loads. 


If the capacity of the actuator is not known, it may be necessary for you to determine the 
value for the readback time light test by trial and error. This may also be necessary due to 
the part variances in the actuator or external influences. 


Proceed as follows: 


● Set the readback time dark test so that the output channel can be read back correctly but 
your actuator does not respond yet. 


● If the output channel is passivated sporadically, set a higher value for the maximum 
readback time dark test. 


● If the output channel is passivated, the readback time dark test is too small for a 
connected capacitive load. The discharge cannot take place during the configured 
readback time dark test. Increase the readback time dark test. 


If you have set the readback time dark test to the maximum value of 400 ms and there is still 
a passivation of the output channel, there is either an external fault or the connected 
capacity is outside the permitted range. 


Test pulses of the dark test 


 
Figure 4-2 Test pulses of the dark test 


The interval between two test pulses is 100 ms. 
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4.2.2.4 Disable dark test for 48 hours 
This option allows you to suppress the dark test.  


If the channel is permanently active (1) for 48 hours, a single dark test pulse is directed to 
this channel once the time has expired.  


You must provide the signal change from 1 to 0 at the channel yourself within 48 hours to 
prevent the dark test pulse. This also applies to the operating time if the operating time is < 
48 hours. The dark test is suspended for another 48 hours after the signal change from 0 to 
1. 


The dark test is permanently suppressed if the following condition is met: 


● A signal change from 1 to 0 takes place before the 48 hours have expired. 


 


 WARNING 


If an error caused by short-circuits (cross-circuits) is detected when you request the safety 
function (shutdown of the output), not only is this output passivated but all outputs are shut 
down and the module is passivated. This is necessary because a complete bit pattern test 
is not performed within 48 hours, which means an undetected error burst may not be ruled 
out.  


Consult the respective requirements of your product standards regarding error detection 
time. 
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4.2.2.5 Max. readback time switch on test 


Function 
The switch on test is part of the bit pattern test. 


During the switch on test, the P-switch and M-switch of the output channel are alternately 
closed and read back when the output channel is inactive (output signal "0"). Contrary to the 
light test, no power flows through the connected load during the switch on test. 


 
① Readback 


Figure 4-3 Functional principle of the switch on test (PM switching) 


This parameter allows you to set the time for the readback. If the signal was not read back 
correctly once the time has expired, the output channel is passivated. 


The switch on test detects the following faults: 


● Short circuit to L+ with output signal "0" 


● Short circuit to ground with output signal "0" 


 


 WARNING 


Through the configured readback time, short circuits (cross-circuits) to an interfering signal 
with a frequency > 1 / (2 x configured readback time) Hz can be suppressed (50:50 
sampling ratio). 


Short circuits (cross-circuits) to an output of the same module are recognized. 
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Setting readback time 
Because the fault reaction time is extended by the length of the set readback time, we 
recommend that you set the readback time by trial and error as low as possible but high 
enough that the output channel is not passivated. 
To determine the readback time required for your actuator, refer to the diagram in the section 
Switching capacitive loads. 
If the capacitance of the actuator is not known, you may have to determine the required 
value for the readback time switch-on test by trial and error. This may also be necessary due 
to the part variances in the actuator or external influences. 


Proceed as follows: 
● Set the readback time switch on test in such a way that the output channel can be read 


back correctly but your actuator does not respond yet. 
● If the output channel is passivated sporadically, set a higher value for the maximum 


readback time switch on test. 
● If the output channel is passivated, the readback time is too small for a connected 


capacitive load. The charge of the capacitive load cannot take place during the 
configured readback time. Increase the readback time. 


If you have set the readback time to the maximum value of 5 ms and there is still a 
passivation of the output channel, there is either an external fault or the connected capacity 
is outside the permitted range. 
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4.2.2.6 Activated light test 


Function 
Overload and wire break are detected with a 0 signal at the output. 
For a light test, a test signal is switched to the output channel while the output channel is 
inactive (output signal "0"). The output channel is switched on briefly during the light test (= 
"light period") and read back. A sufficiently slow actuator does not respond to this and 
remains switched off. 


 
① Readback 


Figure 4-4 Functional principle of the light test (PM switching) 


In contrast to the switch on test, the P-switch and the M-switch switch at the same time 
during the light test and power flows through the connected load. 
If the readback signals are incorrect, the signal is present for the configured readback time at 
the output channel before the fault causes passivation of the output channel. 
If the signal was not read back correctly once the maximum readback time switch on test has 
expired, the output channel is passivated. 
No new process values are switched to the output channels while a bit pattern is still active 
(switch test is carried out). This means that a higher maximum readback time switch on test 
for the light test increases the response time of the F-module. 
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Test pulses of the light test 


 
Figure 4-5 Test pulses of the light test 


A light pulse with the configured duration takes place within the configured maximum test 
time per output channel.  


If a light pulse returns a fault, the same light pulse (which means the same bit pattern) is 
repeated once after 100 ms. If the fault is still present, the maximum test time is 
automatically reduced to 60 seconds and a diagnostic message is generated. If the fault is 
no longer present, the output channel is reintegrated after the next fault-free test cycle. 


4.2.2.7 Diagnosis: Wire break 
You can use a wire break test to monitor the connection from the output channel to the 
actuator. 


Selecting this check box enables the wire break monitoring for the relevant channel. 


You also have to activate the light test to detect a wire break with an output signal "0".  
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4.3 Address space 


Address assignment of the digital output module F-DQ 4×24VDC/2A PM HF 
The digital output module F-DQ 4×24VDC/2A PM HF occupies the following address areas 
in the F-CPU: 


Table 4- 2 Address assignment in the F-CPU 


Occupied bytes in the F-CPU: 
In input range In output range 
x + 0 to x + 4 x + 0 to x + 4 


 x = Module start address 


Address assignment of the user data and the value status of digital output module 
F-DQ 4×24VDC/2A PM HF  


The user data occupy the following addresses in the F-CPU out of all the assigned 
addresses of the digital output module F-DQ 4×24VDC/2A PM HF: 


Table 4- 3 Address assignment of user data in the input range 


Byte in the  
F-CPU 


Assigned bits in F-CPU per F-module: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 — — — — Value 


status 
DQ3 


Value 
status 
DQ2 


Value 
status 
DQ1 


Value 
status 
DQ0 


 x = Module start address 
 


Table 4- 4 Address assignment of user data in the output range 


Byte in the  
F-CPU 


Assigned bits in F-CPU per F-module: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 — — — — DQ3 DQ2 DQ1 DQ0 


 x = Module start address 
 


 


 Note 


You may only access the addresses occupied by user data and value status. 


The other address areas occupied by the F-modules are assigned for functions including 
safety-related communication between the F-modules and F-CPU in accordance with 
PROFIsafe. 
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Additional information 
For detailed information about F-I/O access, refer to the SIMATIC Safety – Configuring and 
Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 


See also 
Value status (Page 42) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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 Applications of the F-I/O module 5 
5.1 Applications of the F-DQ 4x24VDC/2A PM HF 


You achieve SIL3/Cat.4/PLe with the following applications. 


The wiring is carried out on the matching BaseUnit (Page 13). 


5.2 Application: Wiring a load to each digital output 
Each of the four fail-safe digital output consists of a P-switch DQ-Pn and an M-switch DQ-Mn. 
You connect the load between the P-switch and the M-switch. The two switches are always 
activated so that voltage is applied to the load. This circuit achieves SIL3/Cat.4/PLe. 


 
Figure 5-1 Wiring diagram for 1 relay each at 1 F-DQ of the digital output module F-


DQ 4×24VDC/2A PM HF 


 


 WARNING 


In order to achieve SIL3/Cat.4/PLe with this wiring, you must install a qualified actuator, for 
example, in accordance with IEC 60947.  
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5.3 Application: Connection of loads to L+ and M at each digital output 
You can connect two relays using one fail-safe digital output. The following conditions should 
be kept in mind: 


● Same reference potential 


● The normally open contacts of the two relays must be connected in series. 


This configuration achieves SIL3/Cat.4/PLe (process status readback required). 


 
Figure 5-2 Wiring diagram for connecting 2 relays each to 1 F-DQ of the digital output module F-


DQ 4×24VDC/2A PM HF 


 


 WARNING 


When two relays are connected to one digital output, as shown in the figure above, the 
"wire break" and "overload" faults are detected only at the P-switch of the output (not at the 
M-switch). 


 


 WARNING 


With a cross circuit between P-switch and M-switch of the output, the module detects the 
fault and switches off the output. But the actuator is still supplied with power due to the 
external fault.  


To avoid cross circuits between the P-switch and M-switch of a fail-safe digital output, you 
should always install the cables for the connection of the relays to the P-switch and M-
switch separately to prevent any cross circuits (for example, as separately sheathed cables 
or in separate cable ducts). 


 


 Note 


The digital output module F-DQ 4×24VDC/2A PM HF performs a bit pattern test depending 
on the parameter assignment. For this, the module outputs up to 5 ms pulses depending on 
the parameter assignment. This test (switch-on test) is run with a time offset between the P-
switch and M-switch to prevent the actuator from being activated. This pulse may cause the 
corresponding relay to operated, which may reduce its service life. 


We therefore recommend adhering to the wiring scheme described below.  
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5.4 Application: Wiring two loads in parallel to each digital output 
To protect against cross-circuits between P-switch and M-switch in fail-safe digital outputs, 
we recommend the following wiring scheme. This circuit achieves SIL3/Cat.4/PLe. 


 
Figure 5-3 Wiring diagram for 2 relays each parallel at 1 F-DQ of the digital output module F-


DQ 4×24VDC/2A PM HF 


 


 Note 


With a parallel connection of two relays on one digital output (as shown above) the "wire 
break" fault is only detected if the wire break disconnects both relays from P or M. This 
diagnostics is not safety-related.  
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 Interrupts/diagnostic messages 6 
6.1 Status and error display 


LED display 


 
① DIAG (green/red) 
② Channel status (green), channel fault (red) 
③ PWR (green) 


Figure 6-1 LED display 


Meaning of the LED displays 
The following tables explain the meaning of the status and error displays. Remedies for 
diagnostic messages can be found in section Diagnostic messages (Page 38). 


 


 WARNING 


The DIAG LED and the channel status and channel fault LEDs of the outputs are not 
designed as safety-related LEDs and therefore may not be evaluated for safety-related 
activities. 
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PWR LED 


Table 6- 1 Meaning of the PWR LED 


PWR Meaning 


 
Off 


Supply voltage L+ missing 
 


 
On 


Supply voltage L+ available 


DIAG LED 


Table 6- 2 Meaning of the DIAG LED 


DIAG Meaning 


 
Off 


Backplane bus supply of the ET 200SP not okay 


 
Flashing 


Module parameters not configured 


 
On 


Module parameters configured and no module diagnostics 


 
Flashing 


Module parameters configured and module diagnostics 


Channel status/channel fault LED 


Table 6- 3 Meaning of the channel status/channel fault LED 


Channel status Channel fault Meaning 


 
Off 


 
Off 


Process signal = 0 and no channel diagnostics 


 
On 


 
Off 


Process signal = 1 and no channel diagnostics 


 
Off 


 
On 


Process signal = 0 and channel diagnostics 


/  
Alternately flashing 


Channel waiting for user acknowledgment 
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Channel status/DIAG/channel fault LED 


Table 6- 4 Meaning of the channel status/DIAG/channel fault LED 


Channel 
status 


DIAG Channel 
fault 


Meaning 


 
Off 


 
Flashing 


 
All On 


The PROFIsafe address does not match the configured 
PROFIsafe address 


 
Flashing 


 
Flashing 


 
Off 


Identification of the F-module when assigning the PROFIsafe 
address 
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6.2 Interrupts 


Introduction 
The F-DQ 4x24VDC/2A PM HF fail-safe digital output module supports diagnostic interrupts. 


Diagnostic interrupt 
The F-module generates a diagnostic interrupt for each diagnostic message described in 
section Diagnostic messages (Page 38). 


The table below provides an overview of the diagnostic interrupts of the F-module . The 
diagnostic interrupts are assigned either to one channel or the entire F-module. 


 


 WARNING 


Before acknowledging the short circuit diagnostic message, remedy the respective fault and 
validate your safety function. Follow the fault remedying procedure described in section 
Diagnostic messages (Page 38). 


 


 


Table 6- 5 Diagnostic interrupts of the F-DQ 4x24VDC/2A PM HF 


Diagnostic interrupt Fault 
code 


Scope of 
diagnostic 
interrupt 


Configurable 


Overtemperature 5D F-module No 
Parameter assignment error 16D 
Load voltage missing 17D 
Access to retentive storage of F-address not possible 30D 
Different destination address (F_Dest_Add) 64D 
Invalid destination address (F_Dest_Add) 65D 
Invalid source address (F_Source_Add) 66D 
Watchdog time is 0 ms (F_WD_Time or F_WD_Time2) 67D 
"F_SIL" parameter exceeds the application-specific SIL 68D 
"F_CRC_Length" parameter does not match the generated CRC 69D 
Incorrect F-parameter version or F_Block_ID 70D 
CRC1 error 71D 
Inconsistent iParameters (iParCRC error) 75D 
F_Block_ID not supported 76D 
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Diagnostic interrupt Fault 
code 


Scope of 
diagnostic 
interrupt 


Configurable 


Internal error 256D 
Time monitoring activated 259D 
Internal supply voltage of the module failed 260D 
Output short-circuited to L+ 261D Channel Yes 
Output short-circuited to ground 262D 
Wire break 265D 
Incorrect/inconsistent firmware present. Firmware update required 283D F-module No 
Switching frequency too high 785D Channel 
Undertemperature 786D F-module 
PROFIsafe communication error (timeout) 792D F-module 
PROFIsafe communication error (CRC) 793D F-module 
PROFIsafe address assignment error 794D F-module 


Channel No 
Output defective 797D 
Readback error 798D Channel 
Overload 800D Channel 
Supply voltage too high 802D F-module 
Supply voltage too low 803D F-module 
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6.3 Diagnostic messages 


Diagnostic messages 
Module faults are indicated as diagnostics (module status). 


 


 Note 
You can connect two actuators per output. 


The diagnostics of the two actuators influenced each other in the case of duplicate wiring. 


This means: 
• a wire break is only signaled if both actuators are affected 
• a single short circuit affects both actuators. 


 


Once the fault is eliminated, the F-module must be reintegrated in the safety program. For 
additional information on passivation and reintegration of F-I/O, refer to the SIMATIC Safety 
– Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 


Table 6- 6 Diagnostic messages of the F-DQ 4×24VDC/2A PM HF 


Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


Overtemperature 5D An excessively high temperature was 
measured in the F-module. 


Operate the F-module within the 
specified temperature range. (see 
Technical specifications (Page 43)) 
Once the fault has been eliminated, 
the F-module must be removed and 
inserted or the power switched OFF 
and ON 


Wire break 6D Possible causes: 
• There is an interrupted cable between 


the module and actuator. 
• The channel is not connected (open). 
• There is a short circuit between 


channels with different signals. 


• Establish a cable connection. 
• Disable the wire break detection for 


the channel in the parameter 
assignment. 


• Eliminate the short circuit. 
 


Parameter assignment error 16D Parameter assignment errors include: 
• The F-module cannot use the 


parameters (unknown, invalid 
combination, etc.). 


• The F-module parameters have not 
been configured. 


Correct the parameter assignment. 
 


Load voltage missing 17D Missing or insufficient supply voltage L+ • Check supply voltage L+ at 
BaseUnit 


• Check BaseUnit type 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


Access to retentive storage 
of F-address not possible 


30D The F-destination address stored in the 
coding element cannot be accessed. 


Verify that the coding element is 
present or replace the coding element. 


Different destination address 
(F_Dest_Add) 


64D The PROFIsafe driver has detected a 
different F-destination address. 


Check the parameter assignment of 
the PROFIsafe driver and the address 
setting of the F-module. 


Invalid destination address 
(F_Dest_Add) 


65D The PROFIsafe driver has detected an 
invalid F-destination address. 


Check the parameter assignment of 
the PROFIsafe driver. 
 Invalid source address 


(F_Source_Add) 
66D The PROFIsafe driver has detected an 


invalid F-source address. 
Watchdog time is 0 ms 
(F_WD_Time or 
F_WD_Time2) 


67D The PROFIsafe driver has detected an 
invalid watchdog time. 


"F_SIL" parameter exceeds 
the application-specific SIL 


68D The PROFIsafe driver has detected a 
discrepancy between the SIL setting of 
the communication and the application. 


"F_CRC_Length" parameter 
does not match the 
generated CRC 


69D The PROFIsafe driver has detected a 
discrepancy in the CRC length. 


Incorrect F-parameter 
version or F_Block_ID 


70D The PROFIsafe driver has detected an 
incorrect version of the F-parameters or 
an invalid F_Block_ID. 


CRC1 error 71D The PROFIsafe driver has detected 
inconsistent F-parameters. 


Inconsistent iParameters 
(iParCRC error) 


75D The PROFIsafe driver has detected 
inconsistent iParameters. 


Check the parameter assignment. 


F_Block_ID not supported 76D The PROFIsafe driver has detected an 
incorrect Block ID. 


Check the parameter assignment of 
the PROFIsafe driver. 


Internal error 256D Possible causes: 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 
• The F-module is defective. 


• Eliminate the interference. The 
module must then be pulled and 
plugged, or the power switched 
OFF and ON 


• Replace the F-module. 


Internal supply voltage of the 
module failed 


260D Possible causes: 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 
• The F-module is defective. 


• Eliminate the electromagnetic 
interference. The module must then 
be pulled and plugged, or the 
power switched OFF and ON 


• Replace the F-module. 


Output short-circuited to L+ 261D Short circuit to L+ can mean: 
• The output cable is short-circuited to 


L+. 
• The capacitive load is too high. 


• Correct the process wiring. 
• Increase the test times (dark, light, 


switch-on tests). 
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Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


Output short-circuited to 
ground 


262D Short circuit to ground can mean: 
• The output cable is short-circuited to 


ground. 
• The output signal is short-circuited to 


ground. 
• There is a short circuit between two 


output channels. 
• The capacitive load is too high. 


• Correct the process wiring. 
• Increase the test times (dark, light, 


switch-on tests). 


Incorrect/inconsistent 
firmware present. Firmware 
update required 


283D The firmware is incomplete and/or 
firmware added to the F-module is 
incompatible. This leads to errors or 
functional limitations when operating the 
F-module.  


• Perform a firmware update for all 
parts of the F-module and note any 
error messages. 


• Use only firmware versions 
released for this F-module. 


Switching frequency too high 785D The maximum switching frequency of the 
F-module has been exceeded. 


Reduce the switching frequency. (see 
Technical specifications (Page 43)) 


Undertemperature 786D The minimum permissible temperature 
limit has been violated. 


Operate the F-module within the 
specified temperature range. (see 
Technical specifications (Page 43)) 


PROFIsafe communication 
error (timeout) 


792D The PROFIsafe driver has detected a 
timeout. 
Possible causes: 
• The F-monitoring time is set 


incorrectly. 
• Bus faults are present. 


• Check the parameter assignment. 
• Ensure that communication is 


functioning correctly. 


PROFIsafe communication 
error (CRC) 


793D The PROFIsafe driver has detected a 
CRC error. 
Possible causes: 
• The communication between the F-


CPU and F-module is disturbed. 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 
• An error occurred in the sign-of-life 


monitoring. 


• Check the communication 
connection between the F-module 
and F-CPU. 


• Eliminate the electromagnetic 
interference. 


PROFIsafe address 
assignment error 


794D An error occurred during the automatic 
PROFIsafe address assignment. 


Check the configuration. 


Output defective 797D The F-module has detected an internal 
error. 
Possible causes: 
• The capacitive load is too high. 
• Short circuit to L+ or M 
• The F-module is defective 


• Increase the test times (dark, light, 
switch-on tests). 


• Check the wiring. 
• Replace the F-module. 
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Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


Readback error 798D The F-module has detected an internal 
error. 
Possible causes: 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 
• The capacitive load is too high. 
• The F-module is defective. 


• Increase the test times (dark, light, 
switch-on tests). 


• If the error persists, replace the F-
module. 


Overload 800D The maximum permissible output current 
has been exceeded. The output stage 
has been switched off. 
Possible causes: 
• A short circuit exists. 


Check the process wiring. 


Supply voltage too high 802D The supply voltage is too high. Check the supply voltage. 
Supply voltage too low 803D The supply voltage is too low. Check the supply voltage. 


Supply voltage outside the nominal range 
If the supply voltage L+ is outside the specified value range, the DIAG LED flashes and the 
module is passivated.  


When the voltage is then recovered (level must remain within the specified value for at least 
1 minute (see Technical specifications (Page 43) Voltages, Currents, Potentials)), the DIAG 
LED stops flashing. The module remains passivated. 


Generally applicable information on diagnostics 
Information on diagnostics that pertains to all fail-safe modules (for example, readout of 
diagnostics functions or passivation of channels) is available in the SIMATIC Safety – 
Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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6.4 Value status 


Properties  
In addition to the diagnostic messages and the status and error display, the F-module makes 
available information about the validity of each input and output signal – the value status. 
The value status is entered in the process image along with the input signal. 


Value status for digital input and output modules  
The value status is additional binary information of a digital input or output signal. It is 
entered in the process image of the inputs (PII) at the same time as the process signal. It 
provides information about the validity of the input or output signal.  


The value status is influenced by the wire break check, short-circuit, chatter monitoring, 
pulse extension, and plausibility check. 


● 1B: A valid process value is output for the channel. 


● 0B: A fail-safe value is output for the channel, or the channel is deactivated. 


Assignment of the inputs and value status in the PII  
Each channel of the F-module is assigned a value status in the process image of the inputs. 
You can find the assignment in section Address space (Page 27). 


Reference 
A detailed description of the evaluation and processing of the respective input signals can be 
found in the SIMATIC Safety – Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126





 


Digital output module F-DQ 4x24VDC/2A PM HF (6ES7136-6DB00-0CA0) 
Manual, 07/2013, A5E03858037-01 43 


 Technical specifications 7 
 


Technical specifications of F-DQ 4×24VDC/2A PM HF 
 


 6ES7136-6DB00-0CA0 
Product type designation F-DQ 4x24VDC HF 
General information  
Hardware product version 01 
Firmware version V1.0.0 
Product function  
I&M data Yes; IM0 to IM3 
Engineering with  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrated as of 
version 


V12.0 


STEP 7 configurable/integrated as of version as of V5.5 SP3 / - 
PROFINET as of GSD version/GSD revision V2.31 
Supply voltage  
Type of supply voltage 24 V DC 
Rated value (DC) 24 V 
Low limit of permissible range (DC) 20.4 V 
High limit of permissible range (DC) 28.8 V 
Reverse polarity protection Yes 
Input current  
Current consumption (rated value) 75 mA; without load 
Current consumption, max. 21 mA; from backplane bus 
Output voltage  
Rated value (DC) 24 V 
Power  
Power consumption from the backplane bus 70 mW 
Power loss  
Power loss, typ. 4 W 
Address space  
Address space per module  
Input 5 bytes 
Output 5 bytes 
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 6ES7136-6DB00-0CA0 
Digital outputs  
Number of outputs 4 
Digital outputs, configurable Yes 
Short circuit protection Yes 
• Response threshold, typ. > 3.3 A 


Wire break detection Yes 
• Response threshold, typ. 8 mA 


Overload protection Yes 
• Response threshold, typ. 2.9 A 


Voltage induced on current interruption limited to typ. 2*47V 
Switching capacity of outputs  
With resistive load, max. 2 A 
With lamp load, max. 10 W 
Load resistance range  
Low limit 12 Ω 
High limit 2000 Ω 
Output voltage  
Type of output voltage DC 
For "1" signal, min. 24 V; L+ (-0.5 V) 
Output current  
For "1" signal, rated value 2 A 
For "0" signal, residual current, max. 0.5 mA 
Switching frequency  
With resistive load, max. 30 Hz; symmetrical 
With inductive load, max. 0.1 Hz; acc. to IEC 947-5-1, DC13, symmetrical 
With lamp load, max. 10 Hz; symmetrical 
Total current of outputs  
Max. current per channel 2 A; (note derating data in the manual) 
Max. current per module 6 A; (note derating data in the manual) 
Length of cable  
Cable length, shielded, max. 1000 m 
Cable length unshielded, max. 500 m 
Interrupts/diagnostics/status information  
Fail-safe values can be switched to No 
Interrupts  
Diagnostic interrupt Yes 
Diagnostic messages  
Diagnostics Yes, see section "Interrupts/diagnostic 


messages" in the manual 







 Technical specifications 
  


Digital output module F-DQ 4x24VDC/2A PM HF (6ES7136-6DB00-0CA0) 
Manual, 07/2013, A5E03858037-01 45 


 6ES7136-6DB00-0CA0 
Diagnostics display LED  
RUN LED Yes; green LED 
ERROR LED Yes; red LED 
Monitoring of supply voltage Yes; green PWR LED 
Channel status display Yes; green LED 
For channel diagnostics Yes; red LED 
For module diagnostics Yes; green/red DIAG LED 
Electrical isolation  
Electrical isolation channels  
Between channels No 
Between the channels and the backplane bus Yes 
Between the channels and the supply voltage of 
the electronics 


No 


Permitted potential difference  
Between different circuits 75 V DC / 60 V AC 
Isolation  
Isolation test voltage 707 V DC (type test) 
Standards, approvals, certificates  
SIL acc. to IEC 61508 SIL 3 
Suitable for safety functions Yes 
Maximum achievable safety class in safety mode  
Performance level according to EN ISO 13849-1 PLe 
Low demand (PFD) acc. to SIL3 < 2.00E-05 1/h 
High demand (PFH) acc. to SIL3 < 1.00E-09 1/h 
Environmental conditions  
Operating temperature  
Min. 0 °C 
Max. 60 °C 
Horizontal installation, min. 0 °C 
Horizontal installation, max. 60 °C 
Vertical installation, min. 0 °C 
Vertical installation, max. 50 °C 
Storage/transport temperature  
Min. -40 °C 
Max. 70 °C 







Technical specifications  
  


 Digital output module F-DQ 4x24VDC/2A PM HF (6ES7136-6DB00-0CA0) 
46 Manual, 07/2013, A5E03858037-01 


 6ES7136-6DB00-0CA0 
Dimensions  
Width 15 mm 
Weights  
Weight, approx. 57 g 


Temperature characteristic values 
 
Mounting position Maximum temperature Total current across all channels 
Horizontal 40 °C 6 A 


50 °C 5 A 
60 °C 4 A 


Vertical 50 °C 4 A 
 


 


 Note 


Because of the small size of the modules, pay attention to the development of heat between 
adjacent modules when output modules are exposed to elevated loads. If overtemperature 
occurs in an output module exposed to an elevated load, shutdown may result and reduce 
the plant availability. If you fully load an output module, the average total current of the 
modules directly adjacent to it should not exceed 75% of the values listed in the technical 
specifications. If you load directly adjacent modules with their maximum total current, reduce 
the maximum total current of the output module by 1 A (e.g., for horizontal installation up to 
60 °C → total current of 3 A across all channels). 


 


Dimension drawing 
See ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300) manual  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300
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 Response times A 
 


Introduction  
The next section shows the response times of the digital output moduleF-DQ 4×24VDC HF. 
The response times of digital output module F-DQ 4×24VDC HF are included in the 
calculation of the F-system response time.  


Definition of response time for fail-safe digital outputs 
The response time represents the interval between an incoming safety message frame from 
the backplane bus and the signal change at the digital output. 


Times required for the calculation 
Maximum cycle time: Tcycle = 15.5 ms 


You assign the dark test time and switch-on time in STEP 7. 


Maximum response time in the error-free case 
The maximum response time for fail-safe digital outputs in the error-free case is equal to: 


Maximum response time = 2 × Tcycle + Maximum(dark test time, switch-on time) 


Maximum response time with error and change of user data 
Maximum response time = 3 × Tcycle + Maximum(dark test time, switch-on time) 


Maximum response time with detection by bit pattern test 
Maximum response time = Tcycle + Maximum(dark test time, switch-on time) + configured test 
time 
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 Switching of loads B 
B.1 Connecting capacitive loads 


If an F-DQ 4×24VDC HF digital output module is interconnected with loads that require little 
current and have capacitance, this can lead to detection of a short circuit or overload. 
Reason: The capacitance cannot be sufficiently discharged or charged during the configured 
readback time of the bit pattern test. 


The typical trend shown in the diagram below represents the correlation between load 
impedance and maximum switched load capacitance at a supply voltage of 24 V DC. 


 
Figure B-1 Switching of capacitive loads for the F-DQ 4×24VDC HF digital output module depending on the configured 


dark and light test times 


Remedy for detecting a short circuit 
1. Determine the load current and capacitance of the load. 


2. Locate the operating point in the diagram above. 


3. If the operating point is above the curve, you must increase the load current until the new 
operating point is below the curve by connecting a resistor in parallel. 
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B.2 Switching of inductive loads 


 Digital output module F-DQ 4x24VDC/2A PM HF (6ES7136-6DB00-0CA0) 
50 Manual, 07/2013, A5E03858037-01 


B.2 Switching of inductive loads 


Switching of inductive loads 
The diagram below shows the maximum permitted inductive loads as a function of the load 
current and switching frequency. 


 
Figure B-2 Switching of inductive loads for the F-DQ 4x24VDC/2A PM HF digital output module depending on the load 


current and switching frequency 
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Legal information 
Warning notice system 


This manual contains notices you have to observe in order to ensure your personal safety, as well as to prevent 
damage to property. The notices referring to your personal safety are highlighted in the manual by a safety alert 
symbol, notices referring only to property damage have no safety alert symbol. These notices shown below are 
graded according to the degree of danger. 


 DANGER 
indicates that death or severe personal injury will result if proper precautions are not taken. 


 


 WARNING 
indicates that death or severe personal injury may result if proper precautions are not taken. 


 


 CAUTION 
indicates that minor personal injury can result if proper precautions are not taken. 


 


 NOTICE 
indicates that property damage can result if proper precautions are not taken. 


If more than one degree of danger is present, the warning notice representing the highest degree of danger will 
be used. A notice warning of injury to persons with a safety alert symbol may also include a warning relating to 
property damage. 


Qualified Personnel 
The product/system described in this documentation may be operated only by personnel qualified for the specific 
task in accordance with the relevant documentation, in particular its warning notices and safety instructions. 
Qualified personnel are those who, based on their training and experience, are capable of identifying risks and 
avoiding potential hazards when working with these products/systems. 


Proper use of Siemens products 
Note the following: 


 WARNING 
Siemens products may only be used for the applications described in the catalog and in the relevant technical 
documentation. If products and components from other manufacturers are used, these must be recommended 
or approved by Siemens. Proper transport, storage, installation, assembly, commissioning, operation and 
maintenance are required to ensure that the products operate safely and without any problems. The permissible 
ambient conditions must be complied with. The information in the relevant documentation must be observed. 


Trademarks 
All names identified by ® are registered trademarks of Siemens AG. The remaining trademarks in this publication 
may be trademarks whose use by third parties for their own purposes could violate the rights of the owner. 


Disclaimer of Liability 
We have reviewed the contents of this publication to ensure consistency with the hardware and software 
described. Since variance cannot be precluded entirely, we cannot guarantee full consistency. However, the 
information in this publication is reviewed regularly and any necessary corrections are included in subsequent 
editions. 
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Preface  
 


Purpose of this documentation 
This manual complements the system manual ET 200SP distributed I/O system. General 
functions of the ET 200SP are described in the system manual ET 200SP distributed I/O 
system (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 


The information in this manual and the system manual supports you when commissioning 
the ET 200SP system. 


Conventions 
Pay particular attention to notes highlighted as follows:: 


 


 Note 


A note contains important information on the product described in the documentation, on 
handling the product or on the part of the documentation to which you should pay special 
attention. 


 


Security information 
Siemens provides products and solutions with industrial security functions that support the 
secure operation of plants, solutions, machines, equipment and/or networks. They are 
important components in a holistic industrial security concept. With this in mind, Siemens’ 
products and solutions undergo continuous development. Siemens recommends strongly 
that you regularly check for product updates.  


For the secure operation of Siemens products and solutions, it is necessary to take suitable 
preventive action (e.g. cell protection concept) and integrate each component into a holistic, 
state-of-the-art industrial security concept. Third-party products that may be in use should 
also be considered. You can find more information about industrial security on the Internet 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


To stay informed about product updates as they occur, sign up for a product-specific 
newsletter. You can find more information on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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Guide to the documentation 1
1.1 Guide to the documentation for the digital output module 


F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A 


Introduction 
The documentation of the SIMATIC products has a modular structure and includes topics 
relating to your automation system. 


The complete documentation of the ET 200SP system consists of different modules made up 
of system manuals, function manuals and device manuals. 


The STEP 7 (online help) information system supports you when configuring and 
programming your automation system. 


Overview of the documentation for the fail-safe digital output module F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A 
The table below lists additional documents that complement this description of the fail-safe 
digital output module F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A and that are available on the Internet. 


Table 1- 1 Documentation for the fail-safe digital output module F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A 


Topic Documentation Most important contents 
Description of the system System manual ET 200SP distributed 


I/O system 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/en/58649293)  


• Application planning
• Installation
• Connecting up
• Commissioning
• Approvals
• TÜV certificates


BaseUnits Manual ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/en/58532597/133300)  


Technical specifications 


Description of the 
SIMATIC Safety  
F-system 


Programming and operating manual 
SIMATIC Safety - Configuring and 
Programming 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/en/54110126) 


• Configuring
• Programming
• Approvals



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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SIMATIC manuals 
The latest manuals for SIMATIC products are available on the Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support) for free download. 


Functional Safety Services  
Siemens Functional Safety Services support you with a comprehensive package of services 
from risk assessment and verification right through to plant commissioning and 
modernization. We also offer consultation on the use of fail-safe and fault-tolerant  
SIMATIC S7 automation systems.  


You will find more detailed information on the Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support). 


Please e-mail any queries you may have e-mail  
(mailto:safety-services.industry@siemens.com). 



http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/service&support

mailto:safety-services.industry@siemens.com
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Product overview 2
2.1 Properties of the F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A 


Article number 
6ES7136-6RA00-0BF0 


View of the module 


Figure 2-1 View of the F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A module 
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Properties 
● Technical properties


– Digital module with 1 relay output (2 isolated NO contacts)


– Safety class SIL3/category 4/PLecan be achieved if the F-RQ module is controlled by
a fail-safe output (for example F-module F-DQ 4x24VDC/2A PM HF)


– Control voltage 24 VDC


– Total current for both NO contacts 5 A max.


– Isolated from control voltage


– Suitable for solenoid valves, DC contactors and signal lamps


● Supported system functions


– I&M identification data


– Firmware update


WARNING 


The fail-safe performance characteristics in the technical specifications apply for a service 
life of 20 years and a repair time of 100 hours. If a repair within 100 hours is not possible, 
remove the module in question from the BaseUnit or switch off its supply voltage before 
100 hours are up. 


Accessories 
The following components can be used with the module: 


● Labeling strips


● Color identification labels


● Reference identification labels



fc3619

Hervorheben

/PLe can be
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Connecting up 3
3.1 Terminal assignment 


General terminal assignment 


Table 3- 1 Terminal assignment for F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A 


Terminal assignment for F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A (6ES7136-6RA00-0BF0) 
Terminal Assignment Terminal Assignment Description BaseUnit Color identification label 


(terminals 1 to 16) 
1 RQ01+ [13] 2 RQ01- [14] • RQn+, RQn-: Channel n


• IN: Control input
• OUT: Control input for loop-


through


BU20-
P8+A4+0B 


CC42 
6ES7193-6CP42-2MB0 


3 RQ02+ [23] 4 RQ02- [24] 
5 — 6 — 
7 — 8 — 
9 IN P 10 OUT P 
11 IN M 12 OUT M 
13 AUX 14 AUX 
15 AUX 16 AUX 
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3.2 Block diagram 


Block diagram 


Figure 3-1 Block diagram F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A 
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Addressing 4
4.1 Address space 


Address assignment of the digital output module F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A 
The digital output module F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A occupies the following address 
ranges in the F-CPU: 


Table 4- 1 Address assignment in the F-CPU 


Occupied bytes in the F-CPU: 
in input range in output range 


x.0 and x.1 — 


x = Module start address 


Address assignment of the user data of the digital output module F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A 
Of the occupied addresses of the digital output module F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A, the 
user data occupies the following addresses in the F-CPU: 


Table 4- 2 User data address assignment in the input range 


Byte in the 
F-CPU 


Assigned bits in F-CPU per F-RQ module: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 — — — — — — RQ1 


Inverted 
readback 
channel 


(correspon
ds to 


process 
signal at 


IN) 


RQ0 
Readback 
channel 


x = Module start address 
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The user data is in the standard process image of the inputs and is not transferred to the 
F-CPU in safety-related communication. The readback channel in the user program is 
therefore displayed as a non-failsafe variable. 


Note 


With migration projects from the ET 200S product family, note the following: 


The readback channel RQ0 (bit 0) allows direct interconnection with the FDBACK instruction 
(F-block F_FDBACK) to its FEEDBACK input without additional inversion. 


The readback channel RQ1 (bit 1) is inverted. 


Additional information 
For detailed information about F-I/O access, refer to the SIMATIC Safety, Configuring and 
Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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Applications of the F-I/O module 5
5.1 Applications of the F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A 


You can achieve SIL3/category 4/PLe in the following applications if the activating F-module 
supports SIL3/category 4/PLe. 


The wiring is carried out on the suitable BaseUnit 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300). 


Wiring the 24 VDC power supply 
Apply the 24 VDC control voltage to IN P (terminal 9) and IN M (terminal 11). The 24 VDC 
supply line is usually connected via a sourcing/sinking fail-safe output (e.g. digital output 
module F-DQ 4x24VDC/2A PM HF). Wire the P output (sourcing) of the F-DQ to the IN P of 
the F-RQ module and the M output (sinking)to the IN M of the F-RQ module. 


As an alternative, you can also connect to a sourcing-sourcing fail-safe output. However, 
note that external short-circuits to P at the P input cannot be controlled. In this case, IN M 
would be connected directly to the control voltage ground. 


NOTICE 


Connecting the control voltage to the IN P and IN M inputs with the reverse polarity will 
destroy the F-module. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300
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Wiring the load voltage and the load 
The connectors of the relay output are electrically isolated NO contacts. This means that 
power must be supplied to these contacts from an external source. Connect the load supply 
(supply 1) and the load (load 1) in series to the RQ01 connectors (terminals 1;2). This 
ensures that the NO contacts of the relay interrupt the current flow of the power supply 
through the load. Due to the two relay contacts connected in series, the current flow can still 
be interrupted if one of the two relays has a fault.. 


The second circuit is independent of the first. They are logically interconnected by the 
common control. This means that the potential in the RQ02 (terminals 3;4), supply 2 and load 
2 circuit may be different. 


WARNING 


If you connect a non-SELV/PELV power supply to one channel, you must not use the other 
channel. 


Parameter assignment of the digital output module F-DQ 4x24VDC/2A PM HF 
Assign the following parameters for the channel of the F-DQ 4x24VDC/2A PM HF digital 
output module to be activated: 


Table 5- 1 Parameter assignment 


Parameter 
Max. readback time dark test 1 ms 
Max. readback time switch on test 1 ms 


As the relays are highly inductive, you have the option of activating "Diagnostics: wire break" 
or "enable light test". 
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5.2 Application 1: 2 loads, single-pole switch-off 


Wiring diagram 


Figure 5-1 Wiring diagram of the F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A to an F-DQ module 


In this application, you can use one F-RQ module for single-pole switching of two loads with 
a total of 5A and one/two SELV/PELV power supplies. 


WARNING 


* Always install an external fuse with the following properties to protect the relay contacts
from overload and short-circuits: Fuse, 6 A, operating class gL/gG or C6A miniature circuit 
breaker, rated short-circuit current of 400 A. 


Note that for applications in accordance with EN 50156-1 the specified rated current of the 
overcurrent protective device must be multiplied by a safety factor of 0.6 to rule out the 
error "non-opening of contact elements due to permanent contact welding". 
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Reading back the relay contacts 
In the safety program, always compare the readback value returned by the F-RQ module 
with the control status. In STEP 7 Safety Advanced, you can use the instruction "FDBACK: 
Feedback circuit monitoring" in your safety program (see the SIMATIC Safety - Configuring 
and Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual). 


① F-RQ with integrated FEEDBACK input
② Relay contacts for switching the load
③ Output Q


Figure 5-2 Wiring example for the FDBACK instruction 


If the 24 VDC control voltage falls below the value required for relay pick-up or if the wire to 
the input connectors breaks, the relays are released and "1" is read back instead of "0". This 
fault is only detected if the F-DQ module output is switched on. 


If one of the two load contacts connected in series fails to open, "0" is read back by the 
module. The fault is detected by comparing this readback value with the setpoint "1" in the 
safety program. This fault is only detected if the control voltage is switched off. 


Note 


SIL3/category 4/PLe requires that there is a signal change at least once a month and that 
the process status is read back. 


SIL2/category 3/PLd requires that there is a signal change at least once a year and that the 
process status is read back. 


If a fault is detected during this function test, replace the F-RQ module. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126





Applications of the F-I/O module 
5.3 Application 2: 1 load, single-pole switch-off 


Digital output module F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A (6ES7136-6RA00-0BF0) 
Manual, 03/2014, A5E33267029-AA 17 


5.3 Application 2: 1 load, single-pole switch-off 


Wiring diagram 


Figure 5-3 Wiring diagram of the F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A to an F-DQ module 


This application allows single-pole switching of one load with a total of 5A with one F-RQ 
module. 


WARNING 


* Always install an external fuse with the following properties to protect the relay contacts
from overload and short-circuits: Fuse, 6 A, operating class gL/gG or C6A miniature circuit 
breaker, rated short-circuit current of 400 A. 


Please note that for applications in accordance with EN 50156-1, the specified rated current 
of the overcurrent protective device must be multiplied by the safety factor 0.6 to rule out 
the error "non-opening of contact elements due to permanent contact welding". 
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Reading back the relay contacts 
In the safety program, always compare the readback value returned by the F-RQ module 
with the control status. In STEP 7 Safety Advanced, you can use the instruction "FDBACK: 
Feedback circuit monitoring" in your safety program (see the SIMATIC Safety - Configuring 
and Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual). 


① F-RQ with integrated FEEDBACK input
② Relay contacts for switching the load
③ Output Q


Figure 5-4 Wiring example for the FDBACK instruction 


If the 24 VDC control voltage falls below the value required for relay pick-up or if the wire to 
the input connectors breaks, the relays are released and "1" is read back instead of "0". This 
fault is only detected if the F-DQ module output is switched on. 


If one of the two load contacts connected in series fails to open, "0" is read back by the 
module. The fault is detected by comparing this readback value with the setpoint "1" in the 
safety program. This fault is only detected if the control voltage is switched off. 


Note 


SIL3/category 4/PLe requires that there is a signal change at least once a month and that 
the process status is read back. 


SIL2/category 3/PLd requires that there is a signal change at least once a year and that the 
process status is read back. 


If a fault is detected during this function test, replace the F-RQ module. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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5.4 Application 3: 1 load, two-pole switch-off with 1 F-RQ module 


Wiring diagram 


Figure 5-5 Wiring diagram for two F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A to one F-DQ module 


This application allows two-pole switching with one F-RQ module of one load with a 
maximum of 2.5A and an SELV/PELV power supply. 


WARNING 


* Always install an external fuse with the following properties to protect the relay contacts
from overload and short-circuits: Fuse, 6 A, operating class gL/gG or C6A miniature circuit 
breaker, rated short-circuit current of 400 A. 


Note that for applications in accordance with EN 50156-1 the specified rated current of the 
overcurrent protective device must be multiplied by a safety factor of 0.6 to rule out the 
error "non-opening of contact elements due to permanent contact welding". 
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Reading back the relay contacts 
In the safety program, always compare the readback value returned by the F-RQ module 
with the control status. In STEP 7 Safety Advanced, you can use the instruction "FDBACK: 
Feedback circuit monitoring" in your safety program (see the SIMATIC Safety - Configuring 
and Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual). 


① F-RQ with integrated FEEDBACK input
② Relay contacts for switching the load
③ Output Q


Figure 5-6 Wiring example for the FDBACK instruction 


If the 24 VDC control voltage falls below the value required for relay pick-up or if the wire to 
the input connectors breaks, the relays are released and "1" is read back instead of "0". This 
fault is only detected if the F-DQ module output is switched on. 


If one of the two load contacts connected in series fails to open, "0" is read back by the 
module. The fault is detected by comparing this readback value with the setpoint "1" in the 
safety program. This fault is only detected if the control voltage is switched off. 


Note 


SIL3/category 4/PLe requires that there is a signal change at least once a month and that 
the process status is read back. 


SIL2/category 3/PLd requires that there is a signal change at least once a year and that the 
process status is read back. 


If a fault is detected during this function test, replace the F-RQ module. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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5.5 Application 4: 1 load, two-pole switch-off with 2 F-RQ modules 


Wiring diagram 


Figure 5-7 Wiring diagram for two F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A to one F-DQ module 


This application allows two-pole switching of one load with a max. of 5A with two F-RQ 
modules. 


WARNING 


* Always install an external fuse with the following properties to protect the relay contacts
from overload and short-circuits: Fuse, 6 A, operating class gL/gG or C6A miniature circuit 
breaker, rated short-circuit current of 400 A. 


Note that for applications in accordance with EN 50156-1 the specified rated current of the 
overcurrent protective device must be multiplied by a safety factor of 0.6 to rule out the 
error "non-opening of contact elements due to permanent contact welding". 
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Reading back the relay contacts 
In the safety program, always compare the readback value returned by the F-RQ module 
with the control status. In STEP 7 Safety Advanced, you can use the instruction "FDBACK: 
Feedback circuit monitoring" in your safety program (see the SIMATIC Safety - Configuring 
and Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual). 


① F-RQ with integrated FEEDBACK input
② Relay contacts for switching the load
③ Output Q


Figure 5-8 Wiring example for the FDBACK instruction 


If the 24 VDC control voltage falls below the value required for relay pick-up or if the wire to 
the input connectors breaks, the relays are released and "1" is read back instead of "0". This 
fault is only detected if the F-DQ module output is switched on. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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If one of the two load contacts connected in series fails to open, "0" is read back by the 
module. The fault is detected by comparing this readback value with the setpoint "1" in the 
safety program. This fault is only detected if the control voltage is switched off. 


Note 


SIL3/category 4/PLe requires that there is a signal change at least once a month and that 
the process status is read back. 


SIL2/category 3/PLd requires that there is a signal change at least once a year and that the 
process status is read back. 


If a fault is detected during this function test, replace the F-RQ module. 


Program example 
For this application, program an FDBACK instruction for each F-RQ module as follows: 
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5.6 Application 5: 2 loads, single-pole switch-off with 2 F-RQ modules 


Wiring diagram 


Figure 5-9 Wiring diagram for two F-RQ 1x24VDC/24..230VAC/5A to one F-DQ module 


This application allows the single-pole switching of two loads with 5A each with two F-RQ 
modules. One power supply is not SELV/PELV. 


WARNING 


* Always install an external fuse with the following properties to protect the relay contacts
from overload and short-circuits: Fuse, 6 A, operating class gL/gG or C6A miniature circuit 
breaker, rated short-circuit current of 400 A. 


Note that for applications in accordance with EN 50156-1 the specified rated current of the 
overcurrent protective device must be multiplied by a safety factor of 0.6 to rule out the 
error "non-opening of contact elements due to permanent contact welding". 
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Reading back the relay contacts 
In the safety program, always compare the readback value returned by the F-RQ module 
with the control status. In STEP 7 Safety Advanced, you can use the instruction "FDBACK: 
Feedback circuit monitoring" in your safety program (see the SIMATIC Safety - Configuring 
and Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual). 


① F-RQ with integrated FEEDBACK input
② Relay contacts for switching the load
③ Output Q


Figure 5-10 Wiring example for the FDBACK instruction 


If the 24 VDC control voltage falls below the value required for relay pick-up or if the wire to 
the input connectors breaks, the relays are released and "1" is read back instead of "0". This 
fault is only detected if the F-DQ module output is switched on. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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If one of the two load contacts connected in series fails to open, "0" is read back by the 
module. The fault is detected by comparing this readback value with the setpoint "1" in the 
safety program. This fault is only detected if the control voltage is switched off. 


Note 


SIL3/category 4/PLe requires that there is a signal change at least once a month and that 
the process status is read back. 


SIL2/category 3/PLd requires that there is a signal change at least once a year and that the 
process status is read back. 


If a fault is detected during this function test, replace the F-RQ module. 


Program example 
For this application, program an FDBACK instruction for each F-RQ module as follows: 
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Status and error display 6
6.1 Status and error display 


LED display 


① DIAG (green/red)
② Channel status (green)


Figure 6-1 LED display 
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Meaning of the LED displays 
The following tables explain the meaning of the status and error displays. 


WARNING 


The DIAG LED and the channel status LED of the output are not designed as safety-related 
LEDs and therefore must not be evaluated for safety-related activities. 


DIAG LED 


Table 6- 1 Meaning of the DIAG LED 


DIAG Meaning 


Off 
Backplane bus supply of the ET 200SP not OK 


Flashing 
Module parameters not set 


On 
Module parameters set and no module diagnostics 


Channel status LED 


Table 6- 2 Meaning of the channel status LED 


Status Meaning 


Off 
Process signal = 0 


On 
Process signal = 1 
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7.1 Technical specifications 


Technical specifications of F-RQ 1×24VDC/24...230VAC/5A 


6ES7136-6RA00-0BF0 
Product type designation F-RQ 1x24VDC/24 ... 230VAC/5A 
General information 
Hardware product version 01 
Firmware version V1.0.0 
Product function 
I&M data Yes; I&M0 to I&M3 
Engineering with 
STEP 7 TIA Portal configurable/integrated as of 
version 


V13 


STEP 7 configurable/integrated as of version V5.5 SP4 and higher 
Installation type/mounting 
Rail mounting possible Yes; standard mounting rail 
Supply voltage 
Type of supply voltage 24 VDC 
Rated value (DC) 24 V; coil voltage 
Low limit of permitted range (DC) 20.4 V 
High limit of permitted range (DC) 28.8 V 
Power 
Power consumption from the backplane bus 100 mW 
Power loss 
Power loss, typ. 1 W 
Address range 
Address space per module 
Input 1 byte 
Digital outputs 
Number of outputs 1 
Voltage induced on current interruption limited to No 
Control of a digital input Yes 
Switching capacity of outputs 
With resistive load, max. 5 A 
With lamp load, max. 25 W 
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6ES7136-6RA00-0BF0 
Switching frequency 
With resistive load, max. 2 Hz 
With inductive load, max. 0.1 Hz; see information in the manual 
With inductive load (to IEC 60947-5-1, DC13), 
max. 


0.1 Hz 


With inductive load (to IEC 60947-5-1, AC15), 
max. 


2 Hz 


Total current of the outputs (per module) 
Horizontal installation 
• Up to 40 ℃, max. 5 A; note derating information in the manual 


• Up to 50 ℃, max. 4 A; note derating information in the manual 


• Up to 60 ℃, max. 3 A; note derating information in the manual 


Vertical installation 
• Up to 50 ℃, max. 3 A; note derating information in the manual 


Relay outputs 
Number of relay outputs 1; 2 NO contacts 
Rated input voltage of relay coil L+ (DC) 24 V 
Current consumption of relays (coil current of all 
relays), max. 


70 mA 


External fuse for relay outputs Yes, 6 A, see information in the manual 
Relay approved acc. to UL 508 Yes; Pilot Duty B300 R300 
Switching capacity of contacts 
• With inductive load, max. See additional description in the manual 


• With resistive load, max. See additional description in the manual 


• Thermal continuous current, max. 5 A 


• Contact rating, min. 1 mA 


• Contact rating after exceeding 300 mA, min. 10 mA 


• Contact rating after exceeding 300 mA, max. 5 A 


• Rated switching voltage (DC) 24 V 


• Rated switching voltage (AC) 230 V 


Length of cable 
Cable length, shielded, max. 500 m; for load contacts 
Cable length unshielded, max. 300 m; for load contacts 
Control cable (input), max. 10 m 
Interrupts/diagnostics/status information 
Diagnostics messages 
Diagnostics Yes, firmware update 
Diagnostics display LED 
RUN LED Yes; green/red DIAG LED 
Channel status display Yes; green LED 
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6ES7136-6RA00-0BF0 
Electrical isolation 
Electrical isolation, channels 
Between channels Yes; only with SELV / PELV 
Between the channels and the backplane bus Yes 
Between the channels and the supply voltage of 
the electronics 


Yes 


Permitted potential difference 
Between channels and backplane bus/supply 
voltage 


250 VAC (reinforced insulation) 


Between backplane bus and supply voltage 60 VAC/75 VDC 
Insulation 
Insulation test voltage 2545 VDC 2 s (routine test) 
Overvoltage category III 
Tested with 
Between channels and backplane bus/supply 
voltage 


2545 VDC 2s (routine test), surge voltage test 
7200 VDC/5 positive and 5 negative pulses  
(type test) 


Between backplane bus and supply voltage 707 VDC (type test) 
Standards, approvals, certificates 
Suitable for safety functions Yes 
Maximum achievable safety class in safety mode 
Performance level according to  
EN ISO 13849-1:2008 


PLe 


Category according to ISO 13849-1:2008 4 
SIL according to IEC 61508:2010 SIL 3 
Low demand (PFD) acc. to SIL2 <1.00E-04, proof test interval 1 year 
Low demand (PFD) acc. to SIL3 <1.00E-05, proof test interval 1 month 
High demand (PFH) acc. to SIL2 <1.00E-08 1/h, proof test interval 1 year 
High demand (PFH) acc. to SIL3 <6.00E-09 1/h, proof test interval 1 month 
Dimensions 
Width 20 mm 
Weights 
Weight, approx. 56 g 
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Supplement to the technical specifications 


Technical specifications 
Relay outputs 
Current consumption of relays (coil current of all relays), min. 20 mA 
Permitted potential difference 


• Between NO contacts 75 VDC / 60 VAC 


Insulation tested 


• Between the NO contacts 707 VDC (type test) 


Derating 


Note 


As the modules are small, you need to monitor the heat build-up between adjacent modules 
if output modules are subject to high loads. A temperature rise in an output module exposed 
to a high load can result in shutdown and reduce plant availability. If the operating voltage > 
25 VDC, the average total current of the modules directly adjacent should not exceed 50%  
of the levels listed in the technical specifications, and the ambient temperature should not 
exceed 50 °C. 


If the ambient temperature exceeds 50 °C, supply voltage L+ must not exceed 25 VDC. 


Dimension drawing 
See ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300) manual 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300
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7.2 Mechanical and climatic ambient conditions 
In contrast to the specifications for mechanical environmental conditions and mechanical 
environmental conditions testing in the "Mechanical and climatic ambient conditions" section 
of the ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) system manual, the 
following applies to this F-module: 


Mechanical ambient conditions 
The following table shows the mechanical ambient conditions in the form of sinusoidal 
vibrations. 


Table 7- 1 Mechanical ambient conditions 


Frequency band ET 200SP with BusAdapter 
BA 2×FC 


ET 200SP with BusAdapter 
BA 2×RJ45/ BA 2xSCRJ 


5 ≤ f ≤ 8.4 Hz 3.5 mm amplitude 
8.4 ≤ f ≤ 150 Hz 1 g constant acceleration 


Tests of mechanical ambient conditions 
The following table provides important information about the type and scope of the tests for 
ambient mechanical conditions. 


Table 7- 2 Tests of mechanical ambient conditions 


Check for ... Test standard Comment 
Vibration Vibration test 


according to 
IEC 60068-2-6 (sinus) 


Type of vibration: Frequency sweeps with a rate of change of 
1 octave/minute. 
• 5 Hz ≤ f ≤ 8.4 Hz, 3.5 mm constant amplitude
• 8.4 Hz ≤ f ≤ 150 Hz, 1 g constant acceleration
Duration of vibration: 10 frequency sweeps per axis at each of three 
vertically aligned axes 


Shock Shock, tested 
according to 
IEC 60068-2-27 


Type of shock: Half sine 
Shock intensity: 150 m/s2 peak value, 11 ms duration 
Direction of shock: 3 shocks in each direction (+/-) at each of three 
vertically aligned axes 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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7.3 Switching capacity and service life of contacts 


Switching capacity and service life of contacts 
You can extend the service life beyond the value indicated in the tables below by installing 
an external protective circuit. 


The tables below show the switching capacity and service life of the contacts. 


Table 7- 3 Switching capacity and service life of contacts with resistive load 


Voltage Current Duty cycles (typ.) 
NO contact 


24 VDC 5.0 A 350000 
3.0 A 500000 
2.0 A 750000 
1.0 A 1800000 
0.5 A 4000000 


230 VAC 5.0 A 100000 
3.0 A 150000 
2.0 A 200000 
1.0 A 400000 
0.5 A 800000 


Table 7- 4 Switching capacity and service life of contacts with inductive load according to 
IEC 947-5-1 DC 13/ AC15 


Voltage Current Duty cycles (typ.) 
NO contact 


24 VDC 1.0 A 100000 
0.5 A 200000 


230 VAC 1.0 A 200000 
0.5 A 350000 


Table 7- 5 B10d values 


AC 750000 
DC 10000000 
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Response times A
A.1 Response times 


Introduction 
The section below shows the response times of the digital output module F-RQ 
1x24VDC/24..230VAC/5A. The response times of digital output module F-RQ 
1x24VDC/24..230VAC/5A are included in the calculation of the F-system response time. 


Definition of response time for fail-safe relay outputs 
The response time defines the interval between controlling by means of a fail-safe digital 
output module until the signal change at the relay output. 


Maximum response time without errors 
The maximum response time for fail-safe relay outputs when there are no errors is equal to: 


Max. response time = 16 ms 


Readback response time 
The readback response time for fail-safe relay outputs is equal to: 


Readback response time = 30 ms 


Maximum response time until error detection 
Max. response time = cycle time of the safety program + max. readback time of the FDBACK 
instruction + max. response time of the F-DQ module + max. response time of the F-RQ 
module + 12.8 ms 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual incluye consignas e indicaciones que hay que tener en cuenta para su propia seguridad, así como 
para evitar daños materiales. Las consignas que afectan a su seguridad personal se destacan mediante un 
triángulo de advertencia, las relativas solamente a daños materiales figuran sin triángulo de advertencia. De 
acuerdo al grado de peligro las advertencias se representan, de mayor a menor peligro, como sigue: 


 PELIGRO 
significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, se producirá la muerte o lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, puede producirse la muerte o lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales 
leves. 


 


 ATENCIÓN 
significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se presentan varios niveles de peligro siempre se utiliza la advertencia del nivel más alto. Si se advierte de 
daños personales con un triángulo de advertencia, también se puede incluir en la misma indicación una 
advertencia de daños materiales. 


Personal calificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
calificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la misma, 
particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su capacitación y 
experiencia, el personal calificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Tenga en cuenta lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Nos hemos cerciorado de que el contenido de la publicación coincide con el hardware y el software en ella 
descritos Sin embargo, como nunca pueden excluirse divergencias, no nos responsabilizamos de la plena 
coincidencia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP. Las funciones que afectan de forma general a ET 200SP se 
encuentran en el manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es).  


Las informaciones del presente manual de producto y del manual de sistema permiten poner 
en marcha el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es
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 Guía de documentación 1 
 


Introducción 
El siguiente apartado indica la documentación adicional que se necesita para el uso de F-
CM AS-i Safety ST. 


Documentación para el sistema de periferia descentralizada ET 200SP con F-CM AS-i Safety ST 


 
Imagen 1-1 Ejemplo de configuración del sistema 


Tabla 1- 1 Documentación para el sistema de periferia descentralizada ET 200SP con F-CM AS-i Safety ST 


N.º Componente Documentación Contenidos más 
importantes 


① Sistema Módulos de seguridad: 
Información de producto: sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/78361093/0/en) 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es) 


• Pasos previos a 
la instalación 


• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en 


servicio 
• Datos técnicos 


Sistema de seguridad: 
Manual de programación y del usuario S7 Distributed Safety 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en) 
Manual de programación y del usuario SIMATIC Safety 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en) 


• Configuración 
• Programación 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/78361093/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en





Guía de documentación  
  


 Módulo Failsafe F‑CM AS‑i Safety ST (3RK7136‑6SC00‑0BC1) 


10 Manual de producto, 02/2014, A5E03957059040A/RS-AA/01 


N.º Componente Documentación Contenidos más 
importantes 


② BaseUnits SIMATIC ET 200 SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521/0/es)  


• Conexión 
• Datos técnicos 


③ Maestro AS-i CM ST Manual de producto Maestro AS-i CM ST para SIMATIC ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/71756485/0/es) 


• Puesta en 
servicio 


• Datos técnicos 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/71756485/0/es
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 Consignas de seguridad 2 
 


Consignas de seguridad importantes 
 


 ADVERTENCIA 


La no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños materiales graves 


Para el funcionamiento en entornos con grado de contaminación 2 
 


 ADVERTENCIA 


La no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños materiales graves 


En caso de uso en atmósferas potencialmente explosivas conforme a Class I, Division 2 o 
Class I, Zone 2, debe montar el equipo dentro de un armario eléctrico o una carcasa. Para 
cumplir la directiva de la UE 94/9 (ATEX95), la carcasa debe satisfacer al menos los 
requisitos de IP54 según EN 60529. 


 


 ADVERTENCIA 


Peligro de explosión; la no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños 
materiales graves 


En un entorno ligeramente inflamable o combustible no deben conectarse cables al equipo 
ni extraerse de él. 


 


 ADVERTENCIA 
Peligro de explosión; la no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños 
materiales graves 


No desconecte el equipo de cables que conduzcan tensión hasta garantizar que en el 
entorno no existen atmósferas potencialmente explosivas. 


 


 ADVERTENCIA 
Peligro de explosión; la no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños 
materiales graves 


La sustitución de componentes puede perjudicar la aptitud para Class I, Division 2 o 
Class I, Zone 2. 


 


 ADVERTENCIA 
Peligro de explosión; la no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños 
materiales graves 


No abra el equipo mientras la tensión de alimentación esté conectada. 
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 ADVERTENCIA 


Conexión solo a muy baja tensión de seguridad con limitación de la tensión de salida a 
máx. 40 V en caso de falla 


Conecte solo la BaseUnit a una fuente de alimentación AS-i que cumpla las condiciones 
indicadas en el apartado "Fuentes de alimentación para AS-Interface". La conexión a una 
tensión superior puede provocar la muerte, lesiones graves y daños materiales 
importantes. 


Por esta razón, a las conexiones de alimentación solo deben aplicarse muy bajas 
tensiones de seguridad (MBTS/SELV) con potencia limitada (Limited Power Source, LPS) 
conforme a IEC 60950-1, EN 60950-1, VDE 0805-1. 


La alimentación del equipo debe ajustarse a NEC Class 2 según el National Electrical 
Code (r) (ANSI/NFPA 70). 


 


 ADVERTENCIA 


La no observancia puede causar la muerte, lesiones graves y daños materiales graves 


Adopte medidas para evitar sobretensiones transitorias de más del 40% de la tensión 
nominal. Esto queda garantizado si los equipos funcionan exclusivamente con fuentes de 
alimentación AS-i que cumplen los requisitos indicados en el apartado "Fuentes de 
alimentación para AS-Interface" del cap. Asignación de bornes (Página 27). Las 
sobretensiones transitorias no deben superar en ningún caso los 119 V. Con ello se 
cumple un requisito de ATEX. 


 


 PRECAUCIÓN 
La no observancia puede causar daños materiales y lesiones 


Este equipo solo es adecuado para el uso en atmósferas conformes a Class I, Zone 2, 
Groups A, B, C, D, y no para el uso en atmósferas potencialmente explosivas. 


 


 ADVERTENCIA 
Manejo solo por parte de operadores con experiencia 


El manejo incorrecto puede provocar daños materiales importantes, lesiones graves o 
incluso la muerte. Los operadores deben estar familiarizados con ASIsafe y el sistema de 
seguridad utilizado, p. ej., SIMATIC, Distributed Safety, SIMATIC Safety Advanced. 


Solo un operador con experiencia debe aprender las secuencias de códigos de 
esclavos AS-i seguros (especificación organizativa).  


 


 PRECAUCIÓN 
La no observancia puede causar daños materiales y lesiones 


Este equipo solo es adecuado para el uso en atmósferas conformes a Class I, Zone 2, 
Group IIC, y no para atmósferas potencialmente explosivas. 
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 ATENCIÓN 


Comprobación de parámetros 


Compruebe si todos los parámetros están ajustados correctamente antes de la aceptación 
final de la instalación. 


 


 ATENCIÓN 


Reacción a fallas con módulos de seguridad 


Si utiliza el módulo en aplicaciones de seguridad crítica, el mecanismo PROFIsafe de la 
pasivación y la reintegración está activado y debe utilizarse. 


Tenga en cuenta las indicaciones sobre pasivación y otras reacciones a fallas de la 
documentación del sistema de periferia descentralizada ET 200SP; ver capítulo Guía de 
documentación (Página 9). 


 


 ATENCIÓN 


Conexión monocanal de esclavos de entrada AS-i seguros 


Los valores de la memoria imagen de proceso de las entradas PROFIsafe tienen un nivel 
de integridad de seguridad SIL 3. 


Si no se utiliza la conexión bicanal en un esclavo de entrada AS-i seguro, la aplicación 
tendrá un nivel de integridad de seguridad máximo SIL 2 o inferior. Esto no puede ser 
detectado por la herramienta de configuración/STEP 7.  


Asegúrese de que se procesen correctamente las señales en la aplicación de seguridad. 
 


 ATENCIÓN 


Comprobación de la operatividad de la instalación en el modo productivo 


Ejecute una prueba de funcionamiento antes de que la instalación pase al modo 
productivo.  
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Nota importante para preservar la seguridad de funcionamiento de la instalación 
 


 Nota 
Newsletter sobre desarrollos y características del producto 


En instalaciones con características de seguridad, el operador debe asegurarse de que se 
cumplan los requisitos especiales de seguridad durante el funcionamiento. Los proveedores 
están obligados al cumplimiento de medidas especiales en lo que respecta al seguimiento 
del producto. De este modo, la empresa Siemens ofrece un newsletter especial sobre 
desarrollos y características del producto que son o pueden ser importantes para el 
funcionamiento de instalaciones atendiendo a aspectos de seguridad. El newsletter le 
mantendrá siempre al día con la información más actual en este terreno. Dado el caso, 
deberá suscribirse al newsletter para poder realizar modificaciones en su instalación. 
Suscríbase al newsletter correspondiente en Internet: 


Internet (https://www.industry.siemens.com/newsletter) 


Seleccione "Service & Support" > "Industry Online Support" > "Automatización" > 
"AS-Interface". Active el tipo de documento "Actual". 


 


Ver también 
Bibliografía (Página 97) 



https://www.industry.siemens.com/newsletter
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 Resumen de productos 3 
3.1 Características de F-CM AS-i Safety ST 


Referencia 
3RK7136-6SC00-0BC1 


Vista del módulo 


 
Imagen 3-1 Vista del módulo F-CM AS-i Safety ST 


Uso del módulo 
El módulo F-CM AS-i Safety ST es un módulo de comunicación para el sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP. 


El módulo F-CM AS-i Safety ST tiene una carcasa de módulo ET 200SP de 20 mm de 
ancho. Para el uso en el ET 200SP se necesita una BaseUnit (BU). El módulo 
F-CM AS-i Safety ST puede insertarse en: 


● BaseUnit tipo C0 


● BaseUnit tipo C1 


El módulo de comunicación de seguridad F-CM AS-i Safety ST añade comunicación de 
seguridad a una red AS-Interface estándar. 


El módulo F-CM AS-i Safety ST lee los estados de entrada de módulos de entrada 
AS-Interface de seguridad y suministra estos estados a una CPU F de seguridad para su 
evaluación posterior. 


En sentido contrario, el módulo F-CM AS-i Safety ST recibe estados de salida seguros de 
una CPU F y los entrega para el control de salidas de seguridad en AS-Interface. 
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El módulo de seguridad F-CM AS-i Safety ST admite aplicaciones de seguridad hasta SIL 3 
según EN 62061 o la categoría de seguridad hasta PL e según EN 13849-1. A través de la 
memoria imagen de proceso cíclica segura se tiene acceso a los valores de entrada y de 
salida de los esclavos AS-i de seguridad. Para el procesamiento seguro se necesita una 
CPU F. 


El módulo F-CM AS-i Safety ST no dispone de funcionalidad de maestro AS-i. Para el 
funcionamiento de la red AS-i se necesita un módulo maestro AS-i CM ST 
(3RK7137-6SA00-0BC1) u otro maestro AS-i conforme con la especificación AS-i V3.0. 


En una estación SIMATIC ET 200SP pueden insertarse varios módulos 
F-CM AS-i Safety ST. En el área de direccionamiento de E/S, un F-CM AS-i Safety ST 
ocupa 16 bytes de entrada y 8 bytes de salida. El número de módulos F-CM AS-i Safety ST 
insertables depende de los siguientes factores: 


● área de direccionamiento máxima del módulo de interfaz (IM) utilizado de ET 200SP; 


● ocupación del área de direccionamiento por otros módulos. 


En una estación SIMATIC ET 200SP con un módulo de interfaz estándar IM 155-6 PN ST y 
un área de direccionamiento máxima de 256 bytes de entrada/256 bytes de salida, es 
posible insertar hasta cinco combinaciones de módulos maestros AS-i CM ST (32 bytes de 
entrada/32 bytes de salida) y módulos F-CM AS-i Safety ST (16 bytes de entrada/8 bytes de 
salida). Si hay otros módulos en la estación ET 200SP, se reducen el área de 
direccionamiento disponible y el número máximo de módulos AS-i. 


En una estación SIMATIC ET 200SP con un módulo de interfaz High 
Feature IM 155-6 PN HF y un área de direccionamiento máxima de 1 440 bytes de 
entrada/1 440 bytes de salida, es posible insertar más módulos. 


Para más información a este respecto, consulte Manual del sistema ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es
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Características  
● Características técnicas 


– Gateway entre PROFIsafe y ASIsafe, sin funcionalidad de maestro 


– Añade comunicación de seguridad (ASIsafe) a una red AS-i estándar 


– Transmisión de valores de E/S digitales de seguridad en la memoria imagen de 
proceso cíclica 


– Vigilancia de hasta 31 esclavos de entrada de seguridad 


– Control de hasta 16 esclavos de salida AS-i de seguridad o grupos de desconexión 


– Alimentación desde la fuente AS-i 


– Posibilidad de utilización de diferentes tipos de interconexión (1oo1 y 1oo2) 


– Retardo a la entrada parametrizable por canales de 0 ms a 150 ms 


– Test de arranque activable por canales 


– Vigilancia de discrepancia configurable por canales 


– Vigilancia de orden de sucesión ajustable por canales 


– Pasivación por canales 


– Prueba de presencia de señal 0 antes de la reintegración 


– 8 indicadores LED para diagnóstico de estado y de falla 


● Funciones admitidas 


– Datos de identificación I&M 


– PROFIsafe V2.4 


– Actualización del firmware 


 


 ATENCIÓN 


Intervalo máximo de test de comprobación 


Si ha transcurrido el intervalo de test de comprobación, el dispositivo debe sustituirse; ver 
"Datos técnicos (Página 87)". 


 


Accesorios 
Con el módulo pueden utilizarse los siguientes componentes: 


● Tiras de rotulación 


● Etiqueta de identificación por referencia 
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Facilidad de mantenimiento 
Las siguientes propiedades facilitan el mantenimiento: 


● Las secuencias de códigos se guardan en el elemento codificador. De este modo no es 
necesario un nuevo aprendizaje de las secuencias de códigos tras la sustitución del 
módulo F-CM AS-i Safety ST. 


● El uso está automatizado en gran parte. Especialmente en lo que se refiere al 
aprendizaje de las secuencias de códigos de los esclavos AS-i seguros. 


● Gracias al sistema de módulos/BaseUnits, el hardware defectuoso se sustituye 
fácilmente. Se retira el módulo defectuoso del rack y se introduce el nuevo. 


Certificaciones 
Para más información sobre las certificaciones, consulte el manual de sistema ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es
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3.2 Estados operativos de F-CM AS-i Safety ST 


3.2.1 Funcionamiento normal 


Autotest en el arranque del dispositivo 
Tras la conexión de la tensión AS-i, el módulo F-CM AS-i Safety ST realiza un autotest 
completo. Todos los LED se encenderán durante aprox. 3 segundos. Excepción: el 
LED "DIAG" es controlado directamente por el bus de fondo de ET 200SP e indica el 
correspondiente estado de comunicación con el sistema ET 200SP. 


Comprobación de la dirección F 
Tras el autotest, el módulo comprueba la dirección F. Si no hay disponible una dirección F 
válida, el LED "DIAG" parpadeará en rojo y deberá asignarse la dirección F; ver capítulo 
"Parámetros F (Página 42)". 


Carga de los parámetros del módulo 
A continuación, el módulo F-CM AS-i Safety ST empieza a leer las secuencias de códigos 
de los esclavos AS-i seguros en el bus AS-i conectado. Paralelamente, el módulo carga sus 
parámetros almacenados en la CPU del PLC. Los parámetros del módulo solo pueden 
cargarse si se aplica la tensión de empleo al módulo de interfaz de ET 200SP y la CPU del 
PLC ha proporcionado los parámetros en el arranque de la estación ET 200SP. 


El LED "Status" parpadeará en verde hasta que los parámetros del módulo se carguen 
completamente, la CPU del PLC pase al estado STOP o la comunicación del PLC quede 
interrumpida. 


Intercambio cíclico de datos de entrada/salida seguros 
Si se ha cargado un juego de parámetros del módulo válido y la CPU del PLC se encuentra 
en el estado "RUN", los datos de entrada/salida seguros se evalúan de acuerdo a la 
parametrización y se intercambian con la CPU del PLC. 


El intercambio de datos se efectúa mediante el protocolo PROFIsafe. 


Durante el intercambio cíclico de datos, el LED "Status" se encenderá en verde. 


Si el módulo F-CM AS-i Safety ST se encuentra en proceso de intercambio cíclico de datos 
directamente después del arranque pero aún no puede detectarse ninguna comunicación en 
el bus AS-i, el módulo F-CM AS-i Safety ST suministra el valor sustitutivo "0" en la imagen 
de las entradas. En este caso, la pasivación sufre un retardo de aprox. 30 s. De este modo, 
la comunicación puede iniciarse en el bus AS-i dentro de esta ventana de tiempo sin 
pasivación. Una vez transcurrida la ventana de tiempo, se efectuará la pasivación de los 
canales de entrada/salida si no se ha establecido la comunicación AS-i. 
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3.2.2 Estados de falla 
 


 Nota 
Estados no considerados como de falla 


El módulo F-CM AS-i Safety ST no considera los siguientes estados como de falla: 
• Esperar prueba de arranque 
• Canal con valor = 0 sin condición de falla, p. ej., con pulsador de parada de emergencia 


presionado 


Otras funciones de diagnóstico pueden leerse mediante registros. 
 


3.2.2.1 Errores de señal de proceso 


Descripción 
Un error de señal de proceso puede tener, entre otras, las siguientes causas: 


● Error de discrepancia en las entradas de un esclavo de entrada AS-i seguro 


● Error de orden de sucesión en las entradas de un esclavo de entrada AS-i seguro 


● Error de la secuencia de códigos en un esclavo de entrada AS-i seguro (p. ej., debido a 
un cruce entre entradas o a un problema de interferencias electromagnéticas) 


● Falla de un esclavo de entrada AS-i seguro 


Los LED indicarán lo siguiente: 


Tabla 3- 1 Indicaciones en LED en caso de error de discrepancia o error de orden de sucesión 


LED Indicación 
"Status" 


 
Verde encendido 


"Error"  
Apagado 


"CFG"  
Apagado 


"PSF" 
 


Rojo parpadeante 
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Tabla 3- 2 Indicaciones en LED en caso de errores de la secuencia de códigos (p. ej., debido a 
cruce o falla de esclavo) 


LED Indicación 
"Status" 


 
Verde encendido 


"Error"  
Apagado 


"CFG" 
 


Rojo parpadeante 


"PSF" 
 


Rojo parpadeante 


En caso de error de señal de proceso, el módulo F-CM AS-i Safety ST permanece en 
proceso de intercambio cíclico de datos. La comunicación con el módulo 
F-CM AS-i Safety ST solo es posible para, p. ej., leer información de diagnóstico adicional 
mediante registros. Se procesa el valor sustitutivo "0" solo en el esclavo de entrada seguro 
afectado y se lleva a cabo la pasivación del canal. Tras la eliminación de la causa de la falla 
será posible la reintegración del canal mediante el programa de seguridad de la CPU. 


El LED "PSF" se apaga tras la reintegración de todos los canales. 
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3.2.2.2 Error de parametrización 


Descripción 
En caso de datos de configuración no admisibles, no se inicia el intercambio cíclico de 
datos. 


Los LED indicarán lo siguiente: 


Tabla 3- 3 Indicaciones en LED en caso de errores de parametrización 


LED Indicación 
"Status" 


 
Verde parpadeante 


"Error"  
Apagado 


"CFG"  
Apagado 


"PSF" 
 


Rojo parpadeante 


1. Compruebe la configuración de hardware en STEP 7. 


2. Realice una compilación. 


3. Cargue los datos de configuración en la CPU del PLC. 
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3.2.2.3 Falla de dispositivo 


Descripción 
Una falla de dispositivo puede tener, entre otras, las siguientes causas: 


● Errores esporádicos de procesamiento de datos (p. ej., problema de CEM) 


● Un problema de contacto con el bus de fondo 


● Un elemento codificador defectuoso en la BaseUnit 


● Una actualización de firmware con errores 


Los LED indicarán lo siguiente: 


Tabla 3- 4 Indicaciones en LED en caso de fallas de dispositivo 


LED Indicación 
"Status"  


Apagado 


"Error" 
 


Rojo parpadeante 


"CFG"  
Apagado 


"PSF"  
Apagado 


Con una falla de dispositivo de este tipo, la comunicación con el módulo 
F-CM AS-i Safety ST es posible para, p. ej., leer información de diagnóstico adicional 
mediante registros. Se procesa el valor sustitutivo "0" en entradas y salidas y se lleva a cabo 
la pasivación de todos los canales. 


● Asegúrese de que la estación está puesta a tierra correctamente. 


● Compruebe si el elemento codificador está disponible o sustitúyalo si es necesario. 


● Inserte, sin inclinarlo; el módulo en la BaseUnit. 


Desconecte el módulo. Si la falla persiste tras la conexión y no se localiza ninguna causa 
externa, el módulo debe sustituirse. 
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3.2.2.4 Falla grave de dispositivo 


Descripción 
Una falla grave de dispositivo puede tener, entre otras, las siguientes causas: 


● Fallas en la electrónica 


● Exceso de temperatura 


● Sobretensión 


Los LED indicarán lo siguiente: 


Tabla 3- 5 Indicaciones en LED en caso de falla grave de dispositivo 


LED Indicación 
"Status"  


Apagado 


"Error" 
 


Rojo encendido 


"CFG" 
 


Rojo encendido 


"PSF" 
 


Rojo encendido 


En caso de producirse una falla grave de dispositivo, no es posible la comunicación con el 
módulo F-CM AS-i Safety ST (p. ej., lectura de registros). Se procesa el valor sustitutivo "0" 
en entradas y salidas y se lleva a cabo la pasivación de todos los canales. 


1. Desconecte el módulo. 


2. Espere a que se enfríe en caso necesario. 


3. Vuelva a conectar el dispositivo. 


4. Si la falla persiste tras la conexión, el módulo debe sustituirse. 
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3.2.3 Actualización del firmware 


Realizar una actualización del firmware 
Encontrará información sobre la realización de una actualización del firmware en el manual 
del sistema ET 200SP. 


 


 Nota 
Registro de la versión de firmware 


Tras actualizar el firmware, documente la versión de firmware actual sobre la carcasa del 
módulo F-CM AS-i Safety ST. 


 


 Nota 
Requisitos para la actualización de firmware 


Ejecute siempre la actualización de firmware de F-CM AS-i Safety ST en un bastidor 
ET 200SP independiente. Asegúrese de que en el bastidor ET 200SP no haya más módulos 
aparte del Interface Modul (IM), el F-CM AS-i Safety ST y el módulo de servidor final. 


 


 ATENCIÓN 


Comprobación de compatibilidad de la versión del firmware con F 


Antes de implementar una nueva versión de firmware, asegúrese de comprobar si su uso 
está permitido en el módulo correspondiente. 


En los anexos del certificado de SIMATIC Safety se indica qué versión de firmware está 
permitida. 


 


Ver también: 


Certificado (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49368678/134200) 


Tratamiento de dirección F y secuencias de códigos 
 


 Nota 
Almacenamiento de la dirección F en el elemento codificador 


Al efectuarse una actualización de firmware, se conserva la dirección F que está guardada 
en el elemento codificador. Tenga en cuenta las indicaciones de la descripción de la versión 
de firmware. 


 


 Nota 
Almacenamiento de secuencias de códigos en el elemento codificador 


Al efectuarse una actualización de firmware, se conservan las secuencias de códigos 
ASIsafe que están guardadas en el elemento codificador. Tenga en cuenta las indicaciones 
de la descripción de la versión de firmware. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49368678/134200
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Comportamiento de los LED durante la actualización del firmware 
Durante la actualización del firmware, los LED muestran el siguiente comportamiento: 


● El LED "DIAG" parpadea en rojo. 


● El LED "ADDR" parpadea en verde. 


● El LED "PWR" se enciende en verde. 


● Los demás LED están apagados. 


 


 Nota 
Tensión de alimentación durante la actualización del firmware 


La tensión AS-i y la tensión de alimentación de la estación ET 200SP no deben 
desconectarse durante una actualización del firmware. 


 


Comportamiento de los LED tras concluir una actualización del firmware correctamente 
Tras actualizarse correctamente el firmware, el módulo efectúa un reinicio. No es necesario 
desconectar la alimentación. 


Tras el reinicio, los LED indican el estado de F-CM AS-i Safety ST, al igual que después de 
un arranque del dispositivo. 


Comportamiento de los LED en caso de error durante la actualización del firmware 
En caso de error durante la actualización de firmware, se producirá una falla de dispositivo 
(ver capítulo (Página 20)). Los LED adoptarán el siguiente estado: 


● El LED "DIAG" parpadea en rojo. 


● El LED "Error" parpadea en rojo. 


● El LED "PWR" se enciende en verde. 


● Los demás LED están apagados. 


En ese caso, desconecte la alimentación del bus AS-i y vuelva a conectarla, repitiendo 
después la actualización de firmware. 
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 Conexión 4 
4.1 Asignación de bornes 


Requisitos 
Para la conexión se necesita una BaseUnit: 


● Tipo C1 (BaseUnit de color oscuro, p. ej., referencia 6ES7193-6BP20-0BC1) 


● Tipo C0 (BaseUnit de color claro, p. ej., referencia 6ES7193-6BP20-0DC0) 


Tenga en cuenta que, dentro de un grupo de BaseUnits para AS-i compuesto de BaseUnits 
de colores claros y oscuros, solo deben combinarse módulos maestros AS-i CM ST y 
módulos F-CM AS-i Safety ST. Otros tipos de módulos de ET 200SP deben estar siempre 
separados mediante BaseUnits de color claro del grupo de BaseUnits para AS-i. 


 


 ADVERTENCIA 
Conexión de la BaseUnit solo a muy baja tensión de seguridad con limitación de la tensión 
de salida a máx. 40 V en caso de falla 


Conecte solo la BaseUnit a una fuente de alimentación AS-i que cumpla las condiciones 
indicadas en el apartado "Fuentes de alimentación para AS-Interface". La conexión a una 
tensión superior puede provocar la muerte, lesiones graves y daños materiales 
importantes. 


 


Variantes 


Utilización con BaseUnit de color claro tipo C0 


Si el módulo F-CM AS-i Safety ST se conecta a una red AS-i cuyo maestro AS-i se 
encuentra fuera de la estación ET 200SP, utilice la BaseUnit de color claro tipo C0. 


Si el maestro AS-i se encuentra dentro de la estación ET 200SP, también puede utilizar la 
BaseUnit de color claro. Sin embargo, deben emplearse explícitamente los bornes de 
conexión para el cableado con la red AS-i. 


La BaseUnit de color claro tipo C0 no dispone de conexión interna con el módulo insertado a 
la izquierda. 
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Utilización con BaseUnit de color oscuro tipo C1 


Si utiliza en la misma red AS-i una combinación de módulos maestros AS-i CM ST y 
módulos F-CM AS-i Safety ST, utilice la BaseUnit de color oscuro. Inserte el módulo 
maestro AS-i CM ST en una BaseUnit de color claro tipo C0. A la derecha, inserte el módulo 
F-CM AS-i Safety ST en una BaseUnit de color oscuro tipo C1. 


En este caso, conecte la red AS-i a la BaseUnit de color claro. La BaseUnit de color oscuro 
no debe conectarse a la red AS-i, ya que la conexión se efectúa automáticamente a través 
del grupo de BaseUnits. 


A diferencia de otros tipos de BaseUnit, en las BaseUnits tipo C0 y tipo C1, las barras de 
potencia P1 y P2 están aislados eléctricamente de los bornes de conexión frontales 1L/2L 
(ASI+) y 1N/2N (ASI-). La conexión eléctrica se efectúa a través del módulo 
maestro AS-i CM ST o módulo F-CM AS-i Safety ST insertado. 


La tensión AS-i conectada a la BaseUnit de color claro tipo C0 se aplica a las barras de 
potencia a través del módulo maestro AS-i CM ST insertado. Las barras de potencia del 
grupo de BaseUnits tienen conexión pasante. El módulo F-CM AS-i Safety ST se alimenta 
con la tensión AS-i con las barras potencia de la BaseUnit de color oscuro tipo C1. No está 
permitido transmitir la tensión AS-i desde los bornes de conexión frontales 1L/2L (ASI+) y 
1N/2N (ASI-) de la BaseUnit de color oscuro, ya que una toma de corriente de este tipo 
puede provocar una sobrecarga en los módulos. 


En caso de que desee mantener la alimentación del módulo F-CM AS-i Safety ST si se retira 
el módulo maestro AS-i CM ST de la BaseUnit de color claro, puede establecer mediante 
cableado una conexión externa de los bornes de conexión 1L/2L (ASI+) y 1N/2N (ASI-) 
entre la BaseUnit de color claro tipo C0 y la BaseUnit de color oscuro tipo C1. 


Agrupación de una BaseUnit de color claro tipo C0 con varias BaseUnits de color oscuro 
tipo C1 


Generalmente, es suficiente con utilizar un único módulo F-CM AS-i Safety ST en una 
red AS-i. Si en una red AS-i se utilizan varios módulos F-CM AS-i Safety ST mediante 
BaseUnits de color oscuro tipo C1 alineadas, deberá establecer mediante cableado una 
conexión externa de los bornes de conexión 1L/2L (ASI+) y 1N/2N (ASI-) entre la BaseUnit 
de color claro tipo C0 y una BaseUnit de color oscuro tipo C1. De este modo se evita la 
sobrecarga de los módulos. No está permitida la toma de corriente de la BaseUnit de color 
oscuro. Para más información al respecto, consulte el apartado "Utilización con BaseUnit de 
color oscuro tipo C1". 
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Asignación general de las conexiones 


Tabla 4- 1 Asignación de conexiones de F-CM AS-i Safety ST 


Borne Asignación Explicación 
1 TEACH1 Conexión del pulsador "TEACH" (opcional) 


Ver capítulo Secuencias de códigos (Página 69). 2 TEACH2 
3 RES Reservado 
4 RES Reservado 
5 RES Reservado 
6 RES Reservado 
1L, 2L1) ASI+ BaseUnit de color oscuro tipo C1: conexión opcional del cable AS-i, polaridad positiva 


BaseUnit de color claro tipo C0: Conexión del cable AS-i, polaridad positiva 
1N, 2N 1) ASI- BaseUnit de color oscuro tipo C1: conexión opcional del cable AS-i, polaridad negativa 


BaseUnit de color claro tipo C0: conexión del cable AS-i, polaridad negativa  
 1) Los bornes tienen una conexión pasante en la BaseUnit. 


Conexión de un pulsador externo "TEACH" 
En los bornes "TEACH1" y "TEACH2" del módulo F-CM AS-i Safety ST puede conectarse 
un pulsador "TEACH". El pulsador "TEACH" permite la incorporación de las secuencias de 
códigos de los esclavos de entrada AS-i seguros conectados. Esta función se inicia 
cerrando el contacto del pulsador en los bornes "TEACH1" y "TEACH2". 


La longitud máxima del cable entre el borne y el pulsador "TEACH" es de 0,5 m. 


Utilice dos cables paralelos para la conexión del pulsador (no incluidos en el volumen de 
suministro). 


Reglas adicionales y normas de funcionamiento de ET 200SP con módulos de seguridad 
Tenga en cuenta además las indicaciones del capítulo "Conexión" de los siguientes 
documentos: 


● Manual Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es) 


● Información de producto: sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/78361093) 


Las condiciones indicadas en el capítulo "Conexión" para la conexión de sensores y 
actuadores a los módulos de ET 200SP también son válidas en general para la conexión de 
sensores y actuadores a los esclavos y módulos de la red AS-i. 


Asimismo, se aplican las indicaciones de la documentación de los componentes AS-i. 


Asegúrese de que todos los componentes de la red AS-i se conecten de modo que la 
tensión quede limitada a un máximo de 40 V en los módulos AS-i de seguridad. 


Los módulos maestros AS-i CM ST y módulos F-CM AS-i Safety ST de ET 200SP disponen 
internamente de un aislamiento galvánico seguro respecto al bus de fondo de ET 200SP. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/78361093
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Fuentes de alimentación para AS-Interface 
Una fuente de alimentación conectada debe tener las siguientes propiedades: 


● Tensión nominal de salida 30 V DC (AS-Interface Standard) o 24 V DC (AS-i Power24V) 


● Estándar PELV/SELV (MBTP/MBTS: muy baja tensión de protección/seguridad) 


● Ondulación residual < 250 mVpp 


● Límite de la tensión de salida a un máximo de 40 V en caso de falla (también con 
segunda falla) 


Las fuentes de alimentación de Siemens para AS-Interface cumplen estos requisitos. Para 
más información, consulte las instrucciones de servicio de la fuente de alimentación. 


Utilice una fuente de alimentación AS-Interface con desacoplamiento de datos integrado o 
una combinación de fuente de alimentación (que cumpla los requisitos antes mencionados) 
y módulo de desacoplamiento de datos.  


Si se utiliza AS-i Power24V, a causa de la reducción de tensión existen restricciones en la 
longitud de los cables (cable AS-i máx. 50 m) y en la compatibilidad de los componentes 
AS-i y los sensores/actuadores conectados. 


Otras indicaciones: 


● Manual de sistema de AS-Interface 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/26250840/0/en) 


● FAQ "Compatibilidad para AS-i Power24V" 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20025980/133000) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/26250840/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20025980/133000
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4.2 Esquema de principio 


Esquema de principio 


 
Imagen 4-1 Esquema de principio de F-CM AS-i Safety ST 


Conexión con barras de potencia 
Requisitos:  


● Hay conectada una fuente de alimentación AS-i en la BaseUnit de color claro tipo C0 del 
grupo de BaseUnits. 


● Hay un módulo maestro AS-i CM ST insertado en la BaseUnit de color claro. 


Si inserta un módulo F-CM AS-i Safety ST en una BaseUnit de color oscuro tipo C1, este 
recibirá automáticamente el suministro de tensión AS-i a través de las barras de potencia. 


No está permitido transmitir la tensión AS-i desde los bornes de conexión frontales 1L/2L 
(ASI+) y 1N/2N (ASI-) de la BaseUnit de color oscuro, ya que una toma de corriente de este 
tipo puede provocar una sobrecarga en los módulos. 


Tenga en cuenta las indicaciones adicionales del capítulo Asignación de bornes 
(Página 27). 
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 Configuración 5 
5.1 Requisitos 


Configuración 
La estación ET 200SP y el módulo F-CM AS-i Safety ST incorporado se configuran y 
parametrizan con STEP 7. 


Actualmente no se contempla la configuración a través de un archivo GSD, ya que el 
procedimiento de configuración con GSD no permite una parametrización de seguridad. 


 


 Nota 
F-CM AS-i Safety ST en el catálogo de hardware de STEP 7 


Si el módulo F-CM AS-i Safety ST no está incluido en el catálogo de hardware de STEP 7 , 
se necesita un "Hardware Support Package". Este HSP puede adquirirse en Internet a 
través de la correspondiente función de STEP 7. 


 


Configuración de F-CM AS-i Safety ST 
 
Software de configuración Requisitos Información sobre la instalación 
STEP 7  (classic) a partir de V5.5 SP4 
con Distributed Safety 


_ Ayuda en pantalla de STEP 7 


STEP 7 (classic) a partir de V5.5 SP3 
HF4 con Distributed Safety 


Hardware Support Package HSP 20931) 
Internet 
(http://support.automation.siemens.com/W
W/view/es/23183356) 


 1) Descarga opcional si no está incluido en el catálogo de hardware 


Tenga en cuenta la ayuda online de STEP 7. 


S7 F-Configuration Pack se encuentra en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/15208817). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/23183356

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/23183356

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/15208817
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Procedimiento 
1. Ajuste los parámetros del módulo F-CM AS-i Safety ST conforme a su aplicación de 


seguridad. 


2. Configure el maestro AS-i de modo que incluya todos los esclavos AS-i en la 
comunicación (incluidas las direcciones de control de las salidas AS-i seguras que están 
activadas en el módulo F-CM AS-i Safety ST). 


3. Cargue la configuración hardware en la CPU del PLC. 


4. Asigne la dirección F correspondiente al módulo F-CM AS-i Safety ST. 


5. Inicie el aprendizaje y la incorporación de las secuencias de códigos de los esclavos de 
entrada AS-i seguros. 


6. Cree el programa de seguridad en la CPU F. 


7. Compruebe la aplicación. 


Encontrará información sobre estos pasos en los siguientes apartados y en los manuales de 
los dispositivos utilizados. 


 


 ADVERTENCIA 
Tener en cuenta las instrucciones de los manuales de programación y de manejo 


Tenga en cuenta las instrucciones de los manuales: 
• Manual de programación y del usuario SIMATIC Safety: programación y configuración 


(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en) 
• Manual de programación y del usuario S7 Distributed Safety 


(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en) 


La no observancia de las instrucciones puede causar la muerte, lesiones graves y daños 
materiales importantes. 


 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en
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5.2 Comunicación de seguridad con AS-Interface 


5.2.1 Principio de funcionamiento de las secuencias de códigos de esclavos AS-i 
seguros 


Para la implementación de la comunicación de seguridad, cada esclavo de entrada AS-i 
seguro envía una secuencia de códigos a través del bus AS-i. Para que no se confundan los 
esclavos de entrada AS-i en un bus AS-i, cada esclavo de entrada AS-i envía una secuencia 
de códigos diferente. Las secuencias de códigos están guardadas de forma fija en el 
esclavo de entrada AS-i. 


El módulo F-CM AS-i Safety ST comprueba si es correcto el contenido de los datos de cada 
secuencia de códigos. En función del resultado de la evaluación, el módulo define la imagen 
segura de las entradas. 


En la primera puesta en marcha, el módulo F-CM AS-i Safety ST debe aprender las 
secuencias de códigos de todos los esclavos de entrada AS-i seguros disponibles en el 
bus AS-i e incorporarlas a la memoria no volátil. El módulo detecta los esclavos para los que 
está activada la vigilancia de entrada y también los demás esclavos de entrada seguros.  


Tras la sustitución de un esclavo de entrada AS-i seguro, será necesario aprender y guardar 
la nueva secuencia de códigos. 


Si la secuencia de códigos de un esclavo de entrada AS-i seguro no está guardada o no se 
corresponde con la secuencia de códigos guardada, el canal de entrada se pasiviza y se le 
asigna el valor sustitutivo "0". 


Cuando el módulo F-CM AS-i Safety ST detecta una nueva secuencia de códigos, la 
aprende automáticamente. Confirme la incorporación de las secuencias de códigos a la 
memoria para que el componente AS-i no pueda modificarse de forma no autorizada. 


5.2.2 Principio de funcionamiento de las salidas AS-i seguras 
La comunicación de seguridad para salidas AS-i seguras utiliza asimismo secuencias de 
códigos que, no obstante, son diferentes de las de los esclavos de entrada AS-i seguros en 
su estructura de datos. Las secuencias de códigos para salidas AS-i seguras no deben 
aprenderse ni incorporarse. 


Para el funcionamiento de una salida AS-i segura, se necesitan los siguientes componentes: 


● una unidad de control; 


● una unidad de evaluación. 
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Unidad de control 
La unidad de control emite comandos de control de seguridad CON o DES al bus AS-i. La 
unidad de control se encuentra en el módulo F-CM AS-i Safety ST y asume una posición 
activa en la comunicación. Actúa como un esclavo AS-i y tiene una dirección AS-i a la que 
debe tener acceso el maestro AS-i. Los valores de los datos de salida del maestro AS-i no 
son aquí relevantes. El módulo F-CM AS-i Safety ST añade los datos de control de 
seguridad a los datos de comunicación.  


Además del estado DES, una unidad de control puede controlar hasta cuatro estados de 
conmutación de salida diferentes conforme a la especificación: F-OUT 1, F-OUT 2, F-OUT 3 
y F-OUT 4. No obstante, el módulo F-CM AS-i Safety ST solo pone a disposición el estado 
de conmutación de salida F-OUT 1, es decir, se controlan los estados CON y DES. 


Además de los estados de conmutación, una unidad de control puede emitir dos señales 
auxiliares diferentes: AUX1 y AUX2. Estas señales auxiliares pueden utilizarse para la 
confirmación de fallas en la unidad de evaluación. Por motivos técnicos, las señales AUX1 y 
AUX2 se representan en la imagen de proceso segura de las salidas. No obstante, las 
señales auxiliares no son señales de seguridad. En caso de control por parte del programa 
de seguridad, el módulo F-CM AS-i Safety ST envía al bus AS-i una secuencia de cada una 
de las dos señales auxiliares consecutivamente. En el módulo F-CM AS-i Safety ST pueden 
activarse hasta 16 unidades de control diferentes. Las unidades de control se administran 
en el módulo F-CM AS-i Safety ST como grupos de conexión 0 a 15. 


Si desea utilizar más de 16 unidades de control diferentes, puede insertar dos módulos 
F-CM AS-i Safety ST en la estación ET 200SP. 


En relación con la configuración del bus, consulte el capítulo Configuración de bus AS-i con 
varios módulos F-CM AS-i Safety ST (Página 38). 


 


 ATENCIÓN 


Univocidad de la dirección AS-i en el bus AS-i 


Compruebe cuidadosamente las direcciones AS-i para el control de las salidas AS-i 
seguras. Asegúrese de que la dirección AS-i ajustada solo exista una vez en el bus AS-i, 
especialmente si se utilizan varios dispositivos que pueden controlar salidas AS-i seguras 
en el mismo bus AS-i. Si esto no se tiene en cuenta, no estará garantizada la desconexión 
segura de un módulo de salida seguro. 
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Unidad de evaluación 
La unidad de evaluación lee los comandos de control de seguridad CON o DES en el 
bus AS-i y transmite los comandos de conmutación correspondientes, p. ej., a contactos de 
maniobra. En caso de falla (p. ej., falla de comunicación en el bus AS-i), la unidad de 
evaluación se desconecta. La unidad de evaluación se encuentra en el módulo de 
salida AS-i seguro en el que, p. ej., están conectadas las bobinas de contactores de 
accionamiento. La unidad de evaluación se comporta de forma pasiva en la 
comunicación AS-i. El maestro no detecta la unidad de evaluación y no la llama. La unidad 
de evaluación vigila la comunicación de la dirección AS-i de la unidad de control y reacciona 
a las señales de control de seguridad existentes. 


En la unidad de evaluación se ajusta la dirección AS-i (ver apartado "Unidad de control") 
que debe vigilar. 


Es posible ajustar varias unidades de evaluación con la misma dirección, de forma que una 
unidad de control podrá controlar simultáneamente varios módulos de salida seguros. 


 


 ATENCIÓN 


Tiempo de ciclo de bus con salidas AS-i seguras 


Una unidad de evaluación requiere un tiempo de ciclo de bus AS-i mínimo. Asegúrese de 
que haya al menos 5 direcciones AS-i en el bus AS-i; en caso contrario, la unidad de 
evaluación pasará a estado de falla. Al utilizar esclavos A/B, debe haber al menos 5 
direcciones AS-i numéricas diferentes, es decir, una combinación de las direcciones de 
esclavo 1A y 1B cuenta como 1 dirección numérica. 


El módulo F-CM AS-i Safety ST no incorpora ninguna vigilancia de esta regla de 
configuración. 
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5.3 Configuración de bus AS-i con varios módulos F-CM AS-i Safety ST 
El módulo F-CM AS-i Safety ST genera una carga de bus física adicional en el cable AS-i. 


Para evitar fallas debido al nivel demasiado bajo de las señales de comunicación en el 
cable AS-i, la carga de bus total en el cable AS-i no debe superar un valor máximo. 


Para calcular la carga de bus física en el cable AS-i, se aplican las siguientes reglas: 


 
Tipo de dispositivo Valor de carga de bus 
Esclavo con dirección A/B 0,5  
Esclavo con dirección estándar 1,0  
Módulo F-CM AS-i Safety ST 2,5  
--------------------------------------------------------------------------------------  
Valor máximo como suma de todos los 
dispositivos 


35,0  


--------------------------------------------------------------------------------------  


Calcule la carga de bus total sumando los valores de carga de bus de los componentes 
conectados al cable AS-i. Los componentes de sistema estándar maestro AS-i y fuente de 
alimentación AS-i no deben considerarse adicionalmente en el cálculo de la carga de bus. 


La carga de bus máxima no debe superar el valor 35 para evitar fallas. 


El valor de carga de bus del módulo F-CM AS-i Safety ST no varía si en este se activan 
grupos de conexión para el control de salidas seguras, es decir, las direcciones AS-i 
generadas internamente no influyen en el valor de carga de bus. 


Si conecta componentes adicionales (p. ej., un sistema de seguridad modular MSS 3RK3) al 
cable AS-i, deberá considerar los valores de carga de bus de estos componentes. Para más 
información, consulte el manual correspondiente. 


El uso de un repetidor da lugar a varios segmentos de cable para los que la carga de bus 
puede calcularse por separado. 


De la tabla se desprenden los siguientes ejemplos de configuración: 


En una red AS-Interface totalmente poblada (con 31 esclavos con dirección estándar), 
puede instalarse 1 módulo F-CM AS-i Safety ST. 


En una red AS-Interface con 30 esclavos con dirección estándar, pueden instalarse hasta 
2 módulos F-CM AS-i Safety ST. 
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 Parametrización/ajuste del área de direccionamiento 6 
6.1 Parámetros 


Lista de parámetros 


Tabla 6- 1 Parámetros F 


Parámetros Rango admitido Predefinido Reparametrización 
en RUN 


Rango efectivo 


Tiempo de vigilancia_F 
(ms) 


1 … 65 534 ms 150 ms No F-CM AS-i Safety ST 


Dirección_origen_F 1 … 65534 Asignado por sistema F No F-CM AS-i Safety ST 
Dirección_destino_F 1 … 65534 - No F-CM AS-i Safety ST 


Encontrará información sobre los parámetros F y la asignación de la dirección F en los 
manuales de programación y de manejo: 


● SIMATIC Safety: configuración y programación 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en). 


● S7 Distributed Safety 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en) 


Tabla 6- 2 Grupo de potencial/red AS-i 


Parámetros Valor Predefinido Reparametrización 
en RUN 


Rango efectivo 


BaseUnit con entrada de 
alimentación AS-i 


Grupo de potencial:  
Se utiliza la red AS-i del 
módulo de la izquierda 
(BaseUnit de color 
oscuro) 
Nuevo grupo de 
potencial: 
Nueva red AS-i 
(BaseUnit de color claro) 


Se utiliza la red AS-i 
del módulo de la 
izquierda (BaseUnit 
de color oscuro) 


No F-CM AS-i Safety ST 


 


Tabla 6- 3 Parámetro de módulo: comportamiento tras fallas de canal 


Parámetros Valor Predefinido Reparametrizació
n en RUN 


Rango efectivo 


Comportamiento tras fallas 
de canal 


Pasivación del canal 
(el ajuste no puede 
modificarse) 


Pasivación del canal - F-CM AS-i Safety ST 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en
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Entradas seguras 


Se vigilan hasta 31 esclavos de entrada AS-i seguros. Abra los ajustes para cada 
dirección AS-i necesaria. Active la vigilancia de entrada y ajuste los parámetros. 


Tabla 6- 4 Parámetro de módulo: entradas seguras, direcciones AS-i 1 a 31 


Parámetros Valor Predefinido Reparametrización 
en RUN 


Rango efectivo 


Activar vigilancia de 
entrada 


• Deshabilitar 
• Habilitar 


Deshabilitar No Si este parámetro no 
está activado, no 


pueden efectuarse los 
siguientes ajustes. 


Dirección E Campo de salida, el 
valor se calcula 


automáticamente  


- No Canal/esclavo de 
entrada AS-i seguro 


Retardo a la entrada (ms) 0 ms, 
50 ms … 150 ms1) 


0 ms No Canal/esclavo de 
entrada AS-i seguro 


Evaluación de los sensores • Evaluación 1oo1 
(1 de 1) 


• Evaluación 1oo2 
(1 de 2) 
equivalente 


Evaluación 1oo2 (1 
de 2) 


No Canal/esclavo de 
entrada AS-i seguro 


Test de arranque • Deshabilitar 
• Habilitar 


Deshabilitar No Canal/esclavo de 
entrada AS-i seguro 


Vigilancia de discrepancia • Deshabilitar 
• Habilitar 


• "Bloquear" con 
evaluación 1oo1 
(1 de 1) 


• "Habilitar" con 
evaluación 1oo2 
(1 de 2) 


No Canal/esclavo de 
entrada AS-i seguro 


Comportamiento en caso 
de discrepancia 


Suministrar valor "0"2) Suministrar valor "0" - Canal/esclavo de 
entrada AS-i seguro 


Tiempo de discrepancia 
infinito 


• Deshabilitar 
• Habilitar 


Deshabilitar No Canal/esclavo de 
entrada AS-i seguro 


Tiempo de discrepancia 
(ms) 


0 ms … 60 000 ms 500 ms No Canal/esclavo de 
entrada AS-i seguro 
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Parámetros Valor Predefinido Reparametrización 
en RUN 


Rango efectivo 


Vigilancia de orden de 
sucesión 


• Desactivada 
• Ascendente 


(entrada 1 antes 
de entrada 2 en 
estado HIGH) 


• Descendente 
(entrada 2 antes 
de entrada 1 en 
estado HIGH) 


Desactivada No Canal/esclavo de 
entrada AS-i seguro 


Reintegración tras error de 
discrepancia 


Se requiere prueba 
de señal 0 en ambos 
canales2) 


Se requiere prueba 
de señal 0 en ambos 
canales 


- F-CM AS-i Safety ST 


 1) En incrementos de 10 ms 
2) El ajuste no puede modificarse. 


Salidas seguras 


Pueden activarse hasta 16 grupos de conexión AS-i seguros. Abra los ajustes para cada 
grupo de conexión necesario. Active el control de salida y ajuste la dirección AS-i 
correspondiente. 


Tabla 6- 5 Salidas seguras: grupos de conexión 0 a 15 


Parámetros Valor Predefinido Reparametrización 
en RUN 


Rango efectivo 


Activar control de salida • Deshabilitar 
• Habilitar 


Deshabilitar No Si este parámetro no 
está activado, no 
pueden efectuarse los 
siguientes ajustes. 


Dirección AS-i 1 … 31  No Canal/esclavo de 
salida AS-i seguro 


Dirección AS-i salida lógica Campo de salida, el 
valor se calcula 


automáticamente 


- No Canal/esclavo de 
salida AS-i seguro 


Dirección AS-i confirmación 
de falla 


Campo de salida, el 
valor se calcula 


automáticamente 


- No Canal/esclavo de 
salida AS-i seguro 


Para más información, consulte los manuales de programación y de manejo: 


● SIMATIC Safety: configuración y programación 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en) 


● S7 Distributed Safety 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en
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6.2 Explicación de los parámetros 


6.2.1 Parámetros F 


Dirección_origen_F 
La dirección_origen_F es la dirección básica PROFIsafe de la CPU correspondiente. La 
dirección_origen_F indica la relación de origen. La dirección_origen_F se asigna 
automáticamente. De este modo se evita una parametrización errónea. Asegúrese de que la 
dirección_origen_F sea unívoca en toda la red. 


Dirección_destino_F 
La dirección_destino_F identifica la periferia F de forma unívoca.  


Asegúrese de que la dirección_destino_F sea unívoca en toda la red.  


Al ubicar la periferia F en HW Config, la dirección_destino_F se asigna automáticamente de 
forma que sea unívoca en toda la estación. De este modo se evita una parametrización 
errónea. 


La comprobación en toda la red de las direcciones mediante STEP 7 solo es posible 
automáticamente si toda la red está disponible en el proyecto. 


La dirección_destino_F debe asignarse a la periferia F antes de poner esta en marcha. 


Tiempo de vigilancia_F (ms) 
Para el modo de seguridad, ajuste el tiempo de vigilancia para la comunicación de 
seguridad entre la CPU F y el módulo F-CM AS-i Safety ST (tiempo de vigilancia 
PROFIsafe). 


Encontrará indicaciones sobre el ajuste del tiempo de vigilancia PROFIsafe en los manuales 
de programación y de manejo: 


● SIMATIC Safety: configuración y programación 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en) 


● S7 Distributed Safety 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en
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6.2.2 Grupo de potencial / red AS-i 
Aquí se ajusta lo siguiente: 


● Qué BaseUnit se utiliza. 


● Cómo se conecta el módulo de periferia F-CM AS-i Safety ST con la red AS-i. 


El módulo puede conectarse al cable AS-i mediante cableado externo o automáticamente a 
través del módulo insertado a la izquierda: 


● Permitir nueva red AS-i (BaseUnit de color claro) 


● Utilizar la red AS-i del módulo de la izquierda (BaseUnit de color oscuro) 


BaseUnit con entrada de alimentación 


Permitir nueva red AS-i (BaseUnit de color claro) 


Elija esta opción si el módulo está insertado en una BaseUnit de color claro. 


Conecte el módulo a través de la BaseUnit con el cable AS-i (ASI+ / ASI -). El módulo se 
alimentará desde el cable AS-i. Conecte el cable AS-i con una fuente de alimentación AS-i o 
con una combinación de módulo de desacoplamiento de datos y fuente de alimentación 
adecuada. 


No existe conexión interna del cable AS-i con el módulo insertado a la izquierda. 
 


 ADVERTENCIA 


Conexión de la BaseUnit solo a muy baja tensión de seguridad con limitación de la tensión 
de salida a máx. 40 V en caso de falla 


Conecte la BaseUnit solo a fuentes de alimentación AS-i que cumplan los requisitos 
indicados en el apartado "Fuentes de alimentación para AS-Interface" del cap. Asignación 
de bornes (Página 27). La conexión a una tensión superior puede provocar la muerte, 
lesiones graves y daños materiales importantes. 
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Utilizar la red AS-i del módulo de la izquierda (BaseUnit de color oscuro) 


Elija esta opción si el módulo está insertado en la BaseUnit de color oscuro. 


El módulo insertado a la izquierda debe ser un esclavo AS-i. 


A través de la conexión interna, el módulo se conecta al cable AS-i del módulo insertado a la 
izquierda y se alimenta desde él. 


La conexión de módulo interna solo está diseñada para la alimentación del módulo de 
periferia F-CM AS-i Safety ST. Si se colocan alineadas varias BaseUnits de color oscuro, se 
recomienda conectar adicionalmente las BaseUnits de color oscuro de forma directa con el 
cable AS-i mediante cableado externo. 


No está permitida la alimentación de módulos AS-i (p. ej., esclavos AS-i) a través de los 
bornes de la BaseUnit de color oscuro. 


 


 ADVERTENCIA 
Conexión de la BaseUnit solo a muy baja tensión de seguridad con limitación de la tensión 
de salida a máx. 40 V en caso de falla 


Conecte la BaseUnit solo a fuentes de alimentación AS-i que cumplan los requisitos 
indicados en el apartado "Fuentes de alimentación para AS-Interface" del cap. Asignación 
de bornes (Página 27). La conexión a una tensión superior puede provocar la muerte, 
lesiones graves y daños materiales importantes. 


 


6.2.3 Parámetros de módulo: generalidades 


Comportamiento tras falla de canal 
Este parámetro está ajustado de forma fija a "Pasivación del canal". 


Tras producirse fallas de canal, solo quedan pasivados los canales PROFIsafe defectuosos. 
El canal PROFIsafe se corresponde con la dirección de entrada y de salida segura de la 
imagen de proceso. 
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6.2.4 Parámetros de módulo: entradas seguras 


Vigilancia de entrada activada 
Al activar la vigilancia de entrada se habilita el esclavo AS-i correspondiente como canal de 
entrada para el procesamiento de señales en el programa de seguridad. La dirección AS-i 
debe estar asignada a un esclavo de entrada AS-i seguro. 


Si está activada la vigilancia de entrada, el valor del canal de entrada se calcula conforme a 
los estados de entrada del esclavo de entrada AS-i seguro asignado y las condiciones de 
evaluación de acuerdo a los parámetros ajustados. En caso de falla, se transmite el valor 
sustitutivo "0" y se procede a la pasivación. 


Si la vigilancia de entrada está desactivada, se transmite el valor sustitutivo "0". El canal no 
queda pasivado. 


En caso necesario, el esclavo AS-i puede ser vigilado por otro módulo de evaluación, p. ej., 
por otro módulo F-CM AS-i Safety ST, el sistema de seguridad modular 3RK3. Esto rige 
tanto con la vigilancia de entrada activada como desactivada. 


 
 


 Nota 
Llamada del esclavo AS-i 


Al esclavo AS-i debe llamarlo un maestro AS-i. Ajuste la configuración del maestro AS-i de 
forma que funcione la comunicación del maestro AS-i con la dirección AS-i. 


 


 Nota 
Perfil de esclavo 


Un esclavo de entrada AS-i seguro tiene el perfil de esclavo (IO.ID) = 0.B o 7.B. 
 


Dirección E 
Aquí se indica la dirección del bit de entrada del canal de entrada para el procesamiento de 
señales en el programa de seguridad. Se calcula automáticamente considerando el inicio de 
las entradas indicado en la ficha "Direcciones". 
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Retardo a la entrada 
Es posible ajustar por esclavo AS-i un retardo a la entrada para suprimir interferencias 
acopladas o impulsos de conmutación breves. De esta forma se suprimen impulsos 
parásitos cuya duración es inferior al retardo a la entrada ajustado en ms. El retardo a la 
entrada se aplica a los dos canales del par de canales del esclavo AS-i.  


 


 Nota 
Tiempo de supresión de fallas reducido hasta 75 ms 


La detección de la secuencia de códigos válida puede durar hasta 15 ciclos AS-i. Así se 
reduce hasta 75 ms el tiempo de supresión de fallas con respecto al tiempo ajustado. 


 


Si bien un retardo a la entrada elevado suprime impulsos parásitos más largos, conlleva un 
tiempo de reacción más prolongado. 


 
Rango de valores: 0 a 150 ms 
Standard 0 ms 


Pueden seleccionarse valores de 0, 50 a 150 ms en incrementos de 10 ms. 


El tiempo de retardo a la entrada repercute de forma aditiva en el tiempo de reacción del 
sistema. Los impulsos parásitos suprimidos no pueden verse en el programa de seguridad. 


Evaluación de los sensores 
Este parámetro define cómo se efectúa la evaluación de los sensores conectados.  


Evaluación 1oo1 (1 de 1) 


La evaluación 1oo1 (1 de 1) se usa cuando el sensor esta disponible una vez y se encuentra 
conectado monocanalmentemente a la primera entrada del esclavo AS-i seguro. Para ello 
se puentea la segunda entrada del esclavo AS-i. En lugar del puente, puede conectarse otro 
sensor monocanal en la segunda entrada. Solo si hay señal CON en las dos entradas, el 
módulo F-CM AS-i Safety ST transmitirá el valor "1" al programa de seguridad (función Y de 
ambas entradas).  


Los estados individuales de las dos entradas del esclavo AS-i no pueden verse en el 
programa de seguridad. 


En la evaluación 1oo1 (1 a 1) no se efectúa ningún análisis de discrepancia. 


Evaluación 1oo2 (1 de 2) de equivalencia 


En la evaluación 1oo2 (1 de 2) de equivalecia, las dos entradas del esclavo AS-i seguro se 
encuentran ocupadas por un sensor bicanal o dos sensores monocanales. Los dos 
sensores monocanales están entonces asociados funcionalmente (por pares). 


Las señales de entrada se comparan internamente para comprobar si son iguales 
(equivalentes). Las dos entradas del esclavo AS-i se agrupan en un par de canales. 


En la evaluación 1oo2 (1 de 2) de equivalencia puede efectuarse un análisis de 
discrepancia. 
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Análisis de discrepancia 
Si utiliza un sensor bicanal o dos sensores monocanales que capturan la misma magnitud 
física del proceso, los sensores pueden responder con retardo entre sí, p. ej., debido a la 
precisión limitada por su disposición física. El análisis de discrepancia para detectar la falta 
de equivalencia se utiliza en entradas de seguridad para detectar errores a partir de la 
evolución temporal de dos señales con la misma funcionalidad. Si se constatan diferentes 
niveles en dos señales de entrada asociadas una vez transcurrido el tiempo de retardo a la 
entrada, se inicia el análisis de discrepancia. Se comprueba si la diferencia ha desaparecido 
una vez transcurrido un intervalo de tiempo parametrizable, el llamado tiempo de 
discrepancia. Si no es así, habrá un error de discrepancia. 


Test de arranque 
Si el parámetro "Test de arranque" está activado, tras la inicialización del canal o tras un 
error de cruce (error de la secuencia de códigos) se transmitirá al programa de seguridad el 
valor sustitutivo "0" hasta que el sensor conectado se haya accionado correctamente al 
menos una vez. Después se calculará el valor del canal de entrada conforme a la 
funcionalidad ajustada. 


Un sensor se considera accionado cuando en las dos entradas del esclavo AS-i seguro hay 
señal CON (p. ej., los dos contactos del sensor están cerrados). A continuación deben 
suministrar una señal DES (p. ej., contactos abiertos). Por último debe emitirse de nuevo 
una señal CON (p. ej., contactos cerrados). Durante esta fase del accionamiento del sensor 
no puede producirse ninguno de los siguientes errores: 


● Error de discrepancia 


● Error de orden de sucesión 


● Error de cruce (error en la secuencia de códigos) 


Tras la reintegración, debe ejecutarse un test de arranque. Para ello se acciona una vez el 
sensor de interes. 


Si se produce un error de discrepancia o un error de orden de sucesión, no se ejecutará un 
nuevo test de arranque. 
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Vigilancia de discrepancia 
Si está activada la vigilancia de discrepancia, se lleva a cabo un análisis de discrepancia. 
Este es el ajuste habitual en la evaluación de equivalencia de sensores 1oo2 (1 de 2) para 
lograr un alto grado de detección de fallas. 


En casos especiales puede desactivarse la vigilancia de discrepancia. Entonces tenemos el 
mismo caso que en la evaluación de sensores 1oo1 (1 de 1). Compruebe si el grado inferior 
de detección de fallas es suficiente para el nivel de seguridad deseado. Dado el caso puede 
utilizar un sensor con detección de fallas integrada. En caso necesario puede activar la 
vigilancia de orden de sucesión. 


Con la evaluación de sensores 1oo2 (1 de 2) ajustada, se vigilan discrepancias de los 
estados de las señales de la entrada 1 y la entrada 2. 


Si la vigilancia de discrepancia está activada, se inicia el tiempo de discrepancia cuando se 
detecta una diferencia cualquiera entre la señal de la entrada 1 y la señal de la entrada 2. Si 
se supera el tiempo de discrepancia ajustado y la diferencia persiste, se produce un error de 
discrepancia. 


Antes de una reconexión, ambas entradas deben presentar el valor de señal 0 aunque no se 
haya producido ningún error de discrepancia o no se haya ajustado un tiempo de 
discrepancia "infinito". 


Si el parámetro "Evaluación de los sensores" está parametrizado a 1oo1 (1 de 1), no se 
efectúa ninguna vigilancia de discrepancia. 


Comportamiento en caso de discrepancia 
Este parámetro está ajustado de forma fija a "Suministrar valor 0". 


El comportamiento en caso de discrepancia determina el valor que se suministra al 
programa de seguridad de la CPU F durante la discrepancia, es decir, mientras transcurre el 
tiempo de discrepancia. 


Cuando se detecta una señal "DES" en uno de los dos canales de entrada del par de 
canales afectado una vez transcurrido el tiempo de retardo a la entrada ajustado, el ajuste 
del parámetro hace que se suministre el valor "0" al programa de seguridad de la CPU F. 
Esta especificación no influye en el tiempo de reacción sensor-actuador, que no se ve 
afectado por el tiempo de discrepancia. 
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Tiempo de discrepancia infinito 
Si se activa el "Tiempo de discrepancia infinito", el intervalo de tiempo para el análisis de 
discrepancia no termina nunca. De este modo no se detecta ningún error de discrepancia en 
función del tiempo. 


Sin embargo, se considera como condición para la reconexión: tras la desconexión del 
canal, debe leerse simultáneamente una señal "0" en los dos canales de entrada del par de 
canales afectado para que pueda volver a conectarse el canal.  


Si no se cumple esta condición, especialmente en caso de desconexión monocanal 
(es decir, señal DES en solo uno de los dos canales de entrada del par de canales afectado) 
y cambio posterior a la señal CON en los dos canales de entrada, se detectará un error de 
discrepancia en el momento del cambio a la señal CON (en los dos canales de entrada) 
aunque no haya transcurrido el tiempo para el Análisis de discrepancia. En el registro 202, 
se ajusta el bit 0.2 a "1" en el estado de la vigilancia de entrada de la dirección AS-i n. 


Solo se detecta un error de discrepancia si los dos canales de entrada del par de canales 
afectado no han recibido simultáneamente la señal "0".  


Si está desactivado el "Tiempo de discrepancia infinito", el análisis de discrepancia utiliza el 
valor ajustado en el parámetro "Tiempo de discrepancia". 


Tiempo de discrepancia 
Puede especificarse el tiempo de discrepancia en un intervalo de 0 a 60 000 ms para cada 
par de canales.  


Para ello se requieren los siguientes ajustes: 
● "Evaluación de los sensores": Evaluación 1oo2 (1 de 2) de equivalencia 
● "Vigilancia de discrepancia": activa 
● "Tiempo de discrepancia infinito": desactivado 


En la mayoría de los casos, el tiempo de discrepancia se inicia y no llegar a transcurrir por 
completo, ya que las diferencias entre las señales desaparecer poco tiempo después. 
Seleccione un tiempo de discrepancia lo suficientemente prolongado para que, en caso de 
que no haya error, la diferencia de las dos señales desaparezca siempre antes de que 
transcurra el tiempo de discrepancia. 
Si las señales de entrada no son equivalentes una vez transcurrido el tiempo de 
discrepancia parametrizado (p. ej., debido a un defecto mecánico del sensor o a una rotura 
de hilo en el cable del sensor), se detectará un error de discrepancia.  
Durante el transcurso del tiempo de discrepancia también es válida la condición que estipula 
que, tras la desconexión del canal, debe haberse leído simultáneamente una señal "0" en 
los dos canales de entrada del par de canales afectado para que pueda volver a conectarse 
el canal. Si no se cumple esta condición, especialmente en caso de desconexión breve de 
un canal (debido a la señal DES en solo uno de los dos canales de entrada) y cambio 
posterior a la señal CON en los dos canales de entrada, se detectará un error de 
discrepancia en el momento del cambio a la señal CON (en los dos canales de entrada) si 
no ha transcurrido el tiempo para el análisis de discrepancia. 
La detección de un error de discrepancia indica al operador que no se cumple la condición 
para la reconexión. 


Parametrice un tiempo de discrepancia superior al tiempo de retardo a la entrada. 
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Vigilancia de orden de sucesión 


Sinopsis 


La vigilancia de orden de sucesión vigila la secuencia de las señales del par de canales al 
producirse un cambio de señal DES >>> CON en las entradas del esclavo AS-i seguro. 


Pueden seleccionarse los siguientes ajustes: 


● Desactivado: el orden no se incluye en las condiciones que deben cumplirse para la 
conexión de la salida de funciones. 


● Ascendente: entrada 1 antes de entrada 2 en estado "HIGH" 


● Descendente: entrada 2 antes de entrada 1 en estado "HIGH" 


Si se infringe el orden, se detecta el error "Condición de orden infringida". El valor 
transmitido al programa de seguridad será "0" hasta que se lea la señal "DES" en ambos 
canales de entrada. La condición para la reconexión es, p. ej., que los dos contactos del 
sensor estén abiertos. Las entradas deben conectarse una después de la otra en el orden 
parametrizado y no simultáneamente. 


Puede activarse la vigilancia de orden si está seleccionada la evaluación 1oo2 (1 de 2) de 
equivalencia en el ajuste "Evaluación de los sensores". En este contexto, la vigilancia de 
discrepancia puede estar activada o desactivada. 


Desactivada 


El orden de las entradas no se vigila. 


Ascendente: entrada 1 antes de entrada 2 en estado "HIGH" 


Para la conexión del canal, el canal de entrada 1 debe leer y mantener una señal "CON" en 
primer lugar, y después deberá hacerlo el canal de entrada 2. 


Al desconectarse el canal no se vigila el orden de los canales de entrada. 


Descendente: entrada 2 antes de entrada 1 en estado "HIGH" 


Para la conexión del canal, el canal de entrada 2 debe leer y mantener una señal "CON" en 
primer lugar, y después deberá hacerlo el canal de entrada 1. 


Al desconectarse el canal no se vigila el orden de los canales de entrada. 


Reintegración tras error de discrepancia 
Este parámetro tiene el ajuste fijo: "Se requiere prueba de señal 0 en ambos canales". 


Un error de discrepancia se considera subsanado cuando en los dos canales de entrada 
afectados se aplica nuevamente una señal "DES". A continuación será posible una 
reintegración del canal PROFIsafe. 
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6.2.5 Parámetros de módulo: salidas seguras 


Activar control de salida 
Con ello se activan el grupo de conexión correspondiente y la dirección AS-i asociada de la 
unidad de control del módulo F-CM AS-i Safety ST. 


Para más información, consulte el apartado "Principio de funcionamiento de las salidas AS-i 
seguras" del capítulo Principio de funcionamiento de las salidas AS-i seguras (Página 35). 


Con el control de salida activado, la unidad de control del módulo F-CM AS-i Safety ST se 
activa, de modo que el módulo F-CM AS-i Safety ST genera una dirección AS-i adicional en 
el bus AS-i. A través de esta dirección AS-i se emite el valor correspondiente desde la 
memoria de imagen de proceso segura. 


Con el control de salida desactivado, la unidad de control correspondiente del módulo 
F-CM AS-i Safety ST estará desactivada, y no se emula ningún esclavo AS-i en el bus AS-i. 


Dirección AS-i 
Ajuste aquí la dirección AS-i (con un valor en el intervalo 1 … 31) que el módulo 
F-CM AS-i Safety ST debe utilizar para el control de una salida AS-i segura. 


 


 ADVERTENCIA 


Univocidad de la dirección AS-i en el bus AS-i 


Compruebe cuidadosamente las direcciones AS-i para el control de las salidas AS-i 
seguras. Asegúrese de que la dirección AS-i ajustada solo exista una vez en el bus AS-i, 
especialmente si se utilizan varios dispositivos que pueden controlar salidas AS-i seguras 
en el mismo bus AS-i. Si esto no se tiene en cuenta, no estará garantizada la desconexión 
segura de un módulo de salida seguro. 


 


 Nota 
Comunicación del maestro AS-i con la dirección AS-i 


A la dirección AS-i de la unidad de control debe tener acceso un maestro AS-i. Ajuste la 
comunicación del maestro AS-i de forma que funcione la comunicación del maestro AS-i con 
la dirección AS-i de la unidad de control. 


 


 Nota 
Perfil de esclavo de la unidad de control del módulo F-CM AS-i Safety ST (control de una 
salida AS-i segura) 


La dirección AS-i de la unidad de control se corresponde con un esclavo con el perfil 
(IO.ID.ID2) = 6.B.D y ID1 = 0. 
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Dirección S salida lógica 
Aquí se indica la dirección del bit de salida. Determina el estado de conmutación de la salida 
segura (señal de control F-OUT 1). Interconecte la "Dirección S salida lógica" en el 
programa de seguridad conforme a la lógica de seguridad requerida.  


La dirección del bit de salida se calcula automáticamente considerando el inicio de las 
salidas indicado en la ficha "Direcciones". 


Dirección S confirmación de falla 
Aquí se indica la dirección del bit de salida que envía una señal de confirmación a la salida 
segura. 


La dirección del bit de salida se calcula automáticamente considerando el inicio de las 
salidas indicado en la ficha "Direcciones". 


Un flanco positivo (0 >>> 1) hace que el módulo F-CM AS-i Safety ST envíe primero la señal 
auxiliar AUX1 y después la señal auxiliar AUX2 a la salida segura. Para enviar otra 
secuencia de señales auxiliares se necesita otro flanco positivo. 


Las señales auxiliares sirven generalmente para la confirmación de un estado de falla en la 
salida segura. Consulte para qué función se utilizan las señales auxiliares en el manual de 
sistema AS-Interface (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/26250840/0/en) y 
en las instrucciones de servicio del módulo de salida 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/43666143/0/es) seguro utilizado. 


 


 Nota 
"Dirección S confirmación de falla" 


La "Dirección S confirmación de falla" no provoca una confirmación de falla en el módulo 
F-CM AS-i Safety ST, sino que envía (como se ha descrito más arriba) una señal de 
confirmación al módulo de salida seguro en el bus AS-i. 


 


Ver también 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/26250840/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/43666143/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es
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6.3 Área de direccionamiento 


6.3.1 Asignación de direcciones para datos útiles e información de calidad del 
módulo F-CM AS-i Safety ST 


Asignación de direcciones de entrada y salida 
De las direcciones asignadas del módulo F-CM AS-i Safety ST, los datos útiles ocupan las 
siguientes direcciones en la CPU F: 


Tabla 6- 6 Asignación de direcciones de entrada en la CPU F 


Byte en la 
CPU F 


Bits ocupados en la CPU F por módulo F-CM AS-i Safety ST 


Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 
x + 0 DI0.7 


Dirección 
AS-i 7 


DI0.6 
Dirección 


AS-i 6 


DI0.5 
Dirección 


AS-i 5 


DI0.4 
Dirección 


AS-i 4 


DI0.3 
Dirección 


AS-i 3 


DI0.2 
Dirección 


AS-i 2 


DI0.1 
Dirección 


AS-i 1 


DI0.0 
Reservado 


x + 1 DI1.7 
Dirección 
AS-i 15 


DI1.6 
Dirección 
AS-i 14 


DI1.5 
Dirección 
AS-i 13 


DI1.4 
Dirección 
AS-i 12 


DI1.3 
Dirección 
AS-i 11 


DI1.2 
Dirección 
AS-i 10 


DI1.1 
Dirección 


AS-i 9 


DI1.0 
Dirección 


AS-i 8 
x + 2 DI2.7 


Dirección 
AS-i 23 


DI2.6 
Dirección 
AS-i 22 


DI2.5 
Dirección 
AS-i 21 


DI2.4 
Dirección 
AS-i 20 


DI2.3 
Dirección 
AS-i 19 


DI2.2 
Dirección 
AS-i 18 


DI2.1 
Dirección 
AS-i 17 


DI2.0 
Dirección 
AS-i 16 


x + 3 DI3.7 
Dirección 
AS-i 31 


DI3.6 
Dirección 
AS-i 30 


DI3.5 
Dirección 
AS-i 29 


DI3.4 
Dirección 
AS-i 28 


DI3.3 
Dirección 
AS-i 27 


DI3.2 
Dirección 
AS-i 26 


DI3.1 
Dirección 
AS-i 25 


DI3.0 
Dirección 
AS-i 24 


x + 4 Información 
de calidad 
para DI0.7 


Información 
de calidad 
para DI0.6 


Información 
de calidad 
para DI0.5 


Información 
de calidad 
para DI0.4 


Información 
de calidad 
para DI0.3 


Información 
de calidad 
para DI0.2 


Información 
de calidad 
para DI0.1 


Reservado 


x + 5 Información 
de calidad 
para DI1.7 


Información 
de calidad 
para DI1.6 


Información 
de calidad 
para DI1.5 


Información 
de calidad 
para DI1.4 


Información 
de calidad 
para DI1.3 


Información 
de calidad 
para DI1.2 


Información 
de calidad 
para DI1.1 


Información 
de calidad 
para DI1.0 


x + 6 Información 
de calidad 
para DI2.7 


Información 
de calidad 
para DI2.6 


Información 
de calidad 
para DI2.5 


Información 
de calidad 
para DI2.4 


Información 
de calidad 
para DI2.3 


Información 
de calidad 
para DI2.2 


Información 
de calidad 
para DI2.1 


Información 
de calidad 
para DI2.0 


x + 7 Información 
de calidad 
para DI3.7 


Información 
de calidad 
para DI3.6 


Información 
de calidad 
para DI3.5 


Información 
de calidad 
para DI3.4 


Información 
de calidad 
para DI3.3 


Información 
de calidad 
para DI3.2 


Información 
de calidad 
para DI3.1 


Información 
de calidad 
para DI3.0 


x + 8 Información 
de calidad 


para DQ0.7 


Información 
de calidad 


para DQ0.6 


Información 
de calidad 


para DQ0.5 


Información 
de calidad 


para DQ0.4 


Información 
de calidad 


para DQ0.3 


Información 
de calidad 


para DQ0.2 


Información 
de calidad 


para DQ0.1 


Información 
de calidad 


para DQ0.0 
x + 9 Información 


de calidad 
para DQ1.7 


Información 
de calidad 


para DQ1.6 


Información 
de calidad 


para DQ1.5 


Información 
de calidad 


para DQ1.4 


Información 
de calidad 


para DQ1.3 


Información 
de calidad 


para DQ1.2 


Información 
de calidad 


para DQ1.1 


Información 
de calidad 


para DQ1.0 
 X = dirección inicial del módulo 
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 ATENCIÓN 


El valor de proceso "0" se transmite de forma no segura 


Por medio del sistema de transmisión de las secuencias de códigos, el valor de proceso 
"1" se transmite de forma segura a través de AS-Interface, de modo que la habilitación de 
la conexión de una máquina puede efectuarse de forma segura. Si se produce un error 
durante la transmisión del valor "1", este error se detecta y se utiliza el valor sustitutivo "0".  


El valor de proceso "0" se transmite a través de AS-Interface de forma no segura, es decir, 
la transmisión errónea del valor "0" no puede detectarse. Por esta razón, el valor "0" no 
debe utilizarse como información de seguridad que inicie una acción que pueda resultar 
peligrosa (p. ej., respuesta "0" de la posición de un interruptor). 


 


Tabla 6- 7 Asignación de direcciones de salida en la CPU F 


Byte 
en la 


CPU F 


Bits ocupados en la CPU F por módulo F-CM AS-i Safety ST 


Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 


x + 0 DQ0.7 
Grupo de 


conexión 7 


DQ0.6 
Grupo de 


conexión 6 


DQ0.5 
Grupo de 


conexión 5 


DQ0.4 
Grupo de 


conexión 4 


DQ0.3 
Grupo de 


conexión 3 


DQ0.2 
Grupo de 


conexión 2 


DQ0.1 
Grupo de 


conexión 1 


DQ0.0 
Grupo de 


conexión 0 
x + 1 DQ1.7 


Grupo de 
conexión 15 


DQ1.6 
Grupo de 


conexión 14 


DQ1.5 
Grupo de 


conexión 13 


DQ1.4 
Grupo de 


conexión 12 


DQ1.3 
Grupo de 


conexión 11 


DQ1.2 
Grupo de 


conexión 10 


DQ1.1 
Grupo de 


conexión 9 


DQ1.0 
Grupo de 


conexión 8 
x + 2 Confirmación 


de falla para 
DQ0.7 


Confirmación 
de falla para 


DQ0.6 


Confirmación 
de falla para 


DQ0.5 


Confirmación 
de falla para 


DQ0.4 


Confirmación 
de falla para 


DQ0.3 


Confirmación 
de falla para 


DQ0.2 


Confirmación 
de falla para 


DQ0.1 


Confirmación 
de falla para 


DQ0.0 
x + 3 Confirmación 


de falla para 
DQ1.7 


Confirmación 
de falla para 


DQ1.6 


Confirmación 
de falla para 


D1.5 


Confirmación 
de falla para 


DQ1.4 


Confirmación 
de falla para 


DQ1.3 


Confirmación 
de falla para 


DQ1.2 


Confirmación 
de falla para 


DQ1.1 


Confirmación 
de falla para 


DQ1.0 
x + 4 Reservado 
x + 5 Reservado 
x + 6 Reservado 
x + 7 Reservado 
 X = dirección inicial del módulo 


El bit de confirmación de falla provoca la emisión de las señales AUX1 y AUX2 una después de la otra.  
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 Nota 
Utilización del bit de confirmación de falla de una salida AS-i segura 


Los valores de la memoria imagen de proceso de las salidas PROFIsafe tienen un nivel de 
integridad de seguridad SIL 3. Además de los estados de conmutación, una unidad de 
control puede enviar dos señales auxiliares diferentes a una salida AS-i segura: AUX1 y 
AUX2. Estas señales auxiliares no son de seguridad. Las señales auxiliares pueden 
utilizarse para la confirmación de fallas en la unidad de evaluación. Por motivos técnicos, 
estos bits de confirmación de falla se representan en la imagen de proceso segura de las 
salidas. Si se envían bits de confirmación de falla a una salida AS-i segura, la herramienta 
de configuración STEP 7 o SIMATIC Manager no podrá detectar que los bits de 
confirmación de falla no son seguros. Esto significa lo siguiente: al generarse la aplicación 
de seguridad, no se emiten alarmas ni fallas relativas a esta circunstancia. El usuario es 
responsable del correcto procesamiento de estas señales en la aplicación de seguridad. 


 


6.3.2 Información de calidad 


Características 
El módulo F-CM AS-i Safety ST proporciona información sobre validez para cada señal de 
entrada y de salida, la llamada "información de calidad". La información de calidad se 
almacena en la memoria imagen de proceso como la señal de entrada. 


Información de calidad en módulos de entradas y de salidas digitales 
La información de calidad es una información binaria complementaria para una señal de 
entrada o de salida digital. Se introduce simultáneamente con la señal de proceso en la 
memoria imagen de proceso de las entradas. La información de calidad informa sobre la 
validez de la señal de entrada o de salida. 


En la información de calidad influyen los siguientes factores: 


● Error de la secuencia de códigos, p. ej., debido a falla permanente en el bus AS-i, falla de 
cableado, ... 


● Ausencia de esclavos de entrada AS-i seguros 


● Falla de canal 


● Sustitución de un esclavo AS-i seguro por un esclavo AS-i no seguro 


● Error de discrepancia 


● Error de orden de sucesión 


 
Información de calidad = 1: Se emite un valor de proceso válido para el canal. 
Información de calidad = 0: Se emite un valor sustitutivo para el canal o el canal está 


desactivado. 
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Asignación de la información de calidad a las entradas y salidas en la memoria imagen de proceso 
En la memoria imagen de proceso de las entradas, cada canal del módulo 
F-CM AS-i Safety ST lleva asignada una información de calidad. 


Más información 
Encontrará información detallada sobre la evaluación y el procesamiento de la información 
de calidad en el manual de programación y del usuario SIMATIC Safety: programación y 
configuración (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en). 


Ver también 
Asignación de direcciones para datos útiles e información de calidad del módulo F-CM AS-i 
Safety ST (Página 53) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en
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6.4 Registros de diagnóstico 
Para fines de diagnóstico, es posible leer los siguientes registros mediante el programa de 
usuario. 


6.4.1 DS 92 Diagnóstico de dispositivo 


Significado 
Todos los avisos e informaciones de los estados de funcionamiento de dispositivo se 
recopilan de forma centralizada y se guardan en la memoria de avisos del módulo 
F-CM AS-i Safety ST. La memoria de avisos se lee mediante DS 92.  


Con algunos eventos, el módulo F-CM AS-i Safety ST genera una alarma de diagnóstico. 


En la columna "Código de falla" de la siguiente tabla se indica qué eventos son aquí 
relevantes. Si en el registro se modifica el bit correspondiente, se genera una alarma de 
diagnóstico con el código de falla indicado (entrante con cambio a valor "1"/saliente con 
cambio a valor "0"). 


El texto que está entre paréntesis después del código de falla se corresponde con el texto 
de falla que está especificado conforme a la norma PROFIBUS para el código de falla 
indicado. Pueden emitirse varios códigos de falla. Si no se indica código de falla ("-"), no se 
genera alarma de diagnóstico. 


Tabla 6- 8 DS 92 Avisos de dispositivo: estado del dispositivo, bytes 12.0 a 199 


Byte.Bit Descripción Código de falla1) (valor 
decimal) en alarma de 
diagnóstico 


Observaciones 


0.0 … 0.7 Reservado - - 
1.0 … 1.7 Reservado - - 
2.0 … 2.7 Reservado - - 
3.0 … 3.7 Reservado - - 
4.0 … 4.7 Reservado - - 
5.0 … 5.7 Reservado - - 
6.0 … 6.7 Reservado - - 
7.0 … 7.7 Reservado - - 
8.0 … 8.7 Reservado - - 
9.0 … 9.7 Reservado - - 
10.0 … 10.7 Reservado - - 
11.0 … 11.7 Reservado - - 
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Byte.Bit Descripción Código de falla1) (valor 
decimal) en alarma de 
diagnóstico 


Observaciones 


12.0 Falla grave de dispositivo 9 ("Falla") Ver capítulo Estados de falla 
(Página 20) 


12.1 Falla agrupada 24 ("Desconexión") Hay al menos una falla. 
12.2 Error de comunicación AS-i 19 ("Error de comunicación") Falla de un esclavo AS-i 


configurado en 
F-CM AS-i Safety ST o error de 
secuencia de códigos 


12.3 Aviso agrupado_dispositivo - Hay al menos un aviso sobre el 
estado del dispositivo, p. ej., falta 
configuración. 


12.4 Aviso agrupado_aplicación - Hay al menos un aviso sobre el 
estado de la aplicación, p. ej., test 
de arranque necesario, sensor de 
seguridad disparado (parada de 
emergencia, puerta de protección, 
etc.) 


12.5 … 12.7 Reservado - - 
13.0 Reservado - - 
13.1 Falla de dispositivo 24 ("Desconexión") 


27 ("Falla no definida") 
Ver capítulo Estados de falla 
(Página 20) 


13.2 Error de parametrización 24 ("Desconexión") 
16 ("Error de 
parametrización") 


Parámetro no admisible en la 
configuración. 


13.3 Errores de señal de proceso 24 ("Desconexión") 
27 ("Falla no definida") 


Ver capítulo Estados de falla 
(Página 20) 


13.4 Error de la secuencia de códigos 24 ("Desconexión") 
26 ("Falla externa") 


Puede producirse un error de 
secuencia de códigos, p. ej., con:  
• Cruce en las entradas 
• Problema de CEM 
El bit 18.0 se activa adicionalmente. 


13.5 Error lógico 24 ("Desconexión") 
25 ("Desconexión orientada a 
seguridad") 


Puede producirse un error lógico, 
p. ej., con: 
• Error de discrepancia 
• Error de orden de sucesión 
El bit 18.0 se activa adicionalmente.  


13.6 … 13.7 Reservado - - 
14.0 La carga de parámetros de módulo 


aún no ha concluido 
- - 


14.1 Reservado - - 
14.2 Intercambio cíclico de datos activo - - 
14.3 …  14.7 Reservado - - 
15 … 17 Reservado - - 
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Byte.Bit Descripción Código de falla1) (valor 
decimal) en alarma de 
diagnóstico 


Observaciones 


18.0 Falla agrupada_secuencia de 
códigos_lógica 


24 ("Desconexión") Hay un error de secuencia de 
códigos o un error lógico en al 
menos una entrada segura. 
Los bytes 90 … 91 contienen la 
dirección AS-i de la primera entrada 
segura en la que se ha producido la 
falla. 


18.1 Reservado - - 
18.2 Aviso agrupado_entrada_disparo - Al menos una entrada segura 


vigilada presenta el valor de estado 
"0". 
Posible causa: 
• Test de arranque necesario 
• Sensor de seguridad disparado 
Los bytes 94 … 95 contienen la 
dirección AS-i de la primera entrada 
segura que presenta el valor de 
estado "0". 


18.3 … 18.7 Reservado - - 
19 … 21 Reservado - - 
22.0 … 22.1 Reservado - - 
22.2 Rebase del tiempo de ciclo 24 ("Desconexión") 


8 ("Límite inferior rebasado 
por defecto") 


Se ha producido un error interno de 
procesamiento de datos. El módulo 
F-CM AS-i Safety ST señaliza una 
falla de dispositivo. 
El bit 13.2 se activa adicionalmente. 


22.3 … 22.6 Reservado - - 
22.7 Falla de esclavo AS-i 26 ("Falla externa") No se detecta comunicación en al 


menos un esclavo de entrada 
seguro vigilado o una unidad de 
control para una salida AS-i segura. 


23.0 … 23.7 Reservado - - 
24 … 25 Reservado - - 
26.0 … 26.3 Reservado - - 
26.4 Falla de elemento codificador 24 ("Desconexión") 


27 ("Falla no definida") 
Al acceder al elemento codificador 
se ha producido un error en los 
datos o falta un elemento 
codificador. 
El módulo F-CM AS-i Safety ST 
señaliza una falla de dispositivo. 


26.5 … 26.7 Reservado - - 
27 … 28 Reservado - - 
29.0 … 29.7 Reservado - - 
30 … 33 Reservado - - 
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Byte.Bit Descripción Código de falla1) (valor 
decimal) en alarma de 
diagnóstico 


Observaciones 


34 … 35 Objeto con error de parametrización - Número de objeto en el que se ha 
detectado un error de 
parametrización. 
0 = Sin error 
1 … 31 = El número se 


corresponde con la 
dirección AS-i de una 
entrada segura. 


32 … 47 = Los números 
32 … 47 se 
corresponden con los 
números de los 
grupos de 
conexión 0 … 15. 


36 … 37 Reservado - - 
38.0 Falla de bus AS-i 26 ("Falla externa") Tráfico de datos AS-i interrumpido, 


valores sustitutivos en la lógica de 
interconexión 


38.1 Error de parametrización AS-i 26 ("Falla externa") En el byte 55 se introduce 
adicionalmente la dirección AS-i del 
esclavo AS-i afectado con la 
dirección de valor más bajo. 
Si el maestro AS-i no incluye en el 
tráfico de datos la dirección AS-i de 
un grupo de conexión de salida, 
este bit se activa. En su lugar se 
trabajará con un valor sustitutivo. 


38.2 Error de configuración AS-i - En el byte 39 se introduce 
adicionalmente la dirección AS-i del 
esclavo AS-i afectado con la 
dirección de valor más bajo. 
Este bit se activa con VALOR 
TEÓRICO ≠ VALOR REAL en el 
bus AS-i si, p. ej., falta un 
esclavo AS-i. En su lugar se 
trabajará con un valor sustitutivo. 


38.3 Tensión AS-i demasiado baja - Si la tensión AS-i es demasiado 
baja durante el funcionamiento, se 
genera una falla grave de aparato. 


38.4 Reservado - - 
38.5 Comunicación AS-i o. k. - - 
38.6 … 38.7 Reservado - - 
39 Dirección AS-i con falla - Dirección AS-i del esclavo AS-i en 


el que el aparato ha detectado la 
falla: 
0 = Sin error 
1 … 31 = Dirección de 


esclavo AS-i 
40 … 47 Reservado - - 
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Byte.Bit Descripción Código de falla1) (valor 
decimal) en alarma de 
diagnóstico 


Observaciones 


48.0 Entrada segura ASIsafe activa - Este bit se activa cuando se 
visualizan esclavos AS-i seguros. 


48.1 Salida segura ASIsafe activa - Este bit se activa cuando se 
controlan salidas AS-i seguras. 


48.2 … 48.7 Reservado - - 
49.0 Faltan secuencias de códigos 


ASIsafe 
26 ("Falla externa") Entrada segura 


La dirección AS-i se introduce 
adicionalmente en el byte 50. 


49.1 Secuencias de códigos ASIsafe 
repetidas 


24 ("Desconexión") 
19 ("Error de comunicación") 


La dirección AS-i se introduce 
adicionalmente en el byte 50. 


49.2 Secuencias de códigos ASIsafe 
nuevas 


- Hay nuevas secuencias de códigos 
listas para la incorporación. La 
dirección AS-i se introduce 
adicionalmente en el byte 50. 


49.3 Secuencias de códigos ASIsafe 
conocidas 


- Las secuencias de códigos se han 
aprendido y guardado en el 
elemento codificador. 


49.4 Error de secuencia de códigos 
ASIsafe 


24 ("Desconexión") 
19 ("Error de comunicación") 


La dirección AS-i se introduce 
adicionalmente en el byte 50. 


49.5 Aprendizaje de secuencias de 
códigos ASIsafe activo 


- Las secuencias de códigos se 
recopilan. Este bit se desactiva 
cuando se han aprendido las 
secuencias de códigos para todos 
los esclavos de entrada AS-i 
seguros detectados en el bus. 


49.6 … 49.7 Reservado - - 
50 Objeto con error de secuencia de 


códigos 
- Este byte incluye la dirección AS-i 


de valor más bajo en la que se ha 
producido un problema de 
secuencia de códigos. 
Los problemas de secuencias de 
códigos son: 
• 49.0 Faltan secuencias de 


códigos ASIsafe (Prio 3) 
• 49.1 Secuencias de códigos 


ASIsafe repetidas (Prio 1) 
• 49.2 Secuencias de códigos 


ASIsafe nuevas (Prio 4) 
• 49.4 Error de secuencia de 


códigos ASIsafe (Prio 2) 
51 … 54 Reservado - - 
55 Objeto con error de grupo de 


conexión 
- Este byte incluye la dirección AS-i 


de valor más bajo que está 
configurada para un grupo de 
conexión de salida pero a la que no 
tiene acceso el maestro. Corrija la 
configuración de esclavos del 
maestro. 


56 … 61 Reservado - - 
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Byte.Bit Descripción Código de falla1) (valor 
decimal) en alarma de 
diagnóstico 


Observaciones 


62.0 F_Dest_Adr no adecuada 24 ("Desconexión") 
19 ("Error de comunicación") 
64 ("Dirección de destino 
diferente") 


- 


62.1 F_Dest_Adr no válida 24 ("Desconexión") 
19 ("Error de comunicación") 
65 ("Dirección de destino no 
válida") 


El elemento codificador no incluye 
ninguna dirección F. 


62.2 F_Source_Adr no válida 24 ("Desconexión") 
19 ("Error de comunicación") 
66 ("Dirección de origen no 
válida") 


- 


62.3 F_WD-Time_0 24 ("Desconexión") 
19 ("Error de comunicación") 
67 ("Tiempo watchdog 0 ms") 


El valor de F_WD-Time es 0 ms. 


62.4 Valor F_SIL 24 ("Desconexión") 
19 ("Error de comunicación") 
68 ("El parámetro 'F_SIL' 
sobrepasa el SIL específico 
de la aplicación")  


El valor de F_SIL sobrepasa el 
valor de SIL de la aplicación 
especificada. 


62.5 F_CRC_Length 24 ("Desconexión") 
19 ("Error de comunicación") 
69 ("El parámetro 
'F_CRC_Length' no coincide 
…") 


El valor de F_CRC_Length no se 
corresponde con la longitud real de 
CRC. 


62.6 F_Par_Version 24 ("Desconexión") 
19 ("Error de comunicación") 
70 ("Versión de parámetro F 
o F_Block_ID erróneas") 


F_Par_Version no se corresponde 
con el juego de parámetros F o la 
F-Block_ID no es válida. 


62.7 Error CRC1 24 ("Desconexión") 
19 ("Error de comunicación") 
71 ("Error CRC1") 


- 


63.0 … 63.2 Reservado - - 
63.3 Error iPAR_CRC 24 ("Desconexión") 


19 ("Error de comunicación") 
75 ("Parámetros I 
incoherentes [error de 
iParCRC]") 


- 


63.4 Operator Acknowledge Requested - El canal está listo para la 
reintegración. 


63.5 … 63.7 Reservado - - 
64 … 65 Reservado - - 
70 … 89 Reservado - - 
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Byte.Bit Descripción Código de falla1) (valor 
decimal) en alarma de 
diagnóstico 


Observaciones 


90 … 91 Objeto_secuencia de códigos_lógica - Dirección AS-i del primer 
esclavo AS-i seguro en el que hay 
un error de secuencia de códigos o 
un error lógico. Ver también el 
bit 18.0.  
0 = Sin error 
0 = Sin error 
1 … 31 = Dirección 


de esclavo AS-i 
≥32 =  Número de error 


interno 
92 … 93 Reservado - - 
94 … 95 Objeto_entrada_disparo - Dirección AS-i del primer 


esclavo AS-i seguro en el que está 
presente el aviso Entrada_disparo. 
Ver también el bit 18.2.  
0 = Sin error 
1 … 31 = Dirección 


de esclavo AS-i 
≥32 =  Número de error 


interno 
96 … 199 Reservado - - 
 1) Código de falla (valor decimal) en alarma de diagnóstico = activar adicionalmente "bit de diagnóstico de bus de fondo" 


6.4.2 DS 202 Estado entradas/salidas seguras 


Descripción 
DS 202 contiene información de estado no orientada a seguridad para los esclavos de 
entrada seguros y para el control de los esclavos de salida seguros. 


La información de estado para el control de los esclavos de salida seguros se refiere a las 
unidades de control activadas en el módulo F-CM AS-i Safety ST o a datos leídos en el 
bus AS-i de unidades de control externas para esclavos de salida seguros. 


Tabla 6- 9 DS 202 Estado entradas/salidas seguras 


Byte Descripción 
0 … 1 Reservado 
2 … 5 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 1 
6 … 9 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 2 
10 … 13 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 3 
14 … 17 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 4 
18 … 21 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 5 
22 … 25 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 6 
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Byte Descripción 
26 … 29 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 7 
30 … 33 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 8 
34 … 37 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 9 
38 … 41 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 10 
42 … 45 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 11 
46 … 49 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 12 
50 … 53 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 13 
54 … 57 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 14 
58 … 61 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 15 
62 … 65 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 16 
66 … 69 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 17 
70 … 73 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 18 
74 … 77 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 19 
78 … 81 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 20 
82 … 85 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 21 
86 … 89 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 22 
90 … 93 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 23 
94 … 97 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 24 
98 … 101 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 25 
102 … 105 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 26 
106 … 109 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 27 
110 … 113 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 28 
114 … 117 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 29 
118 … 121 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 30 
122 … 125 Estado vigilancia de entrada dirección AS-i 31 
126 … 129 Estado control de salida grupo de conexión 0 
130 … 133 Estado control de salida grupo de conexión 1 
134 … 137 Estado control de salida grupo de conexión 2 
138 … 141 Estado control de salida grupo de conexión 3 
142 … 145 Estado control de salida grupo de conexión 4 
146 … 149 Estado control de salida grupo de conexión 5 
150 … 153 Estado control de salida grupo de conexión 6 
154 … 157 Estado control de salida grupo de conexión 7 
158 … 161 Estado control de salida grupo de conexión 8 
162 … 165 Estado control de salida grupo de conexión 9 
166 … 169 Estado control de salida grupo de conexión 10 
170 … 173 Estado control de salida grupo de conexión 11 
174 … 177 Estado control de salida grupo de conexión 12 
178 … 181 Estado control de salida grupo de conexión 13 
182 … 185 Estado control de salida grupo de conexión 14 
186 … 189 Estado control de salida grupo de conexión 15 
190 … 199 Reservado 
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Tabla 6- 10 Vigilancia de entrada: estructura de la información de estado 


Byte.Bit Bit de señalización Observaciones 
0.0 Valor = 1: Test de arranque necesario - 
0.1 Valor = 1: Condición de orden infringida - 
0.2 Valor = 1: Condición de discrepancia infringida - 
0.3 Valor = 1: Sensor de seguridad disparado - 
0.4 … 0.7 Reservado - 
1.0 Valor = 1: Error de la secuencia de códigos Cruce en la entrada 
1.1 … 1.7 Reservado - 
2.0 Reservado - 
2.1 Valor = 1: No se cumple la condición de conexión - 
2.2 … 2.7 Reservado - 
3.0 … 3.7 Reservado  


 


Tabla 6- 11 Control de salida: estructura de la información de estado 


Byte.Bit Bit de señalización Observaciones 
0.0 Salida activa La unidad de control del grupo de conexión envía la señal de 


control "F-OUT 1". 
0.1 … 0.7 Reservado - 
1.0 … 1.3 Reservado  - 
1.4 Señal de control auxiliar AUX1 enviada La señal de control auxiliar AUX1 se ha transmitido con el valor 


"1". Si el bit de confirmación de falla tiene el valor "0" en la 
imagen de proceso de las salidas, el aviso se anula. 


1.5 Señal de control auxiliar AUX2 enviada La señal de control auxiliar AUX2 se ha transmitido con el valor 
"1". Si el bit de confirmación de falla tiene el valor "0" en la 
imagen de proceso de las salidas, el aviso se anula. 


1.6 … 1.7 Reservado - 
2.0 … 2.7 Reservado - 
3.0 … 3.7 Reservado - 
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6.4.3 DS 204 Estado secuencias de códigos 


Descripción 
DS 204 contiene los estados de todos los esclavos AS-i que son conocidos para el módulo 
F-CM AS-i Safety ST. 


Tabla 6- 12 DS 204: Estado secuencias de códigos 


Byte Descripción 
0 … 13 Reservado 
14 … 17 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 1 
18 … 21 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 2 
22 … 25 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 3 
26 … 29 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 4 
30 … 33 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 5 
34 … 37 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 6 
38 … 41 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 7 
42 … 45 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 8 
46 … 49 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 9 
50 … 53 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 10 
54 … 57 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 11 
58 … 61 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 12 
62 … 65 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 13 
66 … 69 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 14 
70 … 73 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 15 
74 … 77 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 16 
78 … 81 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 17 
82 … 85 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 18 
86 … 90 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 19 
90 … 91 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 20 
94 … 97 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 21 
98 … 101 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 22 
102 … 105 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 23 
106 … 109 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 24 
110 … 113 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 25 
114 … 117 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 26 
118 … 121 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 27 
122 … 125 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 28 
126 … 129 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 29 
130 … 133 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 30 
134 … 137 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i 31 
138 … 199 Reservado 
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Tabla 6- 13 DS 204: Leer estado de esclavo ASIsafe: Estructura de datos de un esclavo 


Byte Descripción 
x + 0 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i n Byte 0 
x + 1 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i n Byte 1 
x + 2 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i n Byte 2 
x + 3 Estado secuencia de códigos para dirección AS-i n Byte 3 


 


Tabla 6- 14 Asignación de bits de una dirección AS-i en la estructura de datos "Estado secuencia de código" 


Byte Bit Descripción Ajuste Significado del ajuste 
0 0 … 2 Estado del esclavo = 0 No hay esclavo disponible 


= 1 Esclavo estándar (no seguro) 
= 2 Esclavo seguro, pero el tipo de secuencia de códigos de 


entrada/salida segura aún no está decodificado. 
= 3 Tipo de secuencia de códigos de salida segura 
= 4 Tipo de secuencia de códigos de entrada segura 
= 5 … 7 Reservado 


3 - Reservado - 
4 … 6 Estado de parametrización = 0 No hay configurado ningún esclavo de salida o de 


entrada AS-i seguro. 
= 1 Reservado 
= 2 El esclavo AS-i seguro está configurado. El esclavo 


detectado se corresponde con la activación. 
= 3 El esclavo AS-i seguro está configurado. El esclavo 


detectado no se corresponde con la activación. 
= 4 … 7 Reservado 


7 - Reservado - 
1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 


0 … 2 Estado de la secuencia de 
códigos 


= 0 Secuencia de códigos irrelevante: sin activación o sin 
esclavo disponible 


= 1 Falta secuencia de códigos: no se ha aprendido o 
incorporado ninguna secuencia de códigos. 


= 2 Secuencia de códigos repetida: al menos otro esclavo 
tiene la misma secuencia de códigos. 


= 3 Secuencia de códigos nueva: la secuencia de códigos 
aprendida no se corresponde con la secuencia de 
códigos incorporada. 


= 4 Secuencia de códigos conocida: la secuencia de 
códigos aprendida se corresponde con la secuencia de 
códigos incorporada. 


= 5 … 7 Reservado 
3 - Reservado - 
4 … 5 Estado de la entrada 


segura 1 
= 0 La entrada no está disponible (o el tipo de secuencia de 


códigos aún no está decodificado). 
= 1 Falla, p. ej., error de secuencia de códigos 
= 2 Señal de entrada = 0: el contacto está abierto. 
= 3 Señal de entrada = 1: el contacto está cerrado. 
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Byte Bit Descripción Ajuste Significado del ajuste 
1 6 … 7 Estado de la entrada 


segura 2 
= 0 La entrada no está disponible (o el tipo de secuencia de 


códigos aún no está decodificado). 
= 1 Falla, p. ej., error de secuencia de códigos 
= 2 Señal de entrada = 0: el contacto está abierto. 
= 3 Señal de entrada = 1: el contacto está cerrado. 


2 0 … 1 Estado de la señal de control 
"F-OUT 1" para salida segura 


= 0 La salida no está disponible (o el tipo de secuencia de 
códigos aún no está decodificado). 


= 1 Falla, p. ej., error de secuencia de códigos 
= 2 Señal de control para salida = 0 
= 3 Señal de control para salida = 1 


2 … 3 Estado de la señal de control 
"F-OUT 2" para salida segura 


= 0 La salida no está disponible (o el tipo de secuencia de 
códigos aún no está decodificado). 


= 1 Falla, p. ej., error de secuencia de códigos 
= 2 Señal de control para salida = 0 
= 3 Señal de control para salida = 1 


4 … 5 Estado de la señal de control 
"F-OUT 3" para salida segura 


= 0 La salida no está disponible (o el tipo de secuencia de 
códigos aún no está decodificado). 


= 1 Falla, p. ej., error de secuencia de códigos 
= 2 Señal de control para salida = 0 
= 3 Señal de control para salida = 1 


6 … 7 Estado de la señal de control 
"F-OUT 4" para salida segura 


= 0 La salida no está disponible (o el tipo de secuencia de 
códigos aún no está decodificado). 


= 1 Falla, p. ej., error de secuencia de códigos 
= 2 Señal de control para salida = 0 
= 3 Señal de control para salida = 1 


3 0 … 1 Estado de la señal auxiliar 1 = 0 La señal no está disponible (o el tipo de secuencia de 
códigos aún no está decodificado). 


= 1 Falla, p. ej., error de secuencia de códigos 
= 2 Señal auxiliar = 0 
= 3 Señal auxiliar = 1 


2 … 3 Estado de la señal auxiliar 2 = 0 La señal no está disponible (o el tipo de secuencia de 
códigos aún no está decodificado). 


= 1 Falla, p. ej., error de secuencia de códigos 
= 2 Señal auxiliar = 0 
= 3 Señal auxiliar = 1 


4 … 7 - Reservado = 0 - 
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 Secuencias de códigos 7 
 


El sistema de secuencias de códigos ASIsafe se explica brevemente en el capítulo 
Comunicación de seguridad con AS-Interface (Página 35).  


El módulo F-CM AS-i Safety ST administra las secuencias de códigos de los esclavos AS-i 
seguros en dos pasos. El módulo F-CM AS-i Safety ST lee primero todas las secuencias de 
códigos del bus AS-i y comprueba si son coherentes. Este proceso se llama "Aprendizaje de 
las secuencias de códigos". Las secuencias de códigos aprendidas se encuentran en la 
memoria volátil. Tras solicitarlo el usuario, las secuencias de códigos aprendidas se 
incorporan a la memoria no volátil. 


Primera puesta en marcha 
En la primera puesta en marcha, el módulo F-CM AS-i Safety ST debe aprender las 
secuencias de códigos de todos los esclavos de entrada AS-i seguros disponibles en el 
bus AS-i e incorporarlas a la memoria no volátil. El módulo detecta los esclavos para los que 
está activada la vigilancia de entrada y también los demás esclavos de entrada seguros. 


Sustitución de un esclavo de entrada AS-i seguro 
Tras la sustitución de un esclavo de entrada AS-i seguro, será necesario aprender y guardar 
la nueva secuencia de códigos.  


Si la secuencia de códigos de un esclavo de entrada AS-i seguro no está guardada o no se 
corresponde con la secuencia de códigos guardada, el canal de entrada se pasiviza y se le 
asigna el valor sustitutivo "0". 


Cuando el módulo F-CM AS-i Safety ST detecta una nueva secuencia de códigos, la 
aprende automáticamente. Confirme la incorporación de las secuencias de códigos a la 
memoria para que el componente AS-i no pueda modificarse de forma no autorizada. 


Para la incorporación de las secuencias de códigos a la memoria no volátil, puede abrir el 
cuadro de diálogo "Aprender ASIsafe" presionando el botón "Aprender …". 


La incorporación también puede efectuarse presionando el pulsador opcional "TEACH" (al 
menos durante 3 s). 


Sustitución del módulo F-CM AS-i Safety ST 
La memoria no volátil se encuentra en la BaseUnit. Por esta razón, si se sustituye el módulo 
F-CM AS-i Safety ST, se conservan las secuencias de códigos incorporadas. 


A continuación se describen las posibilidades que ofrece el módulo F-CM AS-i Safety ST 
para incorporar las secuencias de códigos. 


Ver también 
Conexión (Página 27) 
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7.1 Incorporación de secuencias de códigos mediante acceso online 
con STEP 7 


En la administración de las secuencias de códigos mediante acceso online con STEP 7, 
tiene la posibilidad de visualizar el estado de las secuencias de códigos disponibles en una 
vista gráfica. La vista gráfica ofrece ventajas especialmente a la hora de efectuar la primera 
puesta en marcha. Además puede utilizar la vista gráfica para la incorporación de las 
secuencias de códigos de esclavos sustituidos durante el funcionamiento. Puede abrir la 
vista gráfica para fines de diagnóstico sin modificar las secuencias de códigos guardadas. 
La incorporación de secuencias de códigos aprendidas es posible pero no obligatoria. 


Para poder abrir este cuadro de diálogo, debe haber una conexión online con el control o el 
módulo F-CM AS-i Safety ST. Cargue la configuración hardware en los módulos del control 
antes del aprendizaje de las secuencias de códigos para que la configuración online del 
módulo F-CM AS-i Safety ST coincida con la configuración offline. 


7.1.1 Cuadro de diálogo "Aprender secuencias de códigos ASIsafe" 
El cuadro de diálogo "Aprender secuencias de códigos ASIsafe" ofrece una vista general de 
las secuencias de códigos disponibles de los esclavos AS-i seguros. En este cuadro de 
diálogo se inicia la incorporación de las secuencias de códigos leídas en el bus AS-i a la 
memoria del módulo F-CM AS-i Safety ST. 


El cuadro de diálogo "Aprender secuencias de códigos ASIsafe" no efectúa modificaciones 
en la configuración de módulos. Puede abrir el cuadro de diálogo para obtener información 
durante el funcionamiento. La información mostrada en el cuadro de diálogo se obtiene 
online del módulo F-CM AS-i Safety ST. Aquí no se efectúa ninguna comparación con la 
configuración offline. 


En las áreas "Direcciones AS-i 0…15" y "Direcciones AS-i 16…31" se muestra la siguiente 
información para cada dirección AS-i: 


● Estado de esclavo 


● Secuencia de códigos 


● F-IN 1 … 2 


● F-OUT 1 … 4 


Para la dirección AS-i 0 solo puede mostrarse información sobre el estado de esclavo, ya 
que un esclavo con la dirección 0 no intercambia datos cíclicos de entrada/salida. 


Debajo de esta información se encuentran los siguientes elementos: 


● botón "Incorporar secuencias de códigos aprendidas"; 


● indicador "Progreso del aprendizaje". 


Puede salir del cuadro de diálogo en todo momento haciendo doble clic en el botón "Cerrar". 
Presionando el botón, los datos no se modifican. Si las secuencias de códigos no se han 
incorporado o solo parcialmente, aparecerá una indicación al respecto. 
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Columna "Estado de esclavo" 
La columna "Estado de esclavo" muestra la siguiente información de la dirección AS-i 
mediante un código de colores: 


 
Gris La dirección no existe en el bus AS-i. No se necesita en la 


configuración del módulo F-CM AS-i Safety ST (control de vigilancia 
de entrada/control de vigilancia de salida desactivado). 


Verde (sin marca) La dirección pertenece a un esclavo que existe en el bus AS-i. Sin 
embargo, el esclavo no se necesita en la configuración del módulo 
F-CM AS-i Safety ST (control de vigilancia de entrada/control de 
vigilancia de salida desactivado). El esclavo del bus AS-i es un 
esclavo seguro o un esclavo estándar. Está disponible para su uso 
por parte del maestro AS-i o de otro módulo. 


Verde (con marca) La dirección está disponible en el bus AS-i y se ajusta a la 
configuración del módulo F-CM AS-i Safety ST (la vigilancia de 
entrada o la vigilancia de salida está activada). 


Amarillo Se ha detectado una falla: 
La dirección está disponible en el bus AS-i pero no se ajusta a la 
configuración del módulo F-CM AS-i Safety ST (el control de vigilancia 
de entrada o el control de vigilancia de salida está activado). 
Compruebe el esclavo. Sustituya el esclavo por el esclavo requerido o 
modifique la configuración. 


Rojo Se ha detectado una falla: 
La dirección no está disponible en el bus AS-i pero se requiere en la 
configuración del módulo F-CM AS-i Safety ST (la vigilancia de 
entrada o la vigilancia de salida está activada).  
• Compruebe si el esclavo existe en el bus AS-i y si el maestro AS-i 


lo ha incluido en la comunicación. 
• Compruebe si el esclavo está incluido en la configuración del 


maestro AS-i. En caso necesario, corrija la configuración del 
bus AS-i. 
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Columna "Secuencia de códigos" 
La columna "Secuencia de códigos" muestra la siguiente información de la dirección AS-i 
mediante un código de colores: 


 
Gris Para la dirección no se necesita ninguna secuencia de códigos. 
Verde (sin marca) Se ha aprendido una secuencia de códigos pero no se ha incorporado 


a la memoria. Inicie la incorporación de la secuencia de códigos 
haciendo doble clic en el botón "Incorporar secuencias de códigos 
aprendidas". 


Verde (con marca) La secuencia de códigos se ha incorporado a la memoria no volátil. 
Nota: 
Este estado también se indica si el control de salida está activado 
para esta dirección. Las secuencias de códigos para salidas seguras 
están predefinidas automáticamente en el módulo 
F-CM AS-i Safety ST. No se incorporan a la memoria no volátil de las 
secuencias de códigos. 


Amarillo Se ha detectado una falla: 
Se ha aprendido una secuencia de códigos que ya utiliza otro 
esclavo. La secuencia de códigos no se puede utilizar. Sustituya el 
esclavo por otro. 


Rojo Alarma o falla: 
La dirección no envía una secuencia de códigos completa o válida. 
Compruebe si las dos entradas del esclavo de entrada seguro 
presentan la señal "CON". En caso necesario, accione los contactos 
de seguridad correspondientes. Los contactos deben estar cerrados. 
• Compruebe si hay un cruce en las entradas. En caso necesario, 


corrija el cableado de las entradas. 
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Columna "F-IN 1 ... 2" 
La columna "F-IN 1 … 2" muestra la siguiente información de la dirección AS-i mediante un 
código de colores: 


Las cifras 1 y 2 indican el número del canal de entrada. 
 
Gris El canal de entrada no está disponible. En la dirección no se ha 


detectado ningún esclavo de entrada seguro. 
Verde El canal de entrada indica el valor 1 (estado "CON"). 
Blanco El canal de entrada indica el valor 0 (estado "DES"). 
Amarillo El canal de entrada indica el valor 0 (estado "DES") o no está 


disponible. 
Nota: 
La indicación de estado se vuelve unívoca tras haberse aprendido la 
secuencia de códigos en el caso de un esclavo de entrada seguro 
(ambas entradas presentan la señal "CON") o haberse leído una señal 
"CON" en el caso de un esclavo de salida seguro controlado 
externamente. 


Rojo Se ha detectado una falla, p. ej., un error de secuencia de códigos: 
El estado del canal de entrada no puede leerse. Se utiliza el valor 
sustitutivo 0. 


Columna "F-OUT 1 ... 4" 
La columna "F-OUT 1 … 4" muestra la siguiente información de la dirección AS-i mediante 
un código de colores: 


Las cifras 1 a 4 indican el número del canal de salida. 
 
Gris El canal de salida no está disponible. En la dirección no se ha 


detectado ningún canal de salida seguro. 
Verde El canal de salida indica el valor 1 (estado "CON"). 
Blanco El canal de salida indica el valor 0 (estado "DES"). 
Amarillo El canal de salida indica el valor 0 (estado "DES") o no está disponible. 


Nota: 
La indicación de estado se vuelve unívoca tras haberse aprendido la 
secuencia de códigos en el caso de un esclavo de entrada seguro 
(ambas entradas presentan la señal "CON") o haberse leído una señal 
"CON" en el caso de un esclavo de salida seguro controlado 
externamente. 


Rojo Se ha detectado una falla, p. ej., un error de secuencia de códigos: 
El estado del canal de salida no puede leerse. 


Si el control de salida está activado para la dirección, el módulo F-CM AS-i Safety ST puede 
controlar el estado de F-OUT 1. El módulo F-CM AS-i Safety ST no puede controlar 
F-OUT 2 … 4. Aquí se emite el valor 0. 


Si una unidad de control externa utiliza la dirección de salida, el cuadro de diálogo muestra 
los estados de F-OUT 1 … 4 leídos en el bus AS-i. 
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7.1.2 Incorporación de secuencias de códigos aprendidas 
Para que los datos de entrada de un esclavo de entrada AS-i seguro se evalúen y se 
pongan a disposición del programa de seguridad, las secuencias de códigos aprendidas 
deben incorporarse a la memoria no volátil. 


Para ello, haga clic en el botón "Incorporar secuencias de códigos aprendidas ...". 


Se abrirá un cuadro de diálogo en el que se pregunta si deben incorporarse las secuencias 
de códigos. Haga clic en "Sí" para confirmar que el módulo al que tiene acceso es correcto. 
El LED "ADDR" situado en la parte frontal del módulo F-CM AS-i Safety ST parpadeará en 
verde confirmando el proceso. Las secuencias de códigos se incorporan a la memoria no 
volátil. A continuación se evalúan los datos de entrada de los esclavos de entrada AS-i 
seguros. De esta forma se posibilita la reintegración en el programa de seguridad. 


Si hace clic en "No", cancelará la pregunta sin incorporar la secuencia de códigos. 
 


 ADVERTENCIA 


La conexión de secciones de la instalación puede causar la muerte, lesiones graves y 
daños materiales importantes 


En función del programa de seguridad, al incorporar secuencias de códigos pueden 
conectarse secciones de la instalación. Antes de incorporar secuencias de códigos, 
asegúrese de que no hay peligro de que se produzcan daños personales ni materiales. 
Tras incorporar secuencias de códigos, compruebe si los dispositivos de seguridad 
funcionan correctamente. 


 


El botón "Incorporar secuencias de códigos aprendidas" estará desactivado si ya se han 
incorporado todas las secuencias de códigos aprendidas a la memoria no volátil. 


7.1.3 Indicador "Progreso del aprendizaje" 
Tiene la posibilidad de seguir el proceso de aprendizaje.  


Barra de progreso "Aprendizaje en curso": 


Si en el bus AS-i se detecta al menos un esclavo seguro cuya secuencia de códigos aún no 
ha sido aprendida, se muestran una barra de progreso con el proceso en curso y el texto 
"Aprendizaje en curso". Compruebe las indicaciones de la columna "Secuencia de códigos" 
y asegúrese de que los esclavos seguros envían sus secuencias de códigos. 


Para más información, consulte el apartado relativo a la columna "Secuencia de códigos". 


Esclavos aprendidos: 


El campo de salida "Esclavos aprendidos" indica el número de secuencias de códigos ya 
incorporadas en relación con el número de secuencias de códigos que aún deben 
incorporarse. La relación de cifras se indica adicionalmente en porcentaje. Cuando se 
indique 100%, todas las secuencias de códigos se habrán incorporado a la memoria no 
volátil. 


Para más información, consulte el apartado "Incorporación de secuencias de códigos 
aprendidas". 
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7.2 Incorporación de secuencias de códigos con el pulsador "TEACH" 
Las secuencias de códigos aprendidas pueden incorporarse de forma sencilla utilizando el 
pulsador "TEACH". 


El pulsador "TEACH" puede utilizarse, por ejemplo, para incorporar secuencias de códigos 
de esclavos sustituidos durante el funcionamiento. No obstante, también es adecuado para 
la primera puesta en marcha. 


En el capítulo "Conexión" se indica cómo debe conectarse el pulsador con la BaseUnit. Los 
LED permiten seguir el proceso de incorporación de las secuencias de códigos. 


Presione el pulsador "TEACH" durante al menos 3 s. Mediante esta operación se incorporan 
a la memoria no volátil todas las secuencias de códigos aprendidas actualmente que son 
unívocas y coherentes. A continuación se evalúan los datos de entrada de los esclavos de 
entrada AS-i seguros. De esta forma se posibilita la reintegración en el programa de 
seguridad. 


 


 ADVERTENCIA 
La conexión de secciones de la instalación puede causar la muerte, lesiones graves y 
daños materiales importantes 


En función del programa de seguridad, al incorporar secuencias de códigos pueden 
conectarse secciones de la instalación. Antes de incorporar secuencias de códigos, 
asegúrese de que no hay peligro de que se produzcan daños personales ni materiales. 
Tras incorporar secuencias de códigos, compruebe si los dispositivos de seguridad 
funcionan correctamente. 


 


Si la incorporación de las secuencias de códigos finaliza correctamente, se apaga el LED 
"TEACH" y podrá soltar el pulsador "TEACH". 


Si presiona el pulsador "TEACH" antes de que se hayan aprendido todas las secuencias de 
códigos, se incorporarán las secuencias de códigos recibidas hasta entonces. 
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7.3 Operaciones finales 


7.3.1 Reintegración de canales de entrada pasivados 
Los canales de entrada del módulo F-CM AS-i Safety ST para los que no hay guardadas 
secuencias de códigos válidas suministran el valor sustitutivo "0" y están pasivados. 


Tras la incorporación de las secuencias de códigos, los canales pasivados deben 
reintegrarse para que la aplicación pueda trabajar con los valores de proceso reales. 


El procedimiento para ello se describe en los siguientes manuales de programación y de 
manejo: 


● SIMATIC Safety: configuración y programación 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en) 


● S7 Distributed Safety 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en) 


Tras incorporar secuencias de códigos, compruebe si los dispositivos de seguridad 
funcionan correctamente. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en
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 Avisos de alarma, de error y de sistema 8 
8.1 Resumen 


Posibilidades de diagnóstico 
Para el diagnóstico del módulo F-CM AS-i Safety ST, existen las siguientes posibilidades: 


● LED del módulo 


● Diagnóstico en STEP 7: 


– Búfer de diagnóstico 


● Avisos de alarma en el programa de usuario 


Ver también 
Significado de los indicadores LED (Página 79) 
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8.2 Indicadores LED 


8.2.1 Disposición de los LED de F-CM AS-i Safety ST 


Introducción 
Los LED de la placa frontal del módulo correspondiente señalizan ópticamente las fallas del 
módulo internas y externas. Los LED y su evaluación se describen en los manuales de los 
correspondientes módulos de los equipos SIMATIC. 


 
DIAG Diagnóstico 
STATUS Estado operativo del módulo 
Error Estado operativo del módulo 
CFG Falla en bus AS-i 
PSF Error de señal de proceso, p. ej., falla de canal en esclavo de entrada F AS-i 
Teach Aprendizaje: aprendizaje de las secuencias de códigos 
ADDR Direccionamiento del módulo F-CM AS-i Safety ST. Direccionamiento F y aprendizaje. 


El LED indica si el módulo establece una comunicación de seguridad con la 
herramienta de software. 


PWR Tensión de alimentación 


Imagen 8-1 LED de F-CM AS-i Safety ST 
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8.2.2 Significado de los indicadores LED 
El módulo "F-CM AS-i Safety ST" tiene 8 indicadores LED en la parte frontal: 


LED "DIAG" 
El LED "DIAG" indica el estado general del módulo ET 200SP. 


Tabla 8- 1 Significado del LED "DIAG" 


"DIAG" Significado 


 
Apagado 


La tensión de alimentación no es correcta. 


 
Verde 
parpadeante 


El módulo F-CM AS-i Safety ST no está operativo. 
El módulo no está parametrizado. 


 
Verde 
encendido 


El módulo F-CM AS-i Safety ST está parametrizado y no presenta fallas. 
No hay aviso de diagnóstico de F-CM AS-i Safety ST. 


 
Rojo 
parpadeante 


El módulo F-CM AS-i Safety ST está parametrizado y señaliza errores de 
diagnóstico o se está ejecutando una actualización de firmware.  


 
El LED bicolor 
parpadea 
alternativamente 
en rojo/verde 


La posición (ping) se muestra durante 3 segundos. 
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LED "Status" 
Los LED "Status" y "Error" indican el estado operativo del dispositivo. 


Tabla 8- 2 Significado del LED "Status" 


"Status" Significado 


 
Verde 
encendido 


• El módulo F-CM AS-i Safety ST funciona correctamente. 
• Intercambio cíclico de datos de E/S activo 


 
Verde 
parpadeante 


• El sistema está arrancando. 
• No hay intercambio cíclico de datos de E/S 


LED "Error" 
Los LED "Status" y "Error" indican el estado operativo del dispositivo. 


Tabla 8- 3 Significado del LED "Error" 


"Error" Significado 


 
Rojo encendido 


Falla grave de dispositivo, p. ej.  
• Fallas en la electrónica 
• Exceso de temperatura 


 
Rojo 
parpadeante 


Falla de dispositivo, p. ej.  
• Error esporádico de procesamiento de datos (problema de CEM) 
• Problema de contacto con el bus de fondo 
• Falta elemento codificador en la BaseUnit 
• Actualización de firmware errónea 


 
Apagado 


Sin error 
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LED "CFG" 
El LED "CFG" indica fallas en el bus AS-i.  


Tabla 8- 4 Significado del LED "CFG" 


"CFG" Significado 


 
Rojo encendido 


El bus AS-i funciona correctamente pero se ha producido un error de secuencia de 
códigos. 


 
Rojo 
parpadeante 


Falla en bus AS-i:  
• Una secuencia de códigos no existe o está incompleta. 


 
Apagado 


Todas las secuencias de códigos se han incorporado al completo. 


LED "PSF" 
EL LED "PSF" indica errores de señal de proceso en uno o varios canales del módulo. 


Tabla 8- 5 Significado del LED "PSF" 


LED "PSF" Significado 


 
Rojo encendido 


Falla de canal PROFIsafe para todo el módulo F-CM AS-i Safety ST, p. ej., falla en 
esclavo de entrada F-CM AS-i. 


 
Rojo 
parpadeante 


• Error de discrepancia en las entradas de un esclavo de entrada AS-i seguro 
• Error de orden de sucesión en las entradas de un esclavo de entrada AS-i 


seguro 
• Error de la secuencia de códigos en un esclavo de entrada AS-i seguro (p. ej., 


debido a un cruce entre entradas o a un problema de interferencias 
electromagnéticas) 


• Falla de un esclavo de entrada AS-i seguro 
El canal afectado queda pasivado. 
El LED "PSF" se apaga tras la reintegración de todos los canales. 


 
Apagado 


No hay error de señal de proceso 
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LED "TEACH" 
Este LED señaliza el aprendizaje de esclavos AS-i seguros. El LED "TEACH" muestra el 
progreso del aprendizaje. 


Tabla 8- 6 Significado del LED "TEACH" 


LED "TEACH" Significado 


 
Amarillo 
encendido 


El aprendizaje de secuencias de códigos ha finalizado correctamente. Las 
secuencias de códigos aprendidas se incorporan. 


 
Amarillo 
parpadeante 


Se está efectuando el aprendizaje de las secuencias de códigos. 


 
Apagado 


Las secuencias de códigos se han incorporado al completo. 


LED "ADDR" 
El LED "ADDR" indica que el dispositivo establece una comunicación de seguridad con una 
herramienta de software. 


Tabla 8- 7 Significado del LED "ADDR" 


LED "ADDR" Significado 


 
Verde 
parpadeante 


Respuesta que indica que se tiene acceso al módulo: 
• Para la asignación de la dirección F 
• Para la incorporación de las secuencias de códigos 
• Se está ejecutando una actualización de firmware. 


 
Apagado 


Sin relevancia 
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LED "PWR" 
El LED "PWR" muestra el estado de la alimentación. 


Tabla 8- 8 Significado del LED "PWR" 


LED "PWR" Significado 


 
Verde 
encendido 


Se aplica tensión AS-i. 


 
Apagado 


No se aplica suficiente tensión AS-i. 
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8.3 Avisos de diagnóstico 


Generalidades 
El módulo F-CM AS-i Safety ST genera una o varias alarmas con diferentes eventos. 


En la descripción del registro DS 92 "Diagnóstico de dispositivo" se especifica qué eventos 
provocan los distintos avisos de alarma. 


Las alarmas utilizan los números de error de diagnóstico F0 a F31 según la norma 
PROFIBUS. 


Ver también 
DS 92 Diagnóstico de dispositivo (Página 57) 







 Avisos de alarma, de error y de sistema 
 8.4 Sustitución de dispositivos defectuosos 


Módulo Failsafe F‑CM AS‑i Safety ST (3RK7136‑6SC00‑0BC1) 


Manual de producto, 02/2014, A5E03957059040A/RS-AA/01 85 


8.4 Sustitución de dispositivos defectuosos 


8.4.1 Sustitución de esclavo de entrada AS-i seguro 
Si un esclavo de entrada AS-i seguro se ha averiado, sustitúyalo por otro nuevo del mismo 
tipo y asígnele la dirección AS-i correcta. La dirección puede asignarse automáticamente 
por medio del maestro AS-i (ver manual del maestro AS-i) o manualmente, p. ej., con el 
terminal de direccionamiento AS-i (1904-2AB02).  


Cierre los contactos en las entradas del esclavo de entrada AS-i seguro para que este envíe 
las secuencias de códigos. 


El módulo F-CM AS-i Safety ST detecta automáticamente una nueva secuencia de códigos 
y la aprende. Para el procesamiento posterior es necesaria la incorporación de la secuencia 
de códigos aprendida.  


La incorporación puede efectuarse mediante el cuadro de diálogo online de STEP 7 o 
presionando el pulsador opcional "TEACH" (durante al menos 3 s). Para más información, 
consulte el capítulo Secuencias de códigos (Página 69). 


Tenga en cuenta las indicaciones de los LED "CFG" y "TEACH"; ver capítulo Significado de 
los indicadores LED (Página 79). 


Para excluir la posibilidad inadmisible de que se dupliquen secuencias de códigos en dos 
esclavos de entrada seguros, es necesaria la incorporación de las secuencias de códigos de 
todos los esclavos de entrada seguros disponibles en el bus AS-i, independientemente de si 
la vigilancia está activada o desactivada.  


8.4.2 Sustitución de módulo de salida AS-i seguro (unidad de evaluación) 
Tras la sustitución de un módulo de salida AS-i seguro (unidad de evaluación), no es 
necesario efectuar ningún ajuste en el módulo F-CM AS-i Safety ST.  


Tenga en cuenta las instrucciones de servicio del módulo de salida AS-i y ajuste en este la 
dirección F correcta y la dirección AS-i del esclavo estándar que pueda estar integrado.  


Dado el caso, será necesario realizar una confirmación de falla para el grupo de conexión 
de salida afectado; ver capítulo 6.3 sobre el área de direccionamiento. 


El módulo F-CM AS-i Safety ST no evalúa los esclavos AS-i no seguros (esclavos estándar). 
Tenga en cuenta las indicaciones para la sustitución de las instrucciones de servicio del 
maestro AS-i y del esclavo. 
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8.4.3 Sustitución del módulo F-CM AS-i Safety ST 
Al sustituir el módulo F-CM AS-i Safety ST, el nuevo adopta automáticamente todos los 
ajustes necesarios del módulo de cabecera (IM) de ET 200SP y del elemento codificador de 
la BaseUnit.  


Para más información, consulte el manual  


Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es
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 Datos técnicos 9 
9.1 Datos técnicos 


Datos técnicos de F-CM AS-i Safety ST 
 
    3RK7136-6SC00-0BC1 
Designación  del  producto   F-CM  AS-i  Safety  ST 
Designación  del  tipo  de  producto   Módulo  de  comunicación  ASIsafe 
Grado  de  protección  IP   IP20 
Tipo  de  alimentación  de  tensión   vía  AS-i 
Corriente  absorbida     
• de  cables  perfilados  del  AS-Interface     


– con  24  V  con  AS-i  Power24V  
máxima 


A 0,07 


– con  30  V  máxima A 0,07 


• desde  bus  de  fondo                  A 0,03 


Potencia  activa  disipada                  W 2,1 
Tensión  de  aislamiento  valor  asignado                  V 500 
Función  del  producto  apto  para  AS-i  
Power24V 


  Sí 


Tipo  de  configuración  del  AS-Interface   STEP  7  Safety 
Versión  de  la  especificación  de  AS-
Interface 


  V  3.0 


Forma  de  transmisión  de  datos   Bus  de  fondo  ET  200SP 
Número  de  interfaces  como  AS-Interface   1 
Número  de  interfaces  otras   1 
Protocolo  es  soportado  protocolo  
PROFIsafe 


  Sí 


Acceso  a  datos  de  E/S  digitales   mediante  imagen  de  proceso  y  
transferencia  de  registros 


Anchura                  mm 20 
Altura                  mm 73 
Profundidad                  mm 58 
Tipo  de  fijación   enchufable  sobre  módulo  terminal 
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    3RK7136-6SC00-0BC1 
Temperatura  ambiente  para  instalación  en  
perfil  horizontal  durante  el  funcionamiento 


                 °C 0 … 60 


Temperatura  ambiente  para  instalación  en  
perfil  vertical  durante  el  funcionamiento 


                 °C 0 … 50 


Temperatura  ambiente  durante  el  
almacenamiento 


                 °C -40 … +70 


Temperatura  ambiente  durante  el  
transporte  mínima 


                   °C -40 


Temperatura  ambiente  durante  el  
transporte  máxima 


                   °C 70 


Humedad  relativa  del  aire  a  25  °C  
durante  el  funcionamiento  máxima 


                    % 95 


Altitud  de  instalación  en  alturas  sobre  el  
nivel  del  mar  máxima 


                    m 2 000 


Formato  de  módulos   Diseño  mecánico  ET  200SP 
Tipo  de  indicación  como  visualización  de  
estado  LEDs 


  DIAG  STATUS  ERROR  CFG  SF  TEACH  
ADDR  PWR 


Apto  para  el  uso  función  de  seguridad   Sí 
Identificación  de  protección  contra  
explosiones  para  la  seguridad  inherente  
de  los  materiales  correspondientes 


    


• EEx  ia   No 


• EEx  ib   No 


Categoría  de  protección  contra  
explosiones  de  gases 


  sin 


Categoría  de  protección  contra  
explosiones  de  polvos 


  sin 
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9.2 Datos técnicos seguros 


Magnitudes características de seguridad 


Tabla 9- 1 Clase de seguridad máxima alcanzable en el modo de seguridad 


Norma Nombre Valor 
SIL según IEC 61508 SIL 3 
EN ISO 13849-11) PL e 


Categoría 4 
 1) Performance Level 


 


Tabla 9- 2 Magnitudes características de seguridad 


Magnitud característica Nombre Valor 
Alta demanda según SIL 31) 
Valor total para sistema AS-i con el módulo 
F-CM AS-i Safety ST2) 


PFHD 1,00 x 10-9 x 1 / h 
1,89 x 10-9 x 1 / h 


 Valor individual de F-CM AS-i Safety ST PFHD 0,89 x 10-9 x 1 / h 
 Valor individual de método de transmisión AS-Interface PFHD 1,00 x 10-9 x 1 / h 
 Valor individual de esclavo AS-Interface2) PFHD 0 
Intervalo de test de comprobación T1 20 años 
Baja demanda según SIL 33) 
Valor total para sistema AS-i con el módulo 
F-CM AS-i Safety ST2) 


PFD 2,00 x 10-5 
1,55 x 10-5 


 Valor individual de F-CM AS-i Safety ST PFD 0,55 x 10-5 
 Valor individual de método de transmisión AS-Interface PFD 1,00 x 10-5 
 Valor individual de esclavo AS-Interface2) PFD 0 
Tiempo medio hasta una falla peligrosa MTTFd ≥ 100 años 


(37 000 años) 
Alto (según EN ISO 13849-1) 


Cobertura de diagnóstico (diagnostic coverage) DC >99 % 
Falla por causa común 
(Common Cause Failure) 


CCF 75 puntos 
(requisitos cumplidos según 
EN ISO 13849-1) 


 1) Probabilidad de falla peligrosa en modo de operación de demanda alta o continua 
2) Como aproximación para el valor individual de esclavo AS-Interface, el valor "0" solo es válido suponiendo que el valor 


PFHD o PFD del esclavo AS-i sea comparativamente bajo y, con ello, el valor PFHD o PFD del esclavo AS-i no 
contribuya sustancialmente a la formación del valor PFHD o PFD de todo el sistema. A este respecto, observe los datos 
técnicos de los esclavos AS-i seguros y utilice los valores específicos del fabricante. 


3) Probabilidad de falla peligrosa en modo de operación de demanda más baja 
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9.3 Tiempos de reacción 
Los tiempos de reacción indicados a continuación son datos para el caso más desfavorable. 
Los tiempos de reacción se refieren a la operación de desconexión (cambio de estado 
"1" → "0").  


Los tiempos de reacción en la operación de conexión (cambio de estado "0" → "1") pueden 
ser más prolongados pero no son relevantes desde la perspectiva de seguridad 
considerada. 


Tiempo de reacción máximo en el sentido de entrada 
El tiempo de reacción máximo en el sentido de entrada se obtiene calculando el tiempo de 
reacción desde el esclavo de entrada AS-i seguro hasta el módulo de cabecera (IM) de 
ET 200SP: 


 
máx.  5 ms  Ciclo de bus AS-i con configuración máxima 
máx.  5 ms  Falla en ciclo de bus AS-i con configuración máxima 
máx.  20 ms  Procesamiento interno del módulo 
máx.  2 ms  Transferencia bus de fondo ET 200SP 
-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 
máx.  32 ms  Tiempo de reacción total en el sentido de entrada (con retardo a la entrada 


0 ms) 
 


 


 ADVERTENCIA 
Aumento del tiempo de reacción 


Si se parametriza un tiempo de retardo a la entrada > 0 para una entrada segura, este 
tiempo de retardo a la entrada debe sumarse al tiempo de reacción total. 


En el tiempo de reacción total indicado anteriormente no se consideran factores de 
influencia externos: 
• Tiempo de reacción del sensor 
• Tiempo de reacción adicional en el esclavo de entrada AS-i seguro (ver instrucciones 


de servicio) 
• Tiempo de reacción de bus entre módulo de cabecera (IM) de ET 200SP y control 
• Tiempo de reacción de control 
• Tiempo de timeout (tiempo de vigilancia F) de control con falla PROFIsafe 


Al calcular el tiempo de reacción del sistema en la instalación al completo, deben 
considerarse estos factores de influencia. 


 


En el tiempo de reacción total indicado anteriormente se considera que, en caso de que falle 
un esclavo de entrada seguro, transcurre un periodo máximo de 4 ciclos de bus AS-i hasta 
que se detecta una falla. 
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Tiempo de reacción máximo en el sentido de salida 
El tiempo de reacción máximo en el sentido de salida se obtiene calculando el tiempo de 
reacción desde el módulo de cabecera (IM) de ET 200SP hasta la salida AS-i segura 
(unidad de evaluación). 


 
máx.  2 ms  Transferencia bus de fondo ET 200SP 
máx.  20 ms  Procesamiento interno del módulo 
máx.  5 ms  Ciclo de bus AS-i con configuración máxima 
máx.  5 ms  Falla en ciclo de bus AS-i con configuración máxima 
-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 
máx.  32 ms  Tiempo de reacción total en el sentido de salida (con transferencia PROFIsafe 


sin perturbaciones) 
 


 


 ADVERTENCIA 
Aumento del tiempo de reacción 


Al producirse una falla PROFIsafe, el tiempo de reacción total en el sentido de salida 
aumenta con el tiempo de timeout ajustado del módulo F-CM AS-i Safety ST (ver 
parámetros F, tiempo de vigilancia F). 


En el tiempo de reacción total indicado anteriormente no se consideran factores de 
influencia externos: 
• Tiempo de reacción de control 
• Tiempo de reacción de bus entre control y módulo de cabecera (IM) de ET 200SP 
• Tiempo de reacción en el módulo de salida AS-i seguro (unidad de evaluación) (ver 


instrucciones de servicio) 
• Tiempo de reacción en el módulo de salida AS-i seguro (unidad de evaluación) con falla 


AS-i (ver instrucciones de servicio) 
• Tiempo de reacción del actuador (p. ej., contactor) 


Al calcular el tiempo de reacción del sistema en la instalación al completo, deben 
considerarse estos factores de influencia. 


 


Más información 
Para más información, consulte: 


Manual de sistema Software industrial SIMATIC, Funciones de seguridad en SIMATIC S7 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/12490443/0/en) 


Como ayuda para el cálculo de los tiempos de reacción, dispone de los siguientes recursos 
en Internet: 


● Para S7 Distributed Safety, el archivo Excel S7fcotia.xls 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/25412441) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/12490443/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/25412441





Datos técnicos  
9.4 Cálculo de los tiempos de vigilancia y de reacción 


 Módulo Failsafe F‑CM AS‑i Safety ST (3RK7136‑6SC00‑0BC1) 


92 Manual de producto, 02/2014, A5E03957059040A/RS-AA/01 


9.4 Cálculo de los tiempos de vigilancia y de reacción 
Como ayuda para el cálculo aproximado del tiempo de ejecución del grupo de ejecución F, 
del tiempo de vigilancia F mínimo y del tiempo de reacción máximo del programa de 
seguridad, en Internet tiene a su disposición el archivo Excel S7fcotia.xls para 
S7 Distributed Safety: 


S7fcotia (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/25412441)  


  


Para más información, consulte el manual "Funciones de seguridad en SIMATIC S7". 


Puede efectuar la descarga gratuita en la siguiente dirección de Internet: 


Funciones de seguridad en SIMATIC S7 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/12490443/0/en) 


Indicaciones para rellenar el archivo Excel S7fcotia.xls (en caso de uso sin IE/PB-Link) 


Pestaña "Tiempo de ejecución máx. módulo de ejecución F" 


Introduzca el número de módulos (en el grupo de ejecución F considerado) en la fila 
"F-CM AS-i Safety ST", en "Módulos de seguridad ET 200SP". 


Pestaña "Tiempos de vigilancia F mín." 


En función del módulo de cabecera (IM) de ET 200SP utilizado, seleccione en el apartado 
"Configuración del tiempo de vigilancia PROFIsafe" una de las siguientes variantes: 


● Variante 3 (periferia descentralizada F vía PROFINET IO) 


Utilice los valores de la siguiente tabla. 


Tabla 9- 3 Valores para el cálculo de los tiempos de vigilancia F mínimos 


Descripción Nombre Valor 
Tiempo de confirmación máx. de 
F-CM AS-i Safety ST 


T_DAT 20 ms 


Periferia F con entradas y salidas - Sí 


Pestaña "Tiempos de reacción máx." 


En función del módulo de cabecera (IM) de ET 200SP utilizado, seleccione en el apartado 
"Entrada" una de las siguientes variantes para el flujo de señales considerado de la función 
de seguridad: 


● Variante 3 (periferia descentralizada F vía PROFINET IO) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/25412441

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/12490443/0/en
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Utilice los valores de la siguiente tabla. 


Tabla 9- 4 Valores para el cálculo de los tiempos de reacción máximos 


Descripción Nombre Valor 
Tiempo de discrepancia máx. 
(Nota: durante el transcurso del 
tiempo de discrepancia se suministra el valor 
seguro 0) 


T_DIS 0 


Tiempo de reacción máx. sin fallas T_WCDT 20 ms 
Tiempo de reacción máx.  
si existe una falla 


T_OFDT 20 ms 


Tiempo de confirmación máx. de la periferia F T_DAT 20 ms 
Tiempo de vigilancia PROFIsafe configurado T_PSTO, conf. F_WD_TIME 


(ver ajuste en la pestaña PROFISAFE del cuadro de 
diálogo de propiedades) 


Tiempo de reacción máx. del sensor 
Nota: 
Para T_Sensor_DLY se considera aquí el 
tramo desde el módulo F-CM AS-i Safety ST 
hasta el sensor, incluido el bus AS-i. 


T_Sensor_DLY  
+  
+  
+  


10 ms (flujo de señales bus AS-i)  
Retardo a la entrada parametrizado  
Tiempo de reacción del sensor  
Tiempo de reacción adicional en el esclavo de 
entrada AS-i seguro 
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 Lista de abreviaturas A 
A.1 Índice de abreviaturas 


Significado de las abreviaturas 
 
Abreviatura Significado 
ADDR Direccionamiento 
AS-i AS-Interface 
ATEX Atmósfera explosiva 
AUX Auxiliary 
BF Falla de bus AS-i 
BU BaseUnit 
CFG Configuración 
CM Communication Module (módulo de comunicación) 
CPU Central Processing Unit 
CRC Cyclic Redundancy Check 
DI Digital Input 
DIAG Diagnóstico 
DP Periferia (E/S) descentralizada 
AD Registro 
E/S Entrada/salida 
CEM Compatibilidad electromagnética 
EN Norma europea 
F Failsafe 
GSD Datos maestros del disporitivo 
GSDML General Station Description Markup Language 
HF High Feature 
HSP Hardware Support Package 
HW Hardware 
HW-ID Identificación de hardware 
I&M Identificación y mantenimiento 
ID Identifier (número de identificación) 
IEC International Electrotechnical Commission 
IM Módulo de interfaz 
IO Input Output 
IP Ingress Protection (clase de protección de carcasa) 
ISO International Organisation for Standardization 
LED Light Emitting Diode (diodo luminoso) 
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Abreviatura Significado 
LPS List of projected Slaves (lista de esclavos AS-i configurados) 
NEC National Electrical Code 
NFPA National Fire Protection Association 
PAA Imagen de proceso de las salidas 
PAE Imagen de proceso de las entradas 
PELV MBTP (muy baja tensión de protección = Protective Extra Low Voltage) 
FP Fallo de periferia 
PFD Probability of dangerous failure on demand (Probabilidad de falla en demanda 


según IEC 61508) 
PFHD Probability of dangerous failure per hour (Probabilidad de falla por hora según IEC 


61508) 
PL Performance Level 
PSF Errores de señal de proceso 
PWR Power 
SELV Safety Extra Low Voltage (muy baja tensión de seguridad) 
SIL Nivel de integridad de seguridad 
SF Fallo de sistema 
PLC Autómata programable 
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 Bibliografía B 
B.1 Bibliografía 


Documentación complementaria 
Para más información, consulte la siguiente documentación: 


 
Clase de documento Vínculo de Internet 
Manual de sistema Manual del sistema ET 200SP 


(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es) 
Manual de producto BaseUnits ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521/0/es) 
Manual de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 


(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es) 
Información de producto Información de producto: sistema de periferia descentralizada ET 200SP 


(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/78361093) 
Manual de programación 
y del usuario 


SIMATIC Safety: programación y configuración 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en) 


Manual de programación 
y del usuario 


S7 Distributed Safety (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en) 


Manual de producto Maestro AS-i CM ST para SIMATIC ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/71756485/0/es) 


Manual de sistema Manual de sistema de AS-Interface 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/26250840/0/en) 


FAQ FAQ "Compatibilidad para AS-i Power24V" 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20025980/133000) 


Norma IEC 61508 - 
Manual de sistema Software industrial SIMATIC, Funciones de seguridad en SIMATIC S7 


(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/12490443/0/en) 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59753521/0/es
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http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/54110126/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/22099875/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/71756485/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/26250840/0/en

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20025980/133000

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/12490443/0/en
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Glosario  
 


AS−i (AS−Interface) 
Interfaz actuador-sensor. Un sistema de interconexión para el nivel de campo inferior del 
nivel de automatización. Este sistema de interconexión es adecuado para conectar en red 
sensores y actuadores a los dispositivos de control (nombre anterior: SINEC S1). 


ASIsafe® 
El sistema AS-Interface Safety at Work permite integrar componentes de seguridad en una 
red AS-Interface, p. ej.: 


● interruptores de parada de emergencia; 


● interruptores de puerta de protección; 


● rejillas fotoeléctricas de seguridad. 


Conforme a la norma EN 50 295, estos componentes de seguridad son plenamente 
compatibles con los componentes conocidos de AS-Interface (p. ej., maestros, esclavos, 
fuentes de alimentación, etc.). Pueden conectarse conjuntamente al cable AS-Interface 
amarillo. Siemens suministra todos los componentes necesarios para construir una red 
AS-Interface segura. 


Clase de seguridad 
Nivel de integridad de seguridad SIL según IEC 61508. Cuanto mayor sea el nivel de 
integridad de seguridad, más estrictas serán las medidas para evitar fallas sistemáticas y 
controlar fallas esporádicas y fallas de hardware. 


Con los módulos de seguridad, es posible alcanzar la clase de seguridad SIL 3 en el modo 
de seguridad. 


CM 
Communication Modul (módulo de comunicación) 


Módulo para tareas de comunicación, que se utiliza como ampliación de interfaces de la 
CPU en un sistema de automatización.  


CPU 
Central Processing Unit 
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CRC 
Cyclic Redundancy Check es un procedimiento para comprobar la integridad de los datos. 
Por medio de un polinomio generador, se crea una suma de comprobación con los datos 
que deben vigilarse. Como una firma, esta suma de comprobación caracteriza los datos en 
cuestión. El polinomio generador puede calcularse aplicando diferentes algoritmos. 


DIAG 
Diagnóstico 


Dirección F 
Cada módulo de seguridad tiene una dirección F. En el caso del módulo 
F-CM AS-i Safety ST, la dirección F debe asignarse primero online mediante Step 7. La 
dirección F se define durante la configuración. 


Distributed Safety 
Complemento de PROFIsafe específico de Siemens. El sistema de seguridad Distributed 
Safety con el F-Configuration Pack le ayuda a implementar soluciones de seguridad en el 
ámbito de la protección de personas y en máquinas. 


Distributed Safety permite aplicar ya en PROFIsafe V2.0 la función de pasivación con 
granularidad de canal. Los bits de calidad transferidos en la imagen de proceso se utilizan 
para introducir un valor sustitutivo para el canal en cuestión en la memoria imagen de 
proceso. Los bits de calidad para las entradas y las salidas se transfieren en la memoria 
imagen de proceso después de los datos de proceso reales. Para la reintegración de 
canales pasivados se emplea el mismo mecanismo que utiliza PROFIsafe para la 
reintegración del módulo. 


Esclavo AS-i estándar 
Cada esclavo AS-i estándar ocupa una dirección en AS-Interface; por ello, en base a la 
organización de direcciones, pueden conectarse a AS-Interface hasta 31 esclavos AS-i 
estándar. 


Esclavo AS−i A/B 
Los esclavos AS−i A/B utilizan el área de direccionamiento ampliada. Es posible asignar dos 
esclavos A/B a cada dirección de AS-Interface. Por ello, en base a la organización de 
direcciones, pueden conectarse a AS-Interface hasta 62 esclavos AS-i A/B. 


Esclavo AS-i 
Todos los dispositivos a los que puede tener acceso un maestro AS-i se denominan 
esclavos AS-i. Los esclavos AS-i se distinguen en función de su diseño (módulos AS-i así 
como sensores o actuadores con conexión AS-i integrada) y de su área de direccionamiento 
(esclavo AS-i estándar y esclavo AS-i A/B con área de direccionamiento ampliada). 
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Esclavo AS-i analógico 
Los esclavos AS-i analógicos son esclavos AS-i que intercambian valores analógicos con el 
maestro AS-i. 


Estado seguro 
La filosofía de seguridad en sistemas de seguridad (failsafe) se basa en que existe un 
estado seguro para cada magnitud (variable) del proceso. 


Evaluación 1oo1 (1 de 1) 
Tipo de evaluación de los sensores. En la evaluación 1oo1 (1 de 1), el sensor está 
disponible una sola vez. El sensor se conecta al módulo F por un canal. 


Evaluación 1oo2 (1 de 2) de equivalencia 
Tipo de evaluación de los sensores. En la evaluación 1oo2 (1 de 2) se ocupan dos canales 
de entrada con un sensor bicanal o dos sensores monocanales. Las señales de entrada se 
comparan internamente para comprobar su equivalencia; es decir, su no discrepencia. 


Intervalo de test de comprobación 
Intervalo tras el cual un componente debe pasar al estado sin fallas: el componente se 
sustituye o se comprueba que está totalmente exento de fallas. 


LED 
Un diodo que emite luz y sirve para indicar el estado de la señal. 


Maestro AS-i 
El maestro AS-i permite vigilar y controlar sensores y actuadores binarios o analógicos 
mediante módulos AS-i o esclavos AS-i.  


Nibble 
Un nibble es una unidad de información compuesta por cuatro bits. 


Parámetros F 
Los parámetros FailSafe son parámetros los parámetros para las funciones de seguridad. 
Se necesitan para la comunicación a través de PROFIsafe. 
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Parámetros I 
Parámetros individuales para la ejecución de la funcionalidad AS-i. Los parámetros I son 
relevantes para la seguridad. 


Pasivación 
Si una periferia F (o de seguridad) detecta una falla, pasa el canal afectado o todos los 
canales al estado seguro. De tal modo, los canales de esta periferia de seguridad quedan 
pasivados. La periferia de seguridad notifica la falla detectada a la CPU de serie F (failsafe). 


En el caso de una periferia de seguridad con entradas, al efectuarse una pasivación, el 
sistema de seguridad entrega al programa de seguridad valores sustitutivos "0" en lugar de 
los valores de proceso disponibles en las entradas de seguridad. 


En el caso de una periferia de seguridad con salidas, al efectuarse una pasivación, el 
sistema de seguridad transfiere a las salidas de seguridad valores sustitutivos "0" en lugar 
de los valores de salida suministrados por el programa de seguridad. 


PROFIsafe 
Perfil de bus de seguridad PROFINET IO para la comunicación entre el programa de 
seguridad y la periferia F en un sistema F. 


Sistemas de seguridad 
Al producirse determinadas fallas, los sistemas de seguridad permanecen en un estado 
seguro o pasan de inmediato a otro estado seguro. 
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Legal information 
Warning notice system 


This manual contains notices you have to observe in order to ensure your personal safety, as well as to prevent 
damage to property. The notices referring to your personal safety are highlighted in the manual by a safety alert 
symbol, notices referring only to property damage have no safety alert symbol. These notices shown below are 
graded according to the degree of danger. 


 DANGER 
indicates that death or severe personal injury will result if proper precautions are not taken. 


 


 WARNING 
indicates that death or severe personal injury may result if proper precautions are not taken. 


 


 CAUTION 
indicates that minor personal injury can result if proper precautions are not taken. 


 


 NOTICE 
indicates that property damage can result if proper precautions are not taken. 


If more than one degree of danger is present, the warning notice representing the highest degree of danger will 
be used. A notice warning of injury to persons with a safety alert symbol may also include a warning relating to 
property damage. 


Qualified Personnel 
The product/system described in this documentation may be operated only by personnel qualified for the specific 
task in accordance with the relevant documentation, in particular its warning notices and safety instructions. 
Qualified personnel are those who, based on their training and experience, are capable of identifying risks and 
avoiding potential hazards when working with these products/systems. 


Proper use of Siemens products 
Note the following: 


 WARNING 
Siemens products may only be used for the applications described in the catalog and in the relevant technical 
documentation. If products and components from other manufacturers are used, these must be recommended 
or approved by Siemens. Proper transport, storage, installation, assembly, commissioning, operation and 
maintenance are required to ensure that the products operate safely and without any problems. The permissible 
ambient conditions must be complied with. The information in the relevant documentation must be observed. 


Trademarks 
All names identified by ® are registered trademarks of Siemens AG. The remaining trademarks in this publication 
may be trademarks whose use by third parties for their own purposes could violate the rights of the owner. 


Disclaimer of Liability 
We have reviewed the contents of this publication to ensure consistency with the hardware and software 
described. Since variance cannot be precluded entirely, we cannot guarantee full consistency. However, the 
information in this publication is reviewed regularly and any necessary corrections are included in subsequent 
editions. 
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Preface  
 


Purpose of the documentation 
This device manual complements the system manual ET 200SP distributed I/O system. 
General functions of the ET 200SP are described in the system manual ET 200SP 
distributed I/O system (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 


The information provided in this device manual and the system manual enables you to 
commission the ET 200SP distributed I/O system. 


Conventions 
Note the following identified notes: 


 


 Note 


A note includes important information on the product described in the documentation, on 
handling the product or on the part of the documentation to which you should pay special 
attention. 


 


Security information 
Siemens provides automation and drive products with industrial security functions that 
support the secure operation of plants or machines. They are an important component in a 
holistic industrial security concept. With this in mind, our products undergo continuous 
development. We therefore recommend that you keep yourself informed with respect to our 
product updates. Please find further information and newsletters on this subject at: 
(http://support.automation.siemens.com)  


To ensure the secure operation of a plant or machine it is also necessary to take suitable 
preventive action (e.g. cell protection concept) and to integrate the automation and drive 
components into a state-of-the-art holistic industrial security concept for the entire plant or 
machine. Any third-party products that may be in use must also be taken into account. 
Please find further information at: (http://www.siemens.com/industrialsecurity) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/

http://www.siemens.com/industrialsecurity
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 Documentation guide 1 
1.1 Documentation Guide for Power Module 


F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 


Introduction 
The documentation of the SIMATIC products has a modular design and includes topics 
concerning your automation system. 


The complete documentation of the ET 200SP system consists of different modules divided 
into system manuals, function manuals and manuals.  


The STEP 7 (online help) information system supports you in configuring and programming 
your automation system. 


Overview of documentation for the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST fail-safe power module 
The table below lists additional documents that complement this description of the F-PM-
E 24VDC/8A PPM ST fail-safe power module and are available on the Internet. 


Table 1- 1 Documentation for the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST fail-safe power module 


Topic Documentation Most important contents 
Description of the system System manual ET 200SP distributed 


I/O system 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/en/58649293)   


• Application planning 
• Installation 
• Connecting 
• Commissioning 
• Approvals 
• TÜV certificate 


BaseUnits Manual ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/en/58532597/133300)  


Technical specifications 


Description of the 
SIMATIC Safety F-
system 


Programming and operating manual 
SIMATIC Safety - Configuring and 
Programming 
(http://support.automation.siemens.co
m/WW/view/en/54110126) 


• Configuring 
• Programming 
• Approvals 


SIMATIC manuals 
The latest manuals for SIMATIC products are available on the Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support) for free download. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126

http://www.siemens.com/automation/service&support
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Functional Safety Services  
Siemens Functional Safety Services support you with a comprehensive package of services 
from risk assessment to verification all the way to plant commissioning and modernization. 
We also offer consultation on the use of fail-safe and fault-tolerant SIMATIC S7 automation 
systems.  


You will find more detailed information on the Internet  
(http://www.siemens.com/safety-services). 


Please send your questions to us by e-mail (mailto:safety-services.industry@siemens.com). 



http://www.siemens.com/safety-services

mailto:safety-services.industry@siemens.com
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 Product overview 2 
2.1 Properties of the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 


Order number 
6ES7136-6PA00-0BC0 


View of the module 


 
Figure 2-1 View of the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST module 
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Properties  
● Technical properties 


– Fail-safe digital module 


– 2 inputs (SIL3/Cat.4/PLe) 


– 1 output PM-switching or PP-switching, output current 8 A (SIL3/Cat.4/PLe) 


– 2 outputs for sensor supply 


– Sink input (P-reading) 


– Source output (PM/PP-switching) 


– Supply voltage L+ 


– Suitable for connection of 2-wire sensors to IEC 61131, type 1 


– Channel-specific assignable input delay 0.4 ms to 20 ms 


– Diagnostic display (DIAG red/green LED) 


– Status display for each input or output (green LED) 


– Fault display for each input or output (red LED) 


– Diagnostics, e.g., short circuit/wire break, channel-specific 


– Diagnostics, e.g., load voltage missing, module-specific 


– Channel-specific or passivation throughout the module 


● Supported functions 


– Firmware update 


– I&M identification data 


– PROFIsafe 


 


 WARNING 


The fail-safe performance characteristics in the technical specifications apply to a proof-test 
interval of 20 years and a mean time to repair of 100 hours. If a repair within 100 hours is 
not possible, remove the respective module from the BaseUnit or switch off its supply 
voltage before 100 hours expires. The module switches off independently after the 100 
hours have expired. 


Follow the repair procedure described in section Diagnostic messages (Page 69). 
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Accessories 
The following accessories, which are not included in the product package of the F-module, 
can be used with the F-module: 


● Labeling strips 


● Color identification labels 


● Reference identification labels 


● Shield connection 


Additional information on accessories can be found in the ET 200SP Distributed I/O System 
System Manual (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 


Safety-related shutdown of standard DQ modules by the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 
This cost-effective solution allows for full and simultaneous shutdown of all affected outputs 
of the standard DQ modules when a fault is detected in the process or on the F-PM-
E 24VDC/8A PPM ST power module.  


You achieve SIL2/Cat.3/PLd with safety-related shutdown of standard DQ modules. 


You can use the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module with all standard DQ modules 
within a potential group. Additional information is available in Applications for safety-related 
shutdown of standard modules (Page 59). 


Passivation of fail-safe outputs over a long period of time  
 


 WARNING 


Unintentional activation of F-I/O with fail-safe outputs 


If an F-I/O with fail-safe outputs is passivated for a period longer than that specified in the 
safety parameters (> 100 hours) and the fault remains uncorrected, you need to exclude 
the possibility that the F-I/O can be activated unintentionally by a second fault, and thus 
place the F-system in a dangerous state. 


Even though it is highly unlikely that such hardware faults occur, you must prevent the 
unintentional activation of F-I/O with fail-safe outputs by using circuit measures or 
organizational measures. 


One possibility is the shutdown of the power supply of the passivated F-I/O within a time 
period of 100 hours, for example. 


The required measures are standardized for plants with product standards. 


For all other plants, the plant operator must create a concept for the required measures and 
have it approved by the inspector. 


 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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 Connecting 3 
3.1 Terminal assignment 


General terminal assignment 


Table 3- 1 Terminal assignment for F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 


Terminal assignment for F-PM-E 24VDC/8A PPM ST (6ES7136-6PA00-0BC0) 
Terminal Assign-


ment 
Terminal Assign-


ment 
Description BaseUnit1 Color identification 


label 
(terminals 1 to 16) 


1 DI0 2 DI1 • DIn: Input signal, channel n 
• VSn: Internal sensor supply, 


channel n 
• DQ-P0: Output signal, channel 


0, P-switching 
• DQ-M0: Ground for output 


signal, channel 0, M-switching 
• AUX: Protective conductor 


connection or voltage bus for 
SELV/PELV circuits 


C0 


 
CC52 
6ES7193-6CP52-
2MC0 


3 VS0 4 VS1 
5 DQ-P0 6 DQ-M0 
7 AUX 8 AUX 
L+ DC24V N M 
L+ DC24V N M 


 1 Usable BaseUnit types can be identified by the last two digits of their order number. See also ET 200SP Distributed I/O 
Systemsystem manual 


 


 


 Note 


Make sure that you only use the power module with BaseUnit type C0 during commissioning. 
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Digital output 
The digital output switches the voltage L+ and M using two electronic switches (see Block 
diagram (Page 16)). The switched voltage and chassis are conducted to the internal voltage 
buses P1 and P2. The switched voltage and chassis is also available at the BaseUnit at DQ-
P0 and DQ-M0. 


This results in two connection options that can be used at the same time, if desired: 


● One load can be wired directly to the BaseUnit (see Applications for the output DQ/P1 
and P2 (Page 39)). 


● The standard modules can be supplied and switched off safety-related by means of the 
internal voltage buses P1 and P2. You can, in turn, connect loads to the standard 
modules (see Applications for safety-related shutdown of standard modules (Page 59)). 


 


 
 WARNING 


It is no longer possible to shut down an actuator if a cross circuit has developed 
between L+ and DQ. To prevent cross circuits between L+ and DQ, you must route the 
cables used to connect the actuators in a cross-circuit proof manner (for example, as 
separate, sheathed cables or in separate cable ducts). 


 


Redundant ground conductor required 
 


 WARNING 


The ground conductor to the BaseUnit for F-PM-E 24VDC/8A PPM ST must be installed 
twice for safety reasons. Any interruption of a single ground conductor would prevent the 
safety-related shutdown of voltage bus P2. 


 


Property of the individual shutdown of F-modules with fail-safe outputs 
A channel-specific shutdown occurs when a fault is detected. It is also possible to react to 
critical process states staggered over time or to perform safety-related shutdown of 
individual outputs. 
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Switching of loads with ground if the F-module is configured PM-switching 
If the following two conditions are met, F-PM-E 24VDC/8A PPM ST detects a short circuit: 


● If loads that have a connection between chassis and ground are switched by the F-PM-
E 24VDC/8A PPM ST , for example, to improve the EMC properties. 


● If chassis and ground are connected at the power supply unit. 


From the perspective of the F-module, the M-switch is bridged by the chassis-ground 
connection (refer to the diagram below as an example for an F-PM-E 24VDC/8A PPM ST). 


Remedy:  


● Use the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST configured as a PP-switching module. 


● Increase the value of the resistance between chassis and ground at the load end to more 
than 100 kΩ. 


● Reduce the capacitance value between chassis and ground at the load end to less than 
2 μF. 


 
Figure 3-1 Switching of grounded loads (resistance between chassis and ground) 


 


 
 WARNING 


During startup, the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST carries out a switch-on test of 
approximately 3 ms. The capacitance between chassis and ground at the load end is 
charged by way of the load resistance. This low charging current may briefly trigger 
sensitive load circuits. 


 


See also 
ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293





Connecting  
3.2 Block diagram 


 Power Module F-PM-E 24VDC/8A PPM ST (6ES7136-6PA00-0BC0) 
16 Manual, 07/2013, A5E03857933-01 


3.2 Block diagram 


Block diagram 


 
Figure 3-2 Block diagram F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 
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 Parameters/address space 4 
4.1 Parameters 


Parameters 
 


 WARNING 


Diagnostic functions should be activated or deactivated in accordance with the application. 
 


 


Table 4- 1 Parameters for power module 


Parameter Value range Parameter 
reassignment in RUN 


Scope 


F-parameters: 
Manual assignment of the F-monitoring 
time 


• disable 
• enable 


no Module 


F-monitoring time 1 to 65535 ms no Module 
F-source address 1 to 65534 no Module 
F-destination address 1 to 65534 no Module 
F-parameter signature (without 
address) 


0 to 65535 
 


no Module 


Behavior after channel faults • Passivate entire module 
• Passivate channel 


no Module 


F-I/O DB manual number assignment • disable 
• enable 


no Module 


F-I/O DB number — no Module 
F-I/O DB name — no Module 
PM-parameters: 
Maximum test period • 100 s 


• 1000 s 


no Module 


Sensor supply: 
Short circuit test • disable 


• enable 


no Channel 


Time for short circuit test 0.5 ms to 2 s no Channel 
Startup time of the sensors after short 
circuit test 


0.5 ms to 2 s no Channel 
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Parameter Value range Parameter 
reassignment in RUN 


Scope 


Inputs: 
Sensor evaluation • 1oo1 evaluation 


• 1oo2 evaluation, 
equivalent 


• 1oo2 evaluation, non-
equivalent 


no Channel pair 


Discrepancy behavior • Supply last valid value 
• Supply 0 value 


no Channel pair 


Discrepancy time 5 ms to 30 s no Channel pair 
Reintegration after discrepancy error • Test 0-signal necessary 


• Test 0-signal not 
necessary 


no Channel pair 


Activated • disable 
• enable 


no Channel 


Sensor supply • Sensor supply 0 
• Sensor supply 1 
• External sensor supply 


no Channel 


Input delay • 0.4 ms 
• 0.8 ms 
• 1.6 ms 
• 3.2 ms 
• 6.4 ms 
• 10.0 ms 
• 12.8 ms 
• 20 ms 
The provided value range 
depends on the parameter 
assignment of the employed 
sensor supply. 


no Channel 


Pulse extension • — 
• 0.5 s 
• 1 s 
• 2 s 


no Channel 


Chatter monitoring activated • disable 
• enable 


no Channel 


Number of signal changes 2 to 31 no Channel 
Monitoring window 0 to 100 s 


(If 0 s is configured, the 
monitoring window is 0.5 s 
long.) 


no Channel 
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Parameter Value range Parameter 
reassignment in RUN 


Scope 


Output: 
Activated • disable 


• enable 


no Channel 


Control of the output • F-CPU 
• F-CPU and onboard F-DI 


no Module 


Output type • PM switching 
• PP switching 


no Channel 


Max. readback time dark test 0.8 to 400.0 ms no Channel 
Disable dark test for 48 hours • disable 


• enable 


no Channel 


Max. readback time switch on test 0.8 to 5.0 ms no Channel 
Activated light test • disable 


• enable 


no Channel 


Diagnosis: Wire break • disable 
• enable 


no Channel 


4.2 Explanation of parameters 


4.2.1 F-parameters 


F-parameters 
Information on F-parameters is available in the SIMATIC Safety - Configuring and 
Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 


4.2.2 PM-parameters 


4.2.2.1 Maximum test period 
Here you specify the time within which the light and dark tests (in all combinations) should be 
performed throughout the module. When this time expires, the tests are repeated. 


The "Maximum test period" parameter is a module parameter, which means the test cycle for 
the entire fail-safe output module is performed within the configured maximum test time. If 
the bit pattern test is not performed within the configured time (or the shortened test time of 
60 seconds in case of an error), the module goes into the error state. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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4.2.3 Parameters of the sensor supply 


4.2.3.1 Short circuit test 
Here you enable the short-circuit detection for the channels of the F-module for which 
"Internal sensor supply" is set. 


The short-circuit test is only useful if you are using simple switches that do not have their 
own power supply. For switches with power supply, for example, 3/4-wire proximity switches, 
a short-circuit test is not possible. 


The short-circuit detection switches off the sensor supply briefly. The length of the 
deactivation period is equivalent to the configured "Time for sensor test". 


If a short-circuit is detected, the F-module triggers a diagnostic interrupt and the input is 
passivated. 


The following short-circuits are detected: 


● Short-circuit of input to L+ 


● Short-circuit of the input of another channel when it has a 1 signal 


● Short-circuit between the input and sensor supply of another channel 


● Short-circuit between the sensor supply and the sensor supply of another channel 


If the short-circuit test is disabled, you must make your wiring short-circuit and cross-circuit 
proof or select a connection type (discrepancy, non-equivalent) which also detect the cross-
circuits using discrepancy. 


During the execution time (Time for sensor test + Startup time of sensor after sensor test) of 
the short circuit test, the last valid value of the input before the start of the short circuit test is 
passed to the F-CPU. The activation of the short-circuit test thus affects the response time of 
the respective channel or channel pair. 


4.2.3.2 Time for short circuit test 


Function 
When the short-circuit test is enabled, the corresponding sensor supply is switched off for 
the configured time. If the module does not detect a "0" signal at the input within the 
assigned time, a diagnostic message is generated.  


When assigning parameters, note that 


● If the channel is passivated, this may be due to too high capacitance between sensor 
supply and input. This consists of the capacitance per unit length of the cable and the 
capacitance of the employed sensor. If the connected capacitance does not discharge 
within the assigned time, you need to adjust the "Time for sensor test" parameter. 


● The values available for the input delay depend on the "Ramp-up time of the sensor after 
short-circuit test" and the "Time for short-circuit test" of the configured sensor supply. 
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4.2.3.3 Startup time of sensors after short circuit test 


Function 
In addition to the off time ("Time for sensor test"), a startup time must be specified for 
performing the short circuit test. You use this parameter to notify the module how long the 
utilized sensor needs to start up after connecting the sensor supply. This prevents an 
undefined input state due to transient reactions in the sensor. 


When assigning parameters, note that 


● This parameter must be greater than the transient recovery time of the employed sensor. 


● Because the assigned time affects the response time of the module, we recommend that 
you set the time as short as possible but long enough so that your sensor can settle 
safely. 


● The values available for the input delay depend on the "Ramp-up time of the sensor after 
short-circuit test" and the "Time for short-circuit test" of the configured sensor supply. 


Requirement 
The short circuit test is enabled. 


4.2.4 Parameters of the inputs 


4.2.4.1 Sensor evaluation 


Overview 
Select the type of sensor evaluation with the "Sensor evaluation" parameter: 


● 1oo2 evaluation, equivalent 


● 1oo2 evaluation, non-equivalent 


1oo2 evaluation equivalent/non-equivalent 
With a 1oo2 evaluation equivalent/non-equivalent, two input channels are occupied by:  


● One single-channel sensor 


● One non-equivalent sensor 


● One two-channel sensor 


● Two single-channel sensors 


The input signals are compared internally for equivalence or non equivalence. 


Note that in 1oo2 evaluation, two channels are combined into a channel pair. The number of 
available process signals of the F-module is reduced accordingly. 
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Discrepancy analysis 
When using a two-channel sensor or two single-channel sensors which measure the same 
process variable, the sensors interact with a slight time delay due to the limited precision of 
their arrangement. 


The discrepancy analysis for equivalence/non-equivalence is used for fail-safe applications 
to prevent errors from time differences between two signals for the same function. The 
discrepancy analysis is initiated when different levels are detected in two associated input 
signals (when testing for non-equivalence: the same levels). A check is made to determine 
whether the difference in levels (when testing for non equivalence: the same levels) has 
disappeared after an assignable time period, the so-called discrepancy time. If not, this 
means that a discrepancy error exists. 


Achievable safety class 
The following safety class can be achieved depending on the selected sensor evaluation:  


● SIL3/Cat.4/PLe with "1oo2 evaluation equivalent/non-equivalent" 
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4.2.4.2 Discrepancy behavior 


Function  
For the "Discrepancy behavior", you assign the value that is supplied to the safety program 
in the F-CPU during a discrepancy between two relevant input channels, which means while 
discrepancy time is running. You assign the discrepancy behavior as follows: 


● "Supply last valid value" 


● "Supply value 0" 


Requirements 
You have assigned the following: 


● "Evaluation of the sensors": "1oo2 evaluation, equivalent" or "1oo2 evaluation, non-
equivalent" 


"Supply last valid value" 
The most recent valid value (old value) before the discrepancy occurred is made available to 
the safety program in the F-CPU as soon as a discrepancy is detected between the signals 
of the two affected input channels. This value is supplied until the discrepancy disappears or 
the discrepancy time expires and a discrepancy error is detected. The sensor-actuator 
response time is correspondingly increased by this time. 


This means the discrepancy time of connected sensors with 1oo2 evaluation must be 
adjusted to fast response times. It makes no sense, for example, if connected sensors with a 
discrepancy time of 500 ms trigger a time-critical shutdown.. In the worst-case scenario, the 
sensor-actuator response time is extended by an amount approximately equal to the 
discrepancy time: 


● For this reason, position the sensors in the process in such a way as to minimize 
discrepancy. 


● Then select the shortest possible discrepancy time which is also sufficient to compensate 
for faulty triggering of discrepancy errors. 


"Supply value 0" 
As soon as a discrepancy between the signals of the two relevant input channels is detected, 
the value "0" is made available to the safety program in the F-CPU. 


If you have set "Supply value 0", the sensor-actuator response time is not affected by the 
discrepancy time. 
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4.2.4.3 Discrepancy time 


Function  
You can set the discrepancy time for each channel pair. 


Requirements 
You have assigned the following: 


● "Evaluation of the sensors": "1oo2 evaluation, equivalent" or "1oo2 evaluation, non-
equivalent" 


In most cases, a discrepancy time is started, but does not fully expire because the signal 
differences are cleared within a short time. 


Set the discrepancy time high enough that in the error-free case the difference between the 
two signals (when testing for non equivalence: the same levels) has always disappeared 
before the discrepancy time has expired. 


Behavior while discrepancy time is running 
While the programmed discrepancy time is running internally on the module, either the last 
valid value or "0" is returned to the safety program on the F-CPU by the input channels 
involved, depending on the parameter settings for the behavior at discrepancy.  


Behavior after expiration of the discrepancy time 
If no agreement (when checking for non equivalence: inequality) of the input signals exists 
once the assigned discrepancy time expires, for example, due to a break in a sensor wire, a 
discrepancy error is detected and the "Discrepancy error" diagnostic message containing 
information on which channels are faulty is generated.  


4.2.4.4 Reintegration after discrepancy error 


Function 
This parameter specifies the criteria for when a discrepancy error is regarded as corrected, 
thus enabling reintegration of the relevant input channels. The following parameter 
assignment options are available: 


● "Test 0-signal necessary" 


● "Test 0-signal not necessary" 


Requirements 
You have assigned the following: 


● "Sensor evaluation": "1oo2 evaluation, equivalent" or "1oo2 evaluation, non equivalent" 
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"Test 0-signal necessary" 
If you have assigned "Test 0-signal necessary", a discrepancy error is not regarded as 
corrected until a 0-signal is present at both of the relevant input channels. 


If you are using non equivalent sensors, which means you have set "Sensor evaluation" to 
"1oo2 evaluation, non equivalent", a 0-signal must be present again at the low order channel 
of the channel pair. 


"Test 0-signal not necessary" 
If you have assigned "Test 0-Signal not necessary", a discrepancy error is regarded as 
corrected when a discrepancy no longer exists at both of the relevant input channels.  


4.2.4.5 Activated 
You hereby enable the corresponding channel for signal processing in the safety program. 


4.2.4.6 Sensor supply 
Here you select one of the internal sensor supplies VS0 to VSn or an external sensor supply. 


The selection of an internal sensor supply is required for using the short circuit test. 


See also 
Time for short circuit test (Page 20) 
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4.2.4.7 Input delay 


Function 
To suppress stray interference, you can set an input delay for the entire channel or channel 
pair. 


Interference pulses whose pulse time is less than the set input delay (in ms) are suppressed. 
Suppressed interference pulses are invisible in the PII.  


A high input delay suppresses longer interference pulses, but results in a longer response 
time.  


The values available for the input delay depend on the "Startup time of sensors after short 
circuit test" and the "Time for short circuit test" of the configured sensor supply. 


 


 Note 


Due to the physical properties, there is a possibility of crosstalk between signals in the case 
of long, unshielded signal lines (see section "Electromagnetic compatibility" in the system 
manual ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293)).  


Adapt the input delay or use shielded signal lines in order to prevent possible passivation of 
the fail-safe digital inputs and switch-off of the sensor supply. 


 


See also 
Technical specifications (Page 77) 


4.2.4.8 Pulse extension 


Function 
Pulse extension is a function to change a digital input signal. A pulse on a digital input is 
extended to at least the assigned length. If the input pulse is already longer than the 
assigned length, the pulse is not changed. 


The fail-safe electronic module only lengthens pulses with the value "0" because the basis of 
the safety concept is that there is a safe state for all process variables. For digital F-I/O, this 
is the value "0", which applies to sensors as well as to actuators. 


With 1oo2 evaluation, the result of the evaluation of both sensors is used for the pulse 
extension. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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4.2.4.9 Chatter monitoring 


Function 
Chatter monitoring is a process control function for digital input signals. It detects and reports 
unusual signal sequences in the process with 1oo1 evaluation, for example, an input signal 
fluctuating between "0" and "1" too frequently. The occurrence of such signal characteristics 
is an indication of faulty sensors or process control instability. 


Recognizing unusual signal patterns 
An assigned monitoring window is available for each input channel. The monitoring window 
starts with the first signal change of the input signal. If the input signal changes within the 
monitoring window at least as often as the assigned "Number of signal changes", a chatter 
error is detected. If no chatter error is detected within the monitoring window, the next signal 
change restarts the monitoring window. 


If a chatter error is detected, a diagnostic is signaled. If the chatter error does not occur for 
the monitoring window for three times the configured period, the diagnostic is reset. 


Principle 
The figure below shows the principle of chatter monitoring as a graphic. 


 
Figure 4-1 Figure chatter monitoring 


Number of signal changes 
Sets the number of signal changes after which a chatter error should be reported. 
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4.2.4.10 Monitoring window 
Sets the time for the monitoring window of flutter monitoring. 


You can set times of 1 s to 100 s in whole seconds for the monitoring window. 


You can configure a monitoring window of 0.5 s when you set 0 s. 


4.2.5 Parameters of the output 


4.2.5.1 Activated 
If you select this check box, the corresponding channel is enabled for signal processing in 
the safety program. 


You can deactivate an unused channel with this parameter. 


4.2.5.2 Controlling the output 
Activates the internal evaluation. 


Additional information on internal evaluation is available in the chapter "Application for 
internal evaluation" (Page 57).  


4.2.5.3 Output type 
The parameter specifies if the output switches PM or PP. 
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4.2.5.4 Max. readback time dark test 


Function 
Dark tests are shutdown tests with bit pattern test. 


For a dark test, a test signal is switched to the output channel while the output channel is 
active (output signal "1"). This output channel is then briefly disabled (= "dark period") and 
read back. A sufficiently slow actuator does not respond to this and remains switched on. 


 
① Readback 


Figure 4-2 Functional principle of the dark test (PM switching) 


This parameter allows you to set the time for the readback.  


If the expected signals (P-readback and M-readback) could not be read back correctly after 
expiration of the readback time dark test, the output channel is passivated. 


No new process values are switched to the output channels while a bit pattern is still active 
(switch test is carried out). This means that a higher maximum readback time for the dark 
test increases the response time of the F-module. 


 


 WARNING 


Through the configured readback time dark test, short circuits (cross-circuits) to a signal 
with a frequency greater than 1/(2 x configured readback time dark test) Hz cannot be 
recognized (50:50 sampling ratio). 


Short circuits (cross-circuits) to an output of the same module are recognized. 
 


The parameter also has an effect on the short circuit detection (cross-circuit) with "1" signal 
when the output signal is changed from "1" to "0" with the safety program. 
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Setting readback time dark test 
Because the fault reaction time is extended by the length of the readback time dark test, we 
recommend that you set the readback time dark test by trial and error as low as possible, but 
high enough that the output channel is not passivated. 


You determine the readback time required for your actuator with the diagram in the chapter 
Switching capacitive loads (Page 85). 


If the capacity of the actuator is not known, it may be necessary for you to determine the 
value for the readback time light test by trial and error. This may also be necessary due to 
the part variances in the actuator or external influences. 


Proceed as follows: 


● Set the readback time dark test so that the output channel can be read back correctly but 
your actuator does not respond yet. 


● If the output channel is passivated sporadically, set a higher value for the maximum 
readback time dark test. 


● If the output channel is passivated, the readback time dark test is too small for a 
connected capacitive load. The discharge cannot take place during the configured 
readback time dark test. Increase the readback time dark test. 


If you have set the readback time dark test to the maximum value of 400 ms and there is still 
a passivation of the output channel, there is either an external fault or the connected 
capacity is outside the permitted range. 


Test pulses of the dark test 


 
Figure 4-3 Test pulses of the dark test 


The distance between two test pulses (t) depends on the parameter assignment. Additional 
information is available in Minimum distance of test pulses (Page 84). 
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4.2.5.5 Disable dark test for 48 hours 
This option allows you to suppress the dark test.  


If the channel is permanently active (1) for 48 hours, 2 dark test pulses (PP switching) or 3 
dark test pulses (PM switching) are directed to this channel once the time has expired.  


You must provide the signal change from 1 to 0 at the channel yourself within 48 hours to 
prevent the dark test pulse. The dark test is suspended for another 48 hours after the signal 
change from 0 to 1. 


The dark test is permanently suppressed if the following condition is met: 


● A signal change from 1 to 0 takes place before the 48 hours have expired. 


 


 WARNING 


The output is passivated if an error caused by a short-circuit is recognized when the safety-
function is executed (output turned off). This is necessary because a complete bit pattern 
test is not performed within 48 hours, which means an undetected error burst may not be 
ruled out. 


If the channel can retain signal 0 for 48 hours and longer, the function "Disable dark test for 
48 hours" must not be used. 


Consult the respective requirements of your product standards regarding error detection 
time. 
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4.2.5.6 Max. readback time switch on test 


Function 
The switch on test is part of the bit pattern test. 


During the switch on test, the P-switch and M-switch of the output channel are alternately 
closed and read back when the output channel is inactive (output signal "0"). Contrary to the 
light test, no power flows through the connected load during the switch on test. 


 
① Readback 


Figure 4-4 Functional principle of the switch on test (PM switching) 


This parameter allows you to set the time for the readback. If the signal was not read back 
correctly once the time has expired, the output channel is passivated. 


The switch on test detects the following faults: 


● Short circuit to L+ with output signal "0" 


● Short circuit to ground with output signal "0" 


 


 WARNING 


Through the configured readback time, short circuits (cross-circuits) to an interfering signal 
with a frequency > 1 / (2 x configured readback time) Hz can be suppressed (50:50 
sampling ratio). 


Short circuits (cross-circuits) to an output of the same module are recognized. 
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Setting readback time 
Because the fault reaction time is extended by the length of the set readback time, we 
recommend that you set the readback time by trial and error as low as possible but high 
enough that the output channel is not passivated. 


To determine the readback time required for your actuator, refer to the diagram in the 
chapter Switching capacitive loads (Page 85). 


If the capacity of the actuator is not known, it may be necessary for you to determine the 
required value for the readback time by trial and error. This may also be necessary due to 
the part variances in the actuator or external influences. 


Proceed as follows: 


● Set the readback time switch on test in such a way that the output channel can be read 
back correctly but your actuator does not respond yet. 


● If the output channel is passivated sporadically, set a higher value for the maximum 
readback time switch on test. 


● If the output channel is passivated, the readback time switch on test is too small for a 
connected capacitive load. The charge of the capacitive load cannot take place within the 
configured readback time switch on test. Increase the readback time. 


If you have set the readback time to the maximum value of 5 ms and there is still a 
passivation of the output channel, there is either an external fault or the connected capacity 
is outside the permitted range. 
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4.2.5.7 Activated light test 


Function 
Overload and wire break are detected with a 0 signal at the output. 


For a light test, several test signals are switched to the output channel while the output 
channel is inactive (output signal "0"). The output channel is switched on briefly during the 
light test (= "light period") and read back. A sufficiently slow actuator does not respond to this 
and remains switched off. 


 
① Readback 


Figure 4-5 Functional principle of the light test (PM switching) 


In contrast to the switch on test, the P-switch and the M-switch switch at the same time 
during the light test and power flows through the connected load. 


If the readback signals are incorrect, the signal is present for the configured readback time at 
the output channel before the fault causes passivation of the output channel. 


If the signal was not read back correctly once the maximum readback time switch on test has 
expired, the output channel is passivated. 


No new process values are switched to the output channels while a bit pattern is still active 
(switch test is carried out). This means that a higher maximum readback time switch on test 
for the light test increases the response time of the F-module. 
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Test pulses of the light test 


 
Figure 4-6 Test pulses of the light test 


The distance between two test pulses (t) depends on the parameter assignment. Additional 
information is available in Minimum distance of test pulses (Page 84). 


If a light pulse returns a fault, the same light pulse (which means the same bit pattern) is 
repeated once after t. If the fault is still present, the maximum test time is automatically 
reduced to 60 seconds and a diagnostic message is generated. If the fault is no longer 
present, the output channel is reintegrated after the next fault-free test cycle. 


4.2.5.8 Diagnosis: Wire break 
You can use a wire break test to monitor the connection from the output channel to the 
actuator. 


Selecting this check box enables the wire break monitoring for the relevant channel. 


Wire break is signaled when the following conditions are met: 


● Wiring to the actuator is interrupted. 


● A module that is disabled in fail-safe mode by the F-PM module has been removed. 


You also have to activate the light test to detect a wire break with an output signal "0".  
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4.3 Address space 


Address assignment of power module F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 
The F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module occupies the following address areas in the 
F-CPU: 


Table 4- 2 Address assignment in the F-CPU 


Occupied bytes in the F-CPU: 
In input range In output range 
x + 0 to x + 6 x + 0 to x + 4 


 x = Module start address 


Address assignment of the user data and value status of power module F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 
Of the assigned addresses of power module F-PM E 24VDC/8A PPM ST, the user data 
occupy the following addresses in the F-CPU: 


Table 4- 3 Address assignment of user data in the input range 


Byte in the  
F-CPU 


Assigned bits in F-CPU per F-module: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 — — — — — — DI1 DI0 
x + 1 — — — — — — Value 


status 
for DI1 


Value 
status 
for DI0 


x + 2 — — — — — — — Value 
status 
DQ0 


 x = Module start address 
 


Table 4- 4 Address assignment of user data in the output range 


Byte in the  
F-CPU 


Assigned bits in F-CPU per F-module: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 — — — — — — — DQ0 


 x = Module start address 
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 Note 


You may only access the addresses occupied by user data and value status.  


The other address areas occupied by the F-modules are assigned for functions including 
safety-related communication between the F-modules and F-CPU in accordance with 
PROFIsafe. 


1oo2 evaluation of the sensors combines the two channels. With 1oo2 evaluation of the 
sensors you may only access the low order channel in the safety program. 


 


Additional information 
For detailed information about F-I/O access, refer to the SIMATIC Safety – Configuring and 
Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 


See also 
Value status (Page 75) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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 Applications of the F-I/O module 5 
5.1 Applications for the output DQ/P1 and P2 


Conditions for achieving SIL/Cat./PL 
The table below lists the conditions which have to be met for achieving the various safety 
categories. 


Table 5- 1 Conditions for achieving SIL/Cat./PL 


F-PM-E 24VDC/8A PPM ST Achievable safety class 
Digital output DQ Without standard DQ modules SIL3/Cat.4/PLe 


With standard DQ modules SIL2/Cat.3/PLd 
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5.1.1 Applications: Safety mode up to SIL3/Cat.4/PLe 


Wiring 
The wiring is carried out on the matching BaseUnit (Page 13). 


5.1.1.1 Application: Wiring a load to the digital output, PM switching 
The fail-safe digital output consists of two P-switches for DQ-P0 and one M-switch for DQ-
M0. They connect the load between the P-switches DQ-P0 and the M-switch DQ-M0. The two 
P-switches and the M-switch are always activated so that voltage is applied to the load. This 
circuit achieves SIL3/Cat.4/PLe. 


 
Figure 5-1 Wiring diagram of power module F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 


 


 WARNING 


In order to achieve SIL3/Cat.4/PLe with this wiring, you must install a qualified actuator, for 
example, in accordance with IEC 60947.  


 


Parameter assignment 
Assign the following parameter for the corresponding channel: 


Table 5- 2 Parameters 


Parameter  
Output type PM switching 
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5.1.1.2 Application: Wiring a load to the digital output, PP switching 
The fail-safe digital output consists of two P-switches for DQ-P0 and one M-switch for DQ-
M0. You connect the load between the P-switch DQ-P0 and chassis in this case. The two P-
switches are always activated so that voltage is applied to the load. This circuit achieves 
SIL3/Cat.4/PLe. 


 
Figure 5-2 Wiring diagram of power module F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 


 


 WARNING 


In order to achieve SIL3/Cat.4/PLe with this wiring, you must install a qualified actuator, for 
example, in accordance with IEC 60947.  


 


Parameter assignment 
Assign the following parameter for the corresponding channel: 


Table 5- 3 Parameters 


Parameter  
Output type PP switching 


5.1.1.3 Application: Wiring two loads in parallel to the digital output, PM switching 
You achieve SIL3/Cat.4/PLe with the following wiring variant. 


 
Figure 5-3 Wiring diagram for connecting two relays each in parallel to F-DQ of power module F-


PM-E 24VDC/8A PPM ST 


 


 Note 


When two relays are connected in parallel to one digital output (as shown above), a wire 
break is only detected if the wire break disconnects both relays from P or M. The diagnostics 
generated in the process is not safety-related.  
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Parameter assignment 
Assign the following parameter for the corresponding channel: 


Table 5- 4 Parameters 


Parameter  
Output type PM switching 


5.1.1.4 Application: Wiring two loads in parallel to the digital output, PP switching 
You achieve SIL3/Cat.4/PLe with the following wiring variant. 


 
Figure 5-4 Wiring diagram for connecting two relays each in parallel to F-DQ of power module F-


PM-E 24VDC/8A PPM ST 


 


 Note 


When two relays are connected in parallel to one digital output (as shown above), a wire 
break is only detected if the wire break disconnects both relays from P or M. The diagnostics 
generated in the process is not safety-related.  


 


Parameter assignment 
Assign the following parameter for the corresponding channel: 


Table 5- 5 Parameters 


Parameter  
Output type PP switching 
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5.2 Applications for inputs 


5.2.1 Applications of the electronic module 


Selecting the application 
The diagram below supports you in selecting the application that suits your fail-safe 
requirements. In the following sections, you will learn how to wire the F-module, the specific 
parameters you must assign in STEP 7 Safety and the errors that are detected. 


 
Figure 5-5 Selecting the application – digital inputs of the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 


 


 WARNING 


The achievable safety class depends on the quality of the sensor and the duration of the 
proof-test interval in accordance with IEC 61508:2010. If the quality of the sensor is lower 
than the quality required by the safety class, redundant sensors connected via two 
channels must be used and evaluated. 
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Conditions for achieving SIL/Cat./PL  
The table below lists the conditions which have to be met for achieving at least the 
corresponding safety requirements. 


Table 5- 6 Conditions for achieving SIL/Cat./PL 


Application Sensor evaluation Sensor supply Achievable 
SIL/Cat./PL 


1 1oo1 Any 3 / 3 / d 
2 1oo2 


 equivalent 
Internal, without short circuit 


test 
3 / 3 / e 


External 
3.1 1oo2 


 equivalent 
Internal, with short circuit test 3 / 4 / e 


3.2 1oo2 
 non-equivalent 


External/internal, with short 
circuit test 


Sensor requirements 
Information on safety-related use of sensors is available in the section Requirements for 
sensors and actuators for fail-safe modules in the ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) system manual. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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5.2.2 Application 1: Safety mode SIL3/Cat.3/PLd 


Wiring 
The wiring is carried out on the matching BaseUnit (Page 13). 


Sensor supply 
The sensor supply can be powered internally or externally. 


Wiring diagram – connecting one sensor via one channel 
One sensor is connected via one channel (1oo1 evaluation) for each process signal. Any 
sensor supply of the module can be assigned to each input. 


 
Figure 5-6 One sensor connected via one channel, internal sensor supply 


You can also supply the sensor by means of an external sensor supply. 


 
Figure 5-7 One sensor connected via one channel, external sensor supply 


 


 WARNING 


To achieve SIL3/Cat.3/PLd using this wiring, you must use a qualified sensor. 
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Parameter assignment 
Assign the following parameters for the corresponding channel: 


Table 5- 7 Parameter assignment 


Parameters Channel with internal sensor 
supply 


Channel with external sensor 
supply 


Sensor evaluation 1oo1 evaluation 
Short circuit test • disable 


• enable 


disable 


Sensor supply • Sensor supply n External sensor supply* 


 *) Otherwise a diagnostic message will be generated when short circuit test is activated. 
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Fault detection 
The following table presents fault detection according to the sensor supply and the 
parameter assignment for the short circuit test: 


Table 5- 8 Fault detection 


Fault Fault detection 


Internal sensor supply and 
short circuit test activated 


Internal sensor supply 
and short circuit test 


deactivated 


External sensor 
supply 


Short circuit with other 
channels or other sensor 
supplies 
(short circuit with other 
channels is detected 
only if they use a 
different sensor supply) 


yes* no no 


Short circuit with L+ to 
DIn 


yes no no 


Short circuit with M to 
DIn 


yes* yes* no 


Discrepancy error — — — 
Short circuit with L+ to 
VSn 


yes no — 


Short circuit with M to 
VSn or defective 


yes yes — 


 *) Fault detection only if signals are corrupted. That is, the read signal differs from the sensor signal. If 
there is no signal corruption with respect to the sensor signal, fault detection is not possible and is 
not required from a safety standpoint. 


 


 


 WARNING 


If the short circuit test is not activated or the sensor supply to digital inputs is set to 
"External sensor supply", the wiring between the sensor and the input channel must be 
short circuit proof. 
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5.2.3 Application 2: Safety mode SIL3/Cat.3/PLe 


Assigning inputs to each other  
The F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module has two fail-safe inputs, DI0 and DI1 (SIL3). 
You can combine the two inputs into one input.  


The process signal is supplied by channel DI0. 


Wiring 
The wiring is carried out on the matching BaseUnit (Page 13). 


Sensor supply 
The sensor supply can be powered internally or externally. 


Wiring diagram – connecting a two-channel sensor via two channels  
A two-channel sensor is connected equivalent to two inputs of the F-module for each 
process signal (1oo2 evaluation).  


 
Figure 5-8 One two-channel sensor connected via two channels, internal sensor supply 


You can also supply the sensor by means of an external sensor supply. 


 
Figure 5-9 One two-channel sensor connected via two channels, external sensor supply 
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Wiring diagram – connecting two single-channel sensors via two channels  
Two single-channel sensors that capture the same process value are connected to two 
inputs of the F-module for each process signal (1oo2 evaluation). 


 
Figure 5-10 Two single-channel sensors connected via two channels, internal sensor supply 


You can also supply the sensor by means of an external sensor supply. 


 
Figure 5-11 Two single-channel sensors connected via two channels, external sensor supply 


 


 WARNING 


To achieve SIL3/Cat.3/PLe using this wiring, you must use a qualified sensor. 
 


Parameter assignment  
Assign the following parameters for the corresponding channel: 


Table 5- 9 Parameter assignment 


Parameter Channel with internal sensor 
supply 


Channel with external sensor 
supply 


Sensor evaluation 1oo2 evaluation, equivalent 
Short circuit test • disable 


• enable 


disable 
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Fault detection 
The following table presents fault detection according to the sensor supply and the 
parameter assignment for the short circuit test: 


Table 5- 10 Fault detection 


Fault Fault detection 


Internal sensor supply and 
short circuit test deactivated 


External sensor supply 


Short circuit within the channel pair, 
with other channels or other sensor 
supplies 


no no 


Short circuit with L+ to DIn yes* yes* 
Short circuit with M to DIn yes* yes* 
Discrepancy error yes yes 
Short circuit with L+ to VSn no no 
Short circuit with M to VSn or defective yes — 
 *) Fault detection only if signals are corrupted. That is, the read signal differs from the sensor signal 


(discrepancy error). If there is no signal corruption with respect to the sensor signal, fault detection 
is not possible and is not required from a safety standpoint. 
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5.2.4 Application 3: Safety mode SIL3/Cat.4/PLe 


Assigning inputs to each other  
The F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module has two fail-safe inputs, DI0 and DI1 (SIL3). 
You can combine the two inputs into one input.  


The process signal is supplied by channel DI0. 


Wiring 
The wiring is carried out on the matching BaseUnit (Page 13). 


Sensor supply  
The sensor must be supplied internally for application 3.1 (Page 52). 


The sensor can be supplied internally or externally for application 3.2 (Page 54). 


Requirements for applications in machine protection with Cat.4 
Both conditions must be met for applications in machine protection with Cat.4: 


● The wiring between sensors and automation system and between automation system and 
actuators must be designed to state-of-the-art engineering and standards to prevent short 
circuits. 


● All short circuits listed in Table 5-12 Fault detection (Page 53) and Table 5-14 Fault 
detection (Page 56) must be detected. You only need to detect one short circuit because 
two faults are required to generate it. This means both signal cables in short circuit have 
an isolation fault. A multiple short circuit analysis is not required. 


Procedures for locating all short circuits are also permitted if single short circuits are not 
located. One of the two conditions must be met for this purpose: 


● Short circuits may not corrupt the read signals compared to the sensor signals. 


● Short circuits cause a corruption of the read signals compared to sensor signals in the 
direction that ensures safety. 
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5.2.4.1 Application 3.1 (SIL3/Cat.4/PLe) 


Wiring diagram – connecting a two-channel sensor via two channels  
A two-channel sensor is connected to both inputs of the power module for each process 
signal (1oo2 evaluation).  


Supply the sensors from two different sensor supplies. 


 
Figure 5-12 One two-channel sensor connected via two channels, internal sensor supply 


You can also connect two single-channel sensors via two channels. In this case, the same 
process variable is acquired with two mechanically separate sensors. 


 
Figure 5-13 Two single-channel sensors connected via two channels, internal sensor supply 


 


 WARNING 


To achieve SIL3/Cat.4/PLe using this wiring, you must use a suitably qualified sensor. 
 


Parameter assignment 
Assign the following parameters for the corresponding channel: 


Table 5- 11 Parameter assignment 


Parameter Channel with internal sensor supply 
Sensor evaluation 1oo2 evaluation, equivalent 
Short circuit test enable 
Sensor supply • Sensor supply n 


• External sensor supply 
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Fault detection 
The following table presents fault detection according to the sensor supply and the 
parameter assignment for the short circuit test: 


Table 5- 12 Fault detection 


Fault Fault detection 
Short circuit within the channel pair, 
with other channels or other sensor 
supplies 


yes* 


Short circuit with L+ to DIn yes* / yes (for channel whose short circuit test is activated) 
Short circuit with M to DIn yes* 
Discrepancy error yes 
Short circuit with L+ to VSn yes 
Short circuit with M to VSn or defective yes 
 *) Fault detection only if signals are corrupted. That is, the read signal differs from the sensor signal 


(discrepancy error). If there is no signal corruption with respect to the sensor signal, fault detection 
is not possible and is not required from a safety standpoint. 







Applications of the F-I/O module  
5.2 Applications for inputs 


 Power Module F-PM-E 24VDC/8A PPM ST (6ES7136-6PA00-0BC0) 
54 Manual, 07/2013, A5E03857933-01 


5.2.4.2 Application 3.2 (SIL3/Cat.4/PLe) 


Wiring diagram – connecting a nonequivalent sensor nonequivalent via two channels  
A nonequivalent sensor is connected nonequivalent via 2 channels to both inputs of the 
power module for each process signal (1oo2 evaluation, nonequivalent).  


 
Figure 5-14 Nonequivalent sensor connected, internal sensor supply 


You can also supply the sensor by means of an external sensor supply. 


 
Figure 5-15 Nonequivalent sensor connected, external sensor supply 


 


 WARNING 


To achieve SIL3/Cat.4/PLe using this wiring, you must use a suitably qualified sensor. 
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Wiring diagram – connecting two single-channel sensors nonequivalent via two channels  
Two single-channel sensors are connected nonequivalent to both inputs of the power 
module for each process signal (1oo2 evaluation). 


 
Figure 5-16 Two single-channel sensors connected nonequivalent, internal sensor supply 


You can also supply the sensors by means of an external sensor supply. 


 
Figure 5-17 Two single-channel sensors connected nonequivalent, external sensor supply 


 


 WARNING 


To achieve SIL3/Cat.4/PLe using this wiring, you must use a suitably qualified sensor. 
 


Parameter assignment 
Assign the following parameters for the corresponding channel: 


Table 5- 13 Parameter assignment 


Parameters  
Sensor evaluation 1oo2 evaluation, non equivalent 
Short circuit test • disable 


• enable 


Sensor supply • Sensor supply n 
• External sensor supply 







Applications of the F-I/O module  
5.2 Applications for inputs 


 Power Module F-PM-E 24VDC/8A PPM ST (6ES7136-6PA00-0BC0) 
56 Manual, 07/2013, A5E03857933-01 


Fault detection 
The following table presents fault detection according to the sensor supply and the 
parameter assignment for the short circuit test: 


Table 5- 14 Fault detection 


Fault Fault detection 
Short circuit within the channel pair, 
with other channels or other sensor 
supplies 


yes 


Short circuit with L+ to DIn yes* / yes (for channel whose short circuit test is activated) 
Short circuit with M to DIn yes* 
Discrepancy error yes 
Short circuit with L+ to VSn yes, if used 
Short circuit with M to VSn or defective yes, if sensor supply is activated 
 *) Fault detection only if signals are corrupted. That is, the read signal differs from the sensor signal 


(discrepancy error). If there is no signal corruption with respect to the sensor signal, fault detection 
is not possible and is not required from a safety standpoint. 
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5.3 Application for internal evaluation 


Function 
The evaluation of the safety function takes place internally in the F-module.  


You can choose between 1oo1 evaluation or nonequivalent/equivalent 1oo2 evaluation of 
the sensors.  


● With 1oo1 evaluation, the activated inputs are logically ANDed with the process image of 
output DQ0. 


● With 1oo2 evaluation, the result of the inputs is logically ANDed with the process image of 
output DQ0. 


 
The acknowledgment in case of an error takes place by the safety program in the F-CPU. 


Use the wiring diagrams Applications for the output DQ/P1 and P2 (Page 39) and 
Applications for inputs (Page 43). 


You achieve SIL3/Cat.4/PLe. 
 


 WARNING 


In order to achieve SIL3/Cat.4/PLe with this wiring, you must install a qualified actuator and 
sensor, for example, in accordance with IEC 60947.  


 


 Note 


If an error occurs at the inputs in this application, the F-module also outputs the error 
message "Safety-related shutdown" or "Safety event" for the output. Following elimination of 
the error at the inputs, a reintegration of the output is only possible after the bit pattern test 
(within the test time shortened to 60 s) has been performed. 
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Interconnection example 


 
Figure 5-18 Emergency Off shutdown of a motor with equivalent 1oo2 evaluation 


Parameter assignment 
Assign the following parameters for the F-module: 


 
Parameter  
Control of the output F-CPU and onboard F-DI 
Type of sensor 
interconnection 


• 1-channel 
• 2-channel equivalent 
• 2-channel, non equivalent 


Sensor supply Sensor supply 0, Sensor supply 1, or External sensor supply 
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5.4 Applications for safety-related shutdown of standard modules 


5.4.1 Safety-related shutdown of standard output modules, PM-switching 
The F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module opens, together with the matching BaseUnit, 
a new potential group . Standard DQ modules that you use in the potential group can 
undergo a safety-related shutdown by the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module. For 
this, the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module performs a safety-related shutdown of 
voltage buses P1 and P2. 


Configure the power module parameters as described in section Terminal assignment 
(Page 13). 


 
Figure 5-19 Safety-related shutdown of standard output modules 
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You achieve SIL2/Cat.3/PLd with safety-related shutdown of standard DQ modules. 
 


 WARNING 


Safety-related activation of standard DQ module outputs is not possible; only safety-related 
shutdown is possible. You must therefore take the following possible effects into 
consideration: 


In the worst case scenario, you must consider all possible faults of the standard DQ 
modules and the program controlling them for which there is no direct fault detection. For 
example, the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST and F-DQ 4×24VDC/2A PM HF do not detect 
external short circuits to L+ at the standard DQ module outputs. All faults of the standard 
DQ modules act on the process via final controlling elements. The process must be made 
known to the F-CPU by way of sensors and a corresponding safety program.  


Because safety-critical faults in the standard DQ modules cannot be detected by self-tests 
within the module, the "diagnostics" must be performed indirectly via the controlled process. 
As long as the incorrectly controlled process does not pose a hazard, the safety-related 
control does not intervene It only performs a shutdown if the process exhibits unwanted or 
potentially dangerous behavior. 


It therefore follows that the reaction times for faults within standard DQ modules are not 
based on the specified short fault detection times of S7 but rather depend on the controlled 
process and the evaluation of feedback from the process. 


Safety-related process values must be 
• safely 
• read in by way of fail-safe inputs or fail-safe input modules (e.g., F-DI) 
• the safety function must be evaluated locally in the power module F-PM-


E 24VDC/8A PPM ST or processed by the fail-safe CPU to form output commands and 
• output by the fail-safe output module for shutdown of the corresponding safety relay or 
• output by the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST fail-safe power module. 


If the expectations at the process end are not met (due to a process malfunction or faulty 
standard DO modules), the standard DQ modules must be brought to a safe state by way 
of the higher-level safety circuit. 


The process safety time is of particular importance here. During this process safety time, no 
hazard is posed by an incorrectly controlled process. 


The safety program must react in a safety-related and logical manner to unwanted or 
potentially dangerous states in the process via the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST, F-
DQ 4×24VDC/2A PM HF and fail-safe output modules. 


 


If you want to avoid the problems described above completely, we recommend that you use 
the PM-switching F-DQ 4×24VDC/2A PM HF module instead of standard DQ modules. 


 


 WARNING 


Always connect the 24 V DC supply for the standard ET 200SP modules to the F-PM-
E 24VDC/8A PPM ST. Otherwise, the outputs of DQ modules may exhibit safety-critical 
behavior. 
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 WARNING 


When supplying standard DQ modules, always use the BaseUnits of these modules to 
supply the actuators (actuator feedback on the DQ module). 


See also Terminal assignment (Page 13). 
 


 WARNING 


Note the following for the "Safety-related shutdown of standard modules" application:  


If standard modules behind a F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module are exposed to 
surge conditions, immunity according to failure criterion B is achieved (according to EN 298 
and IEC 61326-3-2), i.e., the standard modules may fail in the event of surge conditions. 


 


5.4.2 Safety-related shutdown of standard output modules, PP-switching 
The F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module opens, together with the matching BaseUnit, 
a new potential group . Standard DQ modules that you use in the potential group can 
undergo a safety-related shutdown by the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module. For 
this, the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module performs a safety-related shutdown of 
voltage bus P1.  


Configure the power module parameters as described in section Terminal assignment 
(Page 13). 


 
Figure 5-20 Safety-related shutdown of standard output modules 
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You achieve SIL2/Cat.3/PLd with safety-related shutdown of standard DQ modules. 
 


 WARNING 


Safety-related activation of standard DQ module outputs is not possible; only safety-related 
shutdown is possible. You must therefore take the following possible effects into 
consideration: 


In the worst case scenario, you must consider all possible faults of the standard DQ 
modules and the program controlling them for which there is no direct fault detection. For 
example, the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST and F-DQ 4×24VDC/2A PM HF do not detect 
external short circuits to L+ at the standard DQ module outputs. All faults of the standard 
DQ modules act on the process via final controlling elements. The process must be made 
known to the F-CPU by way of sensors and a corresponding safety program.  


Because safety-critical faults in the standard DQ modules cannot be detected by self-tests 
within the module, the "diagnostics" must be performed indirectly via the controlled process. 
As long as the incorrectly controlled process does not pose a hazard, the safety-related 
control does not intervene It only performs a shutdown if the process exhibits unwanted or 
potentially dangerous behavior. 


It therefore follows that the reaction times for faults within standard DQ modules are not 
based on the specified short fault detection times of S7 but rather depend on the controlled 
process and the evaluation of feedback from the process. 


Safety-related process values must be 
• safely 
• read in by way of fail-safe inputs or fail-safe input modules (e.g., F-DI) 
• the safety function must be evaluated locally in the power module F-PM-


E 24VDC/8A PPM ST or processed by the fail-safe CPU to form output commands and 
• output by the fail-safe output module for shutdown of the corresponding safety relay or 
• output by the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST fail-safe power module. 


If the expectations at the process end are not met (due to a process malfunction or faulty 
standard DO modules), the standard DQ modules must be brought to a safe state by way 
of the higher-level safety circuit. 


The process safety time is of particular importance here. During this process safety time, no 
hazard is posed by an incorrectly controlled process. 


The safety program must react in a safety-related and logical manner to unwanted or 
potentially dangerous states in the process via the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST, F-
DQ 4×24VDC/2A PM HF and fail-safe output modules. 


 


If you want to avoid the problems described above completely, we recommend that you use 
the PM-switching F-DQ 4×24VDC/2A PM HF module instead of standard DQ modules. 


 


 WARNING 


Always connect the 24 V DC supply for the standard ET 200SP modules to the F-PM-
E 24VDC/8A PPM ST. Otherwise, the outputs of DQ modules may exhibit safety-critical 
behavior. 


 







 Applications of the F-I/O module 
 5.4 Applications for safety-related shutdown of standard modules 


Power Module F-PM-E 24VDC/8A PPM ST (6ES7136-6PA00-0BC0) 
Manual, 07/2013, A5E03857933-01 63 


 WARNING 


When supplying standard DQ modules, always use the BaseUnits of these modules to 
supply the actuators (actuator feedback on the DQ module). 


See also Terminal assignment (Page 13). 
 


 WARNING 


Note the following for the "Safety-related shutdown of standard modules" application:  


If standard modules behind a F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module are exposed to 
surge conditions, immunity according to failure criterion B is achieved (according to EN 298 
and IEC 61326-3-2), i.e., the standard modules may fail in the event of surge conditions. 
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 Interrupts/diagnostic messages 6 
6.1 Status and error display 


LED display 


 
① DIAG (green/red) 
② Channel status (green), channel fault (red) 
③ PWR (green) 


Figure 6-1 LED display 


Meaning of the LED displays 
The following tables explain the meaning of the status and error displays. Remedies for 
diagnostic messages can be found in section Diagnostic messages (Page 69).  


 


 WARNING 


The DIAG LED and the channel status and channel fault LEDs of the inputs and outputs 
are not designed as safety-related LEDs and therefore may not be evaluated for safety-
related activities. 
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PWR LED 


Table 6- 1 Meaning of the PWR LED 


PWR Meaning 


 
Off 


Supply voltage L+ missing 
 


 
On 


Supply voltage L+ available 


DIAG LED 


Table 6- 2 Meaning of the DIAG LED 


DIAG Meaning 


 
Off 


Backplane bus supply of the ET 200SP not okay 


 
Flashing 


Module parameters not configured 


 
On 


Module parameters configured and no module diagnostics 


 
Flashing 


Module parameters configured and module diagnostics 


Channel status/channel fault LED 


Table 6- 3 Meaning of the channel status/channel fault LED 


Channel status Channel fault Meaning 


 
Off 


 
Off 


Process signal = 0 and no channel diagnostics 


 
On 


 
Off 


Process signal = 1 and no channel diagnostics 


 
Off 


 
On 


Process signal = 0 and channel diagnostics 


/  
Alternately flashing 


Channel waiting for user acknowledgment 
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Channel status/DIAG/channel fault LED 


Table 6- 4 Meaning of the channel status/DIAG/channel fault LED 


Channel 
status 


DIAG Channel 
fault 


Meaning 


 
Off 


 
Flashin


g 


 
All On 


The PROFIsafe address does not match the configured 
PROFIsafe address 


 
Flashing 


 
Flashin


g 


 
Off 


Identification of the F-module when assigning the PROFIsafe 
address 


6.2 Interrupts 


Introduction 
The F-PM-E 24VDC/8A PPM ST fail-safe power module supports diagnostic interrupts. 


Diagnostic interrupt 
The F-module generates a diagnostic interrupt for each diagnostic message described in 
section Diagnostic messages (Page 69). 


The table below provides an overview of the diagnostic interrupts of the F-module . The 
diagnostic interrupts are assigned either to one channel or the entire F-module. 


 


 WARNING 


Before acknowledging the short circuit diagnostic message, remedy the respective fault and 
validate your safety function. Follow the fault remedying procedure described in section 
Diagnostic messages (Page 69). 


 


 


Table 6- 5 Diagnostic interrupts of the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 


Diagnostic interrupt Fault 
code 


Signaled in 
application 


Scope of 
diagnostic 
interrupt 


Configurable 


Overtemperature 5D — F-module No 
Parameter assignment error 16D 
Load voltage missing 17D 
Access to retentive storage of F-address not possible 30D 
Different destination address (F_Dest_Add) 64D 
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Diagnostic interrupt Fault 
code 


Signaled in 
application 


Scope of 
diagnostic 
interrupt 


Configurable 


Invalid destination address (F_Dest_Add) 65D 
Invalid source address (F_Source_Add) 66D 
Watchdog time is 0 ms (F_WD_Time or F_WD_Time2) 67D 
"F_SIL" parameter exceeds the application-specific SIL 68D 
"F_CRC_Length" parameter does not match the generated CRC 69D 
Incorrect F-parameter version or F_Block_ID 70D 
CRC1 error 71D 
Inconsistent iParameters (iParCRC error) 75D 
F_Block_ID not supported 76D 
Internal error 256D 
Time monitoring activated 259D 
Internal supply voltage of the module failed 260D 
Output short-circuited to L+ 261D Channel Yes 
Output short-circuited to ground 262D 
Wire break 265D 
Incorrect/inconsistent firmware present. Firmware update required 283D No 
Discrepancy error, channel status 0/0 768D 2, 3 
Discrepancy error, channel status 0/1 769D 
Discrepancy error, channel status 1/0 770D 
Discrepancy error, channel status 1/1 771D 
Input signal could not be clearly detected 773D 1, 2, 3 
Short circuit of internal sensor supply to L+ 774D Yes 
Overload or short circuit of internal sensor supply to ground 775D 
No pulse detected 778D 1 
Sensor signal chatters 784D 
Switching frequency too high 785D 1,2,3 No 
Undertemperature 786D F-module 
Fault in input circuit 787D 
PROFIsafe communication error (timeout) 792D 
PROFIsafe communication error (CRC) 793D 
PROFIsafe address assignment error 794D 
Input short-circuited to L+ 796D Channel Yes 
Output defective 797D — No 
Readback error 798D 
Overload 800D 
Supply voltage too high 802D 1, 2, 3 F-module 
Supply voltage too low 803D 
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6.3 Diagnostic messages 


Digital module error types 
Module faults are indicated as diagnostics (module status). 


Once the fault is eliminated, the F-module must be reintegrated in the safety program. For 
additional information on passivation and reintegration of F-I/O, refer to the SIMATIC Safety 
– Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 


Table 6- 6 Diagnostic messages of the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 


Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


Overtemperature 5D An excessively high temperature was 
measured in the F-module. 


Operate the F-module within the 
specified temperature range. (see 
Technical specifications (Page 77)) 
Once the fault has been eliminated, 
the F-module must be removed and 
inserted or the power switched OFF 
and ON 


Wire break 
 


6D 
 


Possible causes: 
• There is an interrupted cable between 


the module and actuator. 
• The channel is not connected (open). 
• There is a short circuit between 


channels with different signals. 


• Establish a cable connection. 
• Disable the wire break detection for 


the channel in the parameter 
assignment. 


• Eliminate the short circuit. 


Parameter assignment error 16D Parameter assignment errors include: 
• The F-module cannot use the 


parameters (unknown, invalid 
combination, etc.). 


• The F-module parameters have not 
been configured. 


Correct the parameter assignment. 
 


Load voltage missing 17D Missing or insufficient supply voltage L+ • Check supply voltage L+ at 
BaseUnit 


• Check BaseUnit type 


Access to retentive storage 
of F-address not possible 


30D The F-destination address stored in the 
coding element cannot be accessed. 


Verify that the coding element is 
present or replace the coding element. 


Different destination address 
(F_Dest_Add) 


64D The PROFIsafe driver has detected a 
different F-destination address. 


Check the parameter assignment of 
the PROFIsafe driver and the address 
setting of the F-module. 


Invalid destination address 
(F_Dest_Add) 


65D The PROFIsafe driver has detected an 
invalid F-destination address. 


Check the parameter assignment of 
the PROFIsafe driver. 
 Invalid source address 


(F_Source_Add) 
66D The PROFIsafe driver has detected an 


invalid F-source address. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


Watchdog time is 0 ms 
(F_WD_Time or 
F_WD_Time2) 


67D The PROFIsafe driver has detected an 
invalid watchdog time. 


"F_SIL" parameter exceeds 
the application-specific SIL 


68D The PROFIsafe driver has detected a 
discrepancy between the SIL setting of 
the communication and the application. 


"F_CRC_Length" parameter 
does not match the 
generated CRC 


69D The PROFIsafe driver has detected a 
discrepancy in the CRC length. 


Incorrect F-parameter 
version or F_Block_ID 


70D The PROFIsafe driver has detected an 
incorrect version of the F-parameters or 
an invalid F_Block_ID. 


CRC1 error 71D The PROFIsafe driver has detected 
inconsistent F-parameters. 


Inconsistent iParameters 
(iParCRC error) 


75D The PROFIsafe driver has detected 
inconsistent iParameters. 


Check the parameter assignment. 


F_Block_ID not supported 76D The PROFIsafe driver has detected an 
incorrect Block ID. 


Check the parameter assignment of 
the PROFIsafe driver. 


Internal error 256D Possible causes: 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 
• The F-module is defective. 


• Eliminate the interference. The 
module must then be pulled and 
plugged, or the power switched 
OFF and ON 


• Replace the F-module. 


Internal supply voltage of the 
module failed 


260D Possible causes: 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 
• The F-module is defective. 


• Eliminate the electromagnetic 
interference. The module must then 
be pulled and plugged, or the 
power switched OFF and ON 


• Replace the F-module. 


Output short-circuited to L+ 261D Short circuit to L+ can mean: 
• The sensor cable is short-circuited to 


L+. 
• The output cable is short-circuited to 


L+. 


Correct the process wiring. 


Output short-circuited to 
ground 


262D Short circuit to ground can mean: 
• The sensor cable is short-circuited to 


ground. 
• The output cable is short-circuited to 


ground. 
• The output signal is short-circuited to 


ground. 


Correct the process wiring. 


Incorrect/inconsistent 
firmware present. Firmware 
update required 


283D The firmware is incomplete and/or 
firmware added to the F-module is 
incompatible. This leads to errors or 
functional limitations when operating the 
F-module.  


• Perform a firmware update for all 
parts of the F-module and note any 
error messages. 


• Use only firmware versions 
released for this F-module. 
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Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


Discrepancy error, channel 
status 0/0 


768D Possible causes: 
• The process signal is faulty. 
• The sensor is defective. 
• The configured discrepancy time is 


too low. 
• There is a short circuit between an 


unconnected sensor cable and the 
sensor supply cable. 


• Wire break in connected sensor cable 
or the sensor supply cable 


• An error occurred during the 
discrepancy check. 


• Check the process signal. 
• Replace the sensor. 
• Check the parameter assignment 


of the discrepancy time. 
• Check the process wiring. 


Discrepancy error, channel 
status 0/1 


769D 


Discrepancy error, channel 
status 1/0 


770D 


Discrepancy error, channel 
status 1/1 


771D 


Input signal could not be 
clearly detected 


773D An error occurred in the plausibility check 
of the input signal between the 
processors. 
You must eliminate the error within 100 
hours. If you do not eliminate the error 
within 100 hours, the F-module will 
become inoperative. 
Possible causes: 
• The input signal is faulty, e.g., as a 


result of impermissibly high 
electromagnetic interference. 


• A high-frequency input signal is 
present, e.g., due to mutual 
interference of sensors or the signal 
being above the sampling frequency 
of the input signal. 


• A momentary interruption/short circuit 
of the sensor cable (loose contact) is 
present. 


• The sensor/switch is bouncing. 


• Use shielded cables to reduce the 
EMC effects. 


• Reduce the input frequency. 
• Check the wiring of the sensor. 


Short circuit of internal 
sensor supply to L+ 


774D Possible causes: 
• There is a short circuit of the internal 


sensor supply with L+. 
• There is a short circuit of two sensor 


supplies. 
• The capacitance of the connected 


sensor for the configured test time is 
too high. 


• The sensor is defective. 


• Eliminate the short circuit in the 
process wiring. 


• Check the configured test time and 
the process wiring. 


• Replace the sensor. 
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Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


Overload or short circuit of 
internal sensor supply to 
ground 


775D Possible causes: 
• The internal sensor supply is short-


circuited to ground. 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 


• Eliminate the overload. 
• Eliminate the short circuit in the 


process wiring. 
• Check the "Sensor supply" 


parameter. 
• Eliminate/reduce the 


electromagnetic interference. 
 


No pulse detected 778D A pulse with a length greater than or 
equal to "Minimum pulse time" has not 
occurred within the time configured with 
the "Pulse monitoring window" 
parameter. 
Possible causes: 
• The "Pulse monitoring window" 


parameter setting is too low. 
• The "Minimum pulse time" parameter 


setting is too high. 
• There is a wire break in the process 


wiring. 


• Check the "Pulse monitoring 
window" parameter. 


• Check the "Minimum pulse time" 
parameter. 


• Check the process wiring. 


Sensor signal chatters 784D Too many signal changes have occurred 
within the time configured with the 
"Monitoring window" parameter. 
• The "Monitoring window" parameter 


setting is too high. 
• The "Number of signal changes" 


parameter setting is too low. 
• A momentary interruption/short circuit 


of the sensor cable (loose contact) is 
present. 


• Impermissibly high electromagnetic 
interference is present. 


• The sensor is bouncing. 
• The sensor is defective. 


• Check the "Monitoring window" 
parameter. 


• Check the "Number of signal 
changes" parameter. 


• Check the process wiring. 
• Eliminate/reduce the 


electromagnetic interference. 
• Replace the sensor. 


Switching frequency too high 785D The maximum switching frequency of the 
F-module has been exceeded. 


Reduce the switching frequency. (see 
Technical specifications (Page 77)) 


Undertemperature 786D The minimum permissible temperature 
limit has been violated. 


Operate the F-module within the 
specified temperature range. (see 
Technical specifications (Page 77)) 


Fault in input circuit 787D The F-module has detected an internal 
error. 
Possible causes: 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 
• The F-module is defective. 


• Eliminate/reduce the 
electromagnetic interference. 


• Replace the F-module. 
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Diagnostic message Fault 
code 


Meaning Remedy 


PROFIsafe communication 
error (timeout) 


792D The PROFIsafe driver has detected a 
timeout. 
Possible causes: 
• The F-monitoring time is set 


incorrectly. 
• Bus faults are present. 


• Check the parameter assignment. 
• Ensure that communication is 


functioning correctly. 


PROFIsafe communication 
error (CRC) 


793D The PROFIsafe driver has detected a 
CRC error. 
Possible causes: 
• The communication between the F-


CPU and F-module is disturbed. 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 
• An error occurred in the sign-of-life 


monitoring. 


• Check the communication 
connection between the F-module 
and F-CPU. 


• Eliminate the electromagnetic 
interference. 


PROFIsafe address 
assignment error 


794D An error occurred during the automatic 
PROFIsafe address assignment. 


Check the configuration. 


Input short-circuited to L+ 796D The input signal is short-circuited to L+. Eliminate the short circuit. 
Output defective 797D The F-module has detected an internal 


error. 
Possible causes: 
• Short circuit to L+ or M 
• The F-module is defective. 


• Check the wiring. 
• Replace the F-module. 


Readback error 798D The F-module has detected an internal 
error. 
Possible causes: 
• Impermissibly high electromagnetic 


interference is present. 
• The F-module is defective. 


If the error persists, replace the F-
module. 


Overload 800D The maximum permissible output current 
has been exceeded. The output stage 
has been switched off. 
Possible causes: 
• A short circuit exists. 


Check the process wiring. 


Supply voltage too high 802D The supply voltage is too high. Check the supply voltage. 
Supply voltage too low 803D The supply voltage is too low. Check the supply voltage. 
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Supply voltage outside the nominal range 
In the case of a voltage dip in the supply voltage L+, the DIAG LED flashes and the module 
is passivated.  


When the voltage has recovered (level must remain above the specified value for at least 1 
minute (see Technical specifications (Page 77): Voltages, Currents, Potentials)), the DIAG 
LED stops flashing. The module remains passivated.  


Behavior in case of cross circuit/short circuit to the sensor supply 
When internal sensor supply is specified and short circuit test is disabled, short circuits to 
ground at the sensor supplies are detected. Channels for which the relevant sensor supply is 
configured will be passivated. 


When internal sensor supply is specified and short circuit test is enabled, short circuits to 
ground and potential at the sensor supply are detected. Channels for which the relevant 
sensor supply is configured will be passivated. 


Special features for fault detection 
The detection of certain faults (short-circuits or discrepancy errors, for example) depends on 
the application, the wiring, and the parameter assignment of the short circuit test and the 
sensor power supply. The corresponding tables for fault detection for the applications are 
available under Applications of the F-I/O module (Page 39). 


Generally applicable information on diagnostics 
Information on diagnostics that pertains to all fail-safe modules (for example, readout of 
diagnostics functions or passivation of channels) is available in the SIMATIC Safety – 
Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual.  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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6.4 Value status 


Properties  
In addition to the diagnostic messages and the status and error display, the F-module makes 
available information about the validity of each input and output signal – the value status. 
The value status is entered in the process image along with the input signal.  


Value status for digital input and output modules  
The value status is additional binary information of a digital input or output signal. It is 
entered in the process image of the inputs (PII) at the same time as the process signal. It 
provides information about the validity of the input or output signal.  


The value status is influenced by the wire break check, short-circuit, chatter monitoring, 
pulse extension, and plausibility check. 


● 1B: A valid process value is output for the channel. 


● 0B: A fail-safe value is output for the channel, or the channel is deactivated. 


Assignment of the inputs and value status in the PII  
Each channel of the F-module is assigned a value status in the process image of the inputs. 
You can find the assignment in section Address space (Page 36). 


Reference 
A detailed description of the evaluation and processing of the respective input signals can be 
found in the SIMATIC Safety – Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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 Technical specifications 7 
 


Technical specifications of F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 
 


 6ES7136-6PA00-0BC0 
Product type designation F-PM-E PPM 24VDC 
General information  
Hardware product version 01 
Firmware version V1.0.0 
Product function  
I&M data Yes; IM0 to IM3 
Engineering with  
STEP 7 TIA Portal configurable/integrated as of 
version 


V12.0 


STEP 7 configurable/integrated as of version as of V5.5 SP3 / - 
PROFIBUS as of GSD version/GSD revision V2.3 
PROFINET as of GSD version/GSD revision V2.31 
Operating mode  
Multi-output No 
Installation type/mounting  
Rack mounting possible No 
Front installation possible No 
Rail mounting possible Yes; standard DIN rail 
Wall mounting/direct mounting possible No 
Supply voltage  
Type of supply voltage 24 V DC 
Rated value (DC) 24 V 
Low limit of permissible range (DC) 20.4 V 
High limit of permissible range (DC) 28.8 V 
Reverse polarity protection Yes 
Input current  
Current consumption (rated value) 75 mA; without load 
Current consumption, max. 21 mA; from backplane bus 
Output voltage  
Rated value (DC) 24 V 
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 6ES7136-6PA00-0BC0 
Sensor supply  
Number of outputs 2 
Output current  
Up to 60 °C, max. 0.3 A 
Short circuit protection Yes; electronic (response threshold 0.7 A to 2.1 


A) 
24 V sensor supply  
24 V Yes; min. L+ (-1.5 V) 
Short circuit protection Yes 
Output current, max. 600 mA; total current of all sensors 
Power  
Power consumption from the backplane bus 70 mW 
Power loss  
Power loss, typ. 5 W 
Address space  
Address space per module  
Input 7 bytes 
Output 5 bytes 
Digital inputs  
Number of inputs 2 
m/p-reading Yes; p-reading 
Input characteristic curve according to IEC 61131, 
Type 1 


Yes 


Input voltage  
Type of input voltage DC 
Rated value, DC 24 V 
For "0" signal -30 to +5 V 
For "1" signal +15 to +30 V 
Input current  
For "1" signal, typ. 3.7 mA 
Input delay (for rated value of input voltage)  
For standard inputs  
• Assignable Yes 


• For "0" to "1", min. 0.4 ms 


• For "0" to "1", max. 20 ms 


• For "1" to "0", min. 0.4 ms 


• For "1" to "0", max. 20 ms 


For counter/technological functions  
• Assignable No 


Length of cable  
Cable length, shielded, max. 1000 m 
Cable length unshielded, max. 500 m 
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 6ES7136-6PA00-0BC0 
Digital outputs  
Number of outputs 1 
Digital outputs, configurable Yes 
Short circuit protection Yes 
• Response threshold, typ. > 14.8 A 


Wire break detection Yes 
• Response threshold, typ. 8 mA 


Overload protection Yes 
• Response threshold, typ. 8.8 A 


Voltage induced on current interruption limited to max 1.5 V 
Switching capacity of outputs  
With resistive load, max. 8 A 
With lamp load, max. 100 W 
Load resistance range  
Low limit 3 Ω 
High limit 2000 Ω 
Output voltage  
Type of output voltage DC 
For "1" signal, min. 24 V; L+ (-0.5 V) 
Output current  
For "1" signal, rated value 8 A 
For "0" signal, residual current, max. 1.5 mA; PP-switching: Max. 1.5 mA; PM-


switching: Max. 1 mA 
Switching frequency  
With resistive load, max. 10 Hz; symmetrical 
With inductive load, max. 0.1 Hz; acc. to IEC 947-5-1, DC13, symmetrical 
With lamp load, max. 4 Hz; symmetrical 
Total current of outputs  
Max. current per channel 8 A; (note derating data in the manual) 
Max. current per module 8 A; (note derating data in the manual) 
Length of cable  
Cable length, shielded, max. 1000 m 
Cable length unshielded, max. 500 m 
Interrupts/diagnostics/status information  
Fail-safe values can be switched to No 
Interrupts  
Diagnostic interrupt Yes 
Hardware interrupt No 
Diagnostic messages  
Diagnostics Yes, see section "Interrupts/diagnostic 


messages" in the manual 
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 6ES7136-6PA00-0BC0 
Diagnostics display LED  
RUN LED Yes; green LED 
ERROR LED Yes; red LED 
Monitoring of supply voltage Yes; green PWR LED 
Channel status display Yes; green LED 
For channel diagnostics Yes; red LED 
For module diagnostics Yes; green/red DIAG LED 
Electrical isolation  
Electrical isolation channels  
Between channels No 
Between the channels and the backplane bus Yes 
Between the channels and the supply voltage of 
the electronics 


No 


Permitted potential difference  
Between different circuits 60 V DC / 75 V AC 
Isolation  
Isolation test voltage 707 V DC (type test) 
Standards, approvals, certificates  
SIL acc. to IEC 61508 SIL 3 
Suitable for safety functions Yes 
Maximum achievable safety class in safety mode  
Performance level according to EN ISO 13849-1 PLe 
Low demand (PFD) acc. to SIL3 < 2.00E-05 1/h 
High demand (PFH) acc. to SIL3 < 1.00E-09 1/h 
Environmental conditions  
Operating temperature  
Min. 0 °C 
Max. 60 °C 
Horizontal installation, min. 0 °C 
Horizontal installation, max. 60 °C 
Vertical installation, min. 0 °C 
Vertical installation, max. 50 °C 
Storage/transport temperature  
Min. -40 °C 
Max. 70 °C 
Dimensions  
Width 20 mm 
Height 72 mm 
Depth 55 mm 
Weights  
Weight, approx. 70 g 
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Temperature characteristic values (derating) 
 
Mounting position Maximum temperature Maximum output current 
Horizontal 40 °C 8 A 


50 °C 6 A 
60 °C 4 A 


Vertical 50 °C 4 A 


Dimension drawing 
See ET 200SP BaseUnits 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300) manual  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58532597/133300
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 Response times A 
A.1 Response times 


Introduction  
The next section shows the response times of power module F-PM-E 24VDC/8A PPM ST. 
The response times of the fail-safe modules are included in the calculation of the F-system 
response time.  


Times required for the calculation 
Maximum internal processing time: Tmax. = 29 ms 


Maximum cycle time: Tcycle = 14 ms 


Short circuit test time for the sensor supply configured for the channel = "Time for short 
circuit test" + "Startup time after short circuit test" 


The input delay, short circuit test times, dark test time, switch-on time, discrepancy time, and 
test time are configured in STEP 7. 


Definition of response time for fail-safe digital inputs 
The response time represents the interval between a signal change at the digital input and 
reliable availability of the safety frame on the backplane bus. 


Definition of response time for internal evaluation: Cycle time + Input delay + Short circuit 
test time + Maximum(readback time, switch-on time, light test time) 


Maximum response time in the error-free case with 1oo1 evaluation 
Maximum response time = Tmax + Input delay + Short circuit test time for the sensor supply 
configured for the channel 


Maximum response time in the error-free case with 1oo2 evaluation 
Maximum response time = Tmax + Input delay + Maximum (short circuit test time for the 
sensor supply configured for channel 0, short circuit test time for the sensor supply 
configured for channel n1) 


Maximum response time with external short circuits 
Maximum response time = Input delay + (n × Tcycle) + Sum(all short circuit test times + all 
startup times of sensors with activated short circuit test) 


n = Number of sensor supplies with activated short circuit test  







Response times  
A.2 Minimum distance of test pulses 
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Maximum response time with discrepancy error and 1oo2 evaluation 
Maximum response time = Tmax + Input delay + Discrepancy time + 2 × Maximum (short 
circuit test time for the sensor supply configured for channel 0, short circuit test time for the 
sensor supply configured for channel 1) 


Maximum response time with error and change of user data 
Maximum response time = 3 × Tcycle + Maximum(dark test time, switch-on time) 


Maximum response time with detection by bit pattern test 
Maximum response time = Tcycle + Maximum(dark test time, switch-on time) + configured test 
time 


Definition of response time for fail-safe digital outputs 
The response time represents the interval between an incoming safety message frame from 
the backplane bus and the signal change at the digital output. 


Maximum response time for fail-safe digital outputs 
The maximum response time for fail-safe digital outputs in the error-free case is equal to: 


Maximum response time = 2 × Tcycle + Maximum(dark test time, switch-on time) 


The maximum response time for fail-safe digital outputs in the presence of an error is equal 
to: 


Maximum response time = Tcycle + 2 × Maximum(dark test time, switch-on time) + interval 
between test pulses 


A.2 Minimum distance of test pulses 
The minimum interval between two test pulses depends on the activation of the light test, the 
configured maximum test time, and whether the output has been specified as a PM-
switching or PP-switching output. 


You can find the dependencies in the table below: 


 
Assigned maximum test 
time 


PM switching, light test 
not active 


PM switching, light test 
active 


PP switching, light 
test not active 


PP switching, light test 
active 


1000 s 62.080 s 45.147 s 82.913 s 38.137 s 
100 s 5.830 s 4.238 s 7.913 s 3.521 s 
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 Switching of loads B 
B.1 Connecting capacitive loads 


If the output of power module F-PM-E 24VDC/8A PPM ST is interconnected with loads that 
require little current and have capacitance, this can lead to detection of a short circuit or 
overload. Reason: The capacitance cannot be sufficiently discharged or charged during the 
configured readback time of the bit pattern test. 


The figure below shows typical curves for the assignable readback times representing the 
correlation between load resistance and switchable load capacitance at a supply voltage of 
24 V DC. 


 
Figure B-1 Switching of capacitive loads for the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module depending on the configured 


dark and light test times 


The curves shown were plotted using a SIMATIC PS 307 10A power supply unit with a cable 
length of 25 m (cable cross-section of 1.5 mm2) between the output of the F-PM-
E 24VDC/8A PPM ST power module and the load. 







Switching of loads  
B.2 Switching of inductive loads 
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Remedy for detecting a short circuit 
1. Determine the load current and capacitance of the load. 


2. Locate the operating point in the diagram above. 


3. If the operating point is above the curve, you must increase the load current until the new 
operating point is below the curve by connecting a resistor in parallel. 


B.2 Switching of inductive loads 


Switching of inductive loads 
The diagram below shows the maximum permitted inductive loads as a function of the load 
current and switching frequency. 


 
Figure B-2 Switching of inductive loads for the F-PM-E 24VDC/8A PPM ST power module depending on the load current 


and switching frequency 
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SIMATIC 
ET 200SP 
Produktinformation zur Dokumentation der fehlersicheren 
Module ET 200SP 
Produktinformation 
  


Security-Hinweise 
Siemens bietet Produkte und Lösungen mit Industrial Security-Funktionen an, die den sicheren Betrieb von Anlagen, 
Lösungen, Maschinen, Geräten und/oder Netzwerken unterstützen. Sie sind wichtige Komponenten in einem ganzheitlichen 
Industrial Security-Konzept. Die Produkte und Lösungen von Siemens werden unter diesem Gesichtspunkt ständig 
weiterentwickelt. Siemens empfiehlt, sich unbedingt regelmäßig über Produkt-Updates zu informieren.  


Für den sicheren Betrieb von Produkten und Lösungen von Siemens ist es erforderlich, geeignete Schutzmaßnahmen  
(z. B. Zellenschutzkonzept) zu ergreifen und jede Komponente in ein ganzheitliches Industrial Security-Konzept zu 
integrieren, das dem aktuellen Stand der Technik entspricht. Dabei sind auch eingesetzte Produkte von anderen Herstellern 
zu berücksichtigen. Weitergehende Informationen über Industrial Security finden Sie unter 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Um stets über Produkt-Updates informiert zu sein, melden Sie sich für unseren produktspezifischen Newsletter an. Weitere 
Informationen hierzu finden Sie unter (http://support.automation.siemens.com). 


Allgemeine Ergänzungen zur Dokumentation 
Inhalt 


Diese Produktinformation enthält Ergänzungen und Korrekturen zur Dokumentation der F-Module ET 200SP. 


Ergänzung der Kapitel 5.1.1.2 "Anwendungsfall: Anschluss von einer Last am Digitalausgang, PP schaltend",  
5.1.1.4 "Anwendungsfall: Anschluss von 2 Lasten parallel liegend am Digitalausgang, PP schaltend" und  
5.4.2 "Sicherheitsgerichtete Abschaltung von Standard-Ausgabemodulen, PP schaltend" des Gerätehandbuchs 
"Powermodul F-PM-E 24VDC/8A PPM ST (6ES7136-6PA00-0BC0)" 
 


WARNUNG 
Wenn der Ausgangskanal 100 Stunden, und länger, dauerhaft „0"-Signal führen kann, muss der Helltest aktiviert werden. 
Beachten Sie die jeweiligen Anforderungen Ihrer Produktnormen hinsichtlich der Fehleraufdeckungszeit. 
 


Nicht unterstützte Parameter 


Die Parameter "Impulsverlängerung" und "Dunkeltest für 48 Stunden deaktivieren" werden nicht unterstützt. 


Abhängigkeiten zwischen den Parametern "Diskrepanzzeit" und "Eingangsverzögerung"  


Die Diskrepanzzeit muss größer als die Eingangsverzögerung parametriert werden. 


Abhängigkeiten zwischen den Parametern "Hochlaufzeit des Gebers nach Kurzschlusstest" und "Zeit für Kurzschlusstest" 


Die Hochlaufzeit des Gebers nach Kurzschlusstest muss mindestens 1% der Zeit für den Kurzschlusstest betragen. 


Einschalten der Versorgungsspannung L+ für F-Module ET 200SP und IM 


Stellen Sie sicher, dass vor dem Einschalten der Versorgungsspannung L+ eines F-Moduls sowohl das F-Modul als auch 
die IM gleichzeitig spannungslos waren. Eine Einschaltreihenfolge müssen Sie dabei nicht beachten. 



http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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Zyklisches Lesen von I&M-Daten 


Zyklisches Lesen von I&M-Daten kann das Timing der F-Module belasten. Vermeiden Sie deshalb schnelle Lesezyklen von 
unter 500 ms. 


Drahtbrucherkennung F-Modul F-DQ 4x24VDC/2A PM HF 


Die Ansprechschwelle der Drahtbrucherkennung beträgt < 15 mA. 


Einsatz von nicht-fehlersicheren Modulen 


Fehlersichere Module ET 200SP dürfen Sie in einem Dezentralen Peripheriesystem ET 200SP nur zusammen mit nicht-
fehlersicheren Modulen einsetzen, die mit SELV/PELV betrieben werden. Außerdem darf das Digitalausgabemodul  
RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST nicht mit der gleichen Spannung wie die fehlersicheren Module ET 200SP versorgt 
werden. 


Quittierungzeit TDAT 


F-Modul Quittierungszeit TDAT 
Digitaleingabemodul F-DI 8x24VDC HF 23 ms 
Digitalausgabemodul F-DQ 4x24VDC/2A PM HF 31 ms 
Powermodul F-PM-E 24VDC/8A PPM ST  30 ms 
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Product Information for the Documentation of ET 200SP 
Fail-safe Modules 
Product Information 
  


Security information 
Siemens provides products and solutions with industrial security functions that support the secure operation of plants, 
solutions, machines, equipment and/or networks. They are important components in a holistic industrial security concept. 
With this in mind, Siemens’ products and solutions undergo continuous development. Siemens recommends strongly that 
you regularly check for product updates.  


For the secure operation of Siemens products and solutions, it is necessary to take suitable preventive action (e.g. cell 
protection concept) and integrate each component into a holistic, state-of-the-art industrial security concept. Third-party 
products that may be in use should also be considered. You can find more information about industrial security on the 
Internet (http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


To stay informed about product updates as they occur, sign up for a product-specific newsletter. You can find more 
information on the Internet (http://support.automation.siemens.com). 


General amendments to the documentation 
Content 


This product information contains amendments and corrections to the documentation of the ET 200SP fail-safe modules. 


Amendment to chapter 5.1.1.2 "Use case: Wiring a load to the digital output, PP switching", 5.1.1.4 "Use case: Wiring of two 
parallel loads to the digital output, PP switching" and 5.4.2 "Safety-related shutdown of standard output modules,  
PP switching" of the manual "Power module F-PM-E 24VDC/8A PPM ST (6ES7136-6PA00-0BC0)" 
 


WARNING 
The light test must be activated if the output channel can permanently carry the "0" signal for 100 hours or more. Consult 
the respective requirements of your product standards regarding error detection time. 
 


Unsupported parameters 


The "Pulse stretching" and "Disable dark test for 48 hours" parameters are not supported. 


Dependencies between the "Discrepancy time" and "Input delay" parameters  


The configured discrepancy time must be greater than the configured input delay. 


Dependencies between the "Startup time of the sensors after short circuit test" and "Time for short circuit test" parameters 


The startup time of the sensor after a short circuit test must amount to at least 1% of the time for the short circuit test. 


Switching on the supply voltage L+ for the ET 200SP F-modules and IM 


Make sure that the F-module as well as the IM were de-energized at the same time before you switch on the supply voltage 
L+ for an F-module. You do not have to observe a switch-on sequence. 



http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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Cyclic reading of I&M data 


Cyclic reading of I&M data can affect the timing of the F-modules. You should therefore avoid short read cycles of less than 
500 ms. 


Open-circuit detection for F-DQ 4x24VDC/2A PM HF fail-safe module 


The response threshold of the open-circuit detection is < 15 mA. 


Using non-fail-safe modules 


In an ET 200SP distributed I/O system, you can only use ET 200SP fail-safe modules together with non-fail-safe modules 
that are operated with SELV/PELV. In addition, the digital output module RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST cannot be 
supplied with the same voltage as the ET 200SP fail-safe modules. 


TDAT acknowledgment time 


F-Module TDAT acknowledgment time 
Digital input module F-DI 8x24VDC HF 23 ms 
Digital output module F-DQ 4x24VDC/2A PM HF 31 ms 
Power module F-PM-E 24VDC/8A PPM ST  30 ms 
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sécurité ET 200SP 
Information produit 
  


Notes relatives à la sécurité 
Siemens commercialise des produits et solutions comprenant des fonctions de sécurité industrielle qui contribuent à une 
exploitation sûre des installations, solutions, machines, équipements et/ou réseaux. Ces fonctions jouent un rôle important 
dans un système global de sécurité industrielle. Dans cette optique, les produits et solutions Siemens font l’objet de 
développements continus. Siemens vous recommande donc vivement de vous tenir régulièrement informé des mises à jour 
des produits. 


Pour garantir une exploitation fiable des produits et solutions Siemens, il est nécessaire de prendre des mesures de 
protection adéquates (par ex. concept de protection des cellules) et d’intégrer chaque composant dans un système de 
sécurité industrielle global et moderne. Veuillez également tenir compte des produits que vous utilisez et qui proviennent 
d'autres fabricants. Pour plus d’informations sur la sécurité industrielle, rendez-vous sur 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Veuillez vous abonner à la newsletter d’un produit particulier afin d’être informé des mises à jour dès qu’elles surviennent. 
Pour plus d’informations, rendez-vous sur (http://support.automation.siemens.com). 


Addenda généraux à la documentation 
Contenu 


Cette information produit contient des addenda et des correctifs à la documentation des modules de sécurité ET 200SP. 


Addendum au chapitre 5.1.1.2 "Cas d'application : Connexion d'une charge à la sortie TOR, commutation PP",  
5.1.1.4 "Cas d'application : Connexion de 2 charges parallèles à la sortie TOR, commutation PP" et 5.4.2 "Désactivation de 
sécurité de modules de sorties standard, commutation PP" du manuel "Module de puissance F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 
(6ES7136-6PA00-0BC0)" 
 


ATTENTION 
Si la voie de sortie peut fournir un signal "0" en continu pendant 100 heures et plus, le test avec activation doit être activé. 
Tenez compte des exigences spécifiques aux normes de votre produit en ce qui concerne le temps de détection des 
erreurs. 
 


Paramètres non pris en charge 


Les paramètres "Impulsion prolongée" et "Désactivation du test avec désactivation pour 48 heures" ne sont pas pris en 
charge. 


Dépendances entre les paramètres "Temps de discordance" et "Retard à l'entrée"  


Le temps de discordance doit être supérieur au retard à l'entrée. 


Dépendances entre les paramètres "Temps de démarrage du capteur après le test de court-circuit" et "Temps de test de 
court-circuit" 


Le temps de démarrage du capteur après le test de court-circuit doit être égal au moins égal à 1% au temps de test de 
court-circuit. 



http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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Mise en route de la tension d'alimentation L+ des modules F ET 200SP et IM 


Assurez-vous que le module F et l'IM sont tous deux hors tension avant de mettre en route la tension d'alimentation L+ d'un 
module F. Pour ce faire, il n'est pas nécessaire de suivre un ordre d'activation. 


Lecture cyclique des données I&M 


La lecture cyclique des données I&M peut surcharger la synchronisation des modules F. Il convient donc d'éviter les cycles 
rapides de lecture inférieurs à 500 ms. 


Détection de rupture de fil du module de sécurité F-DQ 4x24 V CC/2A PM HF 


Le seuil de déclenchement de la détection de rupture de fil est < 15 mA. 


Utilisation de modules non de sécurité 


Les modules de sécurité ET 200SP ne doivent être utilisés dans un système de périphérie décentralisée ET 200SP qu'avec 
des modules non de sécurité fonctionnant avec une TBTS/TBTP. En outre, le module de sorties TOR  
RQ 4x120VDC-230VAC/5A NO ST ne doit pas être alimenté avec la même tension que les modules de sécurité ET 200SP. 


Temps d'acquittement TDAT 


Module F Temps d'acquittement TDAT 
Module d'entrées TOR F-DI 8x24 V CC HF 23 ms 
Module de sorties TOR F-DQ 4x24 V CC/2A PM HF 31 ms 
Module d'alimentation F-PM-E 24 V CC/8A PPM ST  30 ms 
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Legal information 
Warning notice system 


This manual contains notices you have to observe in order to ensure your personal safety, as well as to prevent 
damage to property. The notices referring to your personal safety are highlighted in the manual by a safety alert 
symbol, notices referring only to property damage have no safety alert symbol. These notices shown below are 
graded according to the degree of danger. 


 DANGER 
indicates that death or severe personal injury will result if proper precautions are not taken. 


 


 WARNING 
indicates that death or severe personal injury may result if proper precautions are not taken. 


 


 CAUTION 
indicates that minor personal injury can result if proper precautions are not taken. 


 


 NOTICE 
indicates that property damage can result if proper precautions are not taken. 


If more than one degree of danger is present, the warning notice representing the highest degree of danger will 
be used. A notice warning of injury to persons with a safety alert symbol may also include a warning relating to 
property damage. 


Qualified Personnel 
The product/system described in this documentation may be operated only by personnel qualified for the specific 
task in accordance with the relevant documentation, in particular its warning notices and safety instructions. 
Qualified personnel are those who, based on their training and experience, are capable of identifying risks and 
avoiding potential hazards when working with these products/systems. 


Proper use of Siemens products 
Note the following: 


 WARNING 
Siemens products may only be used for the applications described in the catalog and in the relevant technical 
documentation. If products and components from other manufacturers are used, these must be recommended 
or approved by Siemens. Proper transport, storage, installation, assembly, commissioning, operation and 
maintenance are required to ensure that the products operate safely and without any problems. The permissible 
ambient conditions must be complied with. The information in the relevant documentation must be observed. 


Trademarks 
All names identified by ® are registered trademarks of Siemens AG. The remaining trademarks in this publication 
may be trademarks whose use by third parties for their own purposes could violate the rights of the owner. 


Disclaimer of Liability 
We have reviewed the contents of this publication to ensure consistency with the hardware and software 
described. Since variance cannot be precluded entirely, we cannot guarantee full consistency. However, the 
information in this publication is reviewed regularly and any necessary corrections are included in subsequent 
editions. 
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Preface  
 


Scope of the product information 
This product information amends the ET 200SP Distributed I/O System System Manual 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) to include ET 200SP fail-
safe modules. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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 Product overview 1 
1.1 What are fail-safe automation systems and fail-safe modules? 


Fail-safe automation systems 
Fail-safe automation systems (F-systems) are used in systems with higher-level safety 
requirements. F-systems serve to control processes and ensure that they are in a safe state 
immediately after shutdown. In other words, F-systems control processes in which an 
immediate shutdown does not endanger persons or the environment. 


Fail-safe modules 
The key difference between fail-safe modules (F-modules) and standard ET 200SP modules 
is that they have an internal two-channel design. The two integrated processors monitor 
each other, automatically test the input and output circuits, and switch the F-I/O module to a 
safe state in the event of a fault.  


The F-CPU communicates with the fail-safe modules via the fail-safe PROFIsafe bus profile. 


Fail-safe power modules, together with the respective BaseUnit, serve the load voltage 
supply of the potential group and the safety-oriented tripping of the load voltage for standard 
output modules. 


Fail-safe digital input modules detect the signal states of safety-oriented sensors and send 
the relevant safety message frames to the F-CPU. 


Fail-safe digital output modules are suitable for safety-related shutdown procedures with 
short circuit and cross-circuit protection up to the actuator. 


Possible uses of ET 200SP with fail-safe modules  
The use of ET 200SP with fail-safe modules allows conventional configurations in safety 
engineering to be replaced with PROFNET IO components. This includes the replacement of 
switching devices for emergency STOP, protective door monitors, two-hand operation, etc. 


ET 200SP fail-safe modules are supported with the STEP 7 Safety Advanced optional 
package V12 including HSP 54 or higher. 


ET 200SP fail-safe modules are supported with IM155-6PN ST as of firmware V1.1. 
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Achievable safety classes  
Fail-safe modules are equipped with integrated safety functions for safety mode. 


The following safety classes can be achieved through appropriate parameter   assignment of 
the safety functions in STEP 7 Professional V12 SP1 or higher with STEP 7 Safety 
Advanced optional package V12 or higher, through a specific combination of fail-safe and 
standard modules, and through a specific arrangement and wiring of sensors and actuators: 


 
Safety class in safety mode 


According to IEC 61508 According to ISO 13849-1:2006 
SIL2 Category 3 (PL) Performance Level d 
SIL3 Category 3 (PL) Performance Level e 
SIL3 Category 4 (PL) Performance Level e 


Use in SIMATIC Safety F-systems 
ET 200SP fail-safe modules can be used with the STEP 7 Safety Advanced optional 
package, V12 or higher under PROFINET IO, together with an F-CPU. 
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SIMATIC Safety F-system with ET 200SP  
The following figure shows a sample configuration for a SIMATIC Safety F-system with, 
among other things, an ET 200SP on a PROFINET IO. The PROFINET IO lines can be set 
up with copper cable, with fiber-optic cable or WLAN. 


You will find further information on the Internet at Application planning (Page 13). 


Tasks of the fail-safe IO controller (F-CPU) include the exchange of safety-related and non-
safety-related data with fail-safe and standard ET 200SP modules.  


 
Figure 1-1 Fail-safe SIMATIC Safety automation system (sample configuration) 


Use in safety mode only 
Fail-safe modules can only be used in fail-safe mode. They cannot be used in non-fail-safe 
mode In this context, fail-safe mode/non-fail-safe mode refers to the operating mode of the 
F-I/O module, which either does or doesn't support safety-related communication via safety 
message frames. 


Fail-safe modules and non-fail-safe modules can be combined within an ET 200SP.  
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1.2 Fault reactions with fail-safe modules 


Safe state (safety concept) 
The basic principle behind the safety concept is the existence of a safe state for all process 
variables. 


 


 Note 


For digital F-modules, this safe state is the value "0". This applies to both sensors and 
actuators. 


 


Fault reactions and startup of the F-system 
The safety function requires that fail-safe values (safe state) be applied to the fail-safe 
module instead of process values (passivation of the fail-safe module) in the following 
situations: 


● When the F-system is started up 


● If errors are detected during safety-related communication between the F-CPU and the F-
module via the PROFIsafe safety protocol (communication error) 


● If F-I/O faults or channel faults are detected (e.g., wire break, discrepancy error) 


Detected faults are written to the diagnostic buffer of the F-CPU and communicated to the 
safety program in the F-CPU.  


F-modules cannot save errors as retentive data. When the system is powered down and 
then restarted, any faults still existing are detected again during startup. However, you have 
the option of saving faults in your safety program. 


 


 WARNING 


For channels that you set to "deactivated" in STEP 7, no diagnostic response or error 
handling is triggered when a channel fault occurs, not even when such a channel is 
affected indirectly by a channel group fault ("Channel activated/deactivated" parameter). 


 


Remedying faults in the F-system 
To remedy faults in your F-system, follow the procedure described in IEC 61508-1:2010 
section 7.15.2.4 and IEC 61508-2:2010 section 7.6.2.1 e.  


The following steps must be performed: 


1. Diagnostic and repair of the fault 


2. Revalidation of the safety function 


3. Recording in the service report 
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Fail-safe value output for F-modules 
In the case of F-modules with inputs, the F-system provides fail-safe values (0) for the safety 
program instead of the process data pending at the fail-safe inputs in case of passivation. 


In the case of F-modules with outputs, the F-system transfers fail-safe values (0) to the fail-
safe outputs instead of the output values provided by the safety program in case of 
passivation. The output channels are de-energized. This also applies when the F-CPU goes 
into STOP mode. The parameter assignment of fail-safe values is not possible. 


Depending on which F-system you are using and the type of fault that occurred (F-I/O fault, 
channel fault or communication error), fail-safe values are used either for the relevant 
channel only or for all channels of the relevant fail-safe module. 


Reintegration of a fail-safe module 
The system changes from fail-safe to process values (reintegration of an F-module) either 
automatically or only after user acknowledgment in the safety program. If channel faults 
occur, it may be necessary to remove and reinsert the F-module. A detailed listing of faults 
requiring removal and insertion of the F-module can be found in the section Diagnostic 
messages of the respective F-module.  


After reintegration, the following occurs: 


● In the case of an F-module with inputs, the process data pending at the fail-safe inputs 
are provided to the safety program 


● In the case of an F-module with outputs, the output values provided in the safety program 
are again transferred to the fail-safe outputs 


Additional information on passivation and reintegration 
For additional information on passivation and reintegration of F-I/O, refer to the SIMATIC 
Safety, Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) manual. 


Reaction of the F-module with inputs to communication errors 
F-modules with inputs respond differently to communication errors compared to other errors.  


If a communication error is detected, the current process values remain set at the inputs of 
the F-module. There is no passivation of the channels. The current process values are 
passivated in the F-CPU.  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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 Application planning 2 
2.1 Forming potential groups with fail-safe modules 


Introduction  
ET 200SP distributed I/O systems can be configured using fail-safe and non-fail-safe 
modules. This chapter provides an example of a mixed configuration comprising fail-safe and 
non-fails-safe modules.  


Assembly example for ET 200SP with fail-safe and non-fail-safe modules  
Generally speaking, it is not necessary to operate fail-safe and non-fail-safe modules in 
separate potential groups. You can divide the modules into fail-safe and non-fail-safe 
potential groups and mount them. 


The following diagram shows an assembly example with fail-safe and non-fail-safe modules 
within a single ET 200SP.  


 
① Interface module IM 155-6 PN HF 
② F-module 
③ Non-fail-safe module 
④ Power module F-PM-E 24VDC/8A PPM ST 
⑤ Mixed fail-safe and non-fail-safe potential group with BaseUnits BU15..D and BU15..B.  


You achieve SIL3/Cat.4/PLe for the fail-safe modules. 
⑥ Non-fail-safe potential group with BaseUnits BU15..D and BU15..B. 
⑦ Fail-safe potential group with BaseUnits BU20..D and BU15..B. 


Through disconnection of the power bus, and thus of the non-fail-safe modules, up to 
SIL2/Cat.3/PLd is possible.  


⑧ Server module 
⑨ P1/P2 power buses 


Figure 2-1 ET 200SP assembly example with fail-safe modules 
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 Installation 3 
3.1 Basics 


The following applies to ET 200SP fail-safe modules: 
 


 WARNING 


Protection from conductive contaminants 


In consideration of the environmental conditions, the devices must be protected from 
conductive contaminants. 
One way to accomplish this is by installing the devices in a control cabinet with an 
appropriate degree of protection. 
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 Connecting 4 
4.1 Additional rules and provisions for operation of the ET 200SP with 


fail-safe modules 


4.1.1 Safe functional extra-low voltage (SELV) for fail-safe modules 
 


 WARNING 


The fail-safe modules must be operated with safe functional extra low voltage (SELV, 
PELV). 


You can find more information on safe functional extra-low voltage in the data sheets, for 
example, of the applicable power supplies. 


The fail-safe modules work with a rated voltage of 24 V DC. The tolerance range is 
20.4 V DC to 28.8 V DC. 


Within the overvoltage range from 32 V DC to 36 V DC, the F-modules react in a fail-safe 
manner and the inputs and outputs are passivated. For overvoltages greater than 36 V DC, 
the F-modules are permanently de-energized. 


Use a power supply unit that does not exceed Um = 36 V DC even in the event of a fault. 
For more on this, refer to the information in the data sheet on overvoltage protection in the 
case of an internal error. Or implement appropriate measures to limit the voltage, e.g., use 
of an overvoltage protector. 


All system components that can supply electrical energy in any form whatsoever must fulfill 
this condition. 


Each additional circuit (24 V DC) used in the system must have a safe functional extra low 
voltage (SELV, PELV). Refer to the relevant data sheets or contact the manufacturer. 


 Sensors and actuators with an external power supply can also be connected to F-modules. 
Make sure that power is supplied to these components from safe functional extra-low 
voltage as well. The process signal of a 24 V DC digital module may not exceed a fault 
voltage Um in the event of a fault. 


 


 WARNING 


Even when a fault occurs, the permissible potential difference between the supply of the 
interface module (bus voltage) and the load voltage must not be exceeded. 


An external direct electrical connection is one way to meet this requirement. This also 
prevents potential differences from causing voltage additions at the individual voltage 
sources, which would cause the  
fault voltage Um to be exceeded. 
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Power supply requirements for compliance with NAMUR recommendations 
 


 Note 


To ensure adherence to the NAMUR recommendation NE 21, IEC 61131-2 and EN 298, 
only use power packs/power supply units (230 V AC → 24 V DC) with a mains buffering time 
of at least 20 ms. The latest up-to-date information on PS components is available on the 
Internet (http://mall.automation.siemens.com). 


It goes without saying that these requirements also apply to power packs/power supply units 
not constructed using ET 200SP / S7-300/-400/-1500 technology. 


 


4.1.2 Requirements of sensors and actuators for fail-safe modules 


General requirements for sensors and actuators  
Note the following important warning regarding safety-related use of sensors and actuators: 


 


 WARNING 


Note that instrumentation with sensors and actuators bears a considerable safety 
responsibility. Also bear in mind that sensors and actuators generally do not have proof-test 
intervals of 20 years as defined in IEC 61508:2010 without considerable loss of safety. 


The probability of hazardous faults and the rate of hazardous faults of safety functions must 
comply with an SIL-defined high limit. A listing of values achieved by F-modules in the 
technical specifications of the F-modules is available under "Fail-safe performance 
characteristics". 


To achieve the respective safety class, suitably qualified sensors and actuators are 
necessary. 


 



http://mall.automation.siemens.com/
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Additional sensor requirements 
General rule: To achieve SIL3/Cat.3/PLe, a single-channel sensor is all you need. However, 
to achieve SIL3/Cat.3/PLe with a single-channel sensor, the sensor itself must be 
SIL3/Cat.3/PLe-capable; otherwise the sensor must be connected by two channels to 
achieve this safety level. 


To achieve SIL3/Cat.4/PLe, sensors must be connected by two channels. 
 


 WARNING 


In the case of fail-safe input modules, a "0" value is output to the F-CPU after detection of 
faults. You therefore need to make sure that the sensors are implemented in such a way as 
to ensure the reliable reaction of the safety program when the sensor is in the "0" state.  


Example: In its safety program, an EMERGENCY-STOP sensor must achieve the 
shutdown of the respective actuator when it is in the "0" state (EMERGENCY-STOP button 
pressed).  


 


Duration requirements for sensor signals  
 


 WARNING 


Observe the following requirements for sensor signals:  
• In order to ensure the correct detection of the sensor signals via fail-safe modules with 


inputs, you need to make sure that the sensor signals are output for a minimum 
duration. 


• In order for pulses to be detected with certainty, the time between two signal changes 
(pulse duration) must be greater than the PROFIsafe monitoring time. 


 


Reliable detection by F-modules with inputs 


The minimum duration of sensor signals for F-modules with inputs depends on the 
configured input delay, the parameters of the short circuit test of the sensor supplies, and the 
configured discrepancy behavior for 1oo2 evaluation. The signal must be greater than the 
maximum response time of the configured application. Information on calculating the 
maximum response time can be found in section "Response times" of the respective F-
module. 


The maximum permitted switching frequency of the sensor signals results from the minimum 
duration. 
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Additional requirements for actuators  
The fail-safe output modules test the outputs at regular intervals. The F-module briefly 
switches off the activated outputs and, if necessary, switches on the deactivated outputs. 
You can assign the maximum duration of the test pulses (dark and light period) with 
parameters. 
High-speed actuators may briefly drop out or be activated during this test. If your process 
does not tolerate this, set the pulse duration of the light or dark test correspondingly or use 
actuators that have sufficient lag. 


 


 WARNING 


If the actuators switch voltages greater than 24 V DC (e.g., 230 V DC), the outputs of a fail-
safe output module and the parts carrying a higher voltage must be electrically isolated 
(according to IEC 60664-1). 


This is generally the case for relays and contactors. Particular attention must be paid to this 
issue for semiconductor switching devices. 


 


Technical specifications of sensors and actuators 
Refer to the manuals of the fail-safe modules for technical specifications to assist you in 
selecting sensors and actuators.  


4.1.3 Capacitive crosstalk of digital input/output signals 
 
When fail-safe digital output and input signals are in a single cable, F-DQ modules and F-
PM-E modules may experience readback errors. 


Cause: Capacitive crosstalk 
During the bit pattern test of the outputs or the sensor supply of the inputs, the steep 
switching edge of the output drivers caused by the coupling capacitance of the line may 
result in crosstalk to other non-activated output or input channels. This may then lead to a 
response of the readback circuit in these channels. The module detects a cross circuit/short 
circuit and performs a safety-related shutdown. 
Remedy: 
● Separate cables for F-DI modules, F-DQ modules, and F-PM-E modules or non-fail-safe 


DQ modules 
● Separate cables for F-DQ channel and F-DI channels for the F-PM-E module 
● Coupling relay or diodes in the outputs 
● Disable the sensor supply test if safety class requirements allow it 


Cause: magnetic crosstalk 
Note that an inductive load connected to the F-DQ channels can induce capacitive coupling 
of a strong magnetic field. 


Remedy: 
● Spatially disconnect the inductive loads or shield against the magnetic field. 
● Configure the readback time to 50 ms or higher.
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 Configuring 5 
5.1 Assigning the F-destination address for fail-safe modules 


5.1.1 Assigning the F-destination address 
The F-destination address is saved permanently on the coding element of the ET 200SP fail-
safe modules. 


 


 Note 


During assignment of the F-destination address, the F-modules must be supplied with supply 
voltage L+. 


 


 Note 


Note the following in conjunction with configuration control: 


Before you can use configuration control together with F-modules, you must assign the F-
destination address to the F-modules at the designated slots. For this, each F-module must 
be inserted in the slot configured for it. The actual configuration can then differ from the 
specified configuration. 


 


For additional information on assigning the F-destination address, refer to the SIMATIC 
Safety - Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126) programming and operating 
manual. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/54110126
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 Maintenance 6 
6.1 Firmware update 


Introduction  
It may be necessary to update the firmware during operation (e.g. function expansions). 


Update the firmware of the interface module and I/O modules using firmware files. 


Options for the firmware update 
Online via PROFINET IO/PROFIBUS DP (with STEP 7) 


Requirements 
The ET 200SP is accessible online via PROFINET IO/PROFIBUS DP. 


Additional requirement for fail-safe modules 
 


 WARNING 


Check of the firmware version for F-validity 


When using a new firmware version, you must check whether the employed firmware 
version is approved for use in the respective module. 


The approved firmware version is specified in the appendices of the Certificate for SIMATIC 
Safety. 


 


Procedure 
Connect the programming device or PC to the PROFINET IO or PROFIBUS DP interface of 
the ET 200SP. 


 


 Note 
Firmware update of analog I/O modules 


For analog I/O modules, L+ supply voltage must be present on the module at the start of and 
during the firmware update. 


 


You can find additional information on the procedure in the online help for STEP 7. 
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See also 
Certificate (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/134200) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/134200
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 Technical specifications 7 
7.1 Electromagnetic compatibility of fail-safe modules 


Protecting ET 200SP with fail-safe modules against overvoltages 
If your equipment requires protection from overvoltage, we recommend that you use an 
external protective circuit (surge filter) between the load voltage power supply and the load 
voltage input of the BaseUnits to ensure surge immunity for the ET 200SP with fail-safe 
modules. 


 


 Note 


Lightning protection measures always require a case-by-case examination of the entire 
system. An almost complete protection from overvoltages, however, can only be achieved if 
the entire building surroundings have been designed for overvoltage protection. In particular, 
this involves structural measures in the building design phase. 


For detailed information regarding overvoltage protection, we recommend that you contact 
your Siemens representative or a company specializing in lightning protection. 
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The following figure shows an example configuration with fail-safe modules. Voltage is 
supplied by 1 power supply unit. Note, however, that the total current of the modules fed by 
the power supply unit must not exceed the permissible limits. You can also use multiple 
power supply units. 


 
Figure 7-1 External protective circuit (surge filter) for ET 200SP with fail-safe modules 


Name Order number of Dehn Co. 
A = BVT AD 24 918 402 
B = DCO RK D 5 24 919 986 
C = DEHNconnect DCO RK E 60 919 990 
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7.2 Standards and approvals 


CE mark 


 
The ET 200SP F distributed I/O system meets the requirements and safety objectives of the 
following EC directives and satisfies the harmonized European Standards (EN) for 
programmable logic controllers published in the official journals of the European Community: 


● 2006/42/EC "Directive on Machinery" (Machinery Directive) 


● 2006/95/EC "Electrical Equipment Designed for Use within Certain Voltage Limits" (Low-
Voltage Directive) 


● 2004/108/EC "Electromagnetic Compatibility" (EMC Directive) 


● 94/9/EC "Equipment and Protective Systems Intended for Use in Potentially Explosive 
Atmospheres" (Explosion Protection Directive) 


The EC declarations of conformity are kept available for the relevant authorities at: 


Siemens Aktiengesellschaft 
Industry Sector 
I IA AS FA DH AMB 
PO Box 1963 
D-92209 Amberg, Germany 


These are also available for download on the Customer Support web page, keyword 
"Declaration of Conformity". 
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 Accessories/spare parts 8 
8.1 Lightning protection and overvoltage protection for fail-safe modules 


Overvoltage suppressors for fail-safe electronic modules 
 


 Note 


This section lists only those overvoltage suppressors that may be used for the protection of 
fail-safe modules. 


Be sure to observe the detailed information on lightning protection and overvoltage 
protection of the ET 200SP distributed I/O device in ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293). 


 


Components for overvoltage protection of fail-safe modules (lightning protection zone transition 
0B to 1) 


The table below lists overvoltage arresters you can use for fail-safe modules: 


Table 8- 1 Components for the overvoltage protection (only for unshielded lines) 


Fail-safe modules Connecting of the lines to interface 0B to 1 with: Article number 
Supply voltage 1L+, L+ (24 
V DC) 


BLITZDUCTOR BVT AD 24 918 402 


Inputs/outputs of the F-
modules (24 V DC) 


DEHNconnect RK DCO RK D 5 24 919 986 


Direct ordering of the components from: 
DEHN + SÖHNE GmbH + CO. KG. 
Hans-Dehn-Str. 1 
D-92318 Neumarkt, Germany 
Phone +49 (0)9181-906-730 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293
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Glossary  
 


1oo1 evaluation  
Type of → sensor evaluation – in the case of the 1oo1 evaluation, there → is one sensor with 
a 1-channel connection to the F module. 


1oo2 evaluation  
Type of → sensor evaluation – in the case of 1oo2 evaluation , two input channels are 
assigned one two-channel sensor or two one-channel sensors. The input signals are 
compared internally for equivalence or nonequivalence. 


Acknowledgment time  
During the acknowledgment time, the → F-I/O acknowledge the sign of life specified by the → 
F-CPU. The acknowledgment time is included in the calculation of the → monitoring time and 
→ response time of the overall fail-safe system. 


Actuator  
Actuators can be power relays or contactors for switching on loads, or they can be loads 
themselves (e.g., directly controlled solenoid valves). 


Availability  
Availability is the probability that a system is functional at a specific point in time. Availability 
can be increased by redundancy, e.g., by using multiple -> sensors at the same measuring 
point. 


Channel fault  
Channel-specific fault, such as a wire break or short circuit.  


In channel-specific passivation, the affected channel is either automatically reintegrated or 
the fail-safe module must be removed and reinserted after the fault has been eliminated. 


Channel group  
The channels of a module are grouped together in a channel group. Certain parameters in 
STEP 7 can only be assigned to channel groups, rather than to individual channels.  


Channel number  
Channel numbers are used to uniquely identify the inputs and outputs of a module and to 
assign channel-specific diagnostic messages. 
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Channel-specific passivation  
With this type of passivation, only the affected channel is passivated in the event of a → 
channel fault. In the event of a → module fault, all channels of the → fail-safe module are 
passivated. 


CRC  
Cyclic Redundancy Check 


CRC signature  
The validity of the process values in the safety message frame, the accuracy of the assigned 
address references, and the safety-related parameters are validated by means of the CRC 
signature in the safety message frame. 


Dark period  
Dark periods occur during shutdown tests and complete bit pattern tests. The fail-safe output 
module switches test-related zero signals to the active output. This output is then briefly 
disabled (= dark period). An adequate carrier → actuator will not respond to this and will 
remain activated. 


Derating 
See temperature characteristics 


Discrepancy analysis  
The discrepancy analysis for equivalence/non-equivalence is used for fail-safe applications 
to prevent errors from time differences between two signals for the same function. The 
discrepancy analysis is initiated when different levels are detected in two associated input 
signals (when testing for non-equivalence: the same levels). A check is performed to 
determine whether the difference (for nonequivalence testing: the same levels) has 
disappeared after an assignable time period, the so-called discrepancy time. If not, this 
means that a discrepancy error exists. 


The discrepancy analysis compares the two input signals of the 1oo2 sensor evaluation in 
the fail-safe input module. 


Discrepancy time  
Configurable time for the → discrepancy analysis. If the discrepancy time is set too high, the 
fault detection time and → fault reaction time  are extended unnecessarily. If the discrepancy 
time is set too low, availability is decreased unnecessarily since a discrepancy error is 
detected when, in reality, no error exists. 
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Fail-safe modules  
ET 200SP modules with integrated safety functions that can be used for safety-related 
operation (safety mode).  


Fail-safe systems  
Fail-safe systems (F-systems) remain in a safe state or immediately assume another safe 
state as soon as particular failures occur. 


Fault response time  
The maximum fault response time of an F-system defines the interval between the 
occurrence of any fault and a safe reaction at all affected fail-safe outputs. 


For → F-systems overall: The maximum fault response time defines the interval between the 
occurrence of any fault at any → F-I/O and the safe reaction at the corresponding fail-safe 
output. 


For digital inputs: The maximum fault response time defines the interval between the 
occurrence of the fault and the safe reaction at the backplane bus. 


For digital outputs: The maximum fault response time defines the interval between the 
occurrence of the fault and the safe reaction at the digital output. 


Fault tolerance time  
The fault tolerance time of a process is the time a process can be left unattended without risk 
to life and limb of the operating personnel, or damage to the environment.  


Any type of F-system control is tolerated within this fault tolerance time, i.e. the → F-system 
can control its processes incorrectly or even not at all. The fault tolerance time depends on 
the type of process and must be determined on a case-by-case basis. 


F-CPU  
An F-CPU is a central processing unit with fail-safe capability that is permitted for use in 
SIMATIC Safety. A standard user program can also be run on the F-CPU. 


F-I/O  
Collective name for fail-safe inputs and outputs available in SIMATIC S7 for integration into 
the SIMATIC Safety F-system. Available F-I/O modules: 
● Fail-safe I/O module for ET 200eco 
● Fail-safe signal modules S7-300 (F-SMs) 
● Fail-safe modules for ET 200S 
● Fail-safe modules for ET 200SP 
● Fail-safe DP standard slaves 
● Fail-safe PA field devices 
● Fail-safe IO devices 
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F-monitoring time  
→ PROFIsafe monitoring time 


F-Systems  
→ fail-safe systems 


Module fault  
Module faults can be external faults (e.g. missing load voltage) or internal faults (e.g. 
processor failure). Internal faults always require module replacement. 


Monitoring time  
→ PROFIsafe monitoring time  


M-switch  
Each fail-safe digital output of ET 200SP F-modules consists of a P-switch DO-Px (current 
sourcing) and an M-switch DO-Mx (current sinking). The load is connected between the P-
switch and M-switch. The two switches are always activated so that voltage is applied to the 
load. 


Nonequivalent sensor  
A nonequivalent → sensor is a two-way switch that is connected to two inputs of an → F-I/O 
(via 2 channels) in → fail-safe systems (for → 1oo2 evaluation of sensor signals). 


Passivation  
If an → F-I/O module detects a fault it switches either the affected channel or all channels to 
a → safe state, i.e. the channels of this F-I/O module are passivated. The F-I/O module 
signals the detected faults to the → F-CPU. 


When passivating channels at F-I/O with inputs, the → F-System provides fail-safe values for 
the → safety program instead of the process values pending at the fail-safe inputs. 


When passivating channels at F-I/O with outputs, the F-system returns fail-safe values (0) to 
the fail-safe outputs instead of the output values provided by the safety program. 


Performance Level 
Performance Level (PL) according to ISO 13849-1:2006 or EN ISO 13849-1:2008 


PROFIsafe  
Safety-oriented PROFINET I/O bus profile for communication between the → safety program 
and the → F-I/O module in a → fail-safe system. 
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PROFIsafe address  
Every → fail-safe module has a PROFIsafe address. You have to configure the PROFIsafe 
address. 


PROFIsafe monitoring time  
Monitoring time for safety-related communication between the F-CPU and F-I/O 


Proof-test interval  
Period after which a component must be forced to fail-safe state, that is, it is either replaced 
with an unused component, or is proven faultless. 


P-switch  
→ M-switch 


Redundancy, availability-enhancing  
Multiple instances of components with the objective of maintaining component functionality in 
the event of hardware faults. 


Redundancy, safety-enhancing  
Multiple availability of components with the aim of exposing hardware faults based on 
comparison; such as → 1oo2 evaluation in → fail-safe modules. 


Reintegration  
After the elimination of a fault, it is necessary to ensure the reintegration (depassivation) of 
the → F-I/O. Reintegration (switchover from fail-safe values to process values) occurs either 
automatically or only after a user acknowledgment in the safety program. 


In the case of a fail-safe input module, the process values pending at the fail-  safe inputs are 
made available to the safety program again after reintegration. In the case of a fail-safe 
output module, the → fail-safe system transfers the output values in the safety program to the 
fail-safe outputs again.  


Safe state  
The basic principle of the safety concept in F-systems is the existence of a safe state for all 
process variables. For the digital F-I/O, for example, the safe state is the value "0". 
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Safety class  
Safety level (Safety Integrity Level) SIL according to IEC 61508:2010. The higher the Safety 
Integrity Level, the more rigid the measures for prevention of systematic faults and for 
management of systematic faults and hardware failures. 


The fail-safe modules support operation in safety mode up to safety class SIL3. 


Safety function  
A mechanism integrated in the → F-CPU and → F-I/O that enables their use in → the fail-safe 
system SIMATIC Safety.  


According to IEC 61508:2010 A safety function is implemented by a safety system in order to 
maintain or force a system safe state in the event of a specific fault. 


Safety message frame  
In safety mode, data are transferred between the → F-CPU and → F-I/O in a safety message 
frame. 


Safety mode  
Operating mode of → F-I/O that enables → safety-related communication via → safety 
message frames. 


→ ET 200SP fail-safe modules can only used in safety mode. 


Safety program  
Safety-related user program 


Safety-related communication  
Communication used to exchange fail-safe data. 


Sensor evaluation  
There are two types of sensor evaluation: 


→ 1oo1 evaluation – sensor signal is read once 


→ 1oo2 evaluation – sensor signal is read in twice by the same F-module and compared 
internally 


Sensors  
Sensors are used for accurate detection of digital and analog signals as well as routes, 
positions, velocities, rotational speeds, masses, etc. 







 Glossary 
  


ET 200SP distributed I/O system 
Product Information, 07/2013, A5E32288220-AA 37 


SIL 
Safety Integrated Level → safety class 


Standard mode  
Operating mode of F-I/O in which standard communication is possible by means of → safety 
message frames, but not → safety-related communication.  


Fail-safe ET 200SP modules can only be operated in safety mode. 


Value status 
The value status is the binary additional information of a digital signal. The value status is 
entered in the process image of the input and provides information on the validity of the 
signal. 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de producto complementa el manual del sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 
En él se describen las funciones que afectan de forma general al sistema. 


La información contenida en el presente manual de producto y en los manuales de sistema 
y de funciones permite poner en marcha el sistema. 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una indicación contiene datos importantes acerca del producto descrito en la 
documentación, el manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe 
prestarse especial atención. 


 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 
 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de orientación de la documentación 1 
 


 
La documentación del sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP se divide en 
tres partes. 
Esta división permite acceder directamente al contenido deseado. 


 


Información básica 
En el manual de sistema se describen detalladamente la configuración, el montaje, el 
cableado y la puesta en marcha del sistema de periferia descentralizada SIMATIC 
ET 200SP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le prestará apoyo en la configuración y 
programación. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintetizada de la información 
específica de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas 
características o datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones detalladas sobre temas generales 
en torno al sistema de periferia descentralizada SIMATIC ET 200SP, p. ej. diagnóstico, 
comunicación, servidor web, instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx). 


Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en una información del 
producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-et200/Pages/Default.aspx
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Manual Collection ET 200SP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de periferia 
descentralizada SIMATIC ET 200SP recogida en un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942). 


My Documentation Manager 
My Documentation Manager permite combinar manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual personalizado. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Applications & Tools 
Applications & Tools le apoya con distintas herramientas y ejemplos a la hora de resolver 
sus tareas de automatización. Las soluciones se presentan como interacción de varios 
componentes del sistema sin poner el enfoque en un determinado producto. 


Encontrará Applications & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con tan solo unos clics podrá configurar su propio paquete de descarga. 


Puede escoger entre: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas eléctricos, archivos 
de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de manejo, certificados 


● Datos maestros de productos 


Encontrará el CAx-Download-Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es es sucesor del SIMATIC Selection Tools y recoge en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541

http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
 


 


Características generales de las BaseUnits 
En el sistema de periferia descentralizada existen diferentes BaseUnits. Mediante la 
BaseUnit se establecen, entre otras cosas, la conexión al proceso, el módulo de periferia 
enchufable y la entrada de la tensión de alimentación. Todas las características se pueden 
deducir del nombre abreviado de la BaseUnit, que se explica a continuación. 


Tabla 2- 1 Características de las BaseUnits 


Nombre abreviado BU15-P16+A10+2D/T (ejemplo) Características BaseUnit 
Ancho del módulo 
 


BU 
 


15 BaseUnit con 15 mm de ancho 
20 BaseUnit con 20 mm de ancho 


Conexión al proceso P 16 • Sistema de conexión: Borne Push-In 
• Número de bornes para el módulo de periferia: p. ej. 16 


Conexión a barra AUX A 0 Sin conexión a barra AUX 
10 n = número de bornes AUX, p. ej. 10 


Barra de potencia 2  2 bornes Push-In para alimentar o tomar la tensión de ali-
mentación a través de barras de potencia P1, P2 (ver D, B) 


12  • 2 bornes Push-In para alimentar o tomar la tensión de ali-
mentación a través de barras de potencia P1, P2 (ver D, B) 


• 2×5 bornes Push-In adicionales (1B a 5B, 1C a 5C) para 
conectar otro potencial hasta una intensidad máxima de entra-
da de 24 V DC/10 A 


0  Sin bornes con acceso a las barras de potencia P1, P2 
 D • Abrir un nuevo grupo de potencial 


• Entrada de la tensión de alimentación hasta una intensidad 
máxima de entrada de 10 A 


 B • Continuidad del grupo de potencial 
• Toma de la tensión de alimentación para componentes exter-


nos o conexión en cadena con una intensidad total máxima de 
10 A por grupo de potencial 


Funciones adicionales T  Sensor de temperatura integrado para la compensación de la 
temperatura de unión fría en termopares 
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Selección, montaje y conexión de BaseUnits 
Consulte la descripción del sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293)  


 


 ADVERTENCIA 


Existe la posibilidad de que se produzcan lesiones a personas. 


Si conecta en la BaseUnit una tensión nominal de alimentación mayor de la indicada en los 
datos técnicos, pueden producirse estados peligrosos en la instalación o una avería en los 
componentes del ET 200SP. 


Por ello, en la BaseUnit solo debe conectarse la tensión nominal de alimentación indicada 
(véanse los datos técnicos). 


La tensión de alimentación conectada debe coincidir con la tensión nominal de 
alimentación de los módulos de periferia que se encuentran en el grupo de potencial.  


Si se conecta en la BaseUnit una tensión de red, hay que cerciorarse de que la fase de 
todas las restantes tensiones de alimentación de la BaseUnit coincida con la de la red de 
alimentación. 


 


 


La Totally Integrated Automation Selection Tool (TIA Selection Tool) 
(http://www.siemens.com/tia-selection-tool) sirve de ayuda para seleccionar, configurar y 
efectuar el pedido de los módulos ET 200SP. Puede descargarse gratuitamente en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://www.siemens.com/tia-selection-tool

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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 BU15-P16+A10+2D (tipo de BU A0) 3 
3.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BP20-0DA0 


Vista 


 
Figura 3-1 BaseUnit BU15-P16+A10+2D 
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Características 
● BaseUnit apta para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "A0/A1". Se puede 


deducir de los dos últimos números de la referencia 


– Tensión de alimentación (borne L+, M): máx. 24 V DC/10 A 


– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 1 a 16): máx. 2 A 


● La BaseUnit abre un nuevo grupo de potencial. Las barras de potencia P1, P2 y la barra 
AUX están interrumpidas al módulo adyacente de la izquierda (BaseUnit, módulo de 
interfaz). 


● Acceso a la barra AUX a través de bornes 


● 16 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia). 


● 10 bornes AUX para conectar un conductor de protección o un potencial. La barra AUX 
no tiene conexión con el módulo de periferia. 


● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 


Configuración máxima por grupo de potencial 
El número de módulos de periferia que pueden utilizarse por grupo de potencial depende de 
los factores siguientes: 


1. Suma del consumo de todos los módulos de periferia que operan en ese grupo de 
potencial 


2. Suma del consumo de todas las cargas conectadas externamente en ese grupo de 
potencial 


La suma de los consumos totales calculados 1 y 2 no debe sobrepasar los 10 A. 
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3.2 Conexión 


Asignación de conexiones 


Tabla 3- 1 Asignación de conexiones de la BaseUnit BU15-P16+A10+2D 


Asignación de conexiones de la BaseUnit BU15-P16+A10+2D 
Borne Explicaciones 
1 a 16 La asignación está determinada por el módulo de periferia. Ver el manual de producto 


Módulo de periferia 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 


1A, 2A, 3A, 4A, 5A, 6A, 7A, 8A, 
9A, 10A, AUX 


Conexión del conductor de protección o barra de potencial utilizable a discreción hasta 
24 V DC con máx. 10 A. 


L+, P1 / M, P2 L+: tensión nominal de alimentación 24 V DC con máx. 10 A 
M: Masa 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de periferia 
③ Bornes con conexión al módulo de periferia 
④ Barras de potencia interrumpidas con conexión a los bornes para la entrada de alimentación 
⑤ Barra AUX interrumpida con conexión a los bornes 


Figura 3-2 Esquema de principio de la BU15-P16+A10+2D 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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3.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU15-P16+A10+2D 
 


 6ES7193-6BP20-0DA0 
Nombre del producto BU15-P16+A10+2D 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Protección externa para líneas de alimentación Sí; interruptor automático de 24 V DC/10 A con 


curva de disparo B o C 
Capacidad de carga  
Capacidad de carga hasta 60 °C, máx. 10 A 
Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
entre los grupos de potencial Sí 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Altura 141 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 50 g 
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 BU15-P16+A0+2D (tipo de BU A0) 4 
4.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BP00-0DA0 


Vista 


 
Figura 4-1 BaseUnit BU15-P16+A0+2D 
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Características 
● BaseUnit apta para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "A0/A1". Se puede 


deducir de los dos últimos números de la referencia 


– Tensión de alimentación (borne L+, M): máx. 24 V DC/10 A 


– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 1 a 16): máx. 2 A 


● La BaseUnit abre un nuevo grupo de potencial. Las barras de potencia P1, P2 y la barra 
AUX están interrumpidas al módulo adyacente de la izquierda (BaseUnit, módulo de 
interfaz). 


● Sin acceso a la barra AUX a través de bornes 


● 16 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia). 


● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 


Configuración máxima por grupo de potencial 
El número de módulos de periferia que pueden utilizarse por grupo de potencial depende de 
los factores siguientes: 


1. Suma del consumo de todos los módulos de periferia que operan en ese grupo de 
potencial 


2. Suma del consumo de todas las cargas conectadas externamente en ese grupo de 
potencial 


La suma de los consumos totales calculados 1 y 2 no debe sobrepasar los 10 A. 
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4.2 Conexión 


Asignación de pines 


Tabla 4- 1 Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A0+2D 


Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A0+2D 
Borne Explicaciones 
1 a 16 La asignación está determinada por el módulo de periferia. Ver el manual de producto Módulo 


de periferia (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 
(AUX) Sin acceso a través de bornes al bus AUX 
L+, P1 / M, P2 L+: tensión nominal de alimentación 24 V DC con máx. 10 A 


M: Masa 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de periferia 
③ Bornes con conexión al módulo de periferia 
④ Barras de potencia interrumpidas con conexión a los bornes para la entrada de alimentación 
⑤ Bus AUX interrumpido sin conexión a los bornes 


Figura 4-2 Esquema de principio BU15-P16+A0+2D 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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4.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU15-P16+A0+2D 
 


 6ES7193-6BP00-0DA0 
Nombre del producto BU15-P16+A0+2D 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Protección externa para líneas de alimentación Sí; interruptor automático de 24 V DC/10 A con 


curva de disparo B o C 
Capacidad de carga  
Capacidad de carga hasta 60 °C, máx. 10 A 
Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
entre los grupos de potencial Sí 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Altura 117 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 40 g 
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 BU15-P16+A10+2B (tipo de BU A0) 5 
5.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BP20-0BA0 


Vista 


 
Figura 5-1 BaseUnit BU15-P16+A10+2B 
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Características 
● BaseUnit apta para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "A0/A1". Se puede 


deducir de los dos últimos números de la referencia 


– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 1 a 16): máx. 2 A 


● La BaseUnit da continuidad al grupo de potencial. Las barras de potencia P1, P2 y la 
barra AUX están conectadas al módulo adyacente de la izquierda (BaseUnit). 


● Acceso a la barra AUX a través de bornes 


● 16 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia). 


● 10 bornes AUX para conectar un conductor de protección o un potencial. La barra AUX 
no tiene conexión con el módulo de periferia. 


● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 
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5.2 Conexión 


Asignación de pines 


Tabla 5- 1 Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A10+2B 


Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A10+2B 
Borne Explicaciones 
1 a 16 La asignación está determinada por el módulo de periferia. Ver el manual de producto 


Módulo de periferia 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 


1A, 2A, 3A, 4A, 5A, 6A, 7A, 
8A, 9A, 10A, AUX 


Conexión del conductor de protección o barra de potencial utilizable a discreción hasta 
24 V DC con máx. 10 A. 


L+, P1 / M, P2 L+: tensión nominal de alimentación 24 V DC con máx. 10 A 
M: Masa 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de periferia 
③ Bornes con conexión al módulo de periferia 
④ Barras de potencia conectadas con conexión a los bornes 
⑤ Bus AUX conectado con conexión a los bornes 


Figura 5-2 Esquema de principio BU15-P16+A10+2B 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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5.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU15-P16+A10+2B 
 


 6ES7193-6BP20-0BA0 
Nombre del producto BU15-P16+A10+2B 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Protección externa para líneas de alimentación Sí; interruptor automático de 24 V DC/10 A con 


curva de disparo B o C 
Capacidad de carga  
Capacidad de carga hasta 60 °C, máx. 10 A 
Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Altura 141 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 50 g 
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 BU15-P16+A0+2B (tipo de BU A0) 6 
6.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BP00-0BA0 


Vista 


 
Figura 6-1 BaseUnit BU15-P16+A0+2B 


Características 
● BaseUnit apta para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "A0/A1". Se puede 


deducir de los dos últimos números de la referencia 
– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 1 a 16): máx. 2 A 


● La BaseUnit da continuidad al grupo de potencial. Las barras de potencia P1, P2 y la 
barra AUX están conectadas al módulo adyacente de la izquierda (BaseUnit). 


● Sin acceso a la barra AUX a través de bornes 
● 16 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia). 
● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 
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6.2 Conexión 


Asignación de pines 


Tabla 6- 1 Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A0+2B 


Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A0+2B 
Borne Explicaciones 
1 a 16 La asignación está determinada por el módulo de periferia. Ver el manual de producto Módulo 


de periferia (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 
(AUX) Sin acceso a través de bornes al bus AUX 
L+, P1 / M, P2 L+: tensión nominal de alimentación 24 V DC con máx. 10 A 


M: Masa 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de periferia 
③ Bornes con conexión al módulo de periferia 
④ Barras de potencia conectadas con conexión a los bornes 
⑤ Bus AUX conectado sin conexión a los bornes 


Figura 6-2 Esquema de principio BU15-P16+A0+2B 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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6.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU15-P16+A0+2B 
 


 6ES7193-6BP00-0BA0 
Nombre del producto BU15-P16+A0+2B 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Protección externa para líneas de alimentación Sí; interruptor automático de 24 V DC/10 A con 


curva de disparo B o C 
Capacidad de carga  
Capacidad de carga hasta 60 °C, máx. 10 A 
Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Altura 117 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 40 g 
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 BU15-P16+A0+12D/T (tipo de BU A1) 7 
7.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BP40-0DA1 


Vista 


 
Figura 7-1 BaseUnit BU15-P16+A0+12D/T 
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Características 
● BaseUnit para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "A1". Se puede deducir 


de los dos últimos números de la referencia 


 
  Nota 


Si utiliza otro módulo de periferia, puede dispararse un fusible interno no sustituible y 
deberá reemplazar la caja de bornes. 


 


– Tensión de alimentación (borne L+, M): máx. 24 V DC/ 10 A 


– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 1 a 16): máx. 2 A 


● La BaseUnit abre un nuevo grupo de potencial. Las barras de potencia P1, P2 y la barra 
AUX están interrumpidas al módulo adyacente de la izquierda (BaseUnit, módulo de 
interfaz). 


● Sin acceso a la barra AUX a través de bornes 


● 16 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia). 


● 2×5 bornes adicionales para la entrada de tensión de alimentación hasta 24 V DC/10 A. 
Los bornes adicionales no tienen conexión con el módulo de periferia. 


● Medición de la temperatura de los bornes para la compensación interna de la 
temperatura con los termopares conectados 


● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 


Configuración máxima por grupo de potencial 
El número de módulos de periferia que pueden utilizarse por grupo de potencial depende de 
los factores siguientes: 


1. Suma del consumo de todos los módulos de periferia que operan en ese grupo de 
potencial 


2. Suma del consumo de todas las cargas conectadas externamente en ese grupo de 
potencial 


La suma de los consumos totales calculados 1 y 2 no debe sobrepasar los 10 A. 
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7.2 Conexión 


Asignación de pines 


Tabla 7- 1 Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A0+12D/T 


Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A0+12D/T 
Borne Explicaciones 
1 a 16 La asignación está determinada por el módulo de periferia. Ver el manual de producto Módulo 


de periferia (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 
1B, 2B, 3B, 4B, 5B /  
1C, 2C, 3C, 4C, 5C 


2 x 5 bornes adicionales para la entrada de tensión de alimentación de 24 V DC, máx. 10 A 


(AUX) Sin acceso a través de bornes al bus AUX 
L+, P1 / M, P2 L+: tensión nominal de alimentación 24 V DC con máx. 10 A 


M: Masa 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de periferia 
③ Unión fría interna para la compensación de temperatura 
④ Bornes con conexión al módulo de periferia 
⑤ Bornes adicionales para la entrada de otra tensión de alimentación 
⑥ Barras de potencia interrumpidas con conexión a los bornes para la entrada de alimentación 
⑦ Bus AUX interrumpido sin conexión a los bornes 


Figura 7-2 Esquema de principio BU15-P16+A0+12D/T 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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7.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU15-P16+A0+12D/T 
 


 6ES7193-6BP40-0DA1 
Nombre del producto BU15-P16+A0+12D/T 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Protección externa para líneas de alimentación Sí; interruptor automático de 24 V DC/10 A con 


curva de disparo B o C 
Capacidad de carga  
Capacidad de carga hasta 60 °C, máx. 10 A 
Entradas analógicas  
Termopar (TC)  
Compensación de temperatura  
• Compensación interna de la temperatura Sí 


Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
entre los grupos de potencial Sí 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Altura 141 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 50 g 
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 BU15-P16+A0+2D/T (tipo de BU A1) 8 
8.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BP00-0DA1 


Vista 


 
Figura 8-1 BaseUnit BU15-P16+A0+2D/T 
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Características 
● BaseUnit para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "A1". Se puede deducir 


de los dos últimos números de la referencia 


 
  Nota 


Si utiliza otro módulo de periferia, puede dispararse un fusible interno no sustituible y 
deberá reemplazar la caja de bornes. 


 


– Tensión de alimentación (borne L+, M): máx. 24 V DC/ 10 A 


– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 1 a 16): máx. 2 A 


● La BaseUnit abre un nuevo grupo de potencial. Las barras de potencia P1, P2 y la barra 
AUX están interrumpidas al módulo adyacente de la izquierda (BaseUnit, módulo de 
interfaz). 


● Sin acceso a la barra AUX a través de bornes 


● 16 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia). 


● Medición de la temperatura de los bornes para la compensación interna de la 
temperatura con los termopares conectados 


● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 


Configuración máxima por grupo de potencial 
El número de módulos de periferia que pueden utilizarse por grupo de potencial depende de 
los factores siguientes: 


1. Suma del consumo de todos los módulos de periferia que operan en ese grupo de 
potencial 


2. Suma del consumo de todas las cargas conectadas externamente en ese grupo de 
potencial 


La suma de los consumos totales calculados 1 y 2 no debe sobrepasar los 10 A. 
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8.2 Conexión 


Asignación de pines 


Tabla 8- 1 Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A0+2D/T 


Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A0+2D/T 
Borne Explicaciones 
1 a 16 La asignación está determinada por el módulo de periferia. Ver el manual de producto Módulo 


de periferia (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 
(AUX) Sin acceso a través de bornes al bus AUX 
L+, P1 / M, P2 L+: tensión nominal de alimentación 24 V DC con máx. 10 A 


M: Masa 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de periferia 
③ Unión fría interna para la compensación de temperatura 
④ Bornes con conexión al módulo de periferia 
⑤ Barras de potencia interrumpidas con conexión a los bornes para la entrada de alimentación 
⑥ Bus AUX interrumpido sin conexión a los bornes 


Figura 8-2 Esquema de principio BU15-P16+A0+2D/T 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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8.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU15-P16+A0+2D/T 
 


 6ES7193-6BP00-0DA1 
Nombre del producto BU15-P16+A0+2D/T 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Protección externa para líneas de alimentación Sí; interruptor automático de 24 V DC/10 A con 


curva de disparo B o C 
Capacidad de carga  
Capacidad de carga hasta 60 °C, máx. 10 A 
Entradas analógicas  
Termopar (TC)  
Compensación de temperatura  
• Compensación interna de la temperatura Sí 


Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
entre los grupos de potencial Sí 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Altura 117 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 40 g 
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 BU15-P16+A0+12B/T (tipo de BU A1) 9 
9.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BP40-0BA1 


Vista 


 
Figura 9-1 BaseUnit BU15-P16+A0+12B/T 
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Características 
● BaseUnit apta para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "A1". Se puede 


deducir de los dos últimos números de la referencia 


 
  Nota 


Si utiliza otro módulo de periferia, puede dispararse un fusible interno no sustituible y 
deberá reemplazar la caja de bornes. 


 


– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 1 a 16): máx. 2 A 


● La BaseUnit da continuidad al grupo de potencial. Las barras de potencia P1, P2 y la 
barra AUX están conectadas al módulo adyacente de la izquierda (BaseUnit). 


● Sin acceso a la barra AUX a través de bornes 


● 16 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia). 


● 2×5 bornes adicionales para la entrada de tensión de alimentación hasta 24 V DC/10 A. 
Los bornes adicionales no tienen conexión con el módulo de periferia. 


● Medición de la temperatura de los bornes para la compensación interna de la 
temperatura con los termopares conectados 


● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 







 BU15-P16+A0+12B/T (tipo de BU A1) 
 9.2 Conexión 


BaseUnits (6ES7193-6BP...) 
Manual de producto, 11/2014, A5E03727051-AE 37 


9.2 Conexión 


Asignación de pines 


Tabla 9- 1 Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A0+12B/T 


Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A0+12B/T 
Borne Explicaciones 
1 a 16 La asignación está determinada por el módulo de periferia. Ver el manual de producto Módulo 


de periferia (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 
1B, 2B, 3B, 4B, 5B /  
1C, 2C, 3C, 4C, 5C 


2 x 5 bornes adicionales para la entrada de tensión de alimentación de 24 V DC, máx. 10 A 


(AUX) Sin acceso a través de bornes al bus AUX 
L+, P1 / M, P2 L+: tensión nominal de alimentación 24 V DC con máx. 10 A 


M: Masa 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de periferia 
③ Unión fría interna para la compensación de temperatura 
④ Bornes con conexión al módulo de periferia 
⑤ Bornes adicionales para la entrada de otra tensión de alimentación 
⑥ Barras de potencia conectadas con conexión a los bornes 
⑦ Bus AUX conectado sin conexión a los bornes 


Figura 9-2 Esquema de principio BU15-P16+A0+12B/T 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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9.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU15-P16+A0+12B/T 
 


 6ES7193-6BP40-0BA1 
Nombre del producto BU15-P16+A0+12B/T 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Protección externa para líneas de alimentación Sí; interruptor automático de 24 V DC/10 A con 


curva de disparo B o C 
Capacidad de carga  
Capacidad de carga hasta 60 °C, máx. 10 A 
Entradas analógicas  
Termopar (TC)  
Compensación de temperatura  
• Compensación interna de la temperatura Sí 


Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Altura 141 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 50 g 
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 BU15-P16+A0+2B/T (tipo de BU A1) 10 
10.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BP00-0BA1 


Vista 


 
Figura 10-1 BaseUnit BU15-P16+A0+2B/T 
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Características 
● BaseUnit apta para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "A1". Se puede 


deducir de los dos últimos números de la referencia 


 
  Nota 


Si utiliza otro módulo de periferia, puede dispararse un fusible interno no sustituible y 
deberá reemplazar la caja de bornes. 


 


– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 1 a 16): máx. 2 A 


● La BaseUnit da continuidad al grupo de potencial. Las barras de potencia P1, P2 y la 
barra AUX están conectadas al módulo adyacente de la izquierda (BaseUnit). 


● Sin acceso a la barra AUX a través de bornes 


● 16 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia). 


● Medición de la temperatura de los bornes para la compensación interna de la 
temperatura con los termopares conectados 


● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 
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10.2 Conexión 


Asignación de pines 


Tabla 10- 1 Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A0+2B/T 


Asignación de pines de la BaseUnit BU15-P16+A0+2B/T 
Borne Explicaciones 
1 a 16 La asignación está determinada por el módulo de periferia. Ver el manual de producto Módulo 


de periferia (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 
(AUX) Sin acceso a través de bornes al bus AUX 
L+, P1 / M, P2 L+: tensión nominal de alimentación 24 V DC con máx. 10 A 


M: Masa 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de periferia 
③ Unión fría interna para la compensación de temperatura 
④ Bornes con conexión al módulo de periferia 
⑤ Barras de potencia conectadas con conexión a los bornes 
⑥ Bus AUX conectado sin conexión a los bornes 


Figura 10-2 Esquema de principio BU15-P16+A0+2B/T 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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10.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU15-P16+A0+2B/T 
 


 6ES7193-6BP00-0BA1 
Nombre del producto BU15-P16+A0+2B/T 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Protección externa para líneas de alimentación Sí; interruptor automático de 24 V DC/10 A con 


curva de disparo B o C 
Capacidad de carga  
Capacidad de carga hasta 60 °C, máx. 10 A 
Entradas analógicas  
Termopar (TC)  
Compensación de temperatura  
• Compensación interna de la temperatura Sí 


Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 707 V DC (Type Test) 
Dimensiones  
Ancho 15 mm 
Altura 117 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 40 g 
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 BU20-P12+A4+0B (tipo de BU B0) 11 
11.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BP20-0BB0 


Vista 


 
Figura 11-1 BaseUnit BU20-P12+A4+0B 


Características 
● BaseUnit adecuada para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "B0/B1". Se 


puede deducir de los dos últimos números de la referencia 
– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 1 a 12): máx. 5 A 


● La BaseUnit da continuidad al grupo de potencial. Las barras de potencia P1, P2 y la 
barra AUX están conectadas al módulo adyacente de la izquierda (BaseUnit). 


● Acceso a la barra AUX a través de bornes 
● 12 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia). 
● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 
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11.2 Conexión 


Asignación de pines 


Tabla 11- 1 Asignación de pines de la BaseUnit BU20-P12+A4+0B 


Asignación de pines de la BaseUnit BU20-P12+A4+0B 
Borne Explicaciones 
1 a 12 La asignación está determinada por el módulo de periferia. 


Ver el manual de producto Módulo de periferia 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 


1A, 2A, 3A, 4A, AUX Conexión del conductor de protección o barra de potencial utilizable a discreción hasta 
230 V AC/DC con máx. 10 A. Si conecta una tensión, esta deberá pertenecer al mismo 
grupo de potencial que la tensión de alimentación nominal. 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de periferia 
③ Bornes con conexión al módulo de periferia 
④ Barras de potencia conectadas sin conexión a los bornes 
⑤ Bus AUX conectado con conexión a los bornes 


Figura 11-2 Esquema de principio BU20-P12+A4+0B 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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11.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU20-P12+A4+0B 
 


 6ES7193-6BP20-0BB0 
Nombre del producto BU20-P12+A4+0B 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Valor nominal (AC) 230 V; 110 V 
Capacidad de carga  
Capacidad de carga hasta 60 °C, máx. 10 A 
Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 3250 V DC 
Dimensiones  
Ancho 20 mm 
Altura 117 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 48 g 
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 BU20-P12+A0+4B (tipo de BU B1) 12 
12.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BP20-0BB1 


Vista 


 
Figura 12-1 BaseUnit BU20-P12+A0+4B 


Características 
● BaseUnit adecuada para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "B1". Se puede 


deducir de los dos últimos números de la referencia 
– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 1 a 12): máx. 5 A 


● La BaseUnit da continuidad al grupo de potencial. Las barras de potencia P1, P2 y la 
barra AUX están conectadas al módulo adyacente de la izquierda (BaseUnit). 


● No ofrece acceso a la barra AUX a través de bornes 
● 12 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia). 
● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 
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12.2 Conexión 


Asignación de conexiones 


Tabla 12- 1 Asignación de conexiones de la BaseUnit BU20-P12+A0+4B 


Asignación de conexiones de la BaseUnit BU20-P12+A0+4B 
Borne Explicaciones 
1 a 12 La asignación está determinada por el módulo de periferia. 


Ver el manual de producto Módulo de periferia. 
(AUX) Sin acceso a través de bornes a la barra AUX 
1L, 2L, (P1) / 1N, 2N, (P2) 1L, 2L: tensión nominal de alimentación hasta 230 V AC con máx. 10 A 


1N, 2N: neutro / masa 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de periferia 
③ Bornes con conexión al módulo de periferia 
④ Barras de potencia conectadas sin conexión a los bornes 
⑤ Barra AUX conectada sin conexión a los bornes 


Figura 12-2 Esquema de principio de la BU20-P12+A0+4B 
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12.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU20-P12+A0+4B 
 


 6ES7193-6BP20-0BB1 
Nombre del producto BU20-P12+A0+4B 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V 
Valor nominal (AC) 230 V; 110 V 
Capacidad de carga  
Capacidad de carga hasta 60 °C, máx. 10 A 
Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
entre los bornes de proceso y la tensión de ali-
mentación 


Sí 


entre las barras de potencia y la tensión de ali-
mentación 


Sí 


Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 3250 V DC 
Dimensiones  
Ancho 20 mm 
Altura 117 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 48 g 
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 BU20-P6+A2+4D (tipo de BU C0) 13 
13.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BP20-0DC0 


Vista 


 
Figura 13-1 BaseUnit BU20-P6+A2+4D 
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Características 
● BaseUnit adecuada para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "C0/C1". Se 


puede deducir de los dos últimos números de la referencia 


– Tensión de alimentación (bornes 1L, 2L, / 1N, 2N): máx. 230 V AC/10 A 


– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 1 a 4): máx. 5 A 


– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 5 y 6): máx. 10 A 


● La BaseUnit abre un grupo de potencial nuevo a través del módulo de periferia 
enchufado. Las barras de potencia P1, P2 y la barra AUX están interrumpidas al módulo 
adyacente de la izquierda (BaseUnit, módulo de interfaz). 


● Acceso a la barra AUX a través de bornes 


● 6 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia). 


● 2 bornes AUX para conectar un conductor de protección o un potencial. La barra AUX no 
tiene conexión con el módulo de periferia. 


● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 


Configuración máxima por grupo de potencial 
El número de módulos de periferia que pueden utilizarse por grupo de potencial depende de 
los factores siguientes: 


1. Suma del consumo de todos los módulos de periferia que operan en ese grupo de 
potencial 


2. Suma del consumo de todas las cargas conectadas externamente en ese grupo de 
potencial 


La suma de los consumos totales calculados 1 y 2 no debe sobrepasar los 10 A. 







 BU20-P6+A2+4D (tipo de BU C0) 
 13.2 Conexión 


BaseUnits (6ES7193-6BP...) 
Manual de producto, 11/2014, A5E03727051-AE 51 


13.2 Conexión 


Asignación de pines 


Tabla 13- 1 Asignación de pines de la BaseUnit BU20-P6+A2+4D 


Asignación de pines de la BaseUnit BU20-P12+A2+4D 
Borne Explicaciones 
1 a 6 La asignación está determinada por el módulo de periferia. 


Ver el manual de producto Módulo de periferia 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 


1A, 2A, AUX Conexión del conductor de protección o barra de potencial utilizable a discreción hasta 
230 V AC/DC con máx. 10 A. Si conecta una tensión, esta deberá pertenecer al mismo 
grupo de potencial que la tensión nominal de alimentación. 


1L, 2L, (P1) / 1N, 2N, (P2) 1L, 2L: tensión nominal de alimentación hasta 230 V AC con máx. 10 A 
1N, 2N: neutro / masa 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de periferia 
③ Bornes con conexión al módulo de periferia 
④ Barras de potencia interrumpidas con conexión a los bornes para la entrada de alimentación (a 


través del módulo de periferia enchufado) 
⑤ Bus AUX interrumpido con conexión a los bornes 


Figura 13-2 Esquema de principio BU20-P6+A2+4D 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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13.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU20-P6+A2+4D 
 


 6ES7193-6BP20-0DC0 
Nombre del producto BU20-P6+A2+4D 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V; 30 V 
Valor nominal (AC) 230 V; 110 V 
Protección externa para líneas de alimentación Sí; interruptor automático de 10 A con curva de 


disparo B o C para la tensión nominal de ali-
mentación correspondiente 


Capacidad de carga  
Capacidad de carga hasta 60 °C, máx. 10 A 
Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
entre los bornes de proceso y la tensión de ali-
mentación 


Sí 


Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 3250 V DC 
Dimensiones  
Ancho 20 mm 
Altura 117 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 47 g 
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 BU20-P6+A2+4B (tipo de BU C1) 14 
14.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BP20-0BC1 


Vista 


 
Figura 14-1 BaseUnit BU20-P6+A2+4B 
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Características 
● BaseUnit adecuada para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "C0/C1". Se 


puede deducir de los dos últimos números de la referencia 


– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 1 a 4): máx. 5 A 


– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 5 y 6): máx. 10 A 


● La BaseUnit da continuidad al grupo de potencial. Las barras de potencia P1, P2 y la 
barra AUX están conectadas al módulo adyacente de la izquierda (BaseUnit). 


● Acceso a la barra AUX a través de bornes 


● 6 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia). 


● 2 bornes AUX para conectar un conductor de protección o un potencial. La barra AUX no 
tiene conexión con el módulo de periferia. 


● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 
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14.2 Conexión 


Asignación de pines 


Tabla 14- 1 Asignación de pines de la BaseUnit BU20-P6+A2+4B 


Asignación de pines de la BaseUnit BU20-P12+A2+4B 
Borne Explicaciones 
1 a 6 La asignación está determinada por el módulo de periferia. 


Ver el manual de producto Módulo de periferia 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 


1A, 2A, AUX Conexión del conductor de protección o barra de potencial utilizable a discreción hasta 
230 V AC/DC con máx. 10 A. Si conecta una tensión, esta deberá pertenecer al mismo 
grupo de potencial que la tensión de alimentación nominal. 


1L, 2L, (P1) / 1N, 2N, (P2) 1L, 2L: tensión nominal de alimentación hasta 230 V AC con máx. 10 A 
1N, 2N: neutro / masa 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de potencia 
③ Bornes con conexión al módulo de periferia 
④ Barras de potencia conectadas con conexión a los bornes para la entrada de alimentación (a 


través del módulo de periferia enchufado) 
⑤ Bus AUX conectado con conexión a los bornes 


Figura 14-2 Esquema de principio BU20-P6+A2+4B 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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14.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU20-P6+A2+4B 
 


 6ES7193-6BP20-0BC1 
Nombre del producto BU20-P6+A2+4B 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) 24 V; 30 V 
Valor nominal (AC) 230 V; 110 V 
Capacidad de carga  
Capacidad de carga hasta 60 °C, máx. 10 A 
Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
entre los bornes de proceso y la tensión de ali-
mentación 


Sí 


Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 3250 V DC 
Dimensiones  
Ancho 20 mm 
Altura 117 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 47 g 
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 BU20-P12+A0+0B (tipo de BU D0) 15 
15.1 Descripción del producto 


Referencia 
6ES7193-6BP00-0BD0 


Vista 


 
Figura 15-1 BaseUnit BU20-P12+A0+0B 
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Características 
● BaseUnit adecuada para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "D0". Se puede 


deducir de los dos últimos números de la referencia 


– Capacidad de carga por borne de proceso (bornes 1 a 12): máx. 5 A 


● La BaseUnit da continuidad al grupo de potencial. Las barras de potencia P1, P2 y la 
barra AUX están conectadas al módulo adyacente de la izquierda (BaseUnit). 


● No ofrece acceso a la barra AUX a través de bornes 


● 12 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia). 


● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 


 


 Nota 


Para la BaseUnit BU20-P12+A0+0B no está prevista la conexión de pantalla (contacto de 
pantalla y clip de pantalla), por lo que no debe montarse. 
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15.2 Conexión 


Asignación de pines 


Tabla 15- 1 Asignación de pines de la BaseUnit BU20-P12+A0+0B 


Asignación de pines de la BaseUnit BU20-P12+A0+0B 
Borne Explicaciones 
1 a 12 La asignación está determinada por el módulo de periferia. 


Ver el manual de producto Módulo de periferia 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de periferia 
③ Bornes con conexión al módulo de periferia 
④ Barras de potencia conectadas sin conexión a los bornes 
⑤ Bus AUX conectado sin conexión a los bornes 


Figura 15-2 Esquema de principio del BU20-P12+A0+0B 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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15.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU20-P12+A0+0B 
 


 6ES7193-6BP00-0BD0 
Nombre del producto BU20-P12+A0+0B 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (AC) 400 V; AC 230 V (L1/ N) 
Capacidad de carga  
Capacidad de carga hasta 60 °C, máx. 5 A 
Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 3250 V DC 
Dimensiones  
Ancho 20 mm 
Altura 117 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 47 g 
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 BU20-P8+A4+0B (tipo de BU F0) 16 
16.1 Descripción del producto 


Tenga en cuenta lo siguiente si utiliza los bornes AUX como barra PE: 
 


 ATENCIÓN 


Si AUX se utiliza como PE, entonces AUX debe marcarse en verde-amarillo (p. ej. 
etiquetas de identificación por color ve/am). Estas marcas deben retirarse cuando los 
bornes dejan de usarse con PE. 


 


Referencia 
6ES7193-6BP20-0BF0 


Vista 


 
Figura 16-1 BaseUnit BU20-P8+A4+0B 
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Características 
● BaseUnit adecuada para todos los módulos de periferia del tipo BaseUnit "F0". Se puede 


deducir de los dos últimos números de la referencia 


– Intensidad soportable por borne de proceso (bornes 1 a 4 y 9 a 12): máx. 5 A 


● La BaseUnit da continuidad al grupo de potencial con las barras de potencia P1, P2 y las 
barras AUX del módulo adyacente de la izquierda (BaseUnit). 


● Acceso a la barra AUX a través de los bornes 1 A a 4 A. 


● 8 bornes hacia el proceso (asignación por el módulo de periferia) 


● Sistema de conexionado en versión borne Push-In 
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16.2 Conexión 


Asignación de conexiones 
 
Bornes de un grupo de potencial Módulo de seguridad 


Categoría de sobretensión 3 
Módulo de no seguridad 


Categoría de sobretensión 2 
1 a 4 Hasta 230 V AC/DC (AC solo monofásica) 


La asignación está determinada por el módulo de periferia.  
Ver el manual de producto Módulo de periferia 


(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 
9 a 12 Muy baja tensión de seguridad SELV/PELV (MBTS/MBTP) 


La asignación está determinada por el módulo de periferia.  
Ver el manual de producto Módulo de periferia 


(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300). 
P1, P2, AUX (1A a 4A) SELV/PELV 


(máx. 10 A) 
SELV/PELV 


o bien 
hasta 230 V AC/DC (AC solo monofásica) 


(máx. 10 A) 


Los bornes AUX solo deben utilizarse con una tensión correspondiente a la tensión de 
alimentación o bien con PE. 


Esquema de principio 


 
① Bus de fondo 
② Módulo de periferia 
③ Bornes con conexión al módulo de periferia 
④ Barras de potencia conectadas sin conexión a los bornes 
⑤ Barra AUX conectada con conexión a los bornes 


Figura 16-2 Esquema de principio de la BU20-P8+A4+0B 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/55679691/133300
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16.3 Datos técnicos 


Datos técnicos de la BaseUnit BU20-P8+A4+0B 
 


 6ES7193-6BP20-0BF0 
Nombre del producto BU20-P8+A4+0B 
Tensión de alimentación  
Valor nominal (DC) Ver el manual 
Valor nominal (AC) Ver el manual 
Intensidad soportable  
Intensidad soportable hasta 60 °C, máx. 10 A 
Aislamiento galvánico  
entre el bus de fondo y la tensión de alimentación Sí 
entre los bornes de proceso y la tensión de ali-
mentación 


Sí 


entre las barras de potencia y la tensión de ali-
mentación 


Sí 


Aislamiento  
Aislamiento ensayado con 3250 V DC 1 min (Type Test); 2545 V DC 2 s 


(Routine Test) 
Dimensiones  
Ancho 20 mm 
Altura 117 mm 
Pesos  
Peso, aprox. 48 g 
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 Croquis acotados A 
 


 


Croquis acotado BU15-P16+A10+2D, BU15-P16+A10+2B, BU15-P16+A0+12D/T, BU15-
P16+A0+12B/T 


A continuación se muestra a modo de ejemplo el croquis acotado de la BU15-P16+A10+2D 
con el módulo de periferia enchufado. 


 
Figura A-1 Croquis acotado BU15-P16+A10+2D 







Croquis acotados  
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Croquis acotado BU15-P16+A0+2D, BU15-P16+A0+2B, BU15-P16+A0+2D/T, BU15-P16+A0+2B/T 
A continuación se muestra a modo de ejemplo el croquis acotado de la BU15-P16+A0+2D 
con el módulo de periferia enchufado. 


 
Figura A-2 Croquis acotado BU15-P16+A0+2D 







 Croquis acotados 
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Croquis acotados BU20-P6+A2+4D, BU20-P6+A2+4B, BU20-P12+A4+0B, BU20-P12+A0+0B, BU20-
P12+A0+4B, BU20-P8+A4+0B 


A continuación se muestra a modo de ejemplo el croquis acotado de la BU20-P12+A4+0B 
con el módulo de periferia enchufado. 


 
Figura A-3 Croquis acotado BU20-P12+A4+0B 


Croquis acotado de punta de prueba para toma de medición 
La figura siguiente muestra el croquis acotado de una punta de prueba para la toma de 
medición en la BaseUnit. 


 
Figura A-4 Croquis acotado punta de prueba 
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advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El controlador ofrece diferentes posibilidades para procesar programas con distintas 
prioridades de ejecución. La mayor parte la ocupan la ejecución cíclica y la ejecución 
controlada por tiempo. Por ello, los tiempos de reacción de un controlador están 
determinados de manera decisiva por los ciclos de ejecución. 


También es posible la ejecución del programa controlada por eventos. La ejecución 
controlada por eventos se limita normalmente a unos pocos eventos seleccionados. 


Este manual contiene información sobre los siguientes temas: 


● Tipos de ejecución del programa 


● Prioridades de ejecución 


● Tiempos de ciclo, tiempos de reacción y factores que los condicionan 


● Opciones de ajuste para optimizar el programa de usuario 


Conocimientos básicos necesarios 
Para comprender la documentación se requieren los siguientes conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC 


● Conocimientos en el uso de PC Windows 


● Conocimientos en el manejo de STEP 7/TIA Portal 


Convenciones 
STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de "STEP 7 V12 (TIA Portal)" y versiones 
posteriores. 


 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una Nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 







Prólogo  
  


 Tiempos de ciclo y tiempos de reacción 
4 Manual de funciones, 02/2014, A5E03461506-02 


Ámbito de validez de la documentación 
La presente documentación abarca principalmente los tiempos de ciclo y de reacción 
atribuibles a la CPU del sistema de automatización S7-1500. Si son necesarias otras 
consideraciones respecto a los sistemas de periferia descentralizada ET 200MP y 
ET 200SP, se hará la correspondiente remisión en el punto adecuado. 


Soporte adicional 
Encontrará más información sobre los productos SIMATIC en Internet. La documentación 
correspondiente está igualmente disponible en Internet. 


● La oferta de documentación técnica de los distintos productos y sistemas SIMATIC está 
disponible en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


● Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.automation.siemens.com). 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

http://mall.automation.siemens.com/

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema S7-1500. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (Ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Documentación adicional relacionada con los tiempos de ciclo y de reacción 
En la siguiente tabla se recoge más documentación que completa la presente descripción 
sobre tiempos de ciclo y de reacción. 


Tabla 1- 1 Documentación sobre tiempos de ciclo y de reacción 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del 
sistema 


Manual de sistema 
Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59191792) 


• Pasos previos a la 
instalación 


• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en servicio 


Manual de sistema  
Sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/58649293) 
Manual de sistema  
Sistema de periferia descentralizada 
ET 200MP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59193214) 


CPU Manual de producto 
CPU 1511-1 PN 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/68020492) 


• Esquema de principio 
• Conexión 
• Parametrización/ 


Direccionamiento 
• Avisos de diagnóstico/ 


Alarmas 
• Datos técnicos 
• Croquis acotados 


Manual de producto 
CPU 1513-1 PN 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59186494) 
Manual de producto 
CPU 1515-2 PN 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/81162167) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/68020492

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/68020492

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59186494

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59186494

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/81162167

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/81162167
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
Manual de producto 
CPU 1516-3 PN/DP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59191914) 
Manual de producto 
CPU 1518-4 PN/DP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/81164632) 


Modo isócrono 
para PROFINET 


Manual de funciones 
PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/49948856) 


• Modo isócrono para 
PROFINET 


• Instrucciones "SYNC_PI" y 
"SYNC_PO" 


Modo isócrono 
para PROFIBUS 


Manual de funciones 
PROFIBUS con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59193579) 


• Modo isócrono para 
PROFIBUS 


• Instrucciones "SYNC_PI" y 
"SYNC_PO" 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/automation/service&support) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191914

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191914

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/81164632

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/81164632

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193579

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193579

http://www.siemens.com/automation/service&support
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 Ejecución del programa 2 
 


Introducción 
Con frecuencia, el programa de usuario se programa con un OB cíclico, generalmente el 
OB 1. En aplicaciones complejas suelen surgir problemas cuando se trata de cumplir los 
tiempos de reacción requeridos por la aplicación. En muchos casos se pueden cumplir los 
requisitos en cuanto al tiempo de reacción dividiendo el programa de usuario en las partes 
correspondientes con diferentes requisitos en cuanto al tiempo de reacción. Para ello, la 
CPU ofrece una serie de OB diferentes, cuyas propiedades (prioridad, frecuencia...) se 
pueden adaptar a los requisitos. 


Organización del programa 
Para procesar el programa de usuario se puede optar entre los siguientes tipos de 
ejecución: 


Ejecución en el programa cíclico de la CPU: 


En el caso más sencillo se ejecuta todo el programa de usuario en el programa cíclico de la 
CPU. Con ello, todas las tareas del programa de usuario se ejecutan con la misma prioridad. 
Los tiempos de reacción son también idénticos para todas las tareas. 


Además de la ejecución en el programa cíclico, existen la ejecución controlada por tiempo y 
la ejecución controlada por eventos. 


Ejecución controlada por tiempo: 


En un programa de usuario complejo a menudo hay partes con distintos requisitos en 
cuanto al tiempo de reacción. Estas diferencias en cuanto a los requisitos pueden servir 
para optimizar los tiempos de reacción. Para ello, aquellas partes del programa con 
requisitos de tiempo de reacción más estrictos se pueden trasladar a OB de mayor prioridad 
con un ciclo más corto, p. ej., OB de alarma cíclica. 


Así, la ejecución de estas partes puede tener lugar con distinta frecuencia y distintas 
prioridades. 


Ejecución controlada por eventos: 


Dependiendo de los módulos de periferia utilizados, para determinados eventos del proceso 
(p. ej., cambio de flanco de una entrada digital) se pueden configurar alarmas de proceso 
que provoquen la llamada de los OB de alarma de proceso asignados. Las alarmas de 
proceso tienen mayor prioridad e interrumpen el programa cíclico de la CPU. Mediante el 
disparo directo de la ejecución del programa, las alarmas de proceso permiten alcanzar 
tiempos de reacción muy cortos en la periferia descentralizada. 


Tenga en cuenta que el uso intensivo de alarmas de proceso hace que la respuesta 
temporal sea menos precedible. La razón es que la aparición temporal de los eventos de 
disparo puede dar lugar a tiempos de reacción muy dispares. 


Recomendación: utilice alarmas de proceso solo para unos pocos eventos seleccionados. 
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Uso de imágenes parciales de proceso 
Si un programa se ha repartido entre distintos OB, p. ej. por distintos requisitos en cuanto al 
tiempo de reacción, resulta conveniente, y a menudo necesario, asignar la actualización de 
los datos de periferia utilizados directamente a estos OB. Para ello se utilizan imágenes 
parciales de proceso. 
En una memoria imagen parcial de proceso se agrupan datos de entrada y salida como 
corresponda a su utilización en el programa, y los datos se asignan al OB correspondiente. 
Con ello se optimizan los tiempos de reacción, pues la actualización de la periferia afectada 
se sincroniza directamente con la ejecución en el programa. 
Una memoria imagen parcial de proceso de las entradas (MIPPE) permite que se actualicen 
los datos de entrada que pertenecen a un programa OB inmediatamente antes de que inicie 
el programa del OB. 
Una memoria imagen parcial de proceso de las salidas (MIPPS) permite que se activen en 
las salidas los datos de salida que pertenecen al programa del OB inmediatamente después 
de ejecutar dicho programa. 
Se dispone de 32 (0 ... 31) imágenes parciales de proceso. De forma predeterminada, la 
periferia está asignada a la memoria imagen parcial de proceso 0 (ajuste: "Actualización 
automática"). La memoria imagen parcial de proceso 0 está asignada de forma fija a la 
ejecución cíclica. 
Esta "actualización de las imágenes parciales de proceso por parte del sistema" debe 
configurarse expresamente. Para más información sobre la configuración de imágenes 
parciales de proceso, consulte el apartado "Asignar memoria imagen de proceso/memoria 
imagen parcial de proceso" de la Ayuda en pantalla de STEP 7. 


Posibilidad de interrumpir la ejecución del programa 
Todo bloque de organización se procesa con una prioridad. En la mayoría de los bloques de 
organización, la prioridad se puede adaptar según corresponda a los requisitos en cuanto al 
tiempo de reacción. 
Todos los OB de ciclo tienen siempre la prioridad más baja de 1. La prioridad más  
alta es 26. 
Las tareas de comunicación siempre tienen prioridad 15. En caso necesario, se puede 
modificar la prioridad de sus bloques y elegir una prioridad mayor que la destinada a la 
comunicación. 
Los bloques de organización o las actividades del sistema de prioridad mayor interrumpen 
los de prioridad menor y prolongan así el tiempo de ejecución de los bloques de 
organización o las actividades del sistema que se han interrumpido. Cuando dos tareas 
pendientes tienen la misma prioridad, estas tareas se procesan una tras otra en el orden de 
aparición. 


 


 Nota 
OB de mayor prioridad 


Demasiados OB o los OB con tiempos de ejecución muy largos y una prioridad  
> 15 condicionan la capacidad de comunicación en gran medida. 


Para no mermar el rendimiento de la comunicación en caso de utilizar OB con una prioridad 
> 15, tenga en cuenta la carga que ello supone para el tiempo de ejecución. 
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Referencia 
Para más información sobre las prioridades, consulte el capítulo Eventos y OB del manual 
del sistema Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792
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 Ejecución cíclica 3 
3.1 Ciclo 


Introducción 
En este apartado se explica el concepto de "ciclo". 


Definición de ciclo 
Un ciclo del sistema de automatización S7-1500 comprende las siguientes secciones: 


● Actualización de la imagen parcial de proceso 0 de las entradas (MIPPE 0) 


● Ejecución del programa cíclico 


● Actualización de la imagen parcial de proceso 0 de las salidas (MIPPS 0) 


La memoria imagen parcial de proceso 0 está asignada al ciclo de forma fija. La asignación 
de direcciones de periferia a estas imágenes parciales de proceso se realiza con el ajuste 
"Actualización automática" (predeterminado) en el TIA Portal, en la configuración hardware, 
en los módulos de periferia. 


La siguiente figura ilustra las fases que se recorren durante un ciclo. 


 
① El sistema operativo inicia la medición del tiempo de ciclo. 
② La CPU lee el estado de las entradas en el módulo de entrada y escribe los datos de entrada 


en la memoria imagen de proceso de las entradas. 
③ La CPU procesa el programa de usuario y ejecuta las operaciones indicadas en el programa. 
④ La CPU escribe los estados de la memoria imagen de proceso de las salidas en los módulos 


de salida. 
⑤ El sistema operativo evalúa el tiempo de ciclo calculado y vuelve a iniciar la medición. 


Figura 3-1 Ciclo 
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3.2 Tiempo de ciclo 


Introducción 
En este apartado se explica el concepto de tiempo de ciclo y la forma de calcularlo. 


Definición del tiempo de ciclo 
El tiempo de ciclo es el tiempo que necesita la CPU para procesar el programa cíclico, para 
actualizar la memoria imagen de proceso de las entradas y salidas, y para todas las 
actividades del sistema y partes del programa que interrumpen este ciclo. 


3.2.1 Distintos tiempos de ciclo 


Introducción 
El tiempo de ciclo (Tcic) no es igual de largo en todos los ciclos porque los tiempos de 
ejecución pueden variar. Las causas de ello son p. ej.: 


● Distintos tiempos de ejecución del programa 


(p ej. bucles de programa, comandos condicionados, llamadas de bloque condicionadas 
o distintas rutas de programa) 


● Prolongación por interrupciones 


(p ej. ejecución de alarmas controlada por tiempo, ejecución de alarmas de proceso o 
comunicación) 
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Causas de los distintos tiempos de ciclo 
El tiempo de ciclo Tcic2 es mayor que Tcic1 porque el programa cíclico (en este ejemplo) es 
interrumpido por un OB de alarma cíclica (p. ej.: OB 30). El OB de alarma cíclica a su vez es 
interrumpido por la comunicación. 


La siguiente figura muestra los distintos tiempos de ciclo Tcic1 y Tcic2. 


 
Figura 3-2 Posibles causas de los distintos tiempos de ciclo 


Tiempo de ciclo mínimo 
STEP 7 permite ajustar un tiempo de ciclo mínimo para una CPU. El ajuste predeterminado 
para el tiempo mínimo de ciclo es un milisegundo. En los siguientes casos puede ser 
aconsejable aumentar este valor: 


● Para reducir el margen de fluctuación del tiempo de ciclo. 


● Para disponer de tiempo de cálculo restante para tareas de comunicación. 
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Tiempo de ciclo máximo 
La CPU vigila el tiempo de ciclo. De forma estándar, el tiempo de ciclo máximo está 
predeterminado en 150 ms. Este valor se puede cambiar mediante parametrización de la 
CPU. Si el tiempo de ciclo es mayor que el tiempo de ciclo máximo, se llama al OB de error 
de tiempo (OB 80). 


También es posible relanzar y, por tanto, prolongar el tiempo de ciclo máximo por medio de 
la instrucción "RE_TRIGR". 


Con el programa de usuario del OB 80 se determina la reacción de la CPU al error de 
tiempo. La CPU pasa a STOP en las siguientes condiciones: 


● Si no se ha cargado ningún OB 80 


● Si máximo todavía no ha finalizado el ciclo transcurrido otro tiempo de ciclo 


Tenga en cuenta que el tiempo de ciclo se prolonga por interrupciones, como se ilustra en la 
figura anterior. 
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Estadísticas del tiempo de ciclo 
En STEP 7 o en TIA Portal existe la posibilidad de analizar las estadísticas del tiempo de 
ciclo y de calcular el tiempo de ciclo mínimo y máximo con la instrucción "RT_INFO". Para 
determinar los tiempos de reacción del programa de usuario en el ciclo, se necesita esta 
información. 


Para consultar las estadísticas del tiempo de ciclo, proceda del siguiente modo: 


1. Establezca una conexión online con la CPU en el TIA Portal. 


2. Seleccione la Task Card "Herramientas online" a la derecha. 


Resultado: en el apartado Tiempo de ciclo se muestra el diagrama de las estadísticas del 
tiempo de ciclo. 


La siguiente figura muestra un fragmento del TIA Portal con las estadísticas del tiempo de 
ciclo. El tiempo de ciclo oscila en este ejemplo entre 7 ms y 12 ms. El tiempo de ciclo actual 
es de 10 ms. El máximo tiempo de ciclo ajustado es de 40 ms en este ejemplo. 


 
Figura 3-3 Estadísticas del tiempo de ciclo 


Obtendrá más información sobre el comportamiento del tiempo de ejecución de la CPU 
utilizando la instrucción "RT_INFO" en el programa de usuario. De este modo podrá leer el 
porcentaje de carga de la CPU debida al programa de control y a la comunicación; además, 
podrá consultar las estadísticas del tiempo de ejecución de los diferentes OB. 


Referencia 
Para más información sobre la instrucción "RT_INFO", consulte la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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3.2.2 Condicionantes del tiempo de ciclo 


3.2.2.1 Tiempo de actualización para imágenes de proceso 


Introducción 
En este apartado se explica cómo estimar el tiempo de actualización de las imágenes 
parciales del proceso. 


Tiempos de actualización de imágenes parciales de proceso 
El tiempo de actualización de las imágenes parciales de proceso depende del número de 
datos asignados de la periferia centralizada y descentralizada. 


El tiempo de actualización puede calcularse con la siguiente fórmula: 


 
 Carga base para actualizar la memoria imagen de proceso 
+ número de palabras de la memoria imagen de proceso x tiempo de copia para la 


periferia centralizada 
+ número de palabras de la memoria imagen de proceso vía DP x tiempo de copia para la 


periferia PROFIBUS 
+ número de palabras de la memoria imagen de proceso vía PROFINET x tiempo de copia 


para la periferia PROFINET 
__________________________________________________________________________________ 
= Tiempo de actualización de la memoria imagen parcial de proceso 


La siguiente tabla contiene los tiempos para calcular el tiempo de actualización típico de las 
imágenes parciales de proceso. 


Tabla 3- 1 Datos para el cálculo del tiempo de actualización típico de la memoria imagen parcial de 
proceso 


Partes Tiempo de actualización de la CPU 


1511-1 PN 1513-1 PN 1515-2 PN 1516-3 PN/DP 1518-4 PN/DP 
Carga base para 
actualizar las 
imágenes parciales 
de proceso 


35 μs 35 μs 30 μs 30 μs 5 μs 


Tiempo de copia 
para periferia 
centralizada 


9 μs/palabra 9 μs/palabra 8 μs/palabra 8 μs/palabra 4 μs/palabra 


Tiempo de copia 
para periferia 
descentralizada vía 
PROFIBUS 


0,5 μs/palabra 0,5 μs/palabra 0,5 μs/palabra 0,5 μs/palabra 0,3 μs/palabra 


Tiempo de copia 
para periferia 
descentralizada vía 
PROFINET 


0,5 μs/palabra 0,5 μs/palabra 0,5 μs/palabra 0,5 μs/palabra 0,3 μs/palabra 
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3.2.2.2 Tiempo de ejecución del programa de usuario 


Introducción 
Los bloques de organización o las actividades del sistema de prioridad mayor interrumpen 
los de prioridad menor y prolongan así el tiempo de ejecución de los bloques de 
organización y las actividades del sistema menos prioritarios. 


Tiempo de ejecución del programa sin interrupciones 
El programa de usuario sin interrupciones tiene un tiempo de ejecución determinado. La 
duración del tiempo de ejecución depende del número de operaciones que se ejecutan en el 
programa de usuario. 


La siguiente tabla recoge el tiempo que dura una operación. 


Tabla 3- 2 Duración de una operación 


CPU 1511-1 PN 1513-1 PN 1515-2 PN 1516-3 PN/DP 1518-4 PN/DP 
Operaciones de 
bit, típ. 


60 ns 40 ns 30 ns 10 ns 1 ns 


Operaciones de 
palabra, típ. 


72 ns 48 ns 36 ns 12 ns 2 ns 


Aritmética de 
coma fija, típ. 


96 ns 64 ns 48 ns 16 ns 2 ns 


Aritmética de 
coma flotante, 
típ. 


384 ns 256 ns 192 ns 64 ns 6 ns 


 


 


 Nota 
Instrucción "RUNTIME" 


Los tiempos de ejecución de las secuencias de programa se pueden medir con la 
instrucción "RUNTIME". 
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Prolongación por anidamiento de OB de mayor prioridad o por alarmas 
La interrupción de un programa de usuario por un OB de mayor prioridad requiere un 
determinado tiempo básico. Tenga en cuenta también este tiempo básico, además del 
tiempo de actualización de las imágenes parciales de proceso asignadas y del tiempo de 
ejecución del programa de usuario. Las siguientes tablas indican los tiempos 
correspondientes a las distintas alarmas y eventos de error. 


Tabla 3- 3 Tiempo básico necesario para una alarma 


CPU 1511-1 PN 1513-1 PN 1515-2 PN 1516-3 PN/DP 1518-4 PN/DP 
Alarma de 
proceso 


90 μs 90 μs 80 μs 80 μs 12 μs 


Alarma horaria 90 μs 90 μs 80 μs 80 μs 12 μs 
Alarma de 
retardo 


90 μs 90 μs 80 μs 80 μs 12 μs 


Alarma cíclica 90 μs 90 μs 80 μs 80 μs 12 μs 
 


Tabla 3- 4 Tiempo básico necesario para un OB de error 


CPU 1511-1 PN 1513-1 PN 1515-2 PN 1516-3 PN/DP 1518-4 PN/DP 
Error de 
programación 


90 μs 90 μs 80 μs 80 μs 12 μs 


Error de acceso a 
la periferia 


90 μs 90 μs 80 μs 80 μs 12 μs 


Error de tiempo 90 μs 90 μs 80 μs 80 μs 12 μs 
Alarma de 
diagnóstico 


90 μs 90 μs 80 μs 80 μs 12 μs 


Fallo/recuperació
n del módulo 


90 μs 90 μs 80 μs 80 μs 12 μs 


Fallo de estación/ 
recuperación 


90 μs 90 μs 80 μs 80 μs 12 μs 


Referencia 
Para más información sobre el tratamiento de errores, consulte el capítulo Eventos y OB del 
manual de sistema Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792
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3.2.2.3 Prolongación del tiempo de ciclo por carga de comunicación 


Influencia de la comunicación en el tiempo de ciclo 
En el modelo de ejecución de la CPU, las tareas de comunicación se procesan con prioridad 
15. Las partes del programa con prioridad > 15 no se ven afectadas por la comunicación. 


Carga por comunicaciones configurada 
El sistema operativo de la CPU ofrece para la comunicación como máximo el porcentaje de 
capacidad de procesamiento total de la CPU configurado por el usuario. La carga por 
comunicaciones está preajustada al 50% para el sistema de automatización S7-1500 en el 
TIA Portal. Si no se necesita capacidad de procesamiento para comunicaciones, esta queda 
disponible para el sistema operativo y el programa de usuario. 


Para ello, la comunicación recibe en intervalos de 1 ms el tiempo de cálculo correspondiente 
con prioridad 15. Con una carga por comunicaciones del 50% se utilizan de cada 
milisegundo 500 μs para la comunicación. 


Para calcular el tiempo de prolongación del ciclo por comunicaciones existe la siguiente 
fórmula. 


 
Figura 3-4 Fórmula: influencia de la carga por comunicaciones 


Si se requiere toda la carga por comunicaciones del 50% (predeterminada), se obtiene el 
siguiente valor: 


 
Figura 3-5 Prolongación del tiempo de ciclo por comunicaciones 


Si se requiere la carga por comunicaciones predeterminada, el tiempo de ciclo real será 
como máximo el doble del tiempo de ciclo sin comunicaciones. 
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Dependencia del tiempo de ciclo máximo de la carga por comunicaciones configurada 
El diagrama ilustra la relación no lineal entre el tiempo de ciclo máximo y la carga por 
comunicaciones configurada con un tiempo de ciclo neto de 10 ms, es decir, sin 
interrupciones. 


 
Figura 3-6 Tiempo de ciclo máximo en función de la carga por comunicaciones configurada 


La influencia que se ilustra de la carga por comunicaciones sobre el tiempo de ejecución 
vale para todos los OB con una prioridad ≤ 15. 


Reducción del tiempo de ciclo debida a una menor carga por comunicaciones 
En la configuración hardware es posible reducir el ajuste de la carga por comunicaciones. Si 
en lugar del ajuste predeterminado del 50% se ajusta la carga p. ej., al 20%, el tiempo de 
ciclo se reducirá de 2 veces el tiempo de ciclo sin comunicaciones a 1,25 veces el tiempo de 
ciclo sin comunicaciones. 
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Efectos sobre el tiempo de ciclo real 
La comunicación es solo una de las causas de que se prolongue el tiempo de ciclo. Todos 
los ajustes que prolongan el tiempo de ciclo dan lugar a que dentro de un ciclo puedan 
aparecer más eventos asíncronos que, a su vez, prolongan todavía más el programa cíclico. 
Esta prolongación dependerá del número de eventos que aparezcan en el programa cíclico 
y de cuánto dure su ejecución. 


 


 Nota 
Comprobar la modificación de parámetros 
• Compruebe cómo repercute un reajuste del parámetro "Carga de ciclo por 


comunicaciones" en el funcionamiento de la instalación. 
• Para evitar errores de tiempo, tenga en cuenta la carga por comunicaciones al ajustar el 


tiempo de ciclo máximo. 
 


Recomendaciones 
Adopte en lo posible el valor predeterminado para la carga por comunicaciones configurada. 


Si reduce el valor de la carga por comunicaciones, tenga en cuenta que algunas tareas de 
comunicación serán interrumpidas por OB de mayor prioridad. Esto también prolonga el 
procesamiento de la comunicación. 


3.3 Ejecución controlada por tiempo en alarmas cíclicas 
Las alarmas cíclicas permiten ejecutar un programa concreto repetidamente con una 
frecuencia definida. Este programa se ejecuta con una prioridad mayor que puede 
configurarse y, por tanto, es independiente del tiempo de ejecución del programa cíclico. Es 
decir, la prioridad del programa de alarma cíclica es mayor que la prioridad del ciclo. 


Recomendación: trasladando partes del programa a alarmas cíclicas, los tiempos de 
reacción correspondientes pueden acortarse o adaptarse mejor a los requisitos. 


Para ejecutar las alarmas cíclicas en STEP 7 se han previsto los bloques de organización 
OB 30 a OB 38. Puede crear más alarmas cíclicas a partir del bloque de organización 
OB 123. El número de bloques de organización disponible depende de la CPU utilizada. 


Definición 
Una alarma cíclica es una alarma que se dispara con una frecuencia definida y lanza la 
ejecución de un OB de alarma cíclica. 
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Ciclo de una alarma cíclica 
El ciclo de una alarma cíclica se define como el tiempo que transcurre desde la llamada a un 
OB de alarma cíclica hasta la siguiente llamada a un OB de alarma cíclica. 


La siguiente figura ilustra, a modo de ejemplo, el ciclo de una alarma cíclica. 


 
Figura 3-7 Intervalo de llamada de una alarma cíclica 


Precisión de una alarma cíclica 
Si una alarma cíclica no se retarda por un OB de mayor prioridad o por actividades de 
comunicación, la precisión con la que se dispara está sujeta, a pesar de todo, a 
fluctuaciones que dependen del sistema. 


La siguiente tabla muestra la precisión con la que se dispara una alarma cíclica: 


Tabla 3- 5 Precisión de alarmas cíclicas 


CPU 1511-1 PN 1513-1 PN 1515-2 PN 1516-3 PN/DP 1518-4 PN/DP 
Alarma cíclica ±90 μs ±90 μs ±80 μs ±80 μs ±25 μs 







 Ejecución cíclica 
 3.4 Tiempo de reacción en la ejecución cíclica y en la ejecución controlada por tiempo 


Tiempos de ciclo y tiempos de reacción 
Manual de funciones, 02/2014, A5E03461506-02 23 


3.4 Tiempo de reacción en la ejecución cíclica y en la ejecución 
controlada por tiempo 


Introducción 
En este apartado se explica el concepto de tiempo de reacción y cómo se calcula. 


Definición 
El tiempo de reacción en la ejecución cíclica o controlada por tiempo es el intervalo que 
transcurre entre la detección de una señal de entrada y la modificación de la señal de salida 
asociada. 


Fluctuación del tiempo de reacción de la CPU 
El tiempo de reacción real de la CPU oscila, en la ejecución cíclica, entre uno y dos tiempos 
de ciclo, y, en la ejecución controlada por tiempo, entre uno y dos ciclos de alarma cíclica. 


Para configurar su instalación, deberá contar siempre con el tiempo de reacción máximo. 


La figura siguiente muestra el tiempo de reacción mínimo y máximo a un evento producido 
en la CPU. 


 
Figura 3-8 Tiempo de reacción mínimo y máximo de la CPU 
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Factores 
Para determinar el tiempo de reacción del proceso, debe tener en cuenta, además del 
tiempo de reacción de la CPU indicado arriba, los siguientes factores: 


● Retardo de las entradas y salidas en el módulo de E/S 


● Tiempos de actualización de PROFINET IO o tiempos de ciclo DP en PROFIBUS DP 


● Tiempo de conmutación de los sensores y actuadores utilizados 


Retardo en las entradas y salidas del módulo 
Se originan retardos del tiempo de reacción en las entradas y salidas de los módulos y por 
retardos internos de la estación (p. ej., módulos de interfaz). 


Los tiempos de retardo y los tiempos de ciclo figuran en los datos técnicos de los módulos 
de E/S. 


Tiempo de actualización en la periferia descentralizada 
Al utilizar periferia descentralizada, el tiempo de reacción máximo se prolonga además en 
los tiempos de transferencia de bus de PROFIBUS o PROFINET. Estos tiempos de 
transferencia se dan tanto al leer como al escribir las imágenes parciales de proceso. Los 
tiempos de transferencia de bus equivalen al ciclo de actualización de la estación 
descentralizada. 


PROFINET IO 


Al configurar el sistema PROFINET IO con STEP 7, STEP 7 calcula el tiempo de 
actualización. Seleccione la interfaz PROFINET del módulo de periferia. En la ficha 
"General", seleccione "Opciones avanzadas > Configuración en tiempo real  
> Comunicación IO". El tiempo de actualización se indica en el campo "Tiempo de 
actualización". 


PROFIBUS DP 


Al configurar el sistema maestro PROFIBUS DP con STEP 7, STEP 7 calcula el tiempo de 
ciclo DP. Seleccione la subred PROFIBUS en la vista de redes. En la ventana de 
inspección, en la ficha General vaya a los parámetros de bus. El tiempo de ciclo DP se 
indica en el campo "Parámetros", bajo "Ttr típ.". 


La siguiente figura ilustra los tiempos de ejecución de bus adicionales en caso de utilizar 
periferia descentralizada. 


 
Figura 3-9 Tiempos de ejecución de bus adicionales con periferia descentralizada 


Los tiempos de reacción pueden optimizarse todavía mas gracias al modo isócrono. 
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Referencia 
Encontrará más información en los siguientes enlaces: 


● Herramienta para determinar el tiempo de reacción en PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/21869080) 


● Herramienta para determinar el tiempo de reacción en PROFIBUS 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/21178141) 


● Tiempos de transferencia y modo isócrono en el manual de funciones PROFINET con 
STEP 7 V13 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856); consulte 
también el capítulo Consejos para la configuración 


● Tiempos de transferencia y modo isócrono en el manual de funciones PROFIBUS con 
STEP 7 V13 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193579); consulte 
también el capítulo Ajustes de red 


● Encontrará información sobre los retardos a la entrada o a la salida de los módulos en el 
correspondiente manual de producto. 


● Encontrará información sobre los retardos internos de la estación en los 
correspondientes manuales de producto de los sistemas de periferia descentralizada 
ET 200MP y ET 200SP. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/21869080

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/21178141

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193579
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3.5 Resumen del tiempo de reacción en la ejecución cíclica y en la 
ejecución controlada por tiempo 


Cálculo aproximado de los tiempos de reacción mínimo y máximo 
Para calcular los tiempos de reacción mínimo y máximo, puede tomar como referencia la 
siguiente fórmula. 


Cálculo aproximado del tiempo de reacción mínimo 
El tiempo de reacción mínimo se compone de los tiempos siguientes: 


 
 1 x retardo del módulo IO para entradas 
+ 1 x (actualización PROFINET IO o PROFIBUS DP)* 
+ 1 x tiempo de transferencia de las imágenes de proceso de las entradas 
+ 1 x ejecución del programa de usuario 
+ 1 x tiempo de transferencia de las imágenes de proceso de las salidas 
+ 1 x (actualización PROFINET IO o PROFIBUS DP)* 
+ 1 x retardo del módulo IO para salidas 
_________________________________________________________________________________ 
= tiempo de reacción mínimo 


* El tiempo depende de la configuración y el volumen de la red. 


El tiempo de reacción mínimo equivale a la suma del tiempo de ciclo y el retardo de las 
entradas y salidas. 


Cálculo aproximado del tiempo de reacción máximo 
El tiempo de reacción máximo se compone de los tiempos siguientes: 


 
 1 x retardo del módulo IO para entradas 
+ 2 x (actualización PROFINET IO o PROFIBUS DP)* 
+ 2 x tiempo de transferencia de las imágenes de proceso de las entradas 
+ 2 x ejecución del programa de usuario 
+ 2 x tiempo de transferencia de las imágenes de proceso de las salidas 
+ 2 x (actualización PROFINET IO o PROFIBUS DP)* 
+ 1 x retardo del módulo IO para salidas 
_________________________________________________________________________________ 
= tiempo de reacción máximo 


* El tiempo depende de la configuración y el volumen de la red. 


El tiempo de reacción máximo corresponde a la suma del doble del tiempo de ciclo y el 
retardo de las entradas y salidas. Al tiempo de reacción máximo se le suma el doble del 
tiempo de actualización para PROFINET IO o el doble tiempo de ciclo DP en 
PROFIBUS DP. 
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 Ejecución controlada por eventos 4 
4.1 Tiempo de reacción de la CPU en la ejecución controlada por 


eventos 


Introducción 
Para registrar eventos del proceso inmediatamente en el programa de usuario y reaccionar 
con el programa correspondiente, utilice alarmas de proceso. Para ejecutar una alarma de 
proceso en STEP 7 se han previsto los bloques de organización OB 40 a OB 47. Se pueden 
crear más alarmas de proceso a partir del bloque de organización OB 123. El número de 
bloques de organización disponibles depende de la CPU utilizada. 


Definición 
Una alarma de proceso es una alarma que aparece durante la ejecución del programa 
actual en respuesta a un evento de proceso capaz de disparar una alarma. El sistema 
operativo llama al OB de alarma asignado e interrumpe la ejecución del ciclo del programa o 
partes del programa de baja prioridad. 


Tiempos de reacción a alarmas de las CPU 
Los tiempos de reacción a alarmas de las CPU empiezan con la aparición de un evento de 
alarma de proceso en la CPU y finalizan con el arranque del OB de alarma de proceso 
asignado. 


Este tiempo está sujeto a fluctuaciones condicionadas por el sistema, lo que se expresa en 
un tiempo de reacción a alarmas mínimo y uno máximo. 


La siguiente tabla indica los tiempos de reacción a alarmas de proceso de la CPU. 


Tabla 4- 1 Tiempos de reacción a alarmas de proceso de la CPU 


CPU 1511-1 PN 1513-1 PN 1515-2 PN 1516-3 PN/DP 1518-4 PN/DP 
Tiempos 
de 
reacción a 
alarmas 


Mín. 100 μs 100 μs 90 μs 90 μs 20 μs 
Máx. 400 μs 400 μs 360 μs 360 μs 90 μs 


Tenga en cuenta, que estos tiempos se prolongan cuando hay alarmas de mayor prioridad 
por ejecutar y cuando hay una imagen parcial de proceso asignada al OB de alarma de 
proceso. Estos tiempos figuran en la tabla Tiempos de alarmas (Página 18). 
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Influencia de la comunicación en las alarmas 
La CPU procesa siempre las tareas de comunicación con prioridad 15. Si el procesamiento 
de alarmas no admite interrupciones o retardos por comunicaciones, configure el 
procesamiento de alarmas con una prioridad > 15. De forma estándar está predeterminado 
el procesamiento de alarmas con prioridad 16. 


Referencia 
Para más información sobre el número de bloques de organización disponibles, consulte el 
capítulo Eventos y OB del manual del sistema Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792). 


Para más información sobre la configuración de alarmas de proceso, consulte la ayuda en 
pantalla de STEP 7. 


Consulte también 
Tiempo de ejecución del programa de usuario (Página 17) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792
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4.2 Tiempo de reacción del proceso con ejecución controlada por 
eventos 


El tiempo de reacción del proceso en la ejecución controlada por eventos viene determinado 
por los siguientes puntos: 
● Tiempos de retardo de los módulos de entrada y salida utilizados 
● Tiempos de actualización de PROFIBUS/PROFINET, con módulos descentralizados 
● Tiempo de reacción a alarmas de la CPU 
● Tiempos de ejecución del OB de alarma con actualización de la memoria imagen parcial 


de proceso 
La siguiente figura muestra los distintos pasos de la ejecución controlada por eventos. 


 
Figura 4-1 Representación esquemática de la ejecución controlada por eventos 
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Glosario  
 


Alarma 
El sistema operativo de la CPU distingue distintas prioridades que regulan la ejecución del 
programa de usuario. Estas prioridades incluyen, entre otros, alarmas, p. ej., alarmas de 
proceso. Cuando se presenta una alarma, el sistema operativo llama automáticamente un 
bloque de organización asignado en el que el usuario programa la reacción deseada. 


Alarma cíclica 
Una alarma cíclica es activada periódicamente por la CPU con una base de tiempo 
parametrizable. En este momento se procesa el bloque de organización correspondiente. 


Alarma de diagnóstico 
Los módulos aptos para diagnóstico notifican a la CPU los errores de sistema detectados 
mediante alarmas de diagnóstico. 


Alarma de proceso 
Una alarma de proceso es disparada por módulos que disparan alarmas debido a un 
determinado evento en el proceso. La alarma de proceso se notifica a la CPU. Según la 
prioridad que tenga esta alarma, se ejecutará entonces el bloque de organización asignado. 


Imagen de proceso 
La imagen de proceso forma parte de la memoria de sistema de la CPU. Al comienzo del 
programa cíclico se transfieren los estados de señal de los módulos de entrada a la imagen 
de proceso de las entradas. Al final del programa cíclico se transfiere la imagen de proceso 
de las salidas en forma de estado de señal a los módulos de salida. 


Sistema de automatización 
Un sistema de automatización es un autómata programable en SIMATIC S7. 


Tiempo de ciclo 
El tiempo de ciclo es el tiempo que necesita la CPU para ejecutar una vez el programa de 
usuario.  
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


PELIGRO  
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


ADVERTENCIA  
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


PRECAUCIÓN  
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


ATENCIÓN  
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


ADVERTENCIA  
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo 


Finalidad de la documentación 
En esta documentación se describen las diferentes áreas de memoria de las CPU S7-1500 
y se muestra cómo pueden utilizarse estas áreas de memoria de manera óptima. 


Además, en el manual se describe la forma de liberar memoria de trabajo mediante el uso 
de recetas y Data Logs. 


Conocimientos básicos necesarios 
Para comprender la documentación se requieren los siguientes conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC 


● Conocimientos sobre el uso de equipos 


● Conocimientos en el manejo de TIA Portal y STEP 7 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Ámbito de validez de la documentación 
Esta documentación es válida para los módulos centrales de la familia de productos  
S7-1500. 


Soporte adicional 
● La oferta de documentación técnica de los distintos productos y sistemas de 


automatización SIMATIC se encuentra en Internet  
(http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


● Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(www.siemens.com/industrymall). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal�

http://www.siemens.com/industrymall�
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Guía de documentación 1
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto conforman la 
documentación completa del sistema S7-1500. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (Ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Resumen de la documentación sobre la estructura y la utilización de la memoria de la CPU 
En la siguiente tabla se recoge documentación adicional que completa la presente 
descripción sobre la estructura y la utilización de la memoria de la CPU. 


Tabla 1- 1 Documentación sobre la estructura y la utilización de la memoria de la CPU 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
STEP 7 
(TIA Portal) 


Ayuda en pantalla de STEP 7 • Remanencia de bloques de datos 
• Trabajo con Data Logs 
• Trabajo con recetas 


Descripción del 
sistema 


Manual de sistemaSistema de 
automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/59191792)  


• Borrado total 
• SIMATIC Memory Card 


Descripción de los 
módulos centrales 


Manual de producto CPU 1511-1 PN 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/59402190)  
Manual de producto CPU 1513-1 PN 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/59186494)  
Manual de producto CPU 1516-3 PN/DP 
(http://support.automation.siemens.com/
WW/view/es/59191914)  


• Tamaño de las áreas de memoria 
• Datos técnicos 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/automation/service&support) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC.  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59402190�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59402190�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59186494�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59186494�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191914�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191914�

http://www.siemens.com/automation/service&support�
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Áreas de memoria y remanencia 2
2.1 Áreas de memoria de la CPU 


Introducción 
En este capítulo se describe la estructura de la memoria de las CPU S7-1500. 


Áreas de memoria de la CPU  
La siguiente imagen muestra las áreas de memoria de la CPU y la memoria de carga de la 
SIMATIC Memory Card. Además de en la memoria de carga, en la SIMATIC Memory Card 
se pueden encontrar otros datos como, p. ej., recetas, Data Logs o backups de HMI. 


 
Figura 2-1 Áreas de memoria de la CPU 
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Memoria de carga  
La memoria de carga es una memoria no volátil para bloques lógicos, bloques de datos, 
objetos tecnológicos y configuración hardware. Al cargar estos objetos en la CPU, se 
guardan en un primer momento en la memoria de carga. Esta memoria se encuentra en la 
SIMATIC Memory Card. 


 


 Nota 


Para utilizar la CPU es imprescindible tener una SIMATIC Memory Card insertada. 
 


Memoria de trabajo  
La memoria de trabajo es una memoria volátil que contiene los bloques lógicos y de datos. 
La memoria de trabajo está integrada en la CPU y no se puede ampliar. 


La memoria de trabajo de las CPU de S7-1500 está dividida en dos áreas: 


● Memoria de trabajo para código: La memoria de trabajo para código contiene partes del 
código del programa relevantes para la ejecución. 


● Memoria de trabajo para datos: La memoria de trabajo para datos contiene las partes de 
los bloques de datos y los objetos tecnológicos relevantes para la ejecución. En las 
transiciones de estado operativo CONEXIÓN a arranque y STOP a arranque se 
inicializan con sus valores de arranque variables de bloques de datos globales, bloques 
de datos de instancia y objetos tecnológicos; las variables remanentes reciben los 
valores actuales guardados en la memoria remanente. 


Memoria remanente  
La memoria remanente es una memoria no volátil para realizar una copia de seguridad de 
cantidades limitadas de datos si falla la alimentación. En la memoria remanente se guardan 
las variables y las áreas de operandos definidas como remanentes. Estos datos se 
conservan también durante una desconexión o un fallo de alimentación. El resto de las 
variables del programa se pierden y se reponen a sus valores de arranque en las 
transiciones de estado operativo CONEXIÓN a arranque y STOP a arranque. 


El contenido de la memoria remanente se borra mediante las siguientes acciones: 


● Borrado total 


● Restablecer ajustes de fábrica 


En la memoria remanente se guardan también determinadas variables de objetos 
tecnológicos. No se borran con el borrado total. 


Para más información sobre el borrado total, consulte el capítulo Puesta en marcha del 
manual de sistema Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792�
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Información sobre áreas de memoria en STEP 7 
En STEP 7 puede ver información offline y online sobre las áreas de memoria de su  
CPU S7-1500. 


Offline: durante la creación o modificación de un programa puede comprobar si es 
demasiado grande para una CPU determinada. Encontrará la información p. ej. en 
"Información del programa" del árbol del proyecto. En la ficha "Carga de la memoria" se 
recoge información sobre el tamaño total del área de memoria y sobre la proporción de 
memoria ocupada. En este lugar encontrará también información sobre las entradas y 
salidas ocupadas. En una CPU S7-1500 puede seleccionar el tamaño total de la memoria 
de carga en una lista desplegable. 


En la siguiente imagen se muestra la lista desplegable para seleccionar el tamaño de la 
memoria de carga: 


 
Figura 2-2 Lista desplegable para la memoria de carga 


Online: mientras está online, puede comprobar la carga de las memorias de su CPU en 
STEP 7. La función online "Memoria" se encuentra en Online y diagnóstico de "Diagnóstico 
> Memoria". 


En la figura siguiente se observa la carga de la memoria de la CPU en la función online 
"Memoria": 


 
Figura 2-3 Función online "Memoria" 


Encontrará más información sobre su CPU en los siguientes lugares de STEP 7: 


● De Información del programa, en las fichas Plano de ocupación y Estructura de 
llamadas. 


● Tabla de variables de PLC 
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Otras áreas de memoria 
Además de las áreas de memoria descritas para el programa de usuario y los datos, la CPU 
dispone de áreas de memoria adicionales. 


Las áreas de memoria adicionales abarcan, entre otras, las siguientes: 


● Marcas, temporizadores y contadores 


● Datos locales temporales 


● Imágenes de proceso 


Los tamaños específicos de la CPU se encuentran en los datos técnicos de la CPU 
correspondiente. 


Referencia 
Para más información sobre SIMATIC Memory Card, consulte el capítulo SIMATIC Memory 
Card del manual del sistema Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792).  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792�
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2.2 Áreas de memoria remanente 


Introducción 
Las CPU S7-1500 disponen de una memoria para almacenar los datos remanentes en caso 
de desconexión. El tamaño de la memoria remanente se encuentra en los datos técnicos de 
la CPU. 


En STEP 7 puede consultar la carga de la memoria de la memoria remanente de la CPU 
configurada offline en "Información del programa > Carga de la memoria" u online en 
"Online y diagnóstico" en "Diagnóstico > Memoria". 


Cuando los datos se definen como remanentes, su contenido se conserva al arrancar el 
programa tras STOP o si se produce un fallo de alimentación. 


Los siguientes datos u objetos se pueden definir como remanentes: 


● Marcas, temporizadores y contadores 


● Variables de bloques de datos globales 


● Variables de bloques de datos de instancia de un bloque de función 


Determinadas variables de los objetos tecnológicos son siempre remanentes como,  
p. ej., valores de ajuste de encóders absolutos. 


Marcas, temporizadores y contadores 
El número de marcas, temporizadores y contadores remanentes lo puede definir en la tabla 
de variables PLC de STEP 7 por medio el botón "Remanencia". 


 
Figura 2-4 Definición del número de marcas, temporizadores y contadores remanentes con el botón "Remanencia" 
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Variables de un bloque de datos global 
En un bloque de datos global puede definir como remanente alguna o todas las variables del 
bloque juntas, en función del ajuste del atributo "Acceso optimizado al bloque". 


● "Acceso optimizado al bloque" activado: En la tabla de declaración del bloque de datos 
puede definir variables individuales como remanentes. 


 
Figura 2-5 Ajuste de remanencia "Acceso optimizado al bloque" activado 


● "Acceso optimizado al bloque" no activado: En la tabla de declaración del bloque de 
datos solo puede definir la remanencia para todas las variables en conjunto. 


 
Figura 2-6 Ajuste de remanencia "Acceso optimizado al bloque" no activado 


Variables de un bloque de datos de instancia de un bloque de función 
Puede definir como remanentes las variables del bloque de datos de instancia de un bloque 
de función en STEP 7. En función del ajuste del atributo "Acceso optimizado al bloque", el 
usuario puede definir la remanencia para variables individuales o para todas las variables 
del bloque juntas: 


● "Acceso optimizado al bloque" activado: En la interfaz del bloque de función puede definir 
variables individuales como remanentes. 


● "Acceso optimizado al bloque" no activado: En el bloque de datos de instancia solo 
puede definir la remanencia para todas las variables juntas. 


Creación de un bloque de datos en el programa de usuario 
Con la instrucción "CREATE_DB" se crea un bloque de datos en el programa de usuario. En 
función de la selección del parámetro ATTRIB, el bloque de datos generado tiene la 
propiedad "remanente" o "no remanente". El ajuste de la remanencia para variables 
individuales no es posible. 


Para más información sobre la instrucción "CREATE_DB", consulte la ayuda en pantalla de 
STEP 7 en "Programar PLC > Referencias > Referencias (S7-1200/1500) > Instrucciones 
avanzadas > Funciones de bloques de datos > CREATE_DB". 
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Variables de objetos tecnológicos 
Determinadas variables de objetos tecnológicos son remanentes, p. ej. valores de ajuste de 
encóders absolutos. STEP 7 gestiona automáticamente la remanencia de las variables de 
los objetos tecnológicos para que el usuario no tenga que configurar las remanencias. 


Las variables remanentes de objetos tecnológicos están protegidas contra el borrado total. 
Solo puede borrarlas restableciendo la configuración de fábrica del sistema. 


Referencia 
Para más información sobre el ajuste de la remanencia, consulte la ayuda en pantalla de 
STEP 7.  
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2.3 Resumen de comportamiento remanente 


Comportamiento remanente de los objetos de memoria 
Este capítulo ofrece una vista general del comportamiento remanente de los objetos de 
memoria en las CPU S7-1500. Además de las áreas de memoria remanentes descritas 
hasta el momento, existen otros objetos con comportamiento remanente, p. ej. el búfer de 
diagnóstico. Estos objetos no ocupan espacio en la memoria remanente. 


La siguiente tabla muestra el comportamiento remanente de los objetos de memoria para 
las transiciones de estado operativo STOP a arranque y CONEXIÓN a arranque y con las 
funciones influyentes en la memoria "Borrado total" y "Restablecer configuración de fábrica". 


Tabla 2- 1 Comportamiento remanente de los objetos de memoria 


Transiciones de estado operativo Objeto de memoria 


STOP → 
ARRANQUE 


CONEXIÓN → 
ARRANQUE 


Borrado total Restablecer 
ajustes de fábrica 


Valores actuales de los bloques de 
datos, bloques de datos de instancia 


Se puede ajustar en las propiedades del 
DB en STEP 7.1 


- - 


Marcas, temporizadores y 
contadores 
configurados como remanentes 


x x - - 


Marcas, temporizadores y 
contadores 
configurados como no remanentes 


- - - - 


Determinadas variables remanentes 
de objetos tecnológicos 
(p. ej. valores de ajuste de encóders 
absolutos) 


x x x - 


Entradas del búfer de diagnóstico 
(área remanente) 


x x x - 


Entradas del búfer de 
diagnóstico (área no remanente) 


x - - - 


Contador de horas de 
funcionamiento 


x x x - 


Hora x x x - 
x = el contenido se conserva 
– = el objeto se inicializa 


1 En los DB con acceso optimizado se puede ajustar el comportamiento remanente con granularidad de variable. 
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Búfer de diagnóstico 
En las CPU S7-1500, una parte del búfer de diagnóstico es remanente. El número de 
entradas de búfer de diagnóstico remanente depende de la CPU. Las entradas más 
recientes del búfer de diagnóstico se conservan tras un fallo de alimentación y están 
protegidas contra el borrado total. La parte remanente del búfer de diagnóstico solo puede 
borrarse restableciendo el sistema a la configuración de fábrica. Las entradas del búfer de 
diagnóstico no ocupan espacio en la memoria remanente. 


Contador de horas de funcionamiento 
Los contadores de horas de funcionamiento de las CPU S7-1500 son remanentes y están 
protegidos contra el borrado total. Al restablecer el sistema a la configuración de fábrica, los 
contadores de horas de funcionamiento se ponen a cero. 


Hora 
La hora de las CPU S7-1500 es remanente y está protegida contra el borrado total. Al 
restablecer el sistema a la configuración de fábrica, la hora se establece en 01.01.2012 
00:00:00. 


Referencia 
Para más información sobre el borrado total y el restablecimiento del sistema a la 
configuración de fábrica, consulte el manual de sistema Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792�
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2.4 Comportamiento de memorización al cargar modificaciones de 
software 


Introducción 
La CPU S7-1500 ofrece la posibilidad de cargar modificaciones de software en STOP y en 
RUN sin que la carga afecte a los valores actuales de las variables ya cargadas. 


Cargue en STEP 7 las modificaciones del software en "Cargar en dispositivo > Software 
(solo cambios)". 


Efectos de las modificaciones de software en variables PLC 
Puede cargar las siguientes modificaciones de software sin que se vean afectados los 
valores actuales de las variables ya cargadas: 


● Modificación del nombre 


● Modificación de comentarios 


● Ampliación con nuevas variables 


● Borrado de variables 


● Modificación de los ajustes de remanencia para marcas, temporizadores y contadores 
(Página 13) 


Al cargar las siguientes modificaciones de software, se ven afectados los valores actuales: 


● Modificación del tipo de datos 


● Modificación de la dirección 


Efectos de modificaciones de software en bloques de datos con reserva de memoria 
Si utiliza la reserva de memoria para bloques de datos (atributo "Acceso optimizado al 
bloque" y botón "Cargar sin reinicializar" activado), puede cargar las siguientes 
modificaciones de software sin que se reinicialicen los valores actuales de variables ya 
cargadas: 


● Modificación del valor de arranque 


● Modificación de comentarios 


● Ampliación con nuevas variables 


Para cargar las siguientes modificaciones de software, desactive el botón "Cargar sin 
reinicializar". En la siguiente carga se reinicializan todos los valores actuales del bloque de 
datos: 


● Modificación del nombre 


● Modificación del tipo de datos 


● Modificación de remanencia 


● Borrado de variables 


● Modificación de ajustes de la reserva de memoria 
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Efectos de modificaciones de software en bloques de datos sin reserva de memoria 
Si no utiliza reserva de memoria, puede cargar las siguientes modificaciones de software sin 
que se reinicialicen los valores actuales de variables ya cargadas: 


● Modificación del valor de arranque 


● Modificación de comentarios 


Al cargar las siguientes modificaciones de software, se reinicializan todos los valores 
actuales del bloque de datos: 


● Modificación del nombre 


● Modificación del tipo de datos 


● Modificación de remanencia 


● Ampliación con nuevas variables 


● Borrado de variables 


Reserva de memoria de bloques de datos 
Cada bloque de función o de datos con el atributo "Acceso optimizado al bloque" activado 
contiene por ajuste predeterminado una reserva de memoria que puede utilizarse para 
posteriores modificaciones de interfaz. La reserva de memoria no se utiliza inicialmente. Si 
después de compilar y cargar el bloque comprueba que quiere recargar modificaciones de la 
interfaz, debe activar la reserva de memoria. Todas las variables que declare 
posteriormente se colocan en la reserva de memoria. Al realizar la carga, las nuevas 
variables se inicializan con sus valores de arranque. Las variables que ya se han cargado 
no se reinicializan. 


El ajuste de la reserva de memoria se encuentra en STEP 7 en "Cargar sin reinicializar" de 
las propiedades del bloque de datos. 


Referencia 
Para más información sobre el ajuste y la activación de la reserva de memoria y para cargar 
modificaciones de bloques, consulte la ayuda online de STEP 7 en "Programar PLC > Crear 
programa de usuario > Compilar y cargar bloques > Cargar bloques > Cargar ampliaciones 
de bloque sin reinicializar". 
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Uso de la memoria y ejemplos de aplicación 3
3.1 Uso de la memoria para recetas 


Introducción 
Una receta es un conjunto de juegos de parámetros con la misma estructura. Estos registros 
de receta se encuentran en un bloque de datos no relevante para la ejecución de la 
memoria de carga y no ocupan espacio en la memoria de trabajo. Tiene la posibilidad de 
leer registros de receta individuales en un bloque de datos de la memoria de trabajo y de 
acceder a los datos en el programa de usuario. Un registro de receta modificado en un 
programa de usuario puede restaurarse en el bloque de datos de recetas. 


Procedimiento 
● Almacenamiento de recetas en la memoria de carga 


Los diferentes registros de una receta se rellenan con STEP 7 en un DB no relevante 
para la ejecución y se cargan en la CPU. Para configurar un DB no relevante para la 
ejecución, debe activar el atributo de bloque "Depositar solo en la memoria de carga". 
Las recetas ocuparán espacio solo en la memoria de carga y no en la memoria de 
trabajo. 


● Trabajo con los datos de recetas en el programa de usuario 


Con la instrucción "READ_DBL" se lee un registro de la receta actual del DB procedente 
de la memoria de carga en un DB relevante para la ejecución en la memoria de trabajo. 
De este modo, se consigue que la memoria de trabajo recoja solamente los datos para el 
registro de receta necesario. Ahora el programa de usuario puede acceder a los datos 
del registro actual. 
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● Regrabación de registros de receta modificados 


Con la instrucción "WRIT_DBL" pueden volver a escribirse en la memoria de carga 
registros nuevos o modificados de una receta desde del programa de usuario. Los datos 
escritos en la memoria de carga se pueden transportar y están protegidos contra el 
borrado total. Si realiza una copia de seguridad de los registros modificados (recetas) en 
la programadora/el PC, se deben cargar bloques de datos y realizar una copia de 
seguridad en la programadora/el PC. 
Para información sobre la carga de bloques de datos, consulte la ayuda online de 
STEP 7 en "Programar PLC > Compilar y cargar bloques > Cargar bloques > Cargar 
bloques de Memory Card". 


 
Figura 3-1 Procedimiento con "READ_DBL" y "WRIT_DBL" 


  Nota 


Las instrucciones con las que se accede a SIMATIC Memory Card tienen un rendimiento 
menor que las instrucciones que acceden a la memoria de trabajo. Por tanto, los bloques 
correspondientes (p. ej. READ_DBL y WRIT_DBL) son asíncronos. Su ejecución 
comprende varios ciclos, dado el caso. 


  Nota 
Vida útil de la SIMATIC Memory Card 


En SIMATIC Memory Card solo es posible un número limitado de operaciones de 
borrado y escritura. Evite las operaciones de escritura repetidas (cíclicas) a través del 
programa de usuario. 
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Importación y exportación de datos de recetas 
Tiene la posibilidad de exportar datos de recetas de un DB de recetas como archivo csv o 
importarlos de un archivo csv a un DB. El archivo csv se encuentra en SIMATIC Memory 
Card y puede abrirse y editarse con un programa de hojas de cálculo, p. ej. Microsoft Excel. 


Puede manejar los archivos csv de SIMATIC Memory Card fácilmente a través de un 
servidor web de la CPU (p. ej. cambiar el nombre, guardarlos en el disco duro, borrarlos, 
etc.). Para evitar la manipulación no deseada, ajuste en STEP 7 los derechos de acceso 
para el servidor web. Para más información sobre el servidor web, consulte el manual de 
funciones Servidor web (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560), 
capítulo Explorador de archivos. 


● Exportación de datos de recetas  


Con la instrucción "RecipeExport" se exportan todos los registros de receta de un DB de 
receta de la memoria de carga a un archivo csv de SIMATIC Memory Card. El archivo 
csv tiene el mismo nombre que la receta del DB. Guarde el archivo csv en el directorio 
"\recipes" en la SIMATIC Memory Card. 


Solo se exportan los registros de receta válidos y sin encriptar. 


● Importación de datos de recetas  


Con la instrucción "RecipeImport" se importan todos los registros de recetas de un 
archivo csv al DB de recetas de la memoria de carga. El nombre del archivo csv debe 
coincidir con el nombre del DB de receta. 


 


 
Figura 3-2 Importación y exportación de datos de recetas 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560�
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Referencia 
Para más información sobre las instrucciones de recetas, consulte la ayuda online de 
STEP 7 en "Programar PLC > Referencias > Referencias (S7-1200/1500) > Instrucciones 
avanzadas > Recetas y Data Logging > Funciones de receta". 
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3.2 Uso de la memoria para Data Logging 


3.2.1 Vista general de Data Logging 
Con las instrucciones "Data Logging" su programa de aplicación puede almacenar valores 
de proceso en Data Logs. Los Data Logs se guardan en la SIMATIC Memory Card en 
formato csv y en el directorio "\datalogs". Los registros se organizan en un Data Log circular 
de tamaño predefinido.  


Las instrucciones "Data Logging" de su programa sirven para crear, abrir, escribir y cerrar 
Data Logs. Usted decide qué variables se documentan creando un bloque de datos que 
defina un registro Data Log individual. Su bloque de datos se utiliza como memoria temporal 
para un nuevo registro de Data Log. Durante el tiempo de ejecución deben transferirse 
nuevos valores actuales de las variables al bloque de datos mediante instrucciones del 
programa de usuario. Cuando se han actualizado todos los valores de variables, puede 
ejecutar la instrucción "DataLogWrite" para transferir datos del bloque de datos al Data Log. 


Sus Data Logs se gestionan mediante el servidor web integrado. En la página web estándar 
"Explorador de archivos" puede descargar o borrar Data Logs. Una vez transferido un 
Data Log a su PC, puede evaluar los datos con programas de hojas de cálculo corrientes, 
p. ej. Microsoft Excel. 


La siguiente imagen ilustra el proceso básico de creación de un Data Log: 


 
Figura 3-3 Proceso básico de creación de un Data Log 
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3.2.2 Estructura de datos de los Data Log 


Introducción 
Con la instrucción "DataLogCreate", el usuario crea en STEP 7 un Data Log. El parámetro 
NAME asigna un nombre al Data Log. Los parámetros DATA y HEADER determinan el tipo 
de datos de todos los elementos de datos de un registro Data Log y el encabezado del 
Data Log. El parámetro RECORDS especifica el número máximo de registros del Data Log.  


Parámetro NAME para la instrucción "DataLogCreate"  
Con el parámetro NAME, el usuario asigna un nombre al Data Log. El Data Log se guarda 
con este nombre en el directorio "\datalogs" de SIMATIC Memory Card. 


Parámetro DATA para la instrucción "DataLogCreate"  
El parámetro del bloque DATA determina la estructura de los juegos de datos del Data Log. 
Las columnas y los tipos de datos de un registro del Data Log se generan mediante 
elementos de la declaración de estructura o de la declaración de array de este búfer de 
datos. Cada elemento de una estructura o de un array corresponde a una columna de una 
fila del Data Log. 


Parámetro HEADER para la instrucción "DataLogCreate" 
Con ayuda del parámetro del bloque HEADER, puede asignar un título de encabezado a las 
columnas del Data Log. 


Parámetro RECORDS para la instrucción "DataLogCreate" 
El parámetro RECORDS especifica el número máximo de registros que pueden guardarse 
en un Data Log. Cuando se alcanza el número máximo predefinido de registros en un 
Data Log, el siguiente proceso de escritura sobrescribe el registro más antiguo. 
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3.2.3 Instrucciones para Data Logging 


Resumen 
La siguiente tabla ofrece una vista general de las instrucciones de Data Logging. Las 
instrucciones de Data Logging se encuentran en STEP 7, en la Task Card "Instrucciones" de 
"Instrucciones avanzadas > Recetas y Data Logging > Data Logging". 


Tabla 3- 1 Vista general de las instrucciones "Data Logging" 


Nombre de la instrucción Descripción 
"DataLogCreate": 
Crear Data Log  


Con la instrucción "DataLogCreate", el usuario crea un Data Log. 
El Data Log se guarda en SIMATIC Memory Card, en el directorio 
"\datalogs". Puede utilizar instrucciones de Data Logging para 
guardar datos de proceso. El volumen de datos que se puede 
guardar en un Data Log depende del espacio disponible en 
SIMATIC Memory Card. 


"DataLogOpen": 
Abrir Data Log  


La instrucción "DataLogOpen" abre un Data Log existente en la 
SIMATIC Memory Card. Un Data Log debe estar abierto para 
escribir nuevos registros de datos en el Data Log.  
Al ejecutar las instrucciones "DataLogCreate" y "DataLogNewFile", 
el Data Log se abre automáticamente.  
Puede haber un máximo de 10 Data Logs abiertos al mismo 
tiempo. Puede seleccionar el Data Log que se va a abrir con la ID 
o el nombre del Data Log. 


"DataLogWrite": 
Escribir Data Log  


Con la instrucción "DataLogWrite", el usuario crea un registro en 
un Data Log existente. Por medio del parámetro ID, se selecciona 
el Data Log en el que debe escribirse el registro. Para escribir un 
nuevo registro de datos el Data Log debe estar abierto. 


"DataLogClose": 
Cerrar Data Log  


Con la instrucción "DataLogClose", el usuario cierra un Data Log 
abierto. El Data Log se selecciona mediante el parámetro ID. 
Al cambiar al estado operativo STOP, se cierran todos los 
Data Logs abiertos. 


"DataLogNewFile": 
Data Log en archivo nuevo  


Mediante la instrucción "DataLogNewFile" se crea un nuevo 
Data-Log con las mismas propiedades que un Data Log ya 
existente. Creando un nuevo Data Log, evita que se sobrescriban 
de forma cíclica los registros existentes. 
La instrucción llamada crea un nuevo Data Log en SIMATIC 
Memory Card con el nombre definido en el parámetro NAME. 
Mediante el parámetro ID, el usuario especifica la ID del Data Log 
existente cuyas propiedades desee transferir al Data Log nuevo. 
Mediante el parámetro ID se muestra después la ID del nuevo 
Data Log. 


"DataLogClear": 
Vaciar Data Log  


Con la instrucción "DataLogClear" se borran todos los registros de 
un Data Log existente. El encabezado del Data Log no se borra 
(véase la descripción del parámetro HEADER de la instrucción 
"DataLogCreate" (Página 26)). 


"DataLogDelete": 
Borrar Data Log  


Con la instrucción "DataLogDelete" el usuario borra un Data Log 
de SIMATIC Memory Card. 
Los parámetros NAME e ID permiten seleccionar el Data Log que 
debe borrarse. 
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Referencia 
Para más información sobre las instrucciones de "Data Logging", consulte la ayuda en 
pantalla de STEP 7 en "Programar PLC > Referencias > Referencias (S7-1200/1500) > 
Instrucciones avanzadas > Recetas y Data Logging > Data Logging". 


3.2.4 Programa de ejemplo para Data Logging 
Este programa de ejemplo muestra el almacenamiento de 3 valores de proceso para estado 
de contador, temperatura y presión en un Data Log. 


Este ejemplo muestra el funcionamiento básico de las instrucciones para Data Logs. No se 
describe toda la lógica de programa. 


 


 Nota 
Uso general de Data Logs 
• Una vez ejecutadas las instrucciones "DataLogCreate" y "DataLogNewFile" se abren 


automáticamente los Data Logs. 
• Cuando la CPU cambia de RUN a STOP o se produce un rearranque completo de la 


CPU, los Data Logs se cierran automáticamente. 
• Un Data Log debe abrirse para que la instrucción "DataLogWrite" pueda escribir datos en 


el Data Log. 
• Aunque haya disponibles más de 10 Data Logs, puede haber como máximo 10 


Data Logs abiertos al mismo tiempo. 
 


Variables del bloque de datos  
La siguiente imagen muestra las variables del bloque de datos "My_Datalog_Vars". Las 
instrucciones de "Data Logging" "DataLogCreate" y "DataLogNewFile" utilizan estas 
variables. Las variables "MyDataLogName" y "MyNEWDataLogName" se llaman en el 
parámetro del bloque NAME y dan un nombre a los Data Logs. La estructura "MyData" se 
llama en el parámetro del bloque DATA y determina la estructura del archivo csv. Las tres 
variables MyData guardan temporalmente nuevos valores. Por medio de la ejecución de la 
instrucción "DataLogWrite" los valores de variable de estas direcciones DB se transfieren a 
un Data Log. La variable "MyDataLogHeaders" se llama en el parámetro de bloque 
HEADER y da un encabezado al Data Log. 


 
Figura 3-4 Tabla de declaración con variables del bloque de datos  
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Segmento 1 


Un flanco ascendente en REQ inicia la creación del Data Log. 


 
Figura 3-5 Segmento 1 


Segmento 2 


Capture la salida DONE de "DataLogCreate" porque tras la ejecución de "DataLogCreate" 
solo se pone a "1" al efectuar una llamada. 


 
Figura 3-6 Segmento 2 


Segmento 3 


Un flanco ascendente inicia el momento en el que se guardan nuevos valores de proceso en 
la estructura MyData. 


 
Figura 3-7 Segmento 3 
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Segmento 4 


El estado de la entrada EN depende del momento en el que finaliza la ejecución de 
"DataLogCreate". La ejecución de "DataLogCreate" tiene muchos ciclos y debe haber 
finalizado antes de que se ejecute un proceso de escritura. El flanco ascendente en la 
entrada REQ es el evento que dispara una operación de escritura activada. 


 
Figura 3-8 Segmento 4 


Segmento 5 


Cierre el Data Log después de que se haya escrito el último registro. Tras la ejecución de la 
instrucción "DataLogWrite", que escribe el último registro, la salida STATUS se pone a "1". 


 
Figura 3-9 Segmento 5 
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Segmento 6 


Un flanco ascendente en la entrada REQ de la instrucción "DataLogOpen" simula que el 
usuario pulsa una tecla en un dispositivo HMI que abre un Data Log. Al abrir un Data Log en 
el que todos los registros están ocupados con datos de proceso, la siguiente ejecución de la 
instrucción "DataLogWrite" sobrescribe el registro más antiguo. Puede conservar también el 
Data Log antiguo y crear, en su lugar, un Data Log nuevo. Esto se muestra en el  
segmento 7. 


 
Figura 3-10 Segmento 6 
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Segmento 7 


El parámetro ID es de tipo IN/OUT. En primer lugar, especifique el valor de ID del Data Log 
existente cuya estructura desee copiar. Después de que se haya ejecutado la instrucción 
"DataLogNewFile", se vuelve a escribir un valor ID nuevo e inequívoco para el nuevo 
Data Log en la dirección de la referencia ID. La captura necesaria bit DONE = VERDADERO 
no se muestra. Encontrará un ejemplo de la lógica del bit DONE en los segmentos 1, 2 y 4. 


 
Figura 3-11 Segmento 7 


Los Data Logs creados en el programa ejemplo se encuentran en la página web estándar 
"Explorador de archivos" del servidor web de la CPU S7-1500, en la carpeta "\datalogs". 


Página inicial


Identificación


Búfer di diagnóstico


Información del módulo


Avisos


Communicación 


Topologiá


Páginas de usario


Navegador de archivos


Navegador de archives


Nombre
/


Borrar
   log   


datalogs
recipes


RenombrarTamaño
32768
17097
2525


cdrinfo.bin 512


Modificado el
10:22:31 13.11.2012
09:17:43 12.11.2012
07:39:54 12.11.2012
10:22:31 13.11.2012


Directory operations:


Examinar... Cargar archivo


Cerrar sesión


15.11.201216:43:22 Español


CPU 1516/SIMATIC S7 CPU 1516 PN/DP


Admin


 
Figura 3-12 Página web estándar "Explorador de archivos" del servidor web 
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Los Data Logs creados en el programa de ejemplo se pueden descargar, eliminar o cambiar 
de nombre en el explorador de archivos. 


Página inicial


Identificación


Búfer di diagnóstico


Información del módulo


Avisos


Communicación 


Topologiá


Páginas de usario


Navegador de archivos


Navegador de archives


Nombre
/


Borrar RenombrarTamaño Modificado el


Directory operations:


Examinar... Cargar archivo


Cerrar sesión


mydatalogname.csv
mynewdatalogname.csv


.. 0
99
25


12:00:00 01.01.1970
13:05:39 13.11.2012
17:23:09 13.11.2012


15.11.201216:43:22 Español


CPU 1516/SIMATIC S7 CPU 1516 PN/DP


Admin


 
Figura 3-13 Ejemplo de Data Logs en la carpeta "\datalogs" del explorador de archivos 
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Tabla 3- 2 Ejemplos descargados y mostrados en Microsoft Excel para Data Log 


Dos registros escritos en un Data Log que 
contiene un máximo de cinco registros. 


 
Cinco registros escritos en un Data Log que 
contiene un máximo de cinco registros. 


 
Después de escribirse otro registro, el 6.º 
proceso de escritura sobrescribe el registro 
más antiguo 1 con el registro 6. El siguiente 
proceso de escritura sobrescribe el registro 
2 con el registro 7, etc. 
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Glosario 


Acceso estándar 
Los bloques de datos con acceso estándar tienen una estructura fija. En la declaración, los 
elementos de datos contienen tanto un nombre simbólico como una dirección fija dentro del 
bloque. Las direcciones se muestran en la columna "Offset". 


Las variables de estos bloques de datos pueden direccionarse tanto de forma simbólica 
como absoluta:  


"Datos".Nivel de llenado 


DB1.DBW2 


Acceso optimizado a bloques 
Los bloques de datos con acceso optimizado no tienen una estructura definida. En la 
declaración, los elementos de datos reciben solo un nombre simbólico, pero no una 
dirección fija dentro del bloque. Los elementos se colocan automáticamente en el área de 
memoria disponible del bloque de manera que se aproveche al máximo su capacidad. 


Las variables de este bloque de datos pueden direccionarse solo simbólicamente. Por 
ejemplo, acceda a la variable "Nivel de llenado" en el DB "Datos" de la siguiente manera:  


"Datos".Nivel de llenado 


El acceso optimizado ofrece las siguientes ventajas: 


● Los datos se estructuran y guardan de manera óptima para la CPU utilizada. De este 
modo, aumenta el rendimiento de la CPU. 


● Los errores de acceso, p. ej. procedentes de la HMI, no son posibles. 


● Puede definir de forma selectiva algunas variables como remanentes. 


Bloque de datos 
Los bloques de datos guardan información para el programa. Pueden definirse de modo que 
todos los bloques lógicos puedan acceder a ellos (bloque de datos global) o asignarse a un 
FB o SFB determinado (bloque de datos de instancia). 


Bloque de datos (DB) global 
Cada bloque de función, cada función o cada bloque de organización puede leer los datos 
de un bloque de datos global o incluso escribir datos en un bloque de datos global. Estos 
datos se conservan en el bloque de datos incluso después de salir del mismo. 
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Bloque de datos de instancia (IDB) 
Cada llamada de un bloque de función en el programa de usuario de STEP 7 tiene asignada 
un bloque de datos. El bloque de datos de instancia contiene los valores de los parámetros 
de entrada, salida y entrada/salida, así como los datos locales del bloque. 


Borrado total 
En el borrado total, la CPU retorna al estado inicial configurado. 


Contadores 
Con los contadores se efectúan las tareas de contaje en STEP 7. Puede modificar el 
contenido de las "celdas del contador" mediante instrucciones de STEP 7  
(p. ej., incrementar/decrementar contador). 


Data Log 
Los Data Log son archivos csv para guardar valores de variables. Los Data Log se guardan 
en el directorio "\datalogs" de SIMATIC Memory Card. A través de las instrucciones del 
programa de usuario se escriben registros de valores de variables en un Data Log.  


Datos locales 
Esta área de memoria recoge los datos locales temporales de un bloque durante la 
ejecución. 


Imágenes de proceso (E/S) 
En esta área de memoria, la CPU transfiere los valores de los módulos de entrada y salida. 
Al comienzo del programa cíclico, se transfieren los estados de señal de los módulos de 
entrada a la imagen de proceso de las entradas. Al final del programa cíclico, se transfiere la 
imagen de proceso de las salidas en forma de estado de señal a los módulos de salida. 


Marcas 
Marcas es un área específica de la CPU a la que se puede acceder desde cada bloque 
lógico (FC, FB, OB). A esta área específica de memoria puede tener acceso de lectura y 
escritura. Puede utilizar el área de marcas, p. ej. para guardar resultados intermedios. 


Programa de usuario 
El programa de usuario contiene todas las instrucciones y declaraciones, así como datos 
para procesar señales que controlan una instalación o un proceso. El programa de usuario 
está asignado a un módulo programable (p. ej., CPU, CM) y se puede dividir en unidades 
más pequeñas. 
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Rearranque 
El rearranque completo se realiza en las transiciones de STOP a ARRANQUE o de 
CONEXIÓN a ARRANQUE. La CPU ejecuta en un primer momento el o los OB de arranque 
antes de la ejecución cíclica del programa. 


 El rearranque completo tiene los siguientes efectos en las áreas de memoria de la CPU:  


● Las imágenes de proceso se borran. 


● Las variables remanentes de los bloques de datos reciben los valores guardados en la 
memoria remanente. 


● Todos los contadores, temporizadores y las marcas remanentes reciben los valores 
guardados en la memoria remanente. 


● Todos los datos de usuario no remanentes se inicializan: 


– Los bloques de datos reciben su valor de arranque 


– Marcas, temporizadores, contadores con "0" 


Restablecimiento de la configuración de fábrica 
El restablecimiento de la configuración de fábrica repone los ajustes de la CPU al estado de 
suministro. 


SIMATIC Memory Card  
Memoria de programa de usuario para módulos programables y procesadores de 
comunicación. Puede utilizar la SIMATIC Memory Card también para intercambiar software 
y datos de usuario. 


Temporizadores 
Con los temporizadores se programan procesos cronológicos en STEP 7. El contenido de 
las "células de tiempo" es actualizado automáticamente por el sistema operativo de forma 
asíncrona al programa de usuario. Con las instrucciones de STEP 7 se define la función 
exacta de cada celda de tiempo (p. ej. retardo a la conexión) y se lanza su procesamiento 
(p. ej. arranque).  
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
Esta documentación le servirá de ayuda para manejar el servidor web. 


El servidor web de la S7-1500 CPU y de la ET 200SP CPU ofrece, entre otros, acceso a 
páginas web de datos de diagnóstico y datos de proceso de la CPU. 


Conocimientos básicos necesarios 
Para comprender la documentación se requieren los siguientes conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC 


● Conocimientos sobre el uso de PC Windows 


● Conocimientos sobre el uso de STEP 7 (TIA Portal) 


Ámbito de validez de la documentación 
La presente documentación es válida para las CPU con versión de firmware V1.7 o superior 
y contiene ilustraciones de la interfaz del servidor web. Las ilustraciones empleadas se han 
creado para la CPU 1516-3 PN/DP y son aplicables a todas las CPU del S7-1500 y  
ET 200SP.  


Las ilustraciones pueden diferir en algunos detalles dependiendo del navegador utilizado. 


Cambios con respecto a la versión anterior 
Con respecto a la versión anterior, esta documentación contiene la siguiente información 
adicional: 


● Información sobre el uso del servidor web en módulos centrales de seguridad 


● Incorporación de una página de inicio personalizada 


● Reglas para la lectura y escritura de variables PLC al crear páginas de usuario 
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Convenciones 
● Para designar el software de configuración y programación, en la presente 


documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de todas las versiones de "STEP 7 
(TIA Portal)". 


● El término "Páginas web definidas por el usuario" empleado en STEP 7 (TIA Portal) 
equivale al término "Páginas de usuario" utilizado en esta documentación. 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Soporte adicional 
● La oferta de documentación técnica de los distintos productos SIMATIC y sistemas 


SIMATIC está disponible en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


● Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.automation.siemens.com). 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

http://mall.automation.siemens.com/

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


 


La documentación del sistema de automatización SIMATIC S7-1500 y de los sistemas de 
periferia descentralizada SIMATIC ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL se divide en tres 
partes. 
Esta división le permite acceder específicamente a los contenidos de su interés. 


 


Información básica 
En los manuales de sistema y en los Getting Started (primeros pasos) se describen 
detalladamente la configuración, el montaje, el cableado y la puesta en marcha de los 
sistemas SIMATIC S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL. La ayuda en pantalla de 
STEP 7 le presta asistencia a la hora de configurar y programar. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones exhaustivas sobre temas generales, 
p. ej. diagnóstico, comunicación, control de movimiento, servidor web. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en informaciones de producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/Pages/Default.aspx
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Manual Collections 
Las Manual Collections contienen la documentación completa de los sistemas recogida en 
un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet: 


● S7-1500/ET 200MP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86140384) 


● ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942) 


● ET 200AL (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/95242965) 


My Documentation Manager 
Con My Documentation Manager se combinan manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual propio. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Aplicaciones & Tools 
Aplicaciones & Tools le proporciona herramientas y ejemplos para resolver tareas de 
automatización. Las soluciones se representan como combinación de varios componentes 
del sistema; se evita centrarse en productos concretos. 


Encontrará Aplicaciones & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con solo unos clics configurará su propio paquete para descargar. 


Puede elegir lo siguiente: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas de conexiones, 
archivos de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de uso, certificados 


● Datos característicos de productos 


Encontrará la Cesta de Compra CAx en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86140384

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/95242965

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541
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TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es el sucesor de SIMATIC Selection Tool y aúna en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 
 



http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Generalidades 2 
2.1 Características del servidor web 


Prestaciones del servidor web  
El servidor web permite que los usuarios autorizados monitoricen y administren la CPU a 
través de una red. Ello permite llevar a cabo evaluaciones y diagnósticos salvando grandes 
distancias. La monitorización y evaluación es posible sin STEP 7, tan solo se requiere un 
servidor web. Asegúrese de proteger la CPU con las medidas apropiadas para prevenir 
accesos no autorizados (p. ej., restricción del acceso a la red, uso de firewalls). 


Activación del servidor web 
En el estado de suministro de la CPU, el servidor web está desactivado. Tan solo después 
de cargar un proyecto en el que esté activado el servidor web será posible el acceso a 
través del navegador web. 


Funciones de seguridad  
El servidor web ofrece las siguientes funciones de seguridad: 


● Acceso a través del protocolo seguro de transferencia "https". 


● Permisos de usuario configurables mediante lista de usuarios 


● Activación con granularidad de interfaces 
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Navegador web  
Para acceder a las páginas HTML de la CPU se requiere un navegador web. 


Los siguientes navegadores web se han probado para la comunicación con la CPU: 


● Internet Explorer (versión 8 a 11) 


● Mozilla Firefox (versión 22 a 32) 


● Google Chrome (versión 33 a 38) 


● Mobile Safari y Chrome para iOS (iOS 8) 


● Android Browser y Android Chrome (sistema operativo JellyBean) 


 


 Nota 


Si accede al servidor web de la CPU a través de un procesador de comunicaciones (CP), 
asegúrese de que la caché (archivos temporales de Internet) esté activada en su 
navegador. En la configuración de caché de su navegador, elija la opción "Automático".  


Si el navegador tiene la caché desactivada o no tiene configurada la opción "Automático", 
pueden prolongarse excesivamente los tiempos de acceso y la visualización esté 
incompleta. 
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Lectura de información  
Con el servidor web se puede leer la siguiente información de la CPU: 


● Página de inicio con información general acerca de la CPU (Página 24) 


● Información sobre Diagnóstico (Página 28) 


– Identificación 


– Uso de la memoria 


● Contenido del búfer de diagnóstico (Página 30) 


● Información del módulo (Página 31) 


● Avisos (Página 40) (sin posibilidad de acuse) 


● Información sobre Comunicación (Página 42) 


– Parámetros de interfaz importantes 


– Estadística de puertos 


– Visualización de los recursos de comunicación 


– Visualización de las conexiones de comunicación 


● PROFINET-Topología (Página 48) 


– Visualización de la topología real 


– Visualización de la topología prevista obtenida de la configuración 


● Estado de variables (Página 59) 


● Tablas de observación (Página 61) 


● Páginas de usuario (Página 63) 


● Explorador de archivos (Página 93) 


● DataLogs (Página 94) 


● Lectura de datos de servicio (Página 95) 


● Páginas web básicas (Página 96) 


Las páginas HTML están descritas con más detalle a continuación. 
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Acceso web a la CPU desde PG/PC, dispositivos HMI y terminales móviles 
Para acceder al servidor web, proceda de la siguiente manera: 


1. En STEP 7, cargue un proyecto en la CPU en el que esté activado el servidor web. 


2. Active WLAN en el visualizador y establezca una conexión con el punto de acceso  
(p. ej. SCALANCE W788-1RR o SCALANCE W784-1, etc.).  
Si no trabaja con WLAN, conecte el visualizador (PG/PC, HMI, terminal móvil como 
Tablet PC o Smartphone) con la CPU o con un módulo de comunicaciones a través de la 
interfaz PROFINET. 


3. Abra el navegador web en el visualizador. 


4. En el campo "Dirección" del navegador, introduzca la dirección IP de la CPU con el 
siguiente formato: http://a.b.c.d o https://a.b.c.d (ejemplos: http://192.168.3.141). 
Se abre la página Intro de la CPU. Desde allí podrá acceder a las demás informaciones. 
Para más información sobre el acceso con el protocolo de transferencia seguro "https", 
consulte el capítulo Configuración del servidor web (Página 14), apartado "Permitir el 
acceso solo vía HTTPS". 


Para dispositivos HMI con sistema operativo Windows CE preinstalado (anterior a V 5.x), la 
información de la CPU se procesa en un navegador diseñado especialmente para 
Windows CE. En este navegador, la información se muestra de forma simplificada. 
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2.2 Configuración del servidor web 


Requisitos 
Ha abierto el diálogo de propiedades de la CPU en la vista de proyecto de STEP 7. 


Procedimiento 


 
Figura 2-1 Ajustes del servidor web en STEP 7 


Para disponer de toda la funcionalidad del servidor web es necesario realizar en STEP 7 los 
ajustes listados a continuación: 


● ① Activar el servidor web  


En una CPU configurada, el servidor web está desactivado por defecto. Para activar el 
servidor web, proceda del siguiente modo: 
– En el árbol del proyecto de STEP 7, abra con doble clic la vista "Dispositivos y redes". 
– Seleccione la CPU deseada en la vista de dispositivos, en la vista de redes o en la 


vista topológica. 
– En la ventana de inspección Propiedades, ficha "General", vaya a la sección "Servidor 


web". 
– Active la casilla de verificación "Activar servidor web en el módulo".  


Al hacerlo, aparece el siguiente aviso: 


 
Figura 2-2 Consigna de seguridad al activar el servidor web en STEP 7 







 Generalidades 
 2.2 Configuración del servidor web 


Servidor web 
Manual de funciones, 12/2014, A5E03484627-AD 15 


  Nota 


Cuando se procesan proyectos suministrados en los que el servidor web ya se ha 
activado y configurado en el módulo, no aparece esta consigna de seguridad. 


 


● ② Permitir el acceso solo vía HTTPS  


Las páginas web se transfieren de forma estándar a través de una conexión no segura y 
no están protegidas frente a ataques de terceros. Si desea transferir al navegador 
páginas web e información de acceso exclusivamente de forma segura, active la opción 
"Permitir el acceso sólo vía HTTPS" en las propiedades de la CPU. Asegúrese de que la 
URL de la CPU comience en este caso con "https://".  


Para un acceso https correcto a la CPU se requiere lo siguiente: 


– En la CPU debe estar ajustada la hora actual. 


– La dirección IP de la CPU debe estar asignada (ejemplo: https://192.168.3.141). 


– En el navegador web debe estar instalado un certificado válido. 


Si el certificado no está instalado, se mostrará una advertencia con la recomendación 
de no usar la página. Para ver la página, el usuario tiene que "Agregar una 
excepción" de forma explícita. 


El certificado válido (Certification Authority) puede descargarse de la página web 
"Intro" bajo "Download certificate" En la ayuda de su navegador web se describe 
cómo instalar el certificado. 


 
  Nota 


Para protegerse de manipulaciones desde el exterior, descargue el certificado 
exclusivamente en un entorno con seguridad garantizada. Para cada visualizador que 
desee utilizar deberá descargar el certificado, respectivamente. 


 


● Protección de acceso 
La conexión encriptada creada con ayuda del certificado evita las escuchas o 
falsificaciones en la comunicación, pero no es una protección de acceso. Por eso, proteja 
su CPU con la configuración correspondiente en la administración de usuarios para 
evitar el acceso no autorizado. 
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● ③ Actualización automática  


En el ajuste predeterminado de una CPU configurada está activada la actualización 
automática. 


Las siguientes páginas web se actualizan automáticamente: 


– Página de inicio 


– Carga de la memoria 


– Búfer de diagnóstico 


– Información del módulo 


– Avisos 


– Información sobre la comunicación 


– Topología 


– Estado de variables 


– Tablas de observación 


– Explorador de archivos 


– DataLogs 


 
  Nota 


El intervalo de activación predeterminado es de 10 segundos. 
Con volúmenes de datos mayores o con más conexiones http-/https aumenta el 
tiempo de actualización. 


 


● Ajuste del idioma para la web  


Active los idiomas del proyecto que desee utilizar y seleccione un máximo de dos 
idiomas para la web. Asigne estos idiomas para la web respectivamente a uno de los 
idiomas de proyecto activados. 


Para más información al respecto, consulte el capítulo Ajustes del idioma (Página 20). 
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● Completar la administración de usuarios  


 
Figura 2-3 Administración de usuarios en STEP 7 


En STEP 7 puede administrar la lista de usuarios en la sección "Servidor web > 
Administración de usuarios". 


La lista de usuarios le ofrece las siguientes posibilidades: 


– ① Alta de usuarios 


– ② Definición de derechos de acceso 


– ③ Asignación de contraseñas 


El usuario dispondrá únicamente de las opciones que se le hayan asignado en los 
derechos de acceso. 


Según la CPU y el firmware utilizados, pueden asignarse distintos derechos de usuario. 
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En STEP 7 pueden seleccionarse los derechos de usuario que se indican a continuación: 


 
Figura 2-4 Asignación de derechos de usuario en STEP 7 


De manera predeterminada, un usuario no registrado accederá siempre al servidor web 
como usuario "Cualquiera". 
Es irrelevante si se han configurado otros usuarios. 
Usuario "Cualquiera" 
En la lista de usuarios existe de forma predeterminada un usuario con el nombre 
"Cualquiera" que posee los permisos de acceso mínimos. Estos permisos son de solo 
lectura en las páginas "Intro" y de inicio. Si bien el usuario "Cualquiera" está definido sin 
asignar una contraseña, puede concederle todos los permisos de acceso disponibles en 
STEP 7.  
Como máximo pueden crearse 20 usuarios y un usuario "Cualquiera". 
Preste atención a los permisos de acceso que otorgue al usuario "Cualquiera", ya que 
este está definido en STEP 7 sin asignar una contraseña. 
Algunos permisos como, por ejemplo, la posibilidad de cambiar de estado operativo, 
pueden comportar un riesgo de seguridad. 
A la hora de conceder permisos que repercutan en la seguridad, se recomienda crear un 
usuario con protección por contraseña en STEP 7. 
Las contraseñas deben tener más de 8 caracteres, combinando letras mayúsculas y 
minúsculas, caracteres especiales y cifras (?!+%$1234...). No debe utilizarse ninguna 
secuencia de caracteres del teclado del ordenador ni palabras del diccionario. Cambie la 
contraseña a intervalos regulares. 
Siempre que sea posible, active la opción "Permitir el acceso sólo vía HTTPS".  


 
  Nota 


Al asignar permisos, tenga en cuenta que el acceso de lectura a las tablas de 
observación y al estado de variables se conserva aunque se haya desactivado la casilla 
de verificación "Permitir el acceso vía HMI" al configurar el bloque de datos en STEP 7. 
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● Páginas de usuario  


En el área "Páginas de usuario", tiene la posibilidad de cargar páginas web propias en la 
CPU y de poner a disposición aplicaciones web propias a través del navegador web. 


Para más información al respecto, consulte el capítulo Páginas de usuario (Página 63). 


● Activación del servidor web con granularidad de interfaces  


En el área "Vista general de las interfaces" tiene la posibilidad de abrir o cerrar el acceso 
al servidor web.  


 
Figura 2-5 Activación del acceso al servidor web a través de las interfaces 
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2.3 Ajustes del idioma 


Introducción  
El servidor web proporciona mensajes e información de diagnóstico en los siguientes 
idiomas: 


● Alemán (Alemania) 


● Inglés (EE.UU.) 


● Francés (Francia) 


● Italiano (Italia) 


● Español (alfabetización tradicional) 


● japonés 


● Chino (simplificado) 


● Coreano 


● Ruso 


● Turco 


● Portugués (Brasil) 


Los dos idiomas asiáticos se pueden combinar del siguiente modo: 


● chino con inglés 


● japonés con inglés 


Requisitos para la disponibilidad de los idiomas asiáticos  
Para los idiomas asiáticos chino y japonés se deben cumplir los siguientes requisitos: 


● En el visualizador (p. ej. PC) está instalado el paquete correspondiente para la 
compatibilidad de idiomas de Asia Oriental. 
Active para ello en el Panel de control de Windows en "Configuración regional y de 
idioma > Idiomas" la opción "Instalar archivos para los idiomas de Asia Oriental" 


● En la programadora para la configuración de la CPU está instalado STEP 7 para idiomas 
asiáticos. 


 
  Nota 


Los dispositivos HMI SIMATIC con sistema operativo Windows CE no son compatibles 
con los idiomas asiáticos. 
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Requisitos para la visualización de textos en diferentes idiomas  
Para que el servidor web muestre correctamente los diferentes idiomas, debe realizar dos 
ajustes en STEP 7: 


● Ajuste de los idiomas de la interfaz del servidor web en el diálogo de propiedades de la 
CPU 


● Asignación de un idioma del proyecto a cada idioma seleccionado 


 
  Nota 


Los idiomas de proyecto que desee asignar deben estar activados y los textos 
correspondientes (traducciones) estar disponibles en el proyecto. Encontrará la selección 
de idiomas de proyecto en el árbol de proyecto en "Idiomas y recursos". 


 


Ajuste del idioma para la web 
Después de haber activado el servidor web en el módulo en cuestión, establezca los 
idiomas de la interfaz para el servidor web y asígneles un idioma del proyecto en la lista 
desplegable. 


 
Figura 2-6 Ajustes de idioma para el servidor web en STEP 7 


También puede asignar el mismo idioma de proyecto a todos los idiomas relevantes de la 
interfaz: 


● ① Idioma de proyecto "alemán" para el idioma de la interfaz: alemán. 


● ② Idioma de proyecto "Inglés (EE. UU.)" para el idioma de la interfaz: inglés (EE. UU.), 
francés y el resto de los idiomas de interfaz disponibles. 
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Referencia 
Para más información sobre el ajuste del idioma de proyecto en STEP 7 consulte la Ayuda 
en pantalla de STEP 7, palabra clave: "Seleccionar idiomas del proyecto". 


Consulte también 
Configuración del servidor web (Página 14) 


2.4 Actualizar y guardar información 


Actualidad del contenido de la pantalla  
En el ajuste predeterminado está activada la actualización automática. El tiempo 
preestablecido de actualización es de 10 s.  


Las páginas web pueden actualizarse manualmente mediante la tecla de función <F5>. 


Desactivar la actualización automática de una única página web  
Para desactivar temporalmente la actualización automática de una página web, haga clic en 
el símbolo .  
Tenga en cuenta que la desactivación afecta a la página web consultada. Al cambiar a otra 
página web, vuelve a activarse la actualización automática. 


Para activar nuevamente la actualización automática, utilice el símbolo . 
 


 Nota 


Si la CPU está sobrecargada durante el funcionamiento, p. ej. debido un elevado número de 
alarmas PROFINET o a muchas y extensas peticiones de comunicación, la actualización de 
las páginas web puede demorarse considerablemente mientras dure la sobrecarga de la 
CPU. 


 


Almacenamiento de avisos y entradas del búfer de diagnóstico  
Es posible guardar avisos y entradas del búfer de diagnóstico en un archivo csv y 
modificarlo posteriormente con un programa de edición de hojas de cálculo o de bases de 
datos.  
Para guardar los datos, utilice el símbolo . 


Se abre un cuadro de cuadro de diálogo en el que se puede indicar el nombre de archivo y 
el directorio de destino. 
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Impresión de páginas web 
El servidor web ofrece una vista preliminar. A ella se accede con el símbolo . 


Los impresos muestran siempre la información actual de la CPU. Por lo tanto, es posible 
que la información que aparece en la vista preliminar sea más actual que la información que 
muestra la vista estándar. 
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 Páginas web 3 
3.1 Página de inicio con información general acerca de la CPU 


Establecer conexión con el servidor web  
Para establecer una conexión con el servidor web, introduzca la dirección IP de la CPU 
configurada en la barra de dirección del navegador web, p. ej. http://192.168.3.141 o 
https://192.168.3.141. Se establece la conexión y se abre la página "Intro". 


A continuación se le mostrará información en forma de ejemplos sobre las distintas páginas 
web. 


Intro  
La figura siguiente muestra la primera página (Intro) que se abre desde el navegador web. 


 
Figura 3-1 Página Intro del servidor web de la CPU 1516-3 PN/DP 


Para acceder a las páginas del servidor web, haga clic en el vínculo ENTER. 
 


 Nota 


Active la casilla de verificación "Skip Intro" para saltar la introducción. En adelante accederá 
directamente a la página inicial del servidor web. El ajuste "Skip Intro" puede deshacerse 
pulsando en el enlace "Intro" de la página de inicio. 
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Página de inicio 
Como puede ver en la figura siguiente, la página inicial que aparece antes de iniciar sesión 
ofrece diferentes informaciones. La imagen de la CPU con LED le informa sobre el estado 
actual en el momento de solicitar los datos. 


 
Figura 3-2 Página inicial anterior al inicio de sesión 
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Login  
Para usar todas las funciones de las páginas web es necesario iniciar sesión. Inicie sesión 
con un nombre de usuario y una contraseña definidos en la configuración web en STEP 7.  
A continuación se puede acceder a las páginas web habilitadas para ese usuario con los 
derechos de acceso respectivos. Si no ha dado de alta ningún usuario, se ofrecerá un 
acceso predeterminado de solo lectura a la página Intro y de inicio.  


 


 Nota 


Una vez efectuadas las acciones previstas, cierre activamente la sesión del servidor web 
haciendo clic en "Cerrar sesión" para reducir el riesgo de que se produzca un acceso 
externo no deseado. 


 


 
Figura 3-3 Página inicial posterior al inicio de sesión 


① "General" 
"General" contiene información sobre la CPU con cuyo servidor web está conectado 
actualmente, además de la versión del TIA Portal con la que se ha configurado la CPU. 


② "Estado" 
"Estado" incluye información sobre el estado de la CPU en el momento de la consulta. 
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③ "Panel de mando de la CPU" 
En la sección "Panel de mando de la CPU", si posee los derechos de acceso pertinentes, 
puede cambiar el estado operativo de la CPU (botones de arranque o parada 
"RUN"/"STOP") o hacer parpadear los LED (botón "Parpadear LED"). 


 


Información adicional en CPU F 


 
Figura 3-4 Página de inicio tras iniciar sesión en una CPU F 


④ Fail-safe 
"Fail-safe" contiene información adicional sobre la CPU F. 


Referencia 
Para más información al respecto, consulte el capítulo Configuración del servidor web 
(Página 14).  
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3.2 Diagnóstico 


Resumen  
En la página web "Diagnóstico" encontrará información detallada sobre las siguientes fichas: 


● Identificación 


● Memoria 


Ficha "Identificación" 
Los datos característicos de la CPU se recogen en ficha "Identificación". 


 
Figura 3-5 Identificación 


① "Identificación 
En el campo informativo "Identificación" encontrará la subdivisión fundamental y el 
identificador de situación, así como el número de serie. El identificador de la instalación y el 
identificador de situación pueden configurarse en STEP 7, en el diálogo de propiedades de 
la CPU, en la ficha "General". 


② "Referencia" 
Para el hardware encontrará una referencia en el campo informativo "Referencia". 
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③ "Versión" 
Las versiones de hardware, firmware y del Bootloader se indican en el campo informativo 
"Versión". 


Ficha "Memoria" 
En la ficha "Memoria" se muestran los valores actuales de la capacidad de memoria usada 
hasta el momento. 


 
Figura 3-6 Ficha "Memoria" 
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3.3 Búfer de diagnóstico 


Búfer de diagnóstico 
El navegador muestra el contenido del búfer de diagnóstico en la página web "Búfer de 
diagnóstico". 


 
Figura 3-7 Búfer de diagnóstico 


Requisitos 
Se ha activado el servidor web, se ha ajustado el idioma, se han cargado las librerías de 
textos y se ha compilado y cargado el proyecto con STEP 7. 


① "Búfer de diagnóstico entradas 1-50" 
El búfer de diagnóstico tendrá una capacidad para un número de avisos distinto en función 
de la CPU configurada. 
Puede consultar el número máximo de entradas que admite el búfer de diagnóstico en los 
datos técnicos de la CPU utilizada. 


En la lista de selección, seleccione un intervalo. Cada intervalo abarca 50 entradas. 
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② "Evento" 
El campo de información "Evento" contiene eventos de diagnóstico con fecha y hora. 


③ "Detalles" 
En este campo se recoge información detallada sobre el evento seleccionado. Para ello 
debe seleccionar el evento correspondiente en el campo ② "Evento". 


3.4 Información del módulo 


Información del módulo 
El estado de una estación se indica con los símbolos y comentarios de la página web 
"información del módulo". 


 
Figura 3-8 Información del módulo 
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Significado de los símbolos de la columna "Símbolo" 


Tabla 3- 1 Significado de los símbolos 


Símbolo Color del 
símbolo 


Significado 


 verde El componente funciona correctamente 


 gris Esclavos PROFIBUS o dispositivos PROFINET desactivados. 


 
gris Estado no determinable 


• El "Estado no determinable" se indica, por ejemplo, durante el diagnóstico 
de sistema para todos los módulos de periferia y sistemas de periferia  
configurados después de rearrancar la CPU. 


• Este estado también puede indicarse temporalmente durante el  
funcionamiento, en caso de que se produzca un alud de alarmas de  
diagnóstico en todos los módulos. 


• No se puede emitir el estado de los módulos de un subsistema que está 
conectado a un CP. 


 rojo Componente "no accesible" 
Se indica en los módulos desenchufados o módulos configurados pero no 
existentes. 


 
negro No hay datos de entrada o salida disponibles. 


Los canales de entrada o salida del (sub)módulo están bloqueados. 


 verde Mantenimiento necesario (Maintenance Required) 


 amarillo Mantenimiento solicitado (Maintenance Demanded) 


 rojo Error: componente inutilizado o no disponible por tratarse del tipo incorrecto 


 
rojo El estado de un módulo en un nivel más profundo no se corresponde con el 


estado "El componente funciona correctamente" 
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Navegación a otros niveles de módulos 
Si desea navegar a los demás niveles del módulo, se mostrará el estado de cada 
módulo/submódulo: 


● Al siguiente nivel superior mediante los enlaces visualizados en los niveles del módulo 


● Al siguiente nivel inferior mediante los enlaces de la columna "Nombre" 


 
Figura 3-9 Navegación a otros niveles de módulos 


① "Información del módulo" 
Según el nivel seleccionado, la tabla contiene información sobre los rack, el sistema 
maestro DP, el sistema maestro PROFINET IO, los dispositivos, los distintos módulos o 
incluso los submódulos de la estación. 


② "Visualización de niveles de módulos" 
Mediante los enlaces se accede a la "Información de módulos " de los niveles superiores. 
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③ "Topología" 
Las páginas web "Información del módulo" y "Topología" están vinculadas. Si hace clic en 
"Topología" del módulo seleccionado, pasará automáticamente a dicho módulo en la vista 
gráfica de la topología prevista, en la página web "Topología". El módulo aparece en el área 
visible de la página web "Topología". El encabezado del módulo seleccionado parpadea 
durante varios segundos. 


④ "Dirección IP" 
Si hay un enlace disponible se accede al servidor web del dispositivo configurado 
seleccionado. 


⑤ "Detalles" 
Mediante el enlace "Detalles" accede a las fichas "Estado" e "identificación", con más 
información sobre el módulo seleccionado. 


⑥ Ficha "Estado" 
Si se produce un fallo o un aviso, la ficha incluye información sobre el estado del módulo 
seleccionado. 


⑦ Ficha "Identificación" 
La ficha incluye datos sobre la identificación del módulo seleccionado. 


 


 Nota 


En esta ficha se muestran únicamente datos configurados offline que están incluidos en el 
módulo. 
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⑧ Ficha "Estadísticas" 
La ficha solo se muestra con dispositivos PROFINET IO y contiene la información siguiente 
sobre las estadísticas de comunicación del dispositivo IO seleccionado: 


● "Estadística total - Paquetes enviados" 


La calidad de la transferencia de datos en la línea de transmisión puede valorarse con 
las cifras indicadas en este campo informativo. 


● "Estadística total - Paquetes recibidos" 


La calidad de la transferencia de datos en la línea de recepción puede valorarse con las 
cifras indicadas en este campo informativo. 


● "Estadística puerto x - Paquetes enviados" 


La calidad de la transferencia de datos en la línea de transmisión puede valorarse con 
las cifras indicadas en este campo informativo. 


● "Estadística puerto x - Paquetes recibidos" 


La calidad de la transferencia de datos en la línea de recepción puede valorarse con las 
cifras indicadas en este campo informativo. 


 
Figura 3-10 Registros 


Referencia 
Encontrará más información en la ficha "Estadísticas" del capítulo Comunicación 
(Página 42). 
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Ejemplo: Información del módulo: módulo individual 


 
Figura 3-11 Ejemplo: Información del módulo: módulo individual 


Ejemplo: Información del módulo: submódulo 


 
Figura 3-12 Ejemplo: Información del módulo: submódulo 


Referencia 
Para más información sobre la "Información del módulo" consulte la Ayuda en pantalla de 
STEP 7, palabra clave: "Información del módulo". 
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3.5 Actualización del firmware 


Introducción 
El firmware se actualiza en la página web "Información del módulo", en el nivel de módulo; 
el usuario debe disponer de los derechos de acceso correspondientes. Para más 
información sobre la administración de usuarios, consulte el capítulo Configuración del 
servidor web (Página 14), apartado "Completar la administración de usuarios".  
Mediante un archivo de actualización puede actualizarse el firmware de la CPU, del display 
de la CPU o de módulos individuales, tanto centralizados como descentralizados. Tenga en 
cuenta que todos los módulos que desee actualizar deben ser compatibles con el TIA Portal 
V12.0 o superior. 


 


 Nota 


No es posible actualizar el firmware accediendo mediante terminales móviles con sistema 
operativo "iOS". 
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Procedimiento 
Para actualizar el firmware, deben realizarse los siguientes pasos: 


● En la sección "Actualizador de firmware", haga clic en "Examinar". 


● Seleccione un archivo en el visualizador o en un medio de almacenamiento con el que 
deba cargarse la actualización del firmware. Las actualizaciones de firmware disponibles 
figuran en la página de Internet (http://support.automation.siemens.com) de 
Service&Support. 


 
① Estado del archivo de firmware seleccionado 
② Botón para ejecutar la actualización 


Figura 3-13 Información del módulo, ficha "Firmware", estado "Listo para actualizar" 



http://support.automation.siemens.com/
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El actualizador de firmware comprueba el nombre del archivo de firmware seleccionado y 
emite el aviso "El firmware no es apto" o "Listo para actualizar" en la línea "Estado".  


● Si el estado es "Listo para actualizar", haga clic en el botón "Ejecutar actualización". Si la 
CPU se encuentra en estado operativo RUN, aparecerá el siguiente aviso: 


 
Figura 3-14 Aviso tras hacer clic en "Ejecutar actualización" 


Confirme el aviso haciendo clic en "Aceptar". La CPU pasa al estado operativo STOP y 
se ejecuta la actualización del firmware.  
Si se hace clic en "Cancelar", la CPU permanecerá en el estado operativo actual y se 
cancelará la actualización del firmware. 


● Una vez terminada la actualización, aparece un aviso con la referencia y la versión del 
firmware actualizado.  
Si el selector de modo de la CPU se encuentra en RUN y se confirma el aviso haciendo 
clic en "Aceptar", la CPU arranca automáticamente. 
Si se hace clic en "Cancelar", la CPU permanece en estado operativo STOP y pueden 
realizarse más actualizaciones. 


 
Figura 3-15 Aviso de firmware transferido correctamente 
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3.6 Avisos 


Avisos  
Para recibir informaciones compactas sobre el análisis de errores le recomendamos siempre 
leer primero el contenido del búfer de avisos. Este constituye la forma más efectiva de 
obtener una visión general de los fallos pendientes. 


El navegador muestra el contenido del búfer de avisos en la página web "Avisos".  
Los avisos no pueden acusarse desde el servidor web. 


 
Figura 3-16 Avisos 


Requisitos 
Debe haber configurado los textos de aviso en los idiomas correspondientes. Encontrará 
información sobre la configuración de los textos de aviso en STEP 7 y en las Páginas de 
Service&Support (http://www.siemens.com/automation/service&support). 



http://www.siemens.com/automation/service&support
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① "Avisos" 
Los avisos de la CPU se muestran en orden cronológico con la fecha y la hora en el campo 
informativo ②. 


El parámetro Texto de aviso es el registro de textos de aviso configurados para las 
diferentes definiciones de fallo. 


Clasificar 


También tiene la posibilidad de clasificar la visualización de los diferentes parámetros en 
orden ascendente o descendente. Para ello debe hacer clic en uno de los parámetros en el 
encabezado de la columna: 


● Número de aviso 


● Fecha 


● Hora (de la CPU) 


● Texto de aviso 


● Status 


● Acuse 


Si hace clic en "Fecha", obtendrá los avisos en orden cronológico. Los eventos entrantes y 
salientes se visualizan en el parámetro Estado. 


② "Detalles del número de aviso" 
En este campo informativo se puede ver información detallada sobre un aviso. Para ello hay 
que seleccionar un aviso en el campo informativo ② cuyos detalles desea ver. 
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3.7 Comunicación 


Resumen 
En la página web "Comunicación" encontrará información detallada sobre las siguientes 
fichas: 


● Parámetros 


● Estadísticas 


● Recursos 


● Conexiones 


① Ficha "Parámetros" 
En la ficha "Parámetros" encontrará información resumida sobre las interfaces PROFINET y 
Ethernet de la CPU seleccionada. 


 
Figura 3-17 Parámetros de las interfaces PROFINET y Ethernet integradas 


② "Conexión de red" 
En el punto "Conexión de red" encontrará información para la identificación de las interfaces 
PROFINET e Ethernet integradas de la CPU en cuestión. En la CPU encontrará la dirección 
MAC encima de la interfaz PROFINET o Ethernet correspondiente. 
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③ "Parámetro IP" 
Este parámetro incluye información sobre la dirección IP configurada y sobre el número de 
la subred en la que se encuentra la CPU en cuestión. 


④ "Propiedades físicas" 
Encontrará información adicional sobre la física de las interfaces en el campo "Propiedades 
físicas": 


● Número de puerto 


● Estado del link 


● Ajustes 


● Modo 


● Medio de conexión 
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① Ficha "Estadísticas" 
En la ficha "Estadísticas" encontrará información sobre la transferencia de datos. 


 
Figura 3-18 Ficha "Estadísticas" con cifras sobre la transferencia de datos 
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② "Estadística total - Paquetes enviados" 
La transferencia de datos por la línea de transmisión puede valorarse con las cifras 
indicadas en este campo informativo. 


③ "Estadística total - Paquetes recibidos" 
La transferencia de datos por la línea de recepción puede valorarse con las cifras indicadas 
en este campo informativo. 


④ "Estadística puerto x - Paquetes de datos enviados" 
La transferencia de datos por la línea de transmisión puede valorarse para cada puerto con 
las cifras indicadas en este campo informativo. 


⑤ "Estadística puerto x - Paquetes de datos recibidos" 
La transferencia de datos por la línea de recepción puede valorarse para cada puerto con 
las cifras indicadas en este campo informativo. 
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① Ficha "Recursos" 
En la ficha "Recursos" encontrará información sobre el consumo de recursos de las 
conexiones. 


 
Figura 3-19 Ficha "Recursos" 


② Número de conexiones 
En el punto "N.º de conexiones" encontrará información sobre el número máximo de 
conexiones y el número de conexiones no ocupadas. 


③ Conexiones 
En el punto "Conexiones" se recoge información sobre el número de conexiones reservadas 
u ocupadas para comunicación ES, HMI, S7, OpenUser, web y otras comunicaciones. 
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① Ficha "Conexiones"  
En la ficha "Conexiones" encontrará información sobre el estado de las conexiones de 
comunicación. 


 
Figura 3-20 Ficha "Conexiones" 


② Estado 
En el punto "Estado" encontrará un resumen de las conexiones de comunicación que se 
están estableciendo y de las que ya están establecidas o configuradas. 


La tabla contiene, para cada una de estas conexiones, información sobre el estado de la 
conexión, la ID local, el slot de la pasarela, la dirección remota (dirección IP), el tipo de 
dirección remota correspondiente, la clase de conexión y el tipo de conexión. 


③ Detalles 
En el punto "Detalles" encontrará información detallada sobre la conexión seleccionada. 


Referencia 
En la Ayuda en pantalla de STEP 7 encontrará la explicación de los mensajes de error que 
aparecen cuando se interrumpe la conexión o falla el intento de conexión. 
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3.8 Topología 


3.8.1 Introducción 


Topología de las estaciones PROFINET  
En la página web "Topología" obtendrá información sobre la estructura topológica y el 
estado de los dispositivos PROFINET de su sistema PROFINET IO. 


Hay tres fichas para las siguientes vistas: 


● Vista gráfica (topología prevista y real) 


● Vista de tabla (sólo topología real) 


● Vista general de estado (sin representación de las relaciones topológicas) 


La vista de tabla y la vista general de estado se pueden imprimir. Antes de imprimir, use la 
vista previa de su navegador y, si es necesario, corrija el formato. 


Topología prevista  
Si ha activado topología de las conexiones durante la configuración con STEP 7, se 
mostrará la topología prevista.  


En esta vista se ve la asignación topológica de los dispositivos PROFINET que fallan y las 
diferencias entre previsto y real, así como la representación de puertos intercambiados. 


 


 Nota 


En las siguientes situaciones se muestra siempre la topología prevista configurada para 
cada valor predeterminado: 
• cuando se llama la página web "Topología" desde la barra de navegación 
• cuando se cambia de la página web "Información del módulo", desde la vista general de 


los dispositivos PROFINET IO a la página web "Topología", a través del enlace 
"Topología" 


Si no hay una topología prevista configurada, se muestra la topología real. 
 


Topología real  
Visualización de la configuración topológica actual de los dispositivos PROFINET 
"configurados" de un sistema PROFINET IO y de los dispositivos PROFINET no 
configurados determinables con relación de cercanía directa (visualización de la relación de 
cercanía, siempre que pueda determinarse; en estos dispositivos PROFINET contiguos no 
se indica el estado).  
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3.8.2 Vista gráfica 


Requisitos  
Para un uso correcto de la topología se deben cumplir los siguientes requisitos: 


● Se han efectuado los Ajustes del idioma (Página 20). 


● La interconexión topológica de los puertos se ha configurado en el editor topológico de 
STEP 7 (requisito para la visualización de la topología prevista y los correspondientes 
enlaces topológicos teóricos). 


● El proyecto se ha compilado en STEP 7. 


● El proyecto se ha cargado completamente. 


Topología prevista y real - vista gráfica 


 
Figura 3-21 Vista gráfica - Topología prevista y real 
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Significado de las conexiones de color en la topología prevista/real: 


Tabla 3- 2 Significado de los enlaces de color en la topología prevista/real: 


Enlace Significado 


Topología prevista Topología real 
verde La conexión real actual se corresponde con la conexión teórica 


configurada. 
Conexiones detectadas 


rojo La conexión real actual no se corresponde con la conexión 
teórica configurado (p. ej. puerto intercambiado). 


- 


amarillo No se puede diagnosticar la conexión. Causas: 
• La comunicación con un dispositivo no funciona  


(p. ej. se ha desenchufado el cable) 
• Conexión con un componente pasivo  


(p. ej. switches o cables) 
• Conexión con dispositivos/dispositivos PROFINET de otro 


controlador IO o subsistema IO 


- 


① Estaciones PROFINET configuradas y accesibles 
Las estaciones PROFINET configuradas y accesibles se muestran en gris oscuro. Los 
enlaces indican a través de qué puertos están conectadas las estaciones PROFINET de un 
equipo. 


② Estaciones PROFINET configuradas pero no accesibles  
Las estaciones PROFINET configuradas pero no accesibles (p. ej. el dispositivo falla, cable 
retirado) aparecen en rosa con marco rojo. 


③ Estaciones desactivadas 
Todas las estaciones PROFINET configuradas pero desactivadas se muestran en gris claro. 


④ Puertos intercambiados 
Los puertos intercambiados se marcan en rojo en la vista de la topología prevista. En la 
topología real se muestran los puertos realmente conectados y en la topología prevista, la 
conexión prevista configurada. 
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⑤ Dispositivos PROFINET de otro subsistema PROFINET IO 
● En la topología prevista: 


Un dispositivo PROFINET de otro subsistema PROFINET IO se representa con un 
enlace verde (o rojo si se han intercambiado los puertos) si limita directamente con un 
dispositivo PROFINET ① configurado y accesible y si él mismo también está accesible. 
Si el dispositivo PROFINET de otro subsistema PROFINET IO no está accesible, se 
mostrará una línea de conexión amarilla.  
La conexión entre dos dispositivos PROFINET que pertenecen a otro subsistema 
PROFINET IO no se puede determinar y se muestra siempre en amarillo. 


● En la topología real: 


Un dispositivo PROFINET de otro subsistema PROFINET IO se muestra solamente si el 
dispositivo PROFINET se encuentra en cercanía directa con un dispositivo PROFINET 
configurado. El dispositivo PROFINET se representa de color gris claro y con una línea 
discontinua alrededor del encabezado del dispositivo. 


Para dispositivos PROFINET de otro subsistema PROFINET IO no se indica el estado en el 
encabezado del dispositivo. 


⑥ Representación de relaciones de cercanía erróneas 
Aparecen en gris claro con marco rojo las estaciones cuyas relaciones de cercanía no se 
pueden leer completa o correctamente. 


 


 Nota 
Representación de relaciones de cercanía erróneas 


Si una estación no tiene el firmware adecuado, no podrán representarse correctamente las 
relaciones de cercanía. Esto significa que si se representa una relación de cercanía errónea, 
será necesaria una actualización de firmware de la estación afectada. 


 


Vistas en caso de cambios de la configuración 
● Si un dispositivo falla, permanece en la vista de la topología prevista en el mismo lugar 


pero con un marco rojo en el encabezado y el icono . 


● Si un dispositivo falla, se representa por separado en la parte inferior de la vista de la 
topología real con un marco rojo en el encabezado y el icono . 


Enlace entre la página web "Topología" y la "Información del módulo" 
Las páginas web "Topología" e "Información del módulo" están enlazadas. Si hace clic en el 
encabezado del módulo configurado en una vista de topología, accederá automáticamente a 
dicho módulo en la página web "Información del módulo". 


Para más información a este respecto, consulte el capítulo Información del módulo 
(Página 31).  
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Referencia 
Puede consultar otros ejemplos sobre la vista gráfica de la topología en el capítulo Ejemplos 
de vistas gráficas de topología (Página 56). 


3.8.3 Vista de tabla 


Topología: vista de tabla  
La "Vista de tabla" muestra siempre la "topología real". 


 
Figura 3-22 Topología: vista de tabla 
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① Significado de los símbolos de estado de los dispositivos PROFINET 


Tabla 3- 3 Significado de los símbolos de estado de los dispositivos PROFINET 


Símbolo Significado 


 


Dispositivos PROFINET configurados y accesibles 


 


Dispositivos PROFINET no configurados y accesibles 


 


Dispositivos PROFINET configurados pero no accesibles 


 


Los interlocutores cuya relación de vecindad no se puede determinar o cuya relación de 
vecindad se ha detectado de forma incompleta o incorrecta 
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② Significado de los símbolos de estado de los dispositivos PROFINET 


Tabla 3- 4 Significado de los símbolos de estado de los dispositivos PROFINET 


Símbolo Color Significado 


 verde El componente funciona correctamente. 


 gris Esclavos PROFIBUS o dispositivos PROFINET desactivados  


 
negro Estado no determinable 


• El "estado no determinable" se indica p. ej. siempre que la CPU esté en 
STOP o durante la evaluación del arranque por "Report System Error" para 
todos los módulos y sistemas de periferia configurados tras rearrancar la 
CPU. 


• Este estado también puede indicarse temporalmente durante el  
funcionamiento en caso de producirse un alud de alarmas de diagnóstico 
en todos los módulos. 


• No se puede emitir el estado de los módulos de un subsistema que está 
conectado a un CP. 


 rojo Componente averiado o no accesible 
• "No accesible" se indica p. ej. en los módulos desenchufados o módulos 


configurados pero no accesibles. 


 verde Mantenimiento necesario (Maintenance Required) 


 amarillo Mantenimiento solicitado (Maintenance Demanded) 


 rojo Error: componente averiado o no disponible por tratarse del tipo incorrecto. 


 
- El estado de un módulo en un nivel de módulo más profundo no se  


corresponde con el estado "El componente funciona correctamente". 


Referencia 
Para más información sobre el tema "Report System Error", consulte la Ayuda en pantalla 
de STEP 7, palabra clave: "Diagnóstico de sistema". 
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3.8.4 Vista general de estado 


Topología - vista general de estado   
La "Vista general de estado" muestra una representación sinóptica de todos los dispositivos 
PROFINET IO/PROFINET (sin relaciones de conexión) en una página. Los símbolos que 
muestran la información de los módulos facilitan un diagnóstico de error rápido. 


También en este caso, los módulos están enlazados con la página web Información del 
módulo (Página 31). 


 
Figura 3-23 Topología - vista general de estado 
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3.8.5 Ejemplos de vistas gráficas de topología 
A continuación se mostrarán algunos ejemplos de las distintas vistas topológicas de un 
proyecto sencillo. 


"Topología prevista" correcta  
Aquí se muestran los enlaces tal como están configurados en el editor de topología de 
STEP 7. La configuración y el cableado coinciden. 


 
Figura 3-24 "Topología prevista" correcta 


"Topología real" correcta 
Muestra la estructura actual de todos los dispositivos configurados que son accesibles 
topológicamente.  


 
Figura 3-25 "Topología real" correcta 
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"Topología prevista" con dispositivo averiado 
Si entretanto hubiera fallado un dispositivo, este permanece en el mismo lugar en la vista 
"Topología prevista". El dispositivo averiado se representa con un marco rojo en el 
encabezado y el símbolo .  


 
Figura 3-26 "Topología prevista" con dispositivo averiado 


"Topología real" con dispositivo averiado 
 En la vista "Topología real", el dispositivo que ha fallado se visualiza separado en el área 
inferior. El dispositivo averiado se representa con un marco rojo en el encabezado y el 
símbolo .  


 
Figura 3-27 "Topología real" con dispositivo averiado 
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"Topología prevista" con puertos intercambiados 
Si se hubiera intercambiado un puerto en un dispositivo PROFINET con relación de 
cercanía directa y configurado, el dispositivo permanece en el mismo lugar en la vista 
"Topología prevista". La conexión intercambiada se representa con una línea roja. 


 
Figura 3-28 "Topología prevista" con puertos intercambiados 
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3.9 Estado de variables 


Estado de variables  
El navegador muestra el estado de las variables en la página web "Estado de variables". 


 


 Nota 
Almacenamiento del estado de variables como marcador 


Al salir de la página no se guardan las entradas realizadas. Si desea volver a observar más 
adelante las mismas variables introducidas, cree un marcador de la página "Estado de 
variables" en su navegador web. De lo contrario, deberá volver a introducir las variables 
cuando vuelva a abrir la página. 


Si ha definido su página de usuario como página de inicio del servidor web, no podrá 
acceder al estado de variables a través de los marcadores guardados. Para obtener más 
información al respecto, consulte el capítulo Definición de una página de usuario como 
página de inicio (Página 80). 


 


 
Figura 3-29 Estado de variables 


① "Dirección" 
En el campo de texto "Dirección" se debe indicar la dirección simbólica de las variables cuyo 
comportamiento se desea observar. No está permitido introducir direcciones absolutas. Las 
entradas no permitidas se indican en letra roja. 







Páginas web  
3.9 Estado de variables 


 Servidor web 
60 Manual de funciones, 12/2014, A5E03484627-AD 


② "Formato" 
Con ayuda de la lista desplegable, seleccione el formato de visualización deseado de la 
variable correspondiente. Si la variable no puede representarse en el formato seleccionado, 
se visualizará en código hexadecimal. 


③ "Valor" 
En el punto "Valor" se muestra el valor del operando en cuestión en el formato 
seleccionado. 


Particularidad a la hora de cambiar el idioma 
En la esquina superior derecha puede cambiar el idioma, p. ej., de alemán a inglés. 
Recuerde que los nemónicos para alemán son distintos de los nemónicos internacionales. 


Tipos de datos disponibles para la observación 
En general, con el servidor web se pueden observar los mismos tipos de datos de variables 
PLC que se pueden observar en TIA Portal. 


Tenga en cuenta que los tipos de datos estructurados, como ARRAY, STRUCT y DTL no 
están disponibles como tipos de datos para variables PLC debido a su volumen de datos. 
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3.10 Tablas de observación 


Tablas de observación 
El navegador muestra el contenido de las tablas de observación configuradas y aptas para 
web en la página web "Tablas de observación".  


 


 Nota 


Si se va a observar un gran número de tablas de observación extensas en el servidor web, 
es posible que se prolongue el tiempo de actualización a causa del gran volumen de datos. 


El número de tablas de observación que pueden observarse depende de la capacidad de la 
SIMATIC Memory Card utilizada. 
Si la memoria existente se rebasa con avisos configurados y variables, las tablas de 
observación se visualizarán incompletas en el navegador web. 


 


 
Figura 3-30 Tablas de observación 


① Selección 
En la lista desplegable, seleccione una de las tablas de observación configuradas. 


② "Nombre" 
En este campo informativo se indica el nombre simbólico de la variable. 
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③ "Dirección" 
En este campo informativo se indica la dirección de la variable. 


④ "Formato" 
En la lista desplegable, seleccione el formato de visualización de la variable 
correspondiente. 


⑤ "Valor" 
En esta columna se muestran los valores en el formato de visualización correspondiente. 
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3.11 Páginas de usuario 


Páginas de usuario  
En el área "Páginas de usuario" del servidor web se pueden cargar páginas HTML creadas 
por el usuario para leer datos del sistema de destino. 


 
Figura 3-31 Páginas de usuario 


Se pueden crear páginas con un editor HTML de propia elección, generar a partir de ellas 
bloques de datos en STEP 7 (DB Web Control y DB de fragmento) y cargar estos en la 
CPU. La instrucción "WWW" sincroniza el programa de usuario con el servidor web en la 
CPU e inicializa el servidor web. Con la primera llamada de la instrucción "WWW" se 
muestra el enlace a la página de usuario en la página web de la CPU. Al hacer clic en el 
enlace, la página de usuario se abre en una ventana nueva. 


 


 Nota 


Los accesos de escritura a páginas de usuario pueden afectar a los parámetros del proceso 
y, en consecuencia, al funcionamiento de la CPU. 
En la administración de usuarios con acceso de escritura a páginas de usuario, asigne 
siempre una contraseña para protegerse frente a manipulaciones externas. Para más 
información sobre la administración de usuarios, consulte el capítulo Configuración del 
servidor web (Página 14), apartado "Completar la administración de usuarios".  
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Requisitos 
● Ha asignado nombres simbólicos en STEP 7 a las variables que desea utilizar en su 


página web. 


● En la ventana de inspección bajo "Propiedades > General > Servidor web" ha activado 


– al menos el servidor web 


– y ha asignado a este usuario permisos de lectura o de lectura y escritura para páginas 
definidas por el usuario (ver el capítulo Características del servidor web (Página 10)). 


● Ha realizado los ajustes necesarios para la comunicación (parámetros de dirección IP, 
máscara de subred...). 


● Ha cargado la configuración. 


● Ha creado su página de usuario en un editor HTML cualquiera: 


– Páginas HTML automáticas si no desea que el programa de usuario controle la 
estructura de la página (se requiere una única llamada de SFC 99). 
Los cambios de estado operativo de RUN a STOP no afectan a la llamada de las 
páginas de usuario. 


– Páginas HTML manuales si desea que el programa de usuario controle la estructura 
de la página (se requiere la llamada cíclica de SFC 99). 


Creación de páginas de usuario 
Para la creación de su(s) propia(s) página(s) de usuario puede emplear cualquier editor 
HTML. Tenga en cuenta que el código HTML generado debe ser conforme a los estándares 
del W3C (World Wide Web Consortium), ya que STEP 7 no realiza ningún tipo de 
comprobación de la sintaxis HTML. Además del código HTML sencillo, también es posible 
utilizar comandos de JavaScript en las páginas de usuario. 


Proceda del siguiente modo: 


1. Cree el archivo HTML para su página de usuario con un editor HTML. 
Para poder transmitir datos desde la CPU a su página web, integre los comandos AWP 
en forma de comentarios HTML (ver el capítulo Comandos AWP (Página 66)). 


2. Guarde el archivo HTML y todos los archivos fuente correspondientes (p. ej., *.gif, *.jpg, 
*.js) en un directorio de su programadora o PC y anote la ruta de almacenamiento. 


3. Abra la instrucción "WWW" en STEP 7 y prográmela (véase capítulo Programación de la 
instrucción WWW (Página 78)). 


4. Configure la página de usuario en STEP 7 (véase capítulo Configuración de páginas de 
usuario (Página 77)). De esta forma puede compilar, entre otros, el contenido de sus 
archivos HTML en forma de bloques de datos. 


5. Cargue la configuración y el programa de usuario en la CPU. 


6. Abra su página de usuario con el visualizador desde un navegador web en el servidor 
web de la CPU. 
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  Nota 


Las páginas HTML extensas, en especial las que contienen muchas imágenes, requieren 
mucha capacidad de memoria en la memoria de carga. Para disponer de suficiente 
memoria de carga, asegúrese de seleccionar una SIMATIC Memory Card con suficiente 
capacidad de memoria. 


 


Actualizar páginas de usuario  
Las páginas de usuario no se actualizan automáticamente en el navegador. El código HTML 
se puede programar de forma que las páginas se actualicen automáticamente.  


Las páginas que lean datos del controlador están actualizadas, dado que se actualizan con 
regularidad.  


 


 Nota 


Si la página HTML contiene campos de formulario para introducir datos, la actualización 
automática puede repercutir en la correcta introducción de datos por parte del usuario. 


 


Para actualizar automáticamente toda la página, puede incluir la instrucción siguiente en el 
área <head> de la página HTML, teniendo en cuenta que la cifra "10" indica el intervalo de 
actualización en segundos: 
<meta http-equiv="refresh" content="10"> 


Referencia 
En el capítulo Ejemplo de una página de usuario (Página 83) encontrará la descripción de 
una página de usuario. 


Encontrará más ayuda sobre la visualización de páginas web definidas por el usuario en los 
ejemplos de aplicación en Internet: 


● S7-1200 y STEP 7 V11 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58862931) 


● S7-300/S7-400 y STEP 7 a partir de V5.5 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/44212999) 


Para más información sobre JavaScript, consulte la especificación ECMAScript en Internet 
(http://www.ecma-international.org/ecma-262/5.1/). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58862931

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/44212999

http://www.ecma-international.org/ecma-262/5.1/
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3.11.1 Comandos AWP 


Resumen  
Los comandos Automation Web Programming (AWP) constituyen una sintaxis especial de 
comandos para el intercambio de datos entre la CPU y la página de usuario (archivo HTML). 


Los comandos AWP se introducen en forma de comentarios de HTML y le ofrecen las 
siguientes opciones para sus páginas de usuario: 


● Leer variables PLC 


● Escribir variables PLC 


● Leer variables especiales 


● Escribir variables especiales 


● Definir tipos Enum 


● Asignar tipos Enum a variables 


● Definir fragmentos de bloques de datos 


● Importar fragmentos de bloques de datos 


Sintaxis general 
Con excepción del comando para la lectura de una variable PLC, todos los comandos AWP 
se estructuran de la forma siguiente: 
<!-- AWP_<Nombre de comando y parámetro> --> 


Los archivos que contienen comandos AWP: 


● deben estar codificados en UTF-8. 
Para definir UTF-8 como juego de caracteres de la página, incluya la línea siguiente en el 
código HTML: 
<meta http-equiv="content-type" content="text/html; charset utf-8"> 


 
  Nota 


Almacenamiento de la página HTML 


Asegúrese de guardar el archivo en el editor asimismo con la codificación de caracteres 
UTF-8. 


 


● No deben contener la secuencia siguiente: ]]> 


● Fuera de las "Áreas de lectura de variables" (:="<Varname>":), no deben contener la 
secuencia siguiente: := 


● Deben marcar los caracteres especiales en nombres de variables o de bloques de datos, 
según el uso, con secuencias de escape o entre comillas 


● Distinguen mayúsculas y minúsculas (Case sensitivity) 


● En archivos JavaScript, deberán estar incluidos además en comentarios JavaScript 
("/*...*/"). 
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Relación de comandos AWP 


Tabla 3- 5 Comandos AWP 


Función Representación 
Leer variables PLC :=<Varname>: 


Escribir variables PLC <!-- AWP_In_Variable Name='<Varname1>' --> 


Leer variables especiales <!-- AWP_Out_Variable Name='<Typ>:<Name>' --> 


Escribir variables especiales <!-- AWP_In_Variable Name='<Typ>:<Name>' --> 


Definir tipos Enum <!-- AWP_Enum_Def Name='<Name Enum-Typ>' Values='0: 
"<Text_1>",1:"<Text_2>",...,x:"<Text_y>"' --> 


Asignar tipos Enum a variables <!-- AWP_Enum_Ref Name='<Varname>' Enum='<Name Enum-Typ>' 
--> 


Definir fragmentos de bloques de datos <!-- AWP_Start_Fragment Name='<Name>'[Type=<Typ>] 
[ID=<Id>] --> 


Importar fragmentos de bloques de datos <!-- AWP_Import_Fragment Name='<Name>' --> 


3.11.1.1 Variables PLC 


Introducción de variables PLC  
Las páginas de usuario pueden leer variables PLC desde la CPU y escribir datos en la CPU. 


Para ello, las variables PLC deben: 


● estar entre comillas dobles ("..."). 


● estar adicionalmente entre comillas simples ('"..."') o entre comillas enmascaradas con la 
barra diagonal inversa (Backslash) ("\" ... "\"). 


● estar especificadas por un nombre de variable PLC. 


● si el nombre de variable PLC contiene los caracteres \ (barra diagonal inclinada) o ', 
marcar estos caracteres con la secuencia de escape \\ o \' como carácter normal del 
nombre de variable PLC. 


● estar entre comillas simples ('...') si en el comando AWP se utiliza una dirección absoluta 
(entrada, salida, marca). 


Lectura de variables PLC 
Estas variables Out (se tiene en cuenta la dirección de salida desde el punto de vista del 
controlador) se incluyen en cualquier lugar del texto HTML con la sintaxis descrita a 
continuación. 


Sintaxis 
:=<Varname>: 


<Varname> corresponde a la variables que se va a leer en el proyecto STEP 7 y puede ser 
una variable simple global, pero también una ruta completa de variable hacia un elemento 
de una estructura. En los bloques de datos, asegúrese de que utiliza el nombre del bloque, 
no su número. 
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Ejemplos 
:="Velocidad de transporte":  
:="Mi_bloque_de_datos".Marca1: 
:=MW100: 


Lectura de variables del tipo String y Character 
En adelante se utilizan estos tipos de comillas para fines explicativos: comillas simples ('), 
comillas dobles ("). 


A partir de la versión de firmware V1.6, al ejecutar la función "Leer variables PLC", la CPU 
emite variables del tipo String o Character al navegador entre comillas simples. 
Ejemplo: 


● Variable String "Varname".MyString = ABC 


● La variable se lee en HTML mediante la función :="Varname".MyString: 


● El servidor web emite la secuencia de caracteres 'ABC' al navegador 
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Uso de variables String o Character en expresiones  
En la página HTML se utiliza una expresión en la que la secuencia de caracteres para leer 
una variable está entre comillas, p. ej. en formularios. 


Posible código HTML utilizado: 
<input type="text" name="appfield" value="myvalue"> 


Si en esta expresión se lee el valor visualizado para el atributo "value" desde una variable 
PLC, el código HTML tendrá el aspecto siguiente: 
<input type="text" name="appfield" value=":="Varname".MyString:"> 


La lectura de la variable PLC hace que el servidor web emita el valor 'ABC'. En HTML, el 
código se representa del siguiente modo: 
<input type="text" name="appfield" value=" 'ABC' "> 


Si en el código HTML se han utilizado comillas simples en lugar de dobles para encerrar los 
atributos, el servidor web devolverá el contenido de la variable al navegador entre dos 
comillas simples. Esto hace que el navegador no emita el contenido de la variable String o 
Character, pues dos comillas simples seguidas forman una secuencia cerrada, 
respectivamente. Los valores que deben leerse se encuentran entre estas dos secuencias y 
el navegador no los emite. 


Tenga en cuenta en particular que la secuencia de caracteres de las comillas dobles no es 
idéntica a la de dos comillas simples, aunque a primera vista sí lo parezcan. 


 


 Nota 


La adaptación del código no se realiza automáticamente con la actualización a un firmware 
V1.6 o superior. 
Adapte su código HTML si ha empleado comillas simples para encerrar los atributos en la 
función "Leer variables PLC". 


 


 
Figura 3-32 Ejemplo de código HTML con atributo entre comillas simples 
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Escritura de variables PLC  
Estas variables In (se tiene en cuenta la dirección de entrada desde el punto de vista del 
controlador) se introducen en la página del navegador. Esto puede realizarse, por ejemplo, 
en un formulario de su página HTML con campos de entrada de texto o de listas de 
selección que se correspondan con las variables de escritura. 


Las variables las introduce el navegador en el Header de HTTP (mediante cookies o con el 
método POST) o en la URL (método GET) en la petición HTTP, y después las escribe el 
servidor web en la variable PLC correspondiente. 


 


 Nota 
Acceso de escritura durante el funcionamiento 


Para que sea posible escribir datos en la CPU desde una página de usuario, debe haber un 
usuario configurado con derechos de escritura correspondientes y con sesión iniciada. Esto 
es válido para todos los accesos de lectura y escritura desde páginas web a la CPU. 


 


Sintaxis 
<!-- AWP_In_Variable Name='"<Varname1>"' Name='"<Varname2>"' 
Name='"<Varname3>"' --> 


En caso de que el nombre de la variable que esté utilizando para la aplicación web no sea 
idéntico al nombre de la variable PLC, es posible realizar la asignación a una variable PLC 
por medio del parámetro "Use". 
<!-- AWP_In_Variable Name='<Varname_Webapp>' Use='<PLC_Varname>' --> 


Ejemplos con campos de entrada HTML 
<!-- AWP_In_Variable Name='"Target_Level"' --> 
<form method="post"> 
<p>Input Target Level: <input name='"Target_Level"' 
type="text"><input type="submit" value="Write to PLC"> </p> 
</form> 
 
<!-- AWP_In_Variable Name='"Data_block_1".Braking' --> 
<form method="post"> 
<p>Braking: <input name='"Data_block_1".Braking' type="text"> <input 
type="submit" value="Write to PLC"></p> 
</form> 


Ejemplo con lista de selección HTML 
<!-- AWP_In_Variable Name='"Data_block_1".ManualOverrideEnable' --> 
<form method="post"> 
<select name='"Data_block_1".ManualOverrideEnable'> 
<option value=1>Yes</option> 
<option value=0>No</option> 
</select><input type="submit" value="submit setting"> </form> 
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3.11.1.2 Variables especiales 


Variables especiales 
Las variables especiales son principalmente las denominadas variables HTTP establecidas 
en las definiciones del World Wide Web Consortium (W3C). También se usan variables 
especiales para cookies y variables de servidor.  


Leer variables especiales 
El servidor web puede leer variables PLC y transferirlas a variables especiales en el 
encabezado de respuesta HTTP. P. ej., puede leer un nombre de ruta en una variable PLC 
para derivar la URL a otra ubicación a través de la variable especial "HEADER:Ubicación". 


Sintaxis 
<!-- AWP_Out_Varible Name='<Type>:<Name>' Use='<Varname>' --> 


<Type> corresponde al tipo de variable especial.  
Son posibles:  


● HEADER 


● COOKIE_VALUE 


● COOKIE_EXPIRES 


<Name> corresponde al nombre de la variable HEADER o de la cookie: 


● Variables HEADER: 


– Status: código de estado HTTP (si no ha definido otro valor, se devuelve el código de 
estado 302). 


– Location: ruta para la derivación a otra página. Debe estar activado el código de 
estado 302. 


– Retry-After: tiempo en que el servicio no va a estar disponible previsiblemente. Debe 
estar activado el código de estado 503. 


● COOKIE_VALUE:name: valor de la cookie mencionada. 


● COOKIE_EXPIRES:name: tiempo de expiración de la cookie mencionada en segundos. 


 


Ejemplos 
La variable HTTP de HEADER se escribe en la variable PLC del mismo nombre: 
<!-- AWP_Out_Variable Name='"HEADER:Status"' --> 


En caso de que el nombre de la variable especial no sea idéntico al nombre de la variable 
PLC, puede realizarse una asignación a una variable PLC mediante el parámetro "Use": 
<!-- AWP_Out_Variable Name='"HEADER:Status"' Use='"Status"' --> 
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Escribir variables especiales 
El servidor web ofrece la posibilidad de escribir en la CPU valores de las variables 
especiales escritas en el encabezado HTTP. Por ejemplo, en STEP 7 se puede guardar 
información sobre la cookie de una página de usuario o sobre el usuario que accede a una 
página. 


Sintaxis 
<!-- AWP_In_Variable Name='<Type>:<Name>' Use='Varname' --> 


<Type> corresponde al tipo de variable especial.  
Son posibles:  


● HEADER 


● SERVER 


● COOKIE_VALUE 


<Name> corresponde al nombre de la variable HEADER o de la cookie: 


● Variables HEADER: 


– Accept-Language: idioma aceptado o preferente 


– User-Agent: información sobre el navegador 


– Authorization: justificante de autorización para un recurso solicitado 


● Variables SERVER: 


– current_user_id: indica si un usuario ha iniciado sesión:  
current_user_id=0: ningún usuario ha iniciado sesión; accede el usuario "Cualquiera". 
current_user_id=1: al menos un usuario ha iniciado sesión. 


– current_user_name: nombre del usuario que ha iniciado sesión 


● COOKIE_VALUE:name: valor de la cookie mencionada. 


Ejemplos 
La variable HTTP-SERVER se escribe en la variable PLC del mismo nombre: 
<!-- AWP_In_Variable Name='"SERVER:current_user_id"' --> 


La variable HTTP-SERVER se escribe en la variable PLC "Mi_ID_de_usuario": 
<!-- AWP_In_Variable Name='"SERVER:current_user_id"' 
Use='"Mi_ID_de_usuario"' --> 
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3.11.1.3 Tipos Enum 


Tipos de enumeración (tipos Enum)  
Con ayuda de los tipos Enum pueden transformarse valores numéricos del programa PLC 
en textos y viceversa. La asignación de valores numéricos puede producirse también para 
varios idiomas.  


Definición de tipos Enum 
En sus páginas de usuario puede definir tipos Enum y asignar los valores en un comando 
AWP. 


Sintaxis 
<!-- AWP_Enum_Def_Name='<Name Enum-Typ>' Values='0:"<Text_1>", 
1:"<Text_2>",...,x:"<Text_y>"' --> 


Ejemplos 
Para los valores en alemán, guardarlos como archivo HTML en la carpeta "de" del directorio 
HTML: 
<!-- AWP_Enum_Def Name="Enum1" Values='0:"a", 1:"de", 2:"fallo"' --> 


Para los valores en inglés, guardarlos como archivo HTML en la carpeta "en" del directorio 
HTML: 
<!-- AWP_Enum_Def Name="Enum1" Values='0:"on", 1:"off", 2:"error"' -
-> 


Asignación de tipos Enum a variables 
La asignación de las variables del programa de usuario a los distintos tipos de Enum se 
realiza a través de un comando AWP propio. La variable utilizada puede emplearse en otro 
lugar de las páginas de usuario en una operación de lectura o en una operación de 
escritura. 


En una operación de lectura, el servidor web sustituye el valor leído de la CPU por el valor 
de texto Enum definido de forma correspondiente. En una operación de escritura, el servidor 
web reemplaza el valor de texto Enum con el valor entero correspondiente de la 
enumeración antes de que el valor se escriba en la CPU. 


Sintaxis 
<!-- AWP_Enum_Ref_Name='<Varname>' Enum="<Enum-Type>" --> 


<Varname> es el nombre de variable simbólico del programa de usuario, <Enum-Type> el 
nombre previamente definido del tipo Enum. 


Ejemplos de declaración 
<!-- AWP_Enum_Ref_Name='"Alarm"' Enum="AlarmEnum" --> 
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Ejemplo de uso en la lectura de una variable 
<!-- AWP_Enum_Def Name='AlarmEnum' Values='0:"Sin alarmas", 
1:"Depósito lleno", 2:"Depósito vacío"' --> 
<!-- AWP_Enum_Ref Name='"Alarm"' Enum="AlarmEnum" --> 
... 
<p> El valor actual de "Alarm" es :="Alarm": </p> 


Si el valor de "Alarm" en la CPU es igual a 2, la página HTML muestra 'El valor actual de 
"Alarm" es "Depósito vacío"', ya que la definición del tipo Enum asigna al valor numérico 2 la 
secuencia de caracteres "Depósito vacío". 


Ejemplo de uso en la escritura de una variable 
<!-- AWP_Enum_Def Name='AlarmEnum' Values='0:"Sin alarmas", 
1:"Depósito lleno", 2:"Depósito vacío"' --> 
<!-- AWP_In_Variable_Name='"Alarma"' --> 
<!-- AWP_Enum_Ref Name='"Alarm"' Enum="AlarmEnum" --> 
... 
<form method="post"> 
<p><input type="hidden" name ='"Alarm"' value='Depósito lleno' 
/></p> 
<p><input type="submit" value='Establecer depósito lleno' /></p> 
</form> 


El valor 1 se escribe en la variable PLC "Alarm", ya que la definición del tipo Enum asigna al 
valor numérico 1 el texto "Depósito lleno".  


Tenga en cuenta que el nombre indicado en "AWP_In_Variable" debe corresponderse 
exactamente con el nombre en "AWP_Enum_Ref". 


3.11.1.4 Fragmentos 


Fragmentos  
Por fragmentos se entiende "secciones con sentido" que deben ser procesadas 
individualmente por la CPU. 


Los fragmentos suelen ser páginas completas, pero puede ser también elementos 
individuales como archivos (p. ej. imágenes) o documentos. 


 
 


 Nota 


En todos los fragmentos en los que una variable PLC referencie textos Enum, esta variable 
PLC debe asignarse junto con el correspondiente comando AWP al nombre del tipo de 
Enum. 
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Definición de fragmentos 
Un fragmento se extiende hasta el comienzo del siguiente fragmento o hasta el final del 
archivo. 


Sintaxis 
<!-- AWP_Start_Fragment_Name='<Name>' [Type="<Typ>"] [ID="<Id>"] --> 


Con este comando se define el comienzo de un fragmento. 


● <Name> Indica el nombre del fragmento. El nombre debe comenzar con una letra [a-z 
A-Z] o con un guión bajo ( _ ). Después de este primer carácter pueden seguir letras, 
guiones bajos o cifras [0-9]. 


● <Type> Indica el tipo de fragmento. 


– "manual": el programa de usuario es informado de la solicitud de un fragmento y 
puede reaccionar correspondientemente. El funcionamiento del fragmento debe 
controlarse con STEP 7 y las variables del DB de mando. 


– "automatic": la página se procesa automáticamente (predeterminado) 


● <Id> Para el fragmento puede especificarse una ID numérica. Si no se asigna una ID, se 
asignará una al fragmento automáticamente. En páginas manuales (<Type>=manual) se 
puede acceder al fragmento en el programa de usuario de la CPU con esta ID. 


 
  Nota 


Asignación de ID 


Establezca una ID lo más baja posible, ya que la ID mayor influye en el tamaño del DB 
Web Control. 


 


● <Modus> 


– "visible": el contenido del fragmento se muestra en la página de usuario 
(predeterminado). 


– "hidden": el contenido del fragmento no se muestra en la página de usuario. 


Importación de fragmentos 
Tiene la posibilidad de definir un fragmento en una página HTML e importar este fragmento 
a otras páginas web. 


 
 


 Nota 


Se debe tener en cuenta que entre una asignación Enum y el uso de Enum no existe ningún 
comando AWP para importar fragmentos debido a que esta importación hace que la 
asignación Enum se encuentre en otro fragmento que el uso de Enum. 
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Ejemplo 
El logotipo de la empresa debe mostrarse en todas las páginas de una aplicación web. 


El código HTML para el fragmento que muestra el logotipo de la empresa solo existe una 
vez. Puede importar el fragmento tantas veces y en tantos archivos HTML como sea 
necesario. 


Sintaxis 
<!-- AWP_Import_Fragment_Name='<Name>' --> 


<Name> corresponde al nombre del fragmento que se va a importar. 


Ejemplo 
Código HTML en una página web que genera un fragmento para mostrar una imagen: 
<!-- AWP_Start_Fragment Name='Mi_logotipo_de_empresa' --> 
<p><img src="Logotipo de empresa.jpg"></p> 


Código HTML que importa el fragmento generado a otra página web: 
<!-- AWP_Import_Fragment Name='Mi_logotipo_de_empresa' --> 
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3.11.2 Configuración de páginas de usuario 


Configuración de páginas de usuario  


 
Figura 3-33 Configuración de páginas de usuario en STEP 7 


Para configurar páginas de usuario en STEP 7, proceda de la forma siguiente: 


1. Seleccione la CPU en la configuración de dispositivos. 


2. Abra los ajustes en la ventana de inspección de la CPU en "Propiedades > General > 
Servidor web". 


3. En el área "Páginas web definidas por el usuario" seleccione en ① "Directorio HTML" la 
carpeta de su visualizador en la que ha guardado su página HTML. 


4. En ② "Página de inicio HTML" introduzca el nombre de la página HTML que debe 
abrirse al arrancar la aplicación. 


5. Opcionalmente puede asignar un nombre a su aplicación en ③ "Nombre de la 
aplicación". Este nombre sirve para la posterior clasificación o agrupación de las páginas 
web. Si hay un nombre de aplicación disponible, la URL se muestra en el formato 
siguiente: http://a.b.c.d/awp/<nombre de aplicación>/<nombre de página>.html 


6. En el área "Avanzado" indique en el campo de entrada ⑥ "Archivos con contenido 
dinámico" qué extensiones de archivo deben comprobarse en los comandos AWP. De 
forma estándar, STEP 7 analiza archivos con extensiones ".js", ".htm" y ".html". Si ha 
utilizado otras extensiones para crear su página de usuario, inclúyalas aquí. 


7. Se puede aceptar el número para el DB Web ⑦ y el número de inicio del DB de 
fragmento ⑦ o asignar respectivamente un nuevo número de su elección que no esté 
ocupado. 
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8. Haga clic en el botón ④ "Generar bloques" para generar bloques de datos a partir de los 
archivos fuente. Los bloques de datos generados se guardan en el árbol del proyecto de 
STEP 7 en la carpeta "Bloques de sistema > Servidor web". Estos bloques de datos se 
componen de un bloque de datos de control (DB Web Control), que regula la 
visualización de las páginas web, y de uno o varios fragmentos de bloques de datos  
(DB de fragmento) con las páginas web compiladas. 


9. En la vista de red, marque la CPU que va a cargar y seleccione el comando "Cargar en 
dispositivo" en el menú "Online" para cargar los bloques. De forma implícita, antes de la 
carga se inicia la compilación de los bloques. Si durante este proceso se notifican 
errores, estos deben solucionarse antes de poder cargar la configuración. 


Borrar bloques de datos 
Para borrar bloques de datos previamente generados, haga clic en el botón ⑤ "Borrar 
bloques". STEP 7 borrará entonces el DB Web-Control y todos los DB de fragmento del 
proyecto en el que se encuentren sus páginas web. 


3.11.3 Programación de la instrucción WWW 


La instrucción WWW  
La instrucción WWW inicializa el servidor web de la CPU o sincroniza las páginas de usuario 
con el programa de usuario en la CPU. El DB Web Control es el parámetro de entrada para 
la instrucción WWW e indica el contenido de las páginas tal como se representan en los DB 
de fragmento, así como informaciones de estado y de control. STEP 7 genera el DB Web 
Control al hacer clic en el botón "Generar bloques". 


Programación de la instrucción WWW 
El programa de usuario debe ejecutar la instrucción WWW para que pueda accederse a las 
páginas de usuario en el servidor web.  


Tabla 3- 6 Instrucción WWW 


KOP/FUP SCL Descripción 


 


ret_val 
:=WWW(ctrl_db:=uint_in_)
; 


Acceso a las páginas de usuario 
a través del servidor web 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción WWW. 


Tabla 3- 7 Parámetros 


Parámetros Declaración Tipo de datos Descripción 
CTRL_DB Input DB_WWW Bloque de datos que describe las páginas de 


usuario (DB Web Control) 
RET_VAL Output INT Información de errores 


Parámetro RET_VAL 


Tabla 3- 8 RET_VAL 


Código de error (W#16#...) Explicación 
0000 No se han producido errores. No existen solicitudes de página 


web que deban ser autorizadas por el programa de usuario. 
00xy x: muestra si durante la inicialización del DB Web Control 


(CTRL_DB) se ha producido un error: 
x=0: no se han producido errores. 
x=1: se han producido errores. El error está codificado en el byte 
"CTRL_DB.last_error" del DB Web Control. 
y: número de la petición pendiente. Son posibles varias peticiones 
(p. ej. si están pendientes las peticiones "0" y "1": y="3"). 
y="1": petición "0" 
y="2": petición "1" 
y="4": petición "2" 
y="8": petición "3" 


803A El DB Web Control indicado no está disponible en la CPU. 
8081 Versión o formato erróneos del DB Web Control. 
80C1 No hay recursos disponibles para inicializar la aplicación web. 
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3.11.4 Definición de una página de usuario como página de inicio 


Definición de una página de usuario como página de inicio 
Junto a la página Intro predeterminada, también puede establecer la página de inicio de sus 
páginas de usuario como página de inicio del servidor web. 


 
Figura 3-34 Ejemplo de página de usuario como página de inicio del servidor web 


Requisitos 
1. Ha configurado un usuario en STEP 7 que tiene asignado como mínimo el derecho 


"Llamar páginas definidas por el usuario". 


2. La CPU está en estado operativo RUN. 
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Procedimiento 


 
Figura 3-35 Ajuste de una página de usuario como página de inicio en STEP 7 


Para establecer las páginas de usuario en STEP 7 como página de inicio del servidor web, 
proceda de la siguiente forma: 


1. Seleccione la CPU en la configuración de dispositivos. 


2. Abra los ajustes en la ventana de inspección de la CPU, en "Propiedades > General > 
Servidor web". 


3. En el área "Página de acceso", en "Seleccionar página de acceso", seleccione la entrada 
"AWP1". 


Si introduce a continuación la dirección IP de la CPU en el navegador, se establecerá 
automáticamente una conexión con sus páginas de usuario. 


Si desea volver a acceder a las páginas web de la CPU, enlace las páginas web desde sus 
páginas de usuario; por ejemplo, mediante la URL 
"http://a.b.c.d./Portal/Portal.mwsl?PriNav=Start" o 
"https://a.b.c.d/Portal/Portal.mwsl?PriNav=Start". La indicación "a.b.c.d" representa a modo 
de ejemplo la dirección IP de la CPU configurada. 


Ejemplo de enlace en HTML: 
<a href="/Portal/Portal.mwsl?PriNav=Start">páginas web SIMATIC</a> 


 


 Nota 


Si establece su página de usuario como página de inicio del servidor web, se bloquearán 
todos los accesos a las páginas web de la CPU. Lo mismo se aplica a los marcadores 
guardados en la CPU para las páginas web de la CPU, así como la página de acceso a los 
datos de servicio. 
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Lectura de datos de servicio 


Si establece su página de usuario como página de inicio del servidor web, también se 
bloqueará el acceso directo a la páginas web que contiene los datos de servicio.  
Si en caso de reparación desea poder leer los datos de servicio mediante el servidor web, 
enlace su página de datos de servicio directamente desde su página de usuario. 
Al igual que en las páginas web de la CPU, la página de datos de servicio se enlaza  
p. ej. mediante la URL "http://a.b.c.d/save_service_data" o 
"https://a.b.c.d/save_service_data", la indicación "a.b.c.d" representa a modo de ejemplo la 
dirección IP de la CPU configurada. 


Ejemplo de enlace en HTML: 
<a href="/save_service_data">datos de servicio</a> 
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3.11.5 Ejemplo de una página de usuario 


3.11.5.1 Página web para la observación y control de una turbina eólica 


Ejemplo de una página de usuario   
Aquí puede ver una página de usuario para la observación y control de una turbina eólica: 


 
Figura 3-36 Resumen de página de usuario de turbina eólica 


La página de usuario del ejemplo se creó en inglés, pero puede utilizar el idioma que desee 
para la generación de su propia página de usuario. 


En esta aplicación, cada turbina del parque eólico tiene en STEP 7 un bloque de datos con 
datos específicos para cada ubicación y cada turbina. 


La página de usuario le ofrece la posibilidad de acceder de forma descentralizada a la 
turbina a través de un visualizador. Un usuario puede acceder a las páginas web estándar 
de una CPU de una determinada turbina y cambiar a la página de usuario "Remote Wind 
Turbine Monitor" en donde puede ver los datos de la turbina. Con los derechos de acceso 
correspondientes, el usuario puede además cambiar la turbina al modo de control manual y, 
de esta forma, controlar las variables para la velocidad, orientación y ángulo de ataque de la 
turbina a través de la página web. Independientemente del control manual o automático de 
la turbina, el usuario puede definir también un valor de frenado. 


STEP 7 comprueba los valores booleanos del controlador automático respecto a la 
corrección y utiliza, si están ajustados, los valores definidos por el usuario para velocidad de 
giro, orientación y ángulo de ataque de la turbina. 
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Archivos empleados 
En este ejemplo de aplicación se emplean tres archivos: 


● Wind_turbine.html: La página de usuario en la representación mostrada arriba. A través 
de comandos AWP se accede a los datos del control. 


● Wind_turbine.css: La Cascading Style Sheet, que contiene los datos de formateado de la 
página de usuario. El uso es opcional, pero puede simplificar la estructura de la página 
de usuario. 


● Wind_turbine.jpg: La imagen de fondo que se muestra en la página de usuario. El uso de 
imágenes es opcional, las páginas de usuario con muchas imágenes requieren mucho 
espacio en la memoria de carga. 


Estos archivos no forman parte de su instalación, no obstante se describen a continuación 
mediante ejemplos. 
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Realización 
Para la lectura de valores de la CPU, así como para la escritura de valores en esta, la 
página de usuario utiliza comandos AWP. Además, la página de usuario emplea comandos 
AWP para la definición de tipos Enum, así como la asignación de variables a tipos Enum 
para el manejo de los ajustes de encendido y apagado. 


La página de usuario se estructura de la forma siguiente: 


 
① Encabezado de la página web con número y ubicación de la turbina eólica. 
② Condiciones atmosféricas en la turbina; se muestran la velocidad y la dirección del viento y la 


temperatura actual. 
③ Lectura de la potencia de salida. 
④ Corrección manual: activa la corrección manual de la turbina. Para poder realizar los ajustes 


manuales de velocidad de giro, orientación o ángulo de ataque, el programa de usuario de 
STEP 7 presupone que está activada la corrección manual. 


⑤ Corrección de la orientación: activa la corrección manual de la orientación de la turbina.  
⑥ Corrección del ángulo de ataque: activa la corrección manual del ángulo de ataque de las 


palas del rotor. 
⑦ Haciendo clic en este botón se transfieren los ajustes de corrección a la CPU. 
⑧ Ajuste manual de un valor porcentual para el frenado. Para la introducción de un valor de 


frenado no se requiere el ajuste "Corrección manual". 


Figura 3-37 Resumen de página de usuario de turbina eólica 


Por lo demás, la página de usuario utiliza un comando AWP que escribe la variable especial 
en la tabla de variables que contiene la ID del usuario que está accediendo a la página en 
este momento. 
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3.11.5.2 Lectura y visualización de datos de la CPU 


Ejemplo de código HTML para la lectura y visualización de datos de la CPU 
Esta parte del código HTML se utiliza para la visualización de la salida de potencia en la 
página de usuario. 


En el lado izquierdo se muestra el texto "Power Output:" y en el derecho se indica el valor 
de la variable para la salida de potencia incluyendo la unidad ("KW"). 


El comando AWP :="Data_block_1".PowerOutput ejecuta la operación de lectura. El bloque 
de datos es referenciado en este caso por su nombre simbólico y no por su número 
("Data_block_1" en lugar de "DB1"). 


El código empleado en el ejemplo es el siguiente: 
<tr style="height:2%;"> 
<td> 
<p>Power output:</p> 
</td> 
<td> 
<p style="margin-bottom:5px;"> :="Data_block_1".PowerOutput: KW</p> 
</td> 
</tr> 


Consulte también 
Variables PLC (Página 67) 
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3.11.5.3 Empleo de tipos Enum 


Definición de tipos Enum 
La página de usuario descrita utiliza tipos Enum en tres puntos. En estos puntos se muestra 
o bien "On" u "Off" para un valor booleano. 


El tipo Enum para "On" da lugar a un valor de 1, el tipo Enum para "Off" da lugar a un valor 
de 0. Los siguientes extractos del código HTML de la página se usuario muestran la 
declaración de un tipo Enum con el nombre "OverrideStatus" y los valores "0" y "1" para 
"Off" u "On", así como la definición de una referencia de tipo Enum de "OverrideStatus" para 
variables "ManualOverrideEnable" en el bloque de datos "Data_block_1". 


 


 Nota 
Asignación de tipos Enum 


Si la página de usuario escribe una variable mediante un tipo Enum, para cada declaración 
"AWP_Enum_Ref" debe haber una declaración "AWP_In_Variable". 


 


El código empleado en el ejemplo es el siguiente: 
<!-- AWP_In_Variable_Name='"Data_block_1".ManualOverrideEnable' --> 
<!-- AWP_Enum_Def_Name="OverrideStatus" Values='0: "Off",1:"On"' --> 
<!-- AWP_Enum_Ref_Name='"Data_block_1".ManualOverrideEnable' 
Enum="OverrideStatus" --> 


El código siguiente describe un campo para la visualización del estado actual de 
"ManualOverrideEnable". Se utiliza un comando de lectura normal para variables pero, 
debido al tipo Enum declarado y referenciado, la página web muestra los valores "On" y 
"Off" en lugar de "1" y "0". 
<td style="width:24%; border-top-style: Solid; border-top-width: 
2px; border-top-color: #ffffff;"> 
<p>Manual override: :="Data_block_1".ManualOverrideEnable:</p> 
</td> 


El código siguiente describe una lista de selección para la modificación de 
"ManualOverrideEnable" por parte del usuario. La lista de selección se compone de las 
posibilidades "Yes" y "No", las cuales se han asignado a los valores "On" u "Off" a través de 
la referencia del tipo Enum. Si no se realiza selección alguna, el estado no se modifica.  
<select name='"Data_block_1"ManualOverrideEnable'> 
<option value=':"Data_block_1".ManualOverrideEnable:'> </option> 
<option value="On">Yes</option> 
<option selected value="Off">No</option> 
</select> 


La lista de selección está contenida en un formulario en la página web. Si el usuario hace 
clic en el botón "Enviar", se carga el formulario. Si el usuario ha seleccionado "Yes", se 
escribirá el valor "1" en la variable "ManualOverrideEnable" en el bloque de datos 
"Data_block_1", y si el usuario ha seleccionado "No", se escribirá el valor "0". 
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3.11.5.4 Escritura de datos de usuario en el controlador 


Opciones de ajuste 
La página de usuario "Remote Wind Turbine Monitor" contiene distintos comandos AWP 
para la escritura de datos en el controlador. Declarando distintos comandos de escritura 
"AWP_In_Variable" para variables, un usuario con los derechos de acceso pertinentes 
puede controlar manualmente la turbina eólica, y activar la corrección de la velocidad de giro 
de la turbina y su orientación, así como del ángulo de ataque de las palas del rotor. Además, 
el usuario puede definir números en coma flotante para la velocidad de giro de la turbina, su 
orientación, su ángulo de ataque y el valor porcentual de frenado. La página de usuario 
utiliza un comando HTTP con el formato "POST" para escribir las variables en el 
controlador. 


El código empleado en el ejemplo para el ajuste manual del valor de frenado es: 
<!-- AWP_In_Variable Name='"Data_block_1"' --> 
... 
<tr sytle="vertical-align: top; height: 2%;"> 
<td style="width: 22%;"><p>Braking:</p></td> 
<td> 
<form method="POST"> 
<p><input name='"Data_block_1".Braking' size="10" type ="text"> 
%</p> 
</form> 
</td> 
</tr> 


Este extracto del código HTML define en primer lugar una "AWP_In_Variable" para el bloque 
de datos "Data_block_1" que permite a la página de usuario escribir las variables que se 
deseen en el bloque de datos. En el lado izquierdo se muestra el texto "Braking:" y en el 
derecho se encuentra un campo en el que el usuario puede introducir datos para la variable 
"Braking" en el bloque de datos. 


La página de usuario lee el valor de frenado real en el controlador y lo visualiza en el campo 
de entrada. Un usuario con los derechos de acceso necesarios puede a continuación 
escribir un valor de frenado que controle el frenado en el bloque de datos de la CPU. 


 


 Nota 
Declaración de bloques de datos 


Si declara un bloque de datos completo mediante una "AWP_In_Variable", es posible 
escribir cada variable en el bloque de datos desde la página de usuario. Si solo 
determinadas variables deben poderse escribir en el bloque de datos, declare este hecho 
específico mediante, por ejemplo, <!-- AWP_In_Variable Name='"Data_block_1".Braking' --
> 
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3.11.5.5 Escritura de variables especiales 


Uso de variables especiales 
La página de usuario "Remote Wind Turbine Monitor" escribe la variable especial 
"Server:current_user_id" en una variable de la CPU. El valor de la variable contiene aquí el 
valor "1" si un usuario ha iniciado sesión, o, en caso contrario, el valor "0". En el ejemplo un 
usuario ha iniciado sesión, por lo que el valor de la variable es "1". La página de usuario 
escribe la variable especial en la CPU y no se necesita interfaz de usuario. 


El código empleado en el ejemplo es el siguiente: 
<!-- AWP_in_variable Name="SERVER:current_user_id" Use="User_ID" --> 


3.11.5.6 Código HTML de la página de usuario "Remote Wind Turbine Monitor" 
A continuación encontrará el código HTML completo de la página de usuario de ejemplo 
"Remote Wind Turbine Monitor", así como la Cascading Style Sheet (CSS) utilizada. 


Wind_turbine.html 
<!DOCTYPE HTML PUBLIC "-//W3C//DTD HTML 4.01 Transitional//EN" 
"http://www.w3.org/TR/html4/loose.dtd"><!-- 
Este programa de prueba simula una página web para el manejo y 
visualización de una turbina eólica. 
Variables PLC requeridas y variables de bloques de datos en STEP 7: 
Variable PLC: 
User_ID: Int 
Bloques de datos: 
Data_block_1 
Variables en Data_Block_1: 
TurbineNumber: Int 
WindSpeed: Real 
WindDirection: Real 
Temperature: Real 
PowerOutput: Real 
ManualOverrideEnable: Bool 
TurbineSpeed: Real 
YawOverride: Bool 
Yaw: Real 
PitchOverride: Bool 
Pitch: Real 
Braking: Real 
La página web definida por el usuario muestra los valores actuales 
de los datos PLC y ofrece una lista de selección para definir tres 
valores booleanos con los tipos de enumeración asignados. A través 
del botón "Enviar" se cargan los valores booleanos seleccionados, 
así como los campos de entrada de datos para la velocidad de giro, 
orientación y ángulo de ataque de la turbina. El valor de frenado 
puede definirse sin el botón "Enviar". 
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Para el uso de esta página no se requiere ningún programa STEP 7 
real. En teoría, el programa STEP 7 solo reaccionaría a los valores 
de velocidad de giro, orientación y ángulo de ataque de la turbina 
si estuvieran definidos los valores booleanos asignados. El único 
requisito para STEP 7 es abrir la instrucción WWW con el número de 
DB de los bloques de datos generados para esta página. 
--> 
--> 
<!-- AWP_In_Variable Name='"Data_block_1"' --> 
<!-- AWP_In_Variable Name='"Data_block_1".ManualOverrideEnable' 
Enum="OverrideStatus" --> 
<!-- AWP_In_Variable Name='"Data_block_1".PitchOverride' 
Enum="OverrideStatus" --> 
<!-- AWP_In_Variable Name='"Data_block_1".YawOverride' 
Enum="OverrideStatus" --> 
<!-- AWP_In_Variable Name="SERVER:current_user_id" Use="User_ID"--> 
<!-- AWP_Enum_Def Name="OverrideStatus" Values='0:"Off",1:"On"' --> 
  
<html> 
<head> 
<meta http-equiv="content-type" content="text/html; 
charset=utf-8"><link rel="stylesheet" href="Wind_turbine.css"> 
<title>Control remoto de turbinas eólicas 
    </title> 
 <body> 
<table cellpadding="0" cellspacing="2"> 
<tr style="height: 2%;"> 
<td colspan="2"> 
<h2>Remote Wind Turbine Monitor: Turbine 
#:="Data_block_1".TurbineNumber:</h2> 
</td> 
<tr style="height: 2%;"><td style="width: 25%;"><p>Wind speed:</p></ 
td> 
<td><p> :="Data_block_1".WindSpeed: km/h</p></td> 
</tr> 
<tr style="height: 2%;"> 
<td style="width: 25%;"><p>Wind direction:</p></td> 
<td><p> :="Data_block_1".WindDirection: deg.</p></td> 
</tr> 
<tr style="height: 2%;"><td style="width: 
25%;"><p>Temperature:</p></ 
td> 
<td><p> :="Data_block_1".Temperature: deg. C</p></td> 
</tr> 
<tr style="height: 2%;"> 
<td style="width: 25%;"><p>Power output:</p></td> 
<td><p style="margin-bottom:5px;"> :="Data_block_1".PowerOutput: 
kW</p> 
</td> 
</tr> 
<form method="POST" action=""> 
<tr style="height: 2%;" > 
<td style="width=25%; border-top-style: Solid; border-top-width: 
2px; border-top-color: #ffffff;"> 
<p>Manual override: :="Data_block_1".ManualOverrideEnable:</p> 
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</td> 
<td class="Text">Set: 
<select name='"Data_block_1".ManualOverrideEnable'> 
<option value=':="Data_block_1".ManualOverrideEnable:'> </option> 
<option value="On">Yes</option> 
<option value="Off">No</option> 
</select> 
</td> 
</tr> 
<tr style="vertical-align: top; height: 2%;"><td style="width: 
25%;"><p>Turbine speed:</p></td> 
<td> 
<p style="margin-bottom:5px;"><input 
name='"Data_block_1".TurbineSpeed' size="10" 
value=':="Data_block_1".TurbineSpeed:' type="text"> RPM</p> 
</td> 
</tr> 
<tr style="vertical-align: top; height: 2%;"> 
<td style="width: 25%;"> 
<p>Yaw override: :="Data_block_1".YawOverride: </p> 
</td> 
<td class="Text">Set: 
<select name='"Data_block_1".YawOverride'> 
<option value=':="Data_block_1".YawOverride:'> </option> 
<option value="On">Yes</option> 
<option value="Off">No</option> 
</select> 
</td> 
</tr> 
<tr style="vertical-align: top; height: 2%;"> 
<td style="width: 25%;"> 
<p>Turbine yaw:</p> 
</td> 
<td> 
<p style="margin-bottom:5px;"><input name='"Data_block_1".Yaw' 
size="10" value=':="Data_block_1".Yaw:' type="text"> deg.</p> 
</td> 
</tr> 
<tr style="vertical-align: top; height: 2%;"> 
<td style="width: 25%;"> 
<p>Pitch override: :="Data_block_1".PitchOverride: </p> 
</td> 
<td class="Text">Set: 
<select name='"Data_block_1".PitchOverride'> 
<option value=':="Data_block_1".PitchOverride:'> </option> 
<option value="On">Yes</option> 
<option value="Off">No</option> 
</select> 
</td> 
</tr> 
<tr style="vertical-align: top; height: 2%;"> 
<td style="width=25%; border-bottom-style: Solid; border-
bottomwidth: 
2px; border-bottom-color: #ffffff;"> 
<p>Blade pitch:</p> 
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</td> 
<td> 
<p style="margin-bottom:5px;"><input name='"Data_block_1".Pitch' 
size="10" value=':="Data_block_1".Pitch:' type="text"> deg.</p> 
</td> 
</tr> 
<tr style="height: 2%;"> 
<td colspan="2"> 
<input type="submit" value="Submit override settings and values"> 
</td> 
</tr> 
</form> 
<tr style="vertical-align: top; height: 2%;"> 
<td style="width: 25%;"><p>Braking:</p></td> 
<td> 
<form method="POST" action=""> 
<p> <input name='"Data_block_1".Braking' size="10" 
value=':="Data_block_1".Braking:' type="text"> %</p> 
</form> 
</td> 
</tr> 
</table> 
</body> 
</html> 


Wind_turbine.css 
BODY { 
    background-image: url('./Wind_turbine.jpg')  
    background-position: 0% 0%; 
    background-repeat: no-repeat; 
    background-size: cover; 
H2 { 
    font-family: Arial; 
    font-weight: bold; 
    font-size: 14.0pt; 
    color: #FFFFFF;  
    margin-top:0px;  
    margin-bottom:10px; 
} 
P { 
    font-family: Arial; 
    font-weight: bold; 
    color: #FFFFFF;  
    font-size: 12.0pt; 
    margin-top:0px;  
    margin-bottom:0px; 
} 
TD.Text { 
    font-family: Arial; 
    font-weight: bold; 
    color: #FFFFFF;  
    font-size: 12.0pt; 
    margin-top:0px;  
    margin-bottom:0px; 
} 
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3.12 Explorador de archivos 


Requisitos  
El usuario debe tener asignados derechos de ejecución en la administración de usuarios. 


Explorador de archivos 
El navegador muestra el contenido de la SIMATIC Memory Card en la página web 
"Explorador de archivos". De esta forma, es posible leer y editar, por ejemplo, los archivos 
de registro escritos por la CPU incluso sin usar STEP 7. 


 
Figura 3-38 Vista del explorador de archivos 


El explorador de archivos ofrece una lista de todos los archivos y directorios disponibles que 
se encuentran en la SIMATIC Memory Card. Los archivos se pueden descargar, borrar, 
renombrar o cargar; los directorios se pueden crear, borrar y renombrar.  


 


 Nota 


Desde el explorador de archivos solo es posible acceder a los DataLogs en modo de 
lectura. 
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Excepción de archivos de sistema  
Los archivos de sistema son el archivo de tareas y todos los directorios especiales 
(incluyendo su contenido) a los que se hace referencia en el archivo de tareas. Los archivos 
de sistema no se muestran y no pueden modificarse ni borrarse. 


3.13 DataLogs 


DataLogs 
En la página web DataLogs puede hacer que se muestren todos los DataLogs que ha 
creado. 


Puede ordenar los DataLogs según parámetros concretos en orden ascendente o 
descendente. 
Para ello, haga clic en el encabezado de la columna de uno de los parámetros: 


● Nombre 


● Tamaño 


● Última modificación 


Si hace clic en el símbolo , podrá consultar y vaciar el archivo DataLogs correspondiente. 


 
Figura 3-39 DataLogs 
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3.14 Lectura de datos de servicio 
El servidor web le ofrece la posibilidad de guardar los datos de servicio. Estos contienen, 
junto con el contenido del búfer de diagnóstico, otras muchas informaciones sobre el estado 
interno de la CPU. Si ocurriese con la CPU un problema que no pudiera solucionarse de 
otra forma, tiene la posibilidad de proporcionar los datos de servicio al equipo de 
Service&Support. 


Procedimiento  
1. Introduzca la dirección siguiente en la barra de direcciones de su navegador web: 


"http://<CPU IP address>/save_service_data", p. ej.,  
"http://192.168.3.141/save_service_data" 


2. En su pantalla aparecerá la vista de la página de datos de servicio con un botón para 
guardarlos. 
 


 
3. Guarde los datos de servicio localmente en su visualizador haciendo clic en "Save 


ServiceData". 


Resultado 
Los datos se guardarán en un archivo .dmp con la siguiente convención de nomenclatura: 
"<Ref.><número de serie><sello de tiempo>.dmp". El usuario puede modificar el nombre del 
archivo posteriormente, si lo desea. 


 


 Nota 


Si ha definido su página de usuario como página de inicio de la CPU, tenga en cuenta la 
indicación sobre la lectura de datos de servicio en el capítulo Definición de una página de 
usuario como página de inicio (Página 80). 
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3.15 Páginas web básicas 


Páginas web de contenido reducido 
Cuando se trabaja con visualizadores de pequeñas dimensiones (como HMI), el servidor 
web ofrece las denominadas páginas web básicas.  
Las páginas web básicas son páginas en las que se reduce el contenido con el fin de 
ajustarse a las limitaciones de las pantallas pequeñas.  
Para facilitar un acceso más rápido, estas páginas prescinden de JavaScript. Por este 
motivo, no todas las páginas web estándar están disponibles en forma de página web 
básica. Además, en algunos casos la página web básica ofrece una funcionalidad más 
reducida que la página estándar correspondiente. 


En los dispositivos HMI, el cambio a página web básica se produce de modo automático.  
Desde otros terminales móviles, se accede a las páginas web básicas introduciendo en la 
barra de dirección del navegador web la dirección IP de la CPU configurada, seguida de la 
especificación "/basic", p. ej. http://192.168.3.141/basic o https://192.168.3.141/basic. 


También están disponibles las siguientes páginas estándar como páginas web básicas: 


● Página de inicio (en modo básico, "Estado") 


● Diagnóstico 


● Búfer de diagnóstico 


● Carga de la memoria 


● Información del módulo 


● Avisos 


● Comunicación 


● Estado de variables 


● Tablas de observación 


● Páginas de usuario 


● Explorador de archivos (solo acceso de lectura) 


● DataLogs 


● Intro 
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Las páginas web básicas tienen el aspecto que se muestra en la figura: 


 
Figura 3-40 Ejemplo de página web básica (página "Estado") 
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Glosario  
 


AWP 
Automation Web Programming 


Comando AWP 
Sintaxis especial de comandos para el intercambio de datos entre la CPU y el archivo 
HTML. 


Componente PROFINET 
Un componente PROFINET abarca todos los datos de la configuración hardware, los 
parámetros de los módulos, así como el programa de usuario correspondiente. El 
componente PROFINET se compone de:  


● Función tecnológica 


La función (de software) tecnológica (opcional) abarca la interfaz hacia otros 
componentes PROFINET en forma de entradas y salidas interconectables. 


● Dispositivo 


El dispositivo es la representación del autómata programable o aparato de campo físico, 
incluida la periferia, los sensores y actuadores, la mecánica, así como el firmware del 
dispositivo. 


Configuración 
Disposición sistemática de los distintos módulos (instalación). 


Controlador PROFINET IO 
Dispositivo a través del cual se accede a los dispositivos IO conectados. Esto significa que 
el controlador IO intercambia señales de entrada y salida con los dispositivos de campo que 
tiene asignados. A menudo, el controlador IO es el autómata en el que se está ejecutando el 
programa de automatización. 


CSS 
Una CSS (Cascading Style Sheet) establece cómo se representa un área o contenido 
marcados en HTML. 
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Datos de identificación 
Los datos de identificación son informaciones guardadas en un módulo que ayudan al 
usuario a: 


● Comprobar la configuración de la instalación 


● Localizar las modificaciones de hardware de una instalación 


● Solucionar averías o errores en una instalación 


Los datos de identificación permiten identificar módulos online de manera inequívoca. 


Diagnóstico 
El diagnóstico consiste en la detección, localización, clasificación, visualización y evaluación 
detallada de errores, fallos y avisos. 


El diagnóstico ofrece funciones de monitorización que se procesan automáticamente 
durante el funcionamiento de la instalación. De este modo aumenta la disponibilidad de las 
instalaciones reduciendo al mismo tiempo los tiempos de puesta en marcha y de paradas de 
la instalación.  


Dispositivo 
Dispositivo capaz de enviar, recibir o amplificar datos a través del bus,  
p. ej. un controlador IO. 


Dispositivo PROFINET IO 
Dispositivo de campo descentralizado que está asignado a uno de los controladores IO 
(p. ej. IO remotas, islas de válvulas, convertidores de frecuencia, switches). 


Firewall 
El firewall o cortafuegos sirve para limitar el acceso a la red y los servicios utilizados de 
acuerdo con la dirección del remitente o de destino. El firewall decide según el tráfico de 
datos en torno a él y de acuerdo con reglas establecidas si se permite o no el paso a 
determinados paquetes de red. De este modo, el firewall intenta impedir accesos no 
autorizados a la red. 


La función de un firewall no consiste en detectar ataques. Únicamente debe poner en 
práctica las normas para la comunicación en red. 


HTTP 
Hypertext Transfer Protocol (HTTP). Protocolo para la transferencia de datos a través de 
una red. 


HTTPS 
Hypertext Transfer Protocol Secure (HTTPS). Protocolo para la transferencia a prueba de 
escuchas de datos sensibles a través de una red. 
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Maestro 
El maestro que está en posesión del token o testigo es una estación activa. Este maestro 
tiene la posibilidad de recibir datos de otras estaciones y de enviar datos a otras estaciones. 


Navegador web 
Los navegadores web son programas de visualización de páginas web y pueden 
comunicarse con servidores web.  


Navegadores web típicos son, por ejemplo: 


● Microsoft Internet Explorer 


● Mozilla Firefox 


PROFIBUS 
PROcess FIeld BUS, norma de procesos y de bus de campo, definida en la norma 
IEC 61784-1:2002 Ed1 CP 3/1. La norma especifica las características funcionales, 
eléctricas y mecánicas de un sistema de bus de campo serie. 


PROFIBUS está disponible con los protocolos DP (= Periferia Descentralizada), FMS 
(= Fieldbus Message Specification), (Process Automation) o TF (= Funciones tecnológicas). 


PROFINET 
En el contexto de la Totally Integrated Automation (TIA) PROFINET es la continuación 
consecuente de: 


● PROFIBUS DP, el acreditado bus de campo 


● Industrial Ethernet, el bus de comunicación para el nivel de célula 


La experiencia acumulada con ambos sistemas ha sido y está siendo integrada en 
PROFINET. 


PROFINET, como estándar de automatización basado en Ethernet de PROFIBUS 
International (la antigua organización de usuarios de PROFIBUS), define así un modelo 
abierto de comunicación, automatización e ingeniería. 
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PROFINET IO 
En el contexto de PROFINET, PROFINET IO es un concepto de comunicación para la 
realización de aplicaciones modulares descentralizadas. 


PROFINET IO permite crear soluciones de automatización como hasta ahora en 
PROFIBUS. 


La implementación de PROFINET IO se realiza, por una parte, a través del estándar 
PROFINET para autómatas programables y, por otra parte, mediante la herramienta de 
ingeniería STEP 7. 


Esto significa que en STEP 7 se dispone de la misma vista de la aplicación, 
independientemente de si se configuran dispositivos PROFINET o PROFIBUS. La 
programación del programa de usuario es idéntica para PROFINET IO y para 
PROFIBUS DP si se utilizan los mismos bloques ampliados y listas de estado de sistema 
que para PROFINET IO. 


Sistema de automatización 
Un sistema de automatización es un controlador de lógica programable que se compone 
como mínimo de una CPU, de distintos módulos de entrada y salida, así como de equipos 
para manejo y visualización. 


URL 
Uniform Resource Locator (URL). Identifica y localiza una fuente, por ejemplo una página 
web, de forma unívoca mediante el método de acceso que se va emplear, así como la 
ubicación de la fuente en redes de ordenadores. 


UTF-8 
Abreviatura de UCS de 8 bits (Universal Character Set) Transformation Format. Codificación 
más difundida de caracteres Unicode.  


Cada carácter Unicode se asigna a una cadena de bytes de codificación específica y 
longitud variable. UTF-8 soporta hasta cuatro bytes que permiten formar todos los 
caracteres Unicode. 
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indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 







Diagnóstico 
Manual de funciones, 06/2014, A5E03735840-AC 3 


Prólogo 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de funciones ofrece una vista general de las opciones de diagnóstico 
para los sistemas de automatización S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL. 


La documentación trata en detalle: 


● Uniformidad y homogeneidad del diagnóstico de sistema


● Posibilidades para determinar la información del diagnóstico de sistema


Conocimientos básicos necesarios 
Para comprender este manual de funciones se requieren los siguientes conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC


● Conocimientos del manejo de STEP 7 y WinCC


● Conocimientos sobre el uso de sistemas operativos Microsoft Windows


Ámbito de validez de la documentación 
La presente documentación es válida como documentación básica de todos los productos 
de los sistemas S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL. La documentación de los 
productos se basa en esta documentación. 


Cambios con respecto a la versión anterior 
Con respecto a la versión anterior del manual (edición 02/2014) se han realizado los 
siguientes cambios o ampliaciones: 


● Ampliación del ámbito de validez al sistema de periferia descentralizada ET 200AL


● Se han agrupado bajo el término "CPU" las CPU de las familias de productos S7-1500 y
ET 200SP
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Convenciones 
STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de "STEP 7 a partir de V12 (TIA Portal)" 
y versiones posteriores. 


La presente documentación contiene ilustraciones de los dispositivos descritos. Las 
ilustraciones pueden diferir del dispositivo suministrado en algunos detalles. 


Preste atención además a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una Nota contiene datos importantes acerca del producto, el manejo de dicho producto o la 
parte de la documentación a la que debe prestarse especial atención. 


 


Soporte adicional 
● Encontrará más datos acerca del Technical Support en el anexo Service & Support 


(Página 88). 


● La oferta de documentación técnica de los distintos productos y sistemas SIMATIC se 
encuentra en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


● Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.automation.siemens.com). 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

https://mall.industry.siemens.com

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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Guía de la documentación 1
Introducción 


La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


La documentación completa de los sistemas S7-1500, ET 200SP, ET 200MP y ET 200AL 
consta del manual de sistema correspondiente, manuales de funciones y manuales de 
producto. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (Ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Documentación sobre el tema "Diagnóstico de sistema" 
En la siguiente tabla se indican otros documentos que completan la presente descripción 
acerca del diagnóstico de sistema. 


Tabla 1- 1 Documentos sobre el tema "Diagnóstico de sistema" 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
STEP 7 (TIA Portal) Ayuda en pantalla de  


STEP 7 Professional V13 
Configuración y programación 
con el software de ingeniería 


Descripción del 
sistema 


Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW
/view/es/59191792)  


• Pasos previos a la
instalación


• Montaje
• Conexión
• Puesta en marcha


Sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW
/view/es/58649293)  
Sistema de periferia descentralizada 
ET 200MP 
(http://support.automation.siemens.com/WW
/view/es/59193214)  
Sistema de periferia descentralizada 
ET 200AL 
(http://support.automation.siemens.com/WW
/view/en/89254965) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89254965

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89254965
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
Comunicación Manual de funciones Comunicación 


(http://support.automation.siemens.com/WW
/view/es/59192925)  


Para S7-1500, ET 200MP, 
ET 200SP, ET 200AL: 
• Interfaces de comunicación
• Servicios de comunicación
• Diagnóstico de conexiones


PROFIBUS con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW
/view/es/59193579)  


• Principios básicos de
PROFIBUS


• Funciones PROFIBUS
• Diagnóstico PROFIBUS


PROFINET con STEP 7 V13 
(http://support.automation.siemens.com/WW
/view/es/49948856) 


• Principios básicos de
PROFINET


• Funciones PROFINET
• Diagnóstico PROFINET


Servidor web Manual de funciones Servidor web 
(http://support.automation.siemens.com/WW
/view/es/59193560)  


• Principios básicos
• Función
• Manejo
• Diagnóstico mediante


servidor web


Módulos del sistema 
de automatización 
S7-1500 


Manuales de la familia de productos 
S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW
/view/es/56926743) 


• Alarmas, mensajes de error
y avisos de sistema


• Datos técnicos (entre otros,
funciones de diagnóstico)


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/automation/service&support) están disponibles todos 
los manuales actualizados de los productos SIMATIC para su descarga gratuita. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192925

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192925

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193579

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193579

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/56926743

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/56926743

http://www.siemens.com/automation/service&support
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Resumen del diagnóstico de sistema 2
2.1 Propiedades del diagnóstico de sistema 


Introducción 
En el entorno SIMATIC el diagnóstico de dispositivos y módulos se agrupa bajo el término 
Diagnóstico de sistema. Las funciones de vigilancia se derivan automáticamente de la 
configuración de hardware. 


Todos los productos SIMATIC cuentan con funciones de diagnóstico integradas con las que 
se pueden detectar y eliminar fallos. Los componentes notifican automáticamente un posible 
fallo del funcionamiento y proporcionan información detallada adicional. Mediante un 
diagnóstico que abarca toda la instalación se pueden minimizar los tiempos de parada no 
previstos. 


En la instalación en marcha se vigilan los siguientes estados desde el sistema: 


● Fallo de dispositivo


● Error de extracción/inserción


● Error en módulo


● Error de acceso a la periferia


● Error de canal


● Error de parametrización


● Fallo de la tensión auxiliar externa


Propiedades del diagnóstico de sistema SIMATIC 
El diagnóstico de sistema SIMATIC tiene las siguientes propiedades: 


● Integradas como predeterminadas en el hardware


● En todo el sistema, traspasando los límites de bus


● Localización automática del origen del error


● Edición automática de la causa del fallo en texto plano


● Diagnóstico de todos los componentes en toda la instalación


● Archivación y registro de avisos


● Configurabilidad de avisos
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Diagnóstico homogéneo desde el nivel de campo hasta el de gestión 
A través de los distintos medios de diagnóstico, se obtiene la misma vista general de la 
información relacionada con el mantenimiento de todos los componentes de automatización 
de la instalación: 


● Los estados de sistema (estado de módulo y red, avisos de errores de sistema) se
visualizan con una representación unitaria en toda la instalación.


Figura 2-1 Vista general del diagnóstico de sistema en una instalación 
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2.2 Ventajas del diagnóstico de sistema innovado 


El diagnóstico de sistema también es posible en STOP 
El diagnóstico de sistema está integrado en el firmware de la CPU y funciona 
independientemente del programa de usuario cíclico. Por lo tanto, también está disponible 
en el estado operativo STOP de la CPU. Los fallos se detectan inmediatamente y se 
notifican a los dispositivos HMI de orden superior, al servidor web y al display de la CPU 
S7-1500 incluso en el estado operativo STOP. De este modo, el diagnóstico de sistema 
siempre es coherente con el verdadero estado de la instalación. 


Visualización unitaria 
Todos los clientes de un sistema reciben información de diagnóstico mediante un 
mecanismo unitario. Independientemente de los medios de visualización, se accede a la 
misma información de diagnóstico de sistema. 


Paso Descripción 
① El dispositivo detecta un error y envía datos de diagnóstico a la CPU asignada.
② La CPU lo notifica a los medios de visualización conectados. La visualización del


diagnóstico de sistema se actualiza.


Figura 2-2 Desarrollo del diagnóstico de sistema 
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Acceso rápido 3
Introducción 


En los siguientes capítulos de esta documentación se exponen las diferentes posibilidades 
para determinar el diagnóstico de sistema. Todas las posibilidades descritas se pueden 
emplear independientemente las unas de las otras. 


En este capítulo se ofrece una vista general del procedimiento principal para recibir 
rápidamente la primera información de diagnóstico. 


Nota 


Por lo general, el diagnóstico de sistema está disponible para los dispositivos de la familia 
SIMATIC. 
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3.1 Desde el display de la CPU 
Una manera rápida y directa de obtener información de diagnóstico es desde el display de la 
CPU S7-1500. Desde varios menús del display se puede acceder a información de estado. 


Requisitos 
● Se ha creado un proyecto.


● El proyecto se ha cargado en la CPU.


Acceso a información de diagnóstico desde el display de la CPU S7-1500 
Para obtener información de diagnóstico desde el display, haga lo siguiente: 


1. Elija el menú "Diagnóstico" en el display.


Figura 3-1 Display de la CPU S7-1500 


2. Seleccione "Avisos" en el menú "Diagnóstico".
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Resultado 
En "Avisos" se muestra información actualizada sobre posibles errores. 


Figura 3-2 Visualización del mensaje de error en el display de la CPU S7-1500 


Nota 
Actualización automática de la información de diagnóstico 


La actualización automática de la información de diagnóstico se activa con la opción 
"Display" > "DiagnosticRefresh". 


Más información 
Para más información sobre la configuración de avisos, consulte el capítulo Configuración 
de avisos para el diagnóstico de sistema (Página 20). 
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3.2 Desde STEP 7 
El acceso desde STEP 7 permite obtener rápidamente información de diagnóstico detallada. 


Requisitos 
● Se ha creado un proyecto. 


● El proyecto se ha cargado en la CPU. 


● Aparece un error. 


● La programadora debe estar en condiciones de establecer conexión con la CPU a través 
de una interfaz. 


Acceder a información de diagnóstico desde STEP 7  
Para obtener información de diagnóstico a través de STEP 7 proceda del siguiente modo: 


1. Abra el proyecto correspondiente en STEP 7. 


2. Abra la vista de portal de STEP 7. 


3. Seleccione el portal "Online y diagnóstico". 


4. Seleccione la acción "Estado online". 


Se abre el diálogo "Seleccionar dispositivo". En el diálogo se reproducen los dispositivos 
configurados en el proyecto. 


 
Figura 3-3 Selección del dispositivo para la conexión online en la vista de portal 
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5. Active el botón de opción "Establecer conexión online" para el dispositivo con el que se
debe establecer una conexión online.


6. Haga clic en el botón "Conectar".


7. Se abre el diálogo "Establecer conexión online".


Figura 3-4 Establecer una conexión online 


8. Realice los ajustes de la interfaz.
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9. Haga clic en el botón "Conectar". 


Se abre la vista de proyecto de STEP 7. En el área de trabajo se abre la vista de redes. 


Los símbolos del árbol del proyecto dan una primera información sobre los módulos 
averiados. 


 
Figura 3-5 Visualización del error en la vista de redes 
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10.Para acceder directamente al módulo averiado, haga doble clic en el dispositivo que
indica un mensaje de error. En este ejemplo se trata de la CPU.


En el área de trabajo se abre la vista de dispositivos de la CPU. En esta vista se puede
ver directamente en qué módulo se ha producido el error.


Figura 3-6 Visualización del módulo averiado en la vista de dispositivos 


11.Para ver una descripción más detallada del error, abra la ficha "Diagnóstico" y la ficha
subordinada "Información de dispositivos" en la ventana de inspección.
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Resultado 
Mediante el enlace de la columna "Detalles" se accede a la vista Online y diagnóstico del 
dispositivo y así, por ejemplo, al búfer de diagnóstico. Éste contiene más información sobre 
los eventos de diagnóstico en el orden de aparición. 


Figura 3-7 Búfer de diagnóstico con descripción de errores detallada 


Nota 
Símbolos y su significado 


En el capítulo Explicación de los símbolos de diagnóstico (Página 26) y en la Ayuda online 
de STEP 7 encontrará una leyenda con el significado de los distintos símbolos. 
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Ajuste y obtención del diagnóstico de sistema 4
Introducción 


Por lo general, el diagnóstico de sistema está disponible para los dispositivos de la familia 
SIMATIC. 


Opcionalmente, en las propiedades de cada CPU puede establecer si desea recibir avisos 
sobre el diagnóstico de sistema en su visualizador. Los avisos están disponibles en el 
display de la CPU S7-1500, el servidor web de la CPU y el dispositivo HMI. Los avisos están 
activados de forma estándar. Si no desea recibir avisos acerca del diagnóstico de sistema 
en su visualizador, puede desactivar el envío de avisos. 


4.1 Configuración de avisos para el diagnóstico de sistema 
Para obtener el diagnóstico de sistema tiene a su disposición textos de aviso predefinidos. 


Requisitos 
● Se ha abierto STEP 7.


● Se ha insertado una CPU en el proyecto.


Procedimiento 
Para ajustar los avisos para el diagnóstico de sistema de la CPU en STEP 7, proceda del 
siguiente modo: 


1. Abra la vista de proyecto.


2. Seleccione la CPU.


3. Abra la vista de dispositivos.


4. Abra la ficha "Propiedades" en la ventana de inspección.
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5. Seleccione la entrada "Diagnóstico de sistema" en la navegación local "General".


Ahora tiene acceso a la configuración de avisos. El diagnóstico de sistema está activado
de forma estándar. Para utilizar una CPU de la familia SIMATIC no se puede desactivar
el diagnóstico de sistema.


Figura 4-1 Propiedades del diagnóstico de sistema en STEP 7 


6. En los ajustes, indique la categoría de aviso que se debe mostrar y si es de acuse
obligado.


Las casillas de verificación de la columna "Aviso" están activadas de forma estándar.
Si desactiva todas las casillas de verificación, el estado del visor de diagnóstico del
sistema HMI se sigue actualizando mediante la función "Info-Report".


Figura 4-2 Configuración de avisos en STEP 7 


7. Cargue la configuración en la CPU.


Resultado 
Ha configurado los avisos para el diagnóstico de sistema de la CPU en STEP 7. 


Los ajustes se guardan con el proyecto y no surten efecto hasta que se produce la 
compilación y carga de la configuración de hardware en los componentes implicados. 


Al igual que el resto de eventos, los eventos de mantenimiento (mantenimiento solicitado, 
mantenimiento necesario) también se introducen en el búfer de avisos de la CPU. 
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4.2 Opciones de visualización del diagnóstico de sistema 


Ejemplo 
Para ilustrar cómo acceder el diagnóstico de sistema con las diferentes opciones de 
visualización, encontrará un ejemplo de diagnóstico en este capítulo. La instalación del 
ejemplo incluye una CPU S7-1500 que está conectada vía PROFINET a un sistema de 
periferia descentralizada ET 200S y a un HMI Comfort Panel. 


Figura 4-3 Opciones de visualización del diagnóstico de sistema 


En los capítulos siguientes encontrará ilustraciones en las que se muestra información de 
diagnóstico con diferentes opciones de visualización. 


● Mediante los LED del hardware (Página 23)


● Análisis local de errores en el display de la CPU S7-1500 (Página 24)


● En STEP 7 a partir de V12 (Página 26)


● Telediagnóstico mediante el servidor web (Página 44)


● Diagnóstico de sistema estacionario en el visor de diagnóstico HMI (Página 51)
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4.2.1 Información de diagnóstico en los dispositivos 


4.2.1.1 LEDs 


Resumen 
Todos los componentes de hardware, por ejemplo CPU, módulos de interfaz y módulos, 
transmiten información acerca del estado operativo, así como de errores internos y externos 
mediante sus LED. El diagnóstico mediante LED representa un primer instrumento para la 
delimitación de errores. 


En los siguientes gráficos se muestran ejemplos de la disposición de los LED en algunos 
módulos. 


Tabla 4- 1 Indicadores LED de los módulos 


CPU 1516-3 PN/DP IM 155-5 PN ST DI 32x24VDC HF PS 25W 24VDC 


① LED RUN/STOP 
(LED bicolor: verde/amarillo) 


LED RUN 
(LED bicolor: 
verde/amarillo) 


LED RUN 
(LED monocolor: verde) 


LED RUN 
(LED monocolor: verde) 


② LED ERROR 
(LED monocolor: rojo) 


LED ERROR 
(LED monocolor: rojo) 


LED ERROR 
(LED monocolor: rojo) 


LED ERROR 
(LED monocolor: rojo) 


③ LED MAINT 
(LED monocolor: amarillo) 


LED MAINT 
(LED monocolor: amarillo) 


Sin función LED MAINT 
(LED monocolor: amarillo) 


④ LED X1 P1 
(LED bicolor: verde/amarillo) 


X1 P1  
(LED monocolor: verde) 


LED CHx  
(LED bicolor: verde/rojo) 


⑤ X1 P2  
(LED bicolor: verde/amarillo) 


X1 P2  
(LED monocolor: verde) 


⑥ X2 P1  
(LED bicolor: verde/amarillo) 
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Más información 
El significado de los distintos indicadores LED, sus diversas combinaciones y las medidas 
de solución resultantes son específicos de cada dispositivo. Encontrará la explicación 
pertinente en los manuales de producto de los módulos. 


4.2.1.2 Display de la CPU 


Introducción 
Toda CPU del sistema de automatización S7-1500 dispone de una tapa frontal con un 
display y teclas de mando. En el display de la CPU S7-1500 se puede ver información de 
estado en distintos menús. Con las teclas de manejo se navega por los menús. 


Figura 4-4 Display: pantalla de diagnóstico 
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Opciones de visualización 
El display de la CPU S7-1500 muestra la siguiente información de diagnóstico: 


● La información registrada en el búfer de diagnóstico


● Avisos


● Información relativa al diagnóstico de redes


● Vista de dispositivos detallada con símbolos de diagnóstico


● Textos de error y aviso (avisos de diagnóstico del sistema)


● Referencia, versión de la CPU y módulos centrales de periferia


● Estado operativo de la CPU


● Estado de módulos centralizados y descentralizados


● Información sobre el firmware actualmente instalado


Más información 
Para más información sobre las funciones y el manejo del display de la CPU S7-1500, 
consulte la documentación del Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792
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4.2.2 Información de diagnóstico en STEP 7 


4.2.2.1 Explicación de los símbolos de diagnóstico 


Símbolos de diagnóstico de módulos y dispositivos 
Al establecer la conexión online con un dispositivo en STEP 7 se determina también su 
estado de diagnóstico y el de los componentes subyacentes, así como, en su caso, el 
estado operativo. La tabla siguiente muestra los símbolos posibles y su respectivo 
significado. 


Símbolo Significado 
Se está estableciendo una conexión con una CPU. 


La CPU ya no es accesible en la dirección ajustada. 


La CPU configurada y la realmente existente no son compatibles porque son de 
diferente tipo. 
Ejemplo: Una CPU 315-2 DP existente es incompatible con una  
CPU 1516-3 PN/DP configurada. 
Al establecer la conexión online con una CPU protegida se canceló el cuadro de 
diálogo sin introducir la contraseña correcta. 
No hay fallos 


Mantenimiento necesario 


Mantenimiento solicitado 


Fallo 


El módulo o el dispositivo están desactivados. 


No es posible acceder al módulo o dispositivo desde la CPU (válido para módulos 
y dispositivos que están por debajo de una CPU). 
Los datos de diagnóstico no están disponibles porque los datos de configuración 
online actuales difieren de los datos de configuración offline. 
El módulo o dispositivo configurado y el módulo o dispositivo realmente existente 
son incompatibles (válido para módulos y dispositivos que están por debajo de 
una CPU). 
El módulo configurado no soporta la visualización del estado de diagnóstico 
(válido para módulos incorporados en una CPU). 
La conexión está establecida, pero el estado del módulo todavía se está 
determinando o se desconoce. 
Fallo de hardware en componente subyacente: existe un error de hardware en por 
lo menos un componente de hardware subyacente (solo aparece como símbolo 
independiente en el árbol del proyecto). 
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Símbolos del estado de comparación 
Los símbolos de diagnóstico pueden combinarse en la parte inferior derecha con símbolos 
de estado más pequeños que muestran el resultado de la comparación online/offline. La 
tabla siguiente muestra los símbolos de comparación posibles y su significado. 


Símbolo Significado 
Fallo de hardware en componente subyacente: en por lo menos un componente de 
hardware subyacente difieren las versiones online y offline (solo en el árbol del 
proyecto). 
Error de software en componente subyacente: en por lo menos un componente de 
software subyacente difieren las versiones online y offline (solo en el árbol del 
proyecto). 
Las versiones online y offline del objeto difieren. 


El objeto solo existe online. 


El objeto solo existe offline. 


Las versiones online y offline son idénticas. 


Símbolos del estado operativo de CPU y CP 
La tabla siguiente muestra los símbolos posibles y sus respectivos estados operativos. 


Símbolo Estado operativo 
RUN 


STOP 


ARRANQUE 


PARADA 


AVERÍA 


Estado operativo desconocido 


El módulo configurado no soporta la visualización del estado operativo. 
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Tabla de eventos 
En la tabla se muestra la siguiente información para cada evento de diagnóstico: 


● Número correlativo de la entrada


La primera entrada contiene el evento más reciente.


● Fecha y hora del evento de diagnóstico


Si no se indican ni fecha ni hora, significa que el módulo no tiene reloj integrado.


● Nombre abreviado del evento y, dado el caso, la reacción de la CPU


● Símbolo de la información entrante/saliente


La tabla siguiente muestra los símbolos posibles y su respectivo significado. 


Símbolo Significado 
Evento entrante 


Evento saliente 


Evento entrante para el que no existe ningún evento saliente independiente 


Evento de diagnóstico definido por el usuario 


Más información 
Para más información sobre los distintos símbolos, consulte la Ayuda online de STEP 7. 


4.2.2.2 Dispositivos accesibles (sin proyecto) 


Dispositivos accesibles 
Los dispositivos accesibles son todos aquellos que están conectados directamente a una 
PG/PC mediante una interfaz o bien una subred y se encuentran en estado activado. Estos 
dispositivos también pueden mostrar información de diagnóstico sin proyecto offline. 


Requisitos 
● STEP 7 está abierto.


● La vista de proyecto está abierta.
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Procedimiento 
Para ver información de diagnóstico de determinados dispositivos, incluso sin proyecto 
offline, proceda del siguiente modo: 


1. Establezca una conexión con la CPU correspondiente. 


2. En el menú "Online", seleccione el comando "Dispositivos accesibles". 


Se abre el diálogo "Dispositivos accesibles". 


 
Figura 4-5 Cuadro de diálogo "Dispositivos accesibles" 


3. Realice los ajustes para la interfaz. 


4. Seleccione el dispositivo correspondiente en "Dispositivos accesibles en la subred de 
destino". 


5. Confirme el diálogo con el botón "Mostrar". 
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Resultado 
El dispositivo aparece en el árbol del proyecto. Haciendo doble clic en "Online y 
diagnóstico", se abre la información de diagnóstico en el área de trabajo. 


Está disponible la información sobre el estado de diagnóstico, los tiempos de ciclo, la carga 
de la memoria y el búfer de diagnóstico.  


Figura 4-6 Dispositivo en el árbol del proyecto 


4.2.2.3 Dispositivos y redes 


Dispositivos y redes: establecer conexión online 
En la vista de dispositivos o redes, puede obtener una vista general del estado actual de su 
sistema de automatización. 


En la vista de dispositivos se realizan las tareas siguientes: 


● Configurar y parametrizar dispositivos


● Configurar y parametrizar módulos


En la vista de redes se realizan las tareas siguientes: 


● Configurar y parametrizar dispositivos


● Interconectar dispositivos


Requisitos 
● STEP 7 está abierto.


● Hay un proyecto abierto.


● La vista de proyecto está abierta.
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Procedimiento 
Para obtener una vista general del estado actual de su sistema de automatización, proceda 
del siguiente modo: 


1. Abra la "Vista de redes" en el área de trabajo.


2. Seleccione la CPU.


3. En la barra de herramientas, haga clic en el botón "Establecer conexión online"
. 


Se abre el diálogo "Establecer conexión online". 


Figura 4-7 Establecer conexión online 


4. Realice los ajustes para la interfaz.
5. Seleccione el dispositivo correspondiente en "Dispositivos compatibles en la subred de


destino".
6. Confirme el diálogo con el botón "Conectar".


Se inicia el modo online.
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Resultado 
En la vista de redes del área de trabajo, ahora se muestran los dispositivos conectados y la 
información de diagnóstico. Aquí obtendrá una vista general del estado actual de su sistema 
de automatización. 


Figura 4-8 CPU con información de diagnóstico 


Haciendo doble clic en el dispositivo, accederá a la "Vista de dispositivos". Aquí se muestra 
la información de diagnóstico de cada módulo. 


Nota 
Símbolos y su significado 


En el capítulo Explicación de los símbolos de diagnóstico (Página 26) y en la Ayuda online 
de STEP 7 encontrará una leyenda con el significado de los distintos símbolos. 
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4.2.2.4 Online y diagnóstico 


Modo online 
En el modo online existe una conexión online entre su PG/PC y un dispositivo o varios. Las 
opciones de diagnóstico de un dispositivo en modo online, así como las funciones de que se 
dispone, varían en función de las características del dispositivo. 
● Diagnóstico


– Información general del módulo
– Estado de diagnóstico
– Tiempo de ciclo
– Memoria
– Búfer de diagnóstico
– Display
– Información de interfaces (p. ej. parámetros IP, datos de puertos)


● Funciones
– Asignar configuración IP
– Ajustar fecha y hora de la CPU
– Actualizar firmware (p. ej. del PLC o display)
– Asignar nombre de dispositivo
– Restablecer ajustes de fábrica
– Formatear Memory Card
– Guardar datos de mantenimiento


Para establecer una conexión online, debe haber instalada como mínimo una interfaz 
PG/PC que esté conectada físicamente con un dispositivo, por ejemplo, mediante un cable 
Ethernet. El estado online actual de un dispositivo se muestra con un símbolo, a la derecha 
del dispositivo en el árbol del proyecto. 


Figura 4-9 Detalle de la vista de redes 
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Requisitos 
● STEP 7 está abierto.


● Hay un proyecto abierto.


● La vista de proyecto está abierta.


Procedimiento 
Para obtener una lista de los dispositivos averiados, proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione la carpeta del dispositivo afectado en el árbol del proyecto.


2. Seleccione el comando del menú contextual "Online y diagnóstico".


Se abre la vista Online y diagnóstico del módulo que se va a diagnosticar.


Figura 4-10 Configurar el acceso online 


3. Realice los ajustes de la interfaz.


Aquí se puede modificar un acceso ajustado previamente, después de establecer una
conexión online correctamente.


4. Haga clic en el botón "Establecer conexión online".


Se establece la conexión online.
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Resultado 
En la ventana de inspección > ficha "Propiedades" > sección "Diagnóstico" de la navegación 
local encontrará información de diagnóstico detallada sobre el dispositivo en cuestión.  


4.2.2.5 Ficha "Diagnóstico" en la ventana de inspección 


Ficha "Diagnóstico" en la ventana de inspección 
En la ficha "Diagnóstico" de la ventana de inspección encontrará información sobre los 
eventos de diagnóstico y los eventos de aviso configurados. 


Figura 4-11 Diagnóstico en la ventana de inspección, ficha "Información de dispositivos" 


Nota 
Símbolos y su significado 


En el capítulo Explicación de los símbolos de diagnóstico (Página 26) y en la Ayuda online 
de STEP 7 encontrará una leyenda con el significado de los distintos símbolos. 
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Ficha subordinada "Información de dispositivos" 
En esta ficha obtendrá una vista general de los dispositivos averiados con los que existe o 
existía una conexión online. En la tabla se proporcionan los siguientes detalles sobre los 
dispositivos averiados: 


● Estado online: contiene el estado online en forma de símbolo de diagnóstico y textual 


● Estado operativo: contiene el estado operativo en forma de símbolo y textual 


● Dispositivo/módulo: nombre del dispositivo o módulo afectado 


● Aviso: explica la entrada de las columnas anteriores y muestra un aviso si es necesario 


● Detalles: el enlace abre la vista Online y diagnóstico correspondiente al dispositivo o la 
coloca en primer plano. 
Si el dispositivo no está accesible, el enlace abre el cuadro de diálogo "Establecer 
conexión online". 


● Ayuda: el enlace proporciona más información sobre el fallo ocurrido. 


 
  Nota 


Errores de comunicación y de acceso 


Los errores que aparecen en el programa de usuario (p. ej., errores de comunicación, 
errores de acceso) no se notifican en la ficha "Diagnóstico" de la información de 
dispositivos. Para ello debe consultar el búfer de diagnóstico de la CPU en la vista Online 
y diagnóstico. El enlace en la columna "Detalles" abre el búfer de diagnóstico. 


 







Ajuste y obtención del diagnóstico de sistema 
4.2 Opciones de visualización del diagnóstico de sistema 


Diagnóstico 
Manual de funciones, 06/2014, A5E03735840-AC 37 


Ficha subordinada "Información de la conexión" 
La ficha "Información de la conexión" muestra información de diagnóstico detallada de las 
conexiones. 


La condición previa para ello es que el contenido de la ficha "Información de la conexión" 
esté rellenado, es decir, que exista una conexión online con por lo menos un punto final de 
la conexión en cuestión. 


Figura 4-12 Ficha "Información de la conexión" y vista general de conexiones abierta 


Si el módulo está seleccionado (vista de redes), la ficha contiene el siguiente grupo: 


● Recursos de conexión


Si la conexión está seleccionada (tabla de conexiones), la ficha contiene los siguientes 
grupos: 


● Detalles de conexión


● Detalles de las direcciones de la conexión
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Ficha subordinada "Visor de avisos" 
En la ficha "Visor de avisos" se muestran avisos de diagnóstico del sistema. 


Figura 4-13 Ficha "Visor de avisos" 


Para recibir avisos en STEP 7, proceda del siguiente modo: 


1. Abra la vista del proyecto.


2. Marque la CPU deseada en el árbol del proyecto.


3. Para conectarse online con la CPU correspondiente, seleccione el comando del menú
contextual "Establecer conexión online".


4. Marque de nuevo la CPU deseada en el árbol del proyecto y seleccione el comando del
menú contextual "Recibir avisos".


Figura 4-14 Recibir avisos 


5. Ahora se muestran avisos en el visor de avisos. La "Vista de ficheros" está activada de
forma estándar.


6. Para mostrar los avisos actuales, haga clic en el símbolo "Avisos activos" .
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4.2.2.6 Búfer de diagnóstico de CPU 


Definición  
En toda CPU y en algunos módulos existe un búfer de diagnóstico en el que se consigna 
información detallada de todos los eventos de diagnóstico en el orden en que van 
apareciendo. 


El búfer de diagnóstico de la CPU se puede mostrar en todos los medios de indicación 
(STEP 7, HMI, servidor web de la CPU y display de la CPU). 


Eventos de diagnóstico 
En el búfer de diagnóstico están disponibles, entre otras, las siguientes entradas: 


● Errores internos y externos en un módulo 


● Errores de sistema en la CPU 


● Transiciones de estado de operación (p. ej. de RUN a STOP) 


● Errores del programa de usuario 


● Extracción/inserción de módulos 


Tras el borrado total de una CPU, el contenido del búfer de diagnóstico permanece en la 
memoria remanente. El búfer de diagnóstico puede evaluar los errores o eventos, incluso 
transcurrido mucho tiempo, para determinar la causa de un STOP o bien para poder trazar y 
asignar la aparición de determinados eventos de diagnóstico. 
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Procedimiento 
Para mostrar el búfer de diagnóstico de una CPU, proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione la CPU correspondiente.


2. Seleccione el comando del menú contextual "Online y diagnóstico".


Se abre la vista "Accesos online" en el área de trabajo.


Figura 4-15 Configurar accesos online 


3. Ajuste la interfaz.
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4. Haga clic en el botón . 


5. Seleccione el área "Búfer de diagnóstico".


Figura 4-16 Búfer de diagnóstico en STEP 7 


Nota 
Filtrar eventos 


En los ajustes del área "Búfer de diagnóstico" puede filtrar las entradas del búfer de 
diagnóstico para mostrar sólo determinados tipos de eventos. De esta forma es posible 
mostrar específicamente determinados eventos, como "Eventos de CPU y eventos 
internos de configuración" o "Eventos de diagnóstico de conexión". 


4.2.2.7 Task Card "Herramientas online" 


Vista online en la Task Card "Herramientas online" 
Para acceder a la vista online de la Task Card "Herramientas online" deben cumplirse las 
siguientes condiciones: 
● Existe una conexión online con la CPU.
● Se ha seleccionado la CPU en la vista topológica, la vista de redes o la vista de


dispositivos.
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La Task Card "Herramientas online" le ofrece una vista general del estado de la CPU, del 
tiempo de ciclo y de la memoria utilizada. 
● La paleta "Panel de mando de la CPU" muestra el estado actual de algunos LED y del 


selector de modo de una CPU. 
● La paleta "Tiempo de ciclo" muestra el diagrama del tiempo de ciclo y, debajo, los 


tiempos de ciclo medidos en forma de valores absolutos. 
● La paleta "Memoria" contiene la carga actual de la memoria de la CPU correspondiente. 


La memoria libre se muestra como diagrama de barras y como valor numérico 
(porcentual). 


 
Figura 4-17 Task Card "Herramientas online" 
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4.2.2.8 Configuración de ajustes para módulos de periferia en STEP 7 
También en módulos de periferia, puede realizar ajustes para el diagnóstico de sistema en 
STEP 7. Los parámetros por configurar varían según el módulo de periferia. 


Los ajustes son opcionales. 


Requisitos 
● STEP 7 está abierto


● Hay un proyecto abierto.


● La vista de proyecto está abierta.


● Se ha configurado una estructura con módulos de periferia.


Procedimiento 
Para realizar ajustes para el diagnóstico de sistema de módulos de periferia en STEP 7, 
proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione el módulo de periferia correspondiente en la vista de dispositivos.


2. Abra la ficha "Propiedades" en la ventana de inspección.


3. Seleccione, por ejemplo, el área "Entradas".


Tendrá acceso a los ajustes para el diagnóstico de sistema del módulo de periferia. Si
selecciona, por ejemplo, "Rotura de hilo", se notifica en marcha una posible rotura de hilo
del canal.


Figura 4-18 Ajuste de periferia en un módulo de entrada digital 


4. Guarde la configuración de hardware.


5. Cargue la nueva configuración de hardware en la CPU.


Más información 
Para más información sobre la parametrización de módulos de periferia, consulte la 
documentación del módulo correspondiente. 
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4.2.3 Información de diagnóstico desde el servidor web 


Diagnóstico de sistema desde el servidor web de la CPU 
Las CPU de las familias SIMATIC disponen de un servidor web integrado y permiten, entre 
otras cosas, acceder a la información de diagnóstico del sistema vía PROFINET. 
Cualesquiera clientes web, por ejemplo, PC, Multi Panels o smartphones, pueden leer, 
mediante un navegador de Internet, los datos relativos al módulo, al programa de usuario y 
al diagnóstico de una CPU. Así es posible acceder a las CPU sin tener instalado STEP 7. 


El servidor web ofrece páginas web poco complejas que se han optimizado para dispositivos 
con pantallas pequeñas y poca potencia. 


En la figura siguiente se observa la página de inicio del servidor web tomando como ejemplo 
la CPU 1516-3 PN/DP. 


 
Figura 4-19 Servidor web, página de inicio 
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Con el servidor web integrado tiene a su disposición las siguientes opciones de diagnóstico: 


● Página de inicio con información general acerca de la CPU


● Información identificativa


● Contenido del búfer de diagnóstico


● Estado del módulo


● Avisos (sin posibilidad de acuse)


● Información sobre la comunicación


● Topología


Requisitos 
● Se ha abierto STEP 7.


● Se ha insertado una CPU en el proyecto.


● Se ha abierto la vista de proyecto.


Procedimiento 
Para acceder al servidor web, proceda de la siguiente manera: 


1. Abra la vista de redes.


2. Seleccione la CPU.


3. Abra la ficha "Propiedades" en la ventana de inspección.


4. Seleccione la entrada "Servidor web" en la navegación local "General".


Se muestra el área "Servidor web".


Figura 4-20 Activar el servidor web 


5. Active la casilla de verificación "Activar servidor web en el módulo"
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6. Active, además, el servidor web para cada interfaz para la que deba poderse acceder al
servidor. Para ello seleccione la interfaz correspondiente. En la ventana de inspección,
abra la ficha "Propiedades" y seleccione la entrada "Acceso al servidor web" en la
navegación local "General". Active la casilla de verificación "Activar servidor web para
esta interfaz".


En el ajuste predeterminado de una CPU configurada está activada la actualización
automática.


7. Conecte el cliente a una interfaz PROFINET de la CPU o a un procesador de
comunicaciones CP 1543-1).


8. Abra el navegador de Internet.


9. En el campo "Dirección" del navegador web, introduzca la dirección IP de la CPU de la
siguiente manera: http://a.b.c.d o bien https://a.b.c.d (ejemplo de entrada:
http://192.168.3.141).
Se abre la página Intro del servidor web.


10.Haga clic en el enlace "Intro".


Ahora se encuentra en la página de inicio del servidor web.


Nota 
Administración de derechos de acceso 


En STEP 7 es posible crear usuarios, definir derechos de acceso y asignar contraseñas 
en el área "Servidor web > Administración de usuarios". El usuario dispondrá únicamente 
de las opciones que se le hayan asignado en los derechos de acceso. 


Para obtener más información sobre la administración de los derechos de acceso, 
consulte el capítulo "Configuración del servidor web" en el Manual de funciones Servidor 
web (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560
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Opción de diagnóstico "Búfer de diagnóstico" 
El navegador de Internet muestra el contenido del búfer de diagnóstico en la página web 
"Búfer de diagnóstico". 


 
Figura 4-21 Servidor web, vista "Búfer de diagnóstico" 
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Opción de diagnóstico "Información del módulo" 
El navegador de Internet muestra el estado de un dispositivo con símbolos y comentarios en 
la página web "Información del módulo". 


En la página web "Información del módulo" los módulos se representan con un enlace en la 
columna "Nombre". Así puede avanzar jerárquicamente hasta el módulo defectuoso. 


Figura 4-22 Servidor web, página web "Información del módulo" 
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Opción de diagnóstico "Avisos" 
El navegador web muestra el contenido del búfer de avisos en la página web "Avisos". Los 
avisos no pueden acusarse desde el servidor web. 


 
Figura 4-23 Servidor web, página web "Avisos" 
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Opción de diagnóstico "Topología" 
En la página web "Topología" obtendrá información sobre la estructura topológica y el 
estado de los dispositivos PROFINET de su sistema PROFINET IO. 


Figura 4-24 Servidor web, página web "Topología" 


Más información 
Para más información sobre este tema, consulte el Manual de funciones Servidor web 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560
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4.2.4 Información de diagnóstico en el visor de diagnóstico HMI 


Objetos del diagnóstico de sistema 
Para disponer de todas las funciones del visor de diagnóstico HMI se requiere un  
Comfort Panel y WinCC RT Advanced . Los Basic Panels no soportan todas las funciones 
de diagnóstico del sistema. 


En un dispositivo HMI tiene a su disposición 2 objetos para el diagnóstico de sistema. 


Visor de diagnóstico del sistema 
El visor de diagnóstico del sistema refleja el estado actual de todos los dispositivos 
disponibles en la instalación. Permite navegar directamente hasta la causa del error y el 
dispositivo correspondiente. Tendrá acceso a todos los dispositivos aptos para diagnóstico 
que haya configurado en el editor Dispositivos y redes de STEP 7. 


Ventana de diagnóstico del sistema 
La ventana de diagnóstico del sistema es un objeto de manejo y visualización. 


Las funciones de la ventana de diagnóstico del sistema no se diferencian de las del visor de 
diagnóstico del sistema. Puesto que la ventana de diagnóstico del sistema se configura en 
la "Imagen general", puede definir además, por ejemplo, si el objeto se puede cerrar en 
WinCC Runtime.  


Nota 
Compatibilidad con Basic Panels 


En los Basic Panels solo está disponible el objeto "Visor de diagnóstico del sistema". 


Los Basic Panels no soportan el objeto "Ventana de diagnóstico del sistema" ni el símbolo 
gráfico "Indicador de diagnóstico del sistema". 







Ajuste y obtención del diagnóstico de sistema 
4.2 Opciones de visualización del diagnóstico de sistema 


Diagnóstico 
52 Manual de funciones, 06/2014, A5E03735840-AC 


4.2.4.1 Configuración del diagnóstico de sistema 


Introducción 
Insertará un visor de diagnóstico del sistema en un proyecto para obtener una vista general 
de todos los dispositivos disponibles en la instalación. 


La ventana de diagnóstico del sistema le ofrece una vista general de todos los dispositivos 
disponibles en la instalación. La ventana de diagnóstico del sistema se comporta como el 
visor de diagnóstico del sistema pero sólo está disponible en la imagen general. 


Requisitos 
● Se ha creado al menos una CPU en el proyecto.


● Se ha creado un dispositivo HMI (p. ej. Comfort Panel) en el proyecto.


● La CPU y el dispositivo HMI están interconectados mediante una conexión HMI.


● Se ha creado una imagen (para el visor de diagnóstico del sistema).


● La imagen general está abierta (para la ventana de diagnóstico del sistema).


● La ventana de inspección está abierta.
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Procedimiento 
Para configurar el diagnóstico del sistema, proceda del siguiente modo: 


1. En la Task Card "Herramientas" haga doble clic en el objeto "Visor de diagnóstico del 
sistema". El objeto se inserta en la imagen. 


 
Figura 4-25 Insertar visor de diagnóstico del sistema 


2. Seleccione la ficha "Propiedades" en la ventana de inspección. 


3. Seleccione el área "Columnas". 


4. Active las columnas que necesite en la vista de dispositivos para WinCC Runtime, p. ej.: 


– Estado 


– Nombre 


– Estado operativo 


– Slot 


– Dirección 


5. Active las columnas que necesite en la vista detallada para WinCC Runtime, p. ej.: 


– Estado 


– Nombre 


– Estado operativo 


– ID de la instalación 


– Dirección 


6. En el área "Columnas" puede modificar los títulos de las columnas si es necesario. 


7. Seleccione el área "Representación". 


8. Para desplazar las columnas de WinCC Runtime active "Configuración de columnas > 
Columnas desplazables". 


9. Para cerrar la ventana de diagnóstico del sistema en WinCC Runtime, active 
"Propiedades > Ventana > Cerrable" en la ficha "Propiedades" de la ventana de 
inspección. 
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Resultado 
El visor de diagnóstico del sistema está insertado en la imagen. En WinCC Runtime se 
muestra el estado de diagnóstico de toda la instalación en el visor de diagnóstico del 
sistema. 


Figura 4-26 Visor de diagnóstico del sistema en la imagen 


La ventana de diagnóstico del sistema se inserta en la imagen general. Si aparece un 
mensaje de error en la instalación, la ventana de diagnóstico del sistema reacciona y 
muestra el dispositivo afectado. 
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4.2.4.2 Diferentes vistas del visor de diagnóstico HMI 


Introducción  
El visor de diagnóstico del sistema y la ventana de diagnóstico del sistema disponen de tres 
vistas diferentes.  


● Vista de dispositivos 


● Vista detallada 


● Vista de matriz (sólo para sistemas Master/IO, PROFIBUS, PROFINET) 


Vista de dispositivos 
La vista de dispositivos muestra una tabla con todos los dispositivos disponibles en un nivel. 
Haciendo doble clic en un dispositivo se abren los dispositivos subordinados o la vista 
detallada. Los símbolos de la primera columna dan información sobre el estado actual del 
dispositivo. 


 


 
Figura 4-27 Vista de dispositivos 
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Vista detallada 
La vista detallada muestra información concreta acerca del dispositivo seleccionado y de los 
errores existentes. En la vista detallada se comprueba si los datos son correctos. 


Figura 4-28 Vista detallada 
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Vista de matriz 
La vista de matriz sólo está disponible en sistemas de periferia descentralizada. En la vista 
de matriz se ve el estado de los dispositivos de la subred PROFIBUS/PROFINET.  


● En PROFIBUS se utilizan los números asignados por PROFIBUS como identificación 
(DP station number). 


● En PROFINET se numeran los dispositivos IO de forma correlativa empezando por 1. 


 
Figura 4-29 Vista de matriz 


Botones de navegación 
 
Botón Función 


 


Abre los dispositivos subordinados o la vista detallada cuando no hay 
dispositivos subordinados. 


 


Abre el dispositivo subordinado o la vista de dispositivos si no hay 
ningún dispositivo subordinado. 


 


Abre la vista de dispositivos. 
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4.2.4.3 Insertar indicador de diagnóstico del sistema 


Introducción 
El indicador de diagnóstico del sistema es un símbolo gráfico predefinido de la librería que 
señala errores en la instalación.  


El objeto de librería muestra dos estados: 


● No hay error


● Error


Requisitos 
● Se ha creado un dispositivo HMI (p. ej. Comfort Panel) en el proyecto.


● La Task Card "Librerías" está abierta.


● La librería global "Buttons and Switches > DiagnosticsButtons" está abierta.


● Hay una imagen abierta.


● Se ha creado una ventana de diagnóstico del sistema en la imagen general.
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Procedimiento 
1. Seleccione el objeto "DiagnosticsIndicator" de la librería. 


2. Utilizando la función Drag&Drop, desplace el objeto de librería hasta la posición del área 
de trabajo en la que desea insertarlo. 


Se inserta el objeto de librería. 


 
Figura 4-30 Insertar objeto de librería en área de trabajo 
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3. Seleccione el objeto de librería.


4. Abra la ficha "Eventos" de la ventana de inspección.


Para el evento "Hacer clic" está predeterminado
"MostrarVentanaDeDiagnósticoDeSistema".


Resultado 
Se ha insertado el indicador de diagnóstico del sistema en el proyecto y se ha conectado a 
la ventana de diagnóstico del sistema.  


Cuando aparece un mensaje de error en WinCC Runtime, el indicador de diagnóstico del 
sistema cambia de aspecto. Si hace clic en el indicador de diagnóstico del sistema, se abre 
la ventana de diagnóstico del sistema. La ventana de diagnóstico del sistema muestra la 
vista detallada del dispositivo afectado.  


Configuración de la protección de acceso para la ventana de diagnóstico del sistema 
Para proteger la ventana de diagnóstico del sistema frente a accesos no autorizados, 
configure una protección de acceso en el indicador de diagnóstico del sistema. 


1. Seleccione el objeto "DiagnosticsIndicator" en la imagen.


2. Abra la ficha "Propiedades" en la ventana de inspección.


3. Seleccione una autorización en el área "Seguridad en runtime".


Si hace clic en el indicador de diagnóstico del sistema de WinCC Runtime, se abre un 
diálogo de inicio de sesión. La ventana de diagnóstico del sistema sólo se abre si se tiene la 
autorización necesaria.  
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4.2.4.4 Configuración de botón como indicador de diagnóstico del sistema 


Introducción 
Además del objeto "DiagnosticsIndicator" de la librería, también puede configurar, por 
ejemplo, un botón en modo "Gráfico" que indique la existencia de errores en la instalación. 


Requisitos 
● Se ha creado una CPU como mínimo.


● Se ha creado un dispositivo HMI (p. ej. Comfort Panel) en el proyecto.


● La Task Card "Herramientas" está abierta.


● Se ha creado una lista de gráficos de bits con dos gráficos distintos para los estados.


● Hay una imagen abierta.


● Se ha creado un visor de diagnóstico del sistema.


Procedimiento 
Para configurar un botón como indicador de diagnóstico del sistema, proceda del siguiente 
modo: 


1. En la Task Card "Herramientas" haga doble clic en el objeto "Botón". Se inserta un botón
en la imagen.


2. Active la ficha "Propiedades" de la ventana de inspección y el modo "Gráfico" en el área
"General".


3. Seleccione la lista de gráficos de bits como lista de gráficos.


4. Active la ficha "Propiedades" de la ventana de inspección y la variable
"@DiagnosticsIndicatorTag" en "Variable" del área "General".


5. Para asignar una función al botón, seleccione la ficha "Eventos" en la ventana de
inspección.


6. Seleccione el evento "Hacer clic".


7. En la tabla haga clic en "Agregar función".


8. Seleccione "ActivarVisorDeDiagnósticoDelSistema".


9. Seleccione el visor de diagnóstico del sistema.
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Resultado 
Ha configurado un botón que reacciona frente a eventos de errores procedentes de la CPU. 
Si se produce un evento de error en runtime, el botón cambia. 


 
Figura 4-31 Botón configurado 


El botón tiene dos estados. 


● Error 


Si hace clic en el botón, se abre el visor de diagnóstico del sistema. El visor de 
diagnóstico del sistema muestra la vista detallada del dispositivo afectado. 


● No hay error 


Si hace clic en el botón, se abre el visor de diagnóstico del sistema. El visor de 
diagnóstico del sistema muestra la vista de dispositivos. 
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Diagnóstico de sistema en el programa de usuario 5
5.1 Diagnóstico de sistema en el programa de usuario 


Introducción 
En el programa de usuario se pueden configurar reacciones a eventos de diagnóstico. Así 
es posible definir, por ejemplo, si es necesario parar la instalación cuando aparezcan 
determinados avisos de diagnóstico. 


Acceso al diagnóstico en el programa de usuario 
Se utiliza una estructura abierta para registros con datos de diagnóstico. Para acceder al 
diagnóstico de sistema de un dispositivo se dispone de las siguientes instrucciones: 


Instrucción Descripción 
RDREC • Contiene información de error de módulos averiados.


• Funciona de forma asíncrona, de modo que su ejecución se prolonga a lo largo de varias
llamadas.


RALRM • Lee la información de arranque del OB al llamar al OB de alarma de diagnóstico (OB 82)
• Informa acerca de la causa del error y su ubicación


DPNRM_DG • Lee los datos de diagnóstico actuales de un esclavo DP (diagnóstico DP normalizado).


GEN_DIAG • Genera información de diagnóstico.
• Para generar información de diagnóstico, el módulo o submódulo se identifica con la dirección


lógica.


Gen_UsrMsg • Genera un aviso que se registra en el búfer de diagnóstico


GET_DIAG • Proporciona información de diagnóstico.
• Para proporcionar información de diagnóstico, se selecciona el módulo o submódulo.


T_DIAG • Proporciona información de diagnóstico y de estado de una conexión.
• Funciona de forma asíncrona, de modo que su ejecución se prolonga a lo largo de varias


llamadas.


RD_SINFO • Lee la información de arranque del último OB llamado que no se haya procesado por completo,
así como la del último OB de arranque iniciado


• Ofrece información general de errores


LED • Lee el estado de los LED del módulo.
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Instrucción Descripción 
Get_IM_Data • Lee los datos Information&Maintenance de la CPU.


• Funciona de forma asíncrona, de modo que su ejecución se prolonga a lo largo de varias
llamadas.


Transfer_IM_Data • Transfiere los datos Information&Maintenance de la CPU.


DeviceStates • Indica el estado de todos los dispositivos de un sistema IO


ModuleStates • Indica el estado de todos los módulos de un dispositivo


Más información 
Para más información sobre las instrucciones para el diagnóstico de sistema, consulta la 
Ayuda online de STEP 7. 


5.2 Diagnóstico de sistema en la memoria imagen de proceso de las 
entradas 


Introducción 
Además del diagnóstico de sistema controlado por eventos, los módulos de entradas y 
salidas de la familia SIMATIC ofrecen información de diagnóstico en la memoria imagen de 
proceso de las entradas. 


El diagnóstico de sistema descrito en los capítulos anteriores se proporciona en modo 
asíncrono a la ejecución del programa. Para asegurar que, en caso de error, los datos de 
entrada y salida se procesen correctamente de manera sincronizada con su lectura, algunos 
módulos permiten evaluar la denominada información de calidad (QI = Quality Information). 
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Requisitos para evaluar la información de calidad 
La información de diagnóstico a través de la memoria imagen de proceso de las entradas se 
transfiere de forma síncrona con los datos de usuario. En STEP 7, active la casilla de 
verificación "Información de calidad" (o "Estado de valor") en las propiedades del módulo de 
periferia si desea evaluar la información de calidad del canal. 


 
Figura 5-1 Activar la información de calidad 


Evaluación de la información de calidad 
Si se ha activado la información de calidad para un módulo de periferia, dicho módulo 
facilitará, además de los datos de usuario, información adicional de calidad. Esta 
información está disponible directamente en la memoria imagen de proceso de las entradas 
y se puede acceder a ella con operaciones binarias simples. 


A cada canal se le asigna de manera unívoca un bit de información de calidad. El bit de 
información de calidad indica la validez del valor leído en el dato de usuario. 


Tabla 5- 1 Ejemplo de evaluación del dato de usuario en caso de rotura de hilo en un módulo de entradas digitales 


 Bit del dato de usuario Bit de información de 
calidad 


Valor del dato de usuario 


Canal averiado Lógico 0 0 No válido 
Canal sin errores Lógico 0 (valor real) 1 Válido 
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Ejemplo de evaluación de la información de calidad para el canal de entrada de un módulo de 
entradas analógicas 


El siguiente ejemplo muestra el mecanismo de evaluación de la información de calidad para 
el canal de entrada de un módulo de entradas analógicas en el programa de usuario.  
A través de un canal se mide el diámetro de un cilindro y se calcula su perímetro. 


● Si la información de calidad indica un canal sin errores, se lleva a cabo el cálculo del
perímetro.


● Si la información de calidad indica presencia de errores en el canal, se emite el valor "0"
como valor sustitutivo para el perímetro.


La siguiente figura muestra la evaluación de la información de calidad en el programa de 
usuario. 


Figura 5-2 Ejemplo de evaluación de la información de calidad en el programa de usuario 


Más información 
En función del módulo de periferia, la información de calidad ocupa distintas direcciones en 
la memoria imagen de proceso de las entradas. Encontrará más información sobre la 
ocupación y asignación en el correspondiente manual de producto del módulo utilizado. 
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Avisos 6
Los avisos permiten visualizar eventos surgidos durante la ejecución del proceso en el 
sistema de automatización, así como detectar rápidamente errores, localizarlos con 
precisión y solucionarlos. Esto permite reducir notablemente los tiempos de parada de una 
instalación. 


Antes de poder visualizar los avisos, es necesario configurarlos. 


Los avisos se pueden crear en función de eventos y asignarles textos y atributos, así como 
editarlos, traducirlos y verlos en visualizadores. 


En STEP 7 se pueden crear avisos de programa en el programa de usuario con la 
instrucción "Program_Alarm". Los atributos y los textos de aviso se editan en el editor de 
avisos de STEP 7. 


Con la instrucción "Get_AlarmState" se obtiene el estado del aviso. 


Ventajas de los avisos de programa 
Los avisos de programa presentan las siguientes ventajas en comparación con otros 
métodos de notificación (p. ej., los avisos de bit de HMI): 


● Ingeniería centralizada en STEP 7: los avisos de programa se configuran una sola vez en
la CPU. Esta se encarga a su vez de transferirlos automáticamente a todos los HMI con
sesión abierta.


● Acuse respaldado por el sistema: el acuse o confirmación de un aviso de programa en un
panel de operador se extiende automáticamente a los demás paneles de operador a
través de la CPU.


● Sellado de tiempo inmediato en la CPU


● Etiquetas de fecha/hora de los avisos idénticas en varios HMI sin sincronización horaria
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6.1 Crear avisos con la instrucción "Program_Alarm" 
Para generar un aviso de programa en STEP 7 se utiliza la instrucción "Program_Alarm".  
La siguiente figura muestra la instrucción "Program_Alarm" con las principales variables de 
entrada. 


① La instrucción "Program_Alarm" monitoriza la señal en la entrada de bloque SIG y, en caso
de cambio de señal en el parámetro SIG, genera un aviso de programa. Si la señal cambia de
0 a 1, la instrucción genera un aviso entrante; si la señal cambia de 1 a 0, un aviso de
programa saliente. El aviso de programa se lanza de modo síncrono a la ejecución del
programa.


② La etiqueta de fecha/hora se genera automáticamente al aparecer el evento de aviso en el
sistema de automatización y se incluye en dicho aviso.


③ Al aviso de programa pueden adjuntarse, en los parámetros SD_i (1 ≤ i ≤10), hasta diez
valores asociados. Los valores asociados se capturan al cambiar la señal en el parámetro SIG
y se asignan al aviso de programa.
Los valores asociados se usan para mostrar contenidos dinámicos en los avisos.
Ejemplo: la temperatura del depósito <valor asociado 1> es de <valor asociado 2> °C.
Para más información acerca de los valores asociados, consulte la Ayuda en pantalla de
STEP 7.


Figura 6-1 Instrucción"Program_Alarm" 


Nota 


La instrucción "Program_Alarm" solo puede llamarse en un bloque de función. 


Encontrará más información sobre cómo crear avisos de programa en la Ayuda en pantalla 
de STEP 7, apartado "Crear y editar avisos". 
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6.2 Editar avisos en el editor de avisos 
Los avisos creados pueden editarse en el editor de programas o en el editor de avisos de 
STEP 7. 


Encontrará más información sobre cómo editar avisos en el editor de programas en la 
Ayuda en pantalla de STEP 7, apartado "Crear y editar avisos". 


Editar avisos en el editor de avisos 
En el editor de avisos pueden editarse los textos de aviso y definirse atributos como p. ej. la 
categoría o la prioridad de los avisos. 


La figura siguiente muestra la estructura del editor de avisos. 
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① Ficha "Avisos de programa": los avisos de programa se pueden editar aquí.
② Ficha "Avisos de sistema": los avisos de sistema solo pueden verse, no editarse. Para editar estos avisos hay que


cambiar a la vista del dispositivo (comando de menú "Ir a dispositivo") y adaptar los avisos de diagnóstico del
sistema en la ventana de inspección.


③ Área "Avisos de tipo":
En esta área se muestran los avisos de tipo creados en un bloque de función con la instrucción "Program_Alarm".
Los avisos de tipo sirven de plantilla para los avisos de instancia (④).
Todas las entradas que se realizan para un aviso de tipo se aplican automáticamente a los avisos de instancia
derivados de él.
Encontrará más información acerca de los avisos de tipo en la Ayuda en pantalla de STEP 7, apartado "Tipos de
aviso y avisos".


④ Área "Avisos de instancia":
Cuando se asigna un DB de instancia al bloque de aviso (p. ej. al llamarlo en un OB, FB o FC), se generan
automáticamente, conforme al modelo del aviso tipo, avisos de instancia y los correspondientes números de aviso
asignados.
Los avisos de instancia pueden modificarse de manera diferenciada para cada instancia.
Encontrará más información acerca de los avisos de instancia en la Ayuda en pantalla de STEP 7, apartado
"Tipos de aviso y avisos".


⑤ Propiedades del aviso de tipo o aviso de instancia seleccionado en la ventana de inspección


Figura 6-2 Estructura del editor de avisos 


Los parámetros, textos y atributos necesarios se pueden introducir y modificar tanto en la 
tabla como en la ventana de inspección.  


Más información 


Encontrará más información acerca de los textos y atributos en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7, apartado "Textos y atributos". 


Encontrará más información acerca de las listas de textos en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7, apartado "Listas de textos para avisos". 
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6.3 Visualización de avisos de programa 
Los avisos de programa creados con la instrucción "Program_Alarm" quedan 
automáticamente disponibles en los visualizadores. 


Existen distintas opciones para visualizar los avisos: 


● Display de la CPU


● STEP 7


● HMI


● Servidor web de la CPU


Figura 6-3 Avisos en el programa de usuario 







Avisos 
6.4 Obtener el estado del aviso con la instrucción "Get_AlarmState" 


Diagnóstico 
72 Manual de funciones, 06/2014, A5E03735840-AC 


6.4 Obtener el estado del aviso con la instrucción "Get_AlarmState" 


Obtener el estado del aviso con la instrucción "Get_AlarmState" 
La instrucción "Get_AlarmState" muestra el estado de un aviso de programa. La 
visualización del estado del aviso se refiere en cada caso a un aviso de programa generado 
mediante la instrucción "Program_Alarm". 


El aviso de programa se selecciona mediante el parámetro de entrada "Alarm". Indique el 
DB de instancia de la instrucción "Program_Alarm" en el parámetro "Alarm". 


Figura 6-4 Llamada: Get_AlarmState 


Encontrará más información acerca de la evaluación de la instrucción "Get_AlarmState" en 
la Ayuda en pantalla de STEP 7. 
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6.5 Ejemplo de programa para avisos de programa 


6.5.1 Planteamiento 


Introducción 
Este capítulo muestra, a partir de dos ejemplos, los principios básicos de la configuración de 
avisos de programa con la instrucción "Program_Alarm". Ambos ejemplos realizan la misma 
tarea, aunque de diferente manera. El ejemplo 1 prescinde del uso de valores asociados. En 
el ejemplo 2, el aviso de programa tiene asignado un valor asociado que hace referencia a 
una lista de textos. 


Ejemplo: nivel mínimo y máximo de un depósito 
Tenemos un depósito lleno de líquido. El nivel se monitoriza mediante dos sensores. 


Cuando el nivel de líquido en el depósito cae por debajo de un determinado valor mínimo, 
se emite un aviso de bajo nivel. 


Cuando el nivel de líquido en el depósito supera un determinado valor máximo, se emite un 
aviso de alto nivel. 


 
Figura 6-5 Ejemplo de avisos de nivel 
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6.5.2 Ejemplo 1: Aviso de programa sin valores asociados 


Introducción 
En este ejemplo se crean dos avisos de programa, uno para el nivel mínimo y otro para el 
máximo. 


Funcionamiento del ejemplo 
En el momento en que se supera el nivel máximo, se emite el aviso de programa con el 
texto de aviso correspondiente al nivel excesivo. 


En el momento en que el se baja del nivel mínimo, se emite el aviso de programa con el 
texto de aviso correspondiente al nivel insuficiente. 


Pasos a seguir 
Para este ejemplo se requieren las siguientes acciones: 


● Definir variables para la captura de señales


● Crear un bloque de función


● Crear avisos de programa


● Llamar al bloque de función


● Editar el texto de aviso
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Definir variables para la captura de señales 
La siguiente tabla muestra las variables utilizadas en el ejemplo. Defina estas variables en la 
tabla de variables estándar. Encontrará la tabla de variables estándar en el árbol del 
proyecto, apartado "Variables PLC". 


Tabla 6- 1 Variables para avisos de nivel 


Nombre Tipo de datos Descripción 
máx BOOL Variable para el nivel máximo 


Si "max" = 1, se ha superado el nivel máximo. 
min BOOL Variable para el nivel mínimo 


Si "min" = 1, el nivel ha caído por debajo del 
mínimo. 


La siguiente figura muestra la tabla de variables estándar con las variables "max" y "min" 
definidas. 


 
Figura 6-6 Definir variables 
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Crear un bloque de función 
Para crear un bloque de función, proceda del siguiente modo: 


1. Abra la carpeta "Bloques de programa" del árbol del proyecto.


2. Haga doble clic en el comando "Agregar bloque".
Se abrirá el cuadro de diálogo "Agregar bloque".


3. Seleccione el botón "Bloque de función".


Figura 6-7 Crear un FB 


4. Introduzca un nombre para el nuevo bloque.


5. Seleccione el lenguaje SCL.


6. Confirme las entradas realizadas con "Aceptar".


Resultado: se ha creado un bloque de función. 
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Crear avisos de programa 
Para crear el aviso de programa para el ejemplo, haga lo siguiente: 


1. En la carpeta "Bloques de programa" del árbol del proyecto, seleccione el bloque de
función (FB) que acaba de crear y haga doble clic para abrirlo.


2. Inserte la llamada a la instrucción "Program_Alarm" en la sección de instrucciones del
bloque de función. Encontrará la instrucción "Program_Alarm" en la Task Card
"Instrucciones", apartado "Instrucciones avanzadas" > "Avisos".


Se abrirá la ventana "Opciones de llamada".


Figura 6-8 Llamar PROGRAM_ALARM 


3. Introduzca como nombre "level_max" y pulse Aceptar para confirmar las opciones de
llamada.


Resultado: en la sección de instrucciones se muestran las variables de entrada de la
instrucción "Program_Alarm".


4. Asigne a la variable de entrada SIG de la instrucción "Program_Alarm" la variable
correspondiente al nivel máximo.
#level_max(SIG:="max");


SIG: en caso de que cambie la señal en la variable de entrada SIG, la instrucción
"Program_Alarm" generará un aviso de programa.


5. Introduzca una nueva llamada a la instrucción "Program_Alarm".
Se abrirá la ventana "Opciones de llamada".


6. Introduzca como nombre "level_min" y pulse Aceptar para confirmar las opciones de
llamada.


7. Resultado: en la sección de instrucciones se muestran las variables de entrada de la
instrucción "Program_Alarm".


8. Asigne a la variable de entrada SIG de la instrucción "Program_Alarm" la variable
correspondiente al nivel mínimo.
#level_min(SIG:="min");


Resultado: se han generado dos avisos de tipo. 
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Llamar al bloque de función 
Para llamar al bloque de función en el programa de usuario, haga lo siguiente: 


1. En la carpeta "Bloques de programa", seleccione el OB de ciclo (p. ej., OB1) en el que 
desea llamar el bloque de función y haga doble clic para abrirlo. 


2. En la carpeta "Bloques de programa", seleccione el bloque de función que desea llamar. 


3. Arrastre el bloque de función a la sección de instrucciones del OB de ciclo. 
Se abrirá la ventana "Opciones de llamada". 


 
Figura 6-9 Llamar al bloque de función 


4. Pulse Aceptar para confirmar las opciones de llamada. 


Resultado: ha llamado al bloque de aviso en el programa de usuario y ha creado un aviso 
de instancia. 
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Editar el texto de aviso 
Para editar el texto de aviso, haga lo siguiente: 


1. En el árbol del proyecto, haga doble clic en el apartado "Avisos_PLC".
Se abrirá el editor de avisos.


2. Seleccione el aviso de tipo para el nivel máximo.


3. En la columna "Texto del aviso", introduzca el texto del aviso correspondiente al nivel
máximo.


4. Seleccione el aviso de tipo para el nivel mínimo.


5. En la columna "Texto del aviso", introduzca el texto del aviso correspondiente al nivel
mínimo.


Figura 6-10 Editar el texto de aviso 


Resultado: se han creado los textos de aviso para los dos avisos de tipo. 
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6.5.3 Ejemplo 2: Aviso de programa con valor asociado 


Introducción 
En este ejemplo se crea un aviso de programa común para los niveles máximo y mínimo.  
El aviso de programa recibe un valor asociado. Con ayuda del valor asociado, el aviso de 
programa accede a una entrada de la lista de textos y emite un texto de aviso diferenciado 
para los niveles mínimo y máximo, respectivamente. 


Funcionamiento del ejemplo 
El aviso de programa se emite cuando el nivel cae por debajo del valor mínimo o supera el 
valor máximo. 


El valor asociado 1 de la instrucción "Program_Alarm" tiene asignada la variable 
correspondiente al nivel máximo. El valor asociado hace referencia a una lista de textos que 
contiene las entradas "0" y "1". 


Para emitir el texto de aviso se consideran los siguientes supuestos: 


● El valor asociado tiene el valor "0": se emite la entrada "0" de la lista de textos, que
contiene el texto de aviso para nivel insuficiente.


● El valor asociado tiene el valor "1": se emite la entrada "1" de la lista de textos, que
contiene el texto de aviso para nivel excesivo.


Pasos a seguir 
Para este ejemplo se requieren las siguientes acciones: 


● Definir variables para la captura de señales


● Crear un bloque de función


● Crear avisos de programa


● Llamar al bloque de función


● Crear una lista de textos


● Editar el texto de aviso







Avisos 
6.5 Ejemplo de programa para avisos de programa 


Diagnóstico 
Manual de funciones, 06/2014, A5E03735840-AC 81 


Definir variables para la captura de señales 
La siguiente tabla muestra las variables utilizadas en el ejemplo. Defina estas variables en la 
tabla de variables estándar. Encontrará la tabla de variables estándar en el árbol del 
proyecto, apartado "Variables PLC". 


Tabla 6- 2 Variables para avisos de nivel 


Nombre Tipo de datos Descripción 
máx BOOL Variable para el nivel máximo 


Si "max" = 1, se ha superado el nivel máximo. 
min BOOL Variable para el nivel mínimo 


Si "min" = 1, el nivel ha caído por debajo del 
mínimo. 


La siguiente figura muestra la tabla de variables estándar con las variables "max" y "min" 
definidas. 


Figura 6-11 Definir variables 
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Crear bloques de función 
Para crear un bloque de función, proceda del siguiente modo: 


1. Abra la carpeta "Bloques de programa" del árbol del proyecto.


2. Haga doble clic en el comando "Agregar bloque".
Se abrirá el cuadro de diálogo "Agregar bloque".


3. Seleccione el botón "Bloque de función".


Figura 6-12 Crear un FB 


4. Introduzca un nombre para el nuevo bloque.


5. Seleccione el lenguaje SCL.


6. Confirme las entradas realizadas con "Aceptar".


Resultado: se ha creado un bloque de función. 
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Crear el aviso de programa 
Para crear el aviso de programa para el ejemplo, haga lo siguiente: 


1. En la carpeta "Bloques de programa" del árbol del proyecto, seleccione el bloque de 
función (FB) que acaba de crear. 


2. Inserte la llamada a la instrucción "Program_Alarm" en la sección de instrucciones del 
bloque de función. Encontrará la instrucción "Program_Alarm" en la Task Card 
"Instrucciones", apartado "Instrucciones avanzadas" > "Avisos". 
Se abrirá la ventana "Opciones de llamada". 


 
Figura 6-13 Llamar PROGRAM_ALARM 


3. Introduzca como nombre "level_alarm" y pulse Aceptar para confirmar las opciones de 
llamada. 
Resultado: en la sección de instrucciones se muestran las variables de entrada de la 
instrucción "Program_Alarm". 


4. Asigne a la variable de entrada SIG de la instrucción "Program_Alarm" el resultado de la 
combinación lógica XOR de las variables para nivel mínimo y máximo, y a la variable de 
entrada SD_1, la variable para el nivel máximo. 
#level_alarm(SIG:="min"XOR"max",SD_1:="max"); 


SIG: en caso de que cambie la señal en la variable de entrada SIG, la instrucción 
"Program_Alarm" generará un aviso de programa. 
SD_1: el valor asociado se captura al cambiar la señal en la variable de entrada y a 
continuación se asigna al aviso de programa. 


Resultado: se ha generado un aviso de tipo. 







Avisos 
6.5 Ejemplo de programa para avisos de programa 


Diagnóstico 
84 Manual de funciones, 06/2014, A5E03735840-AC 


Llamar al bloque de función 
Para llamar al bloque de función en el programa de usuario, haga lo siguiente: 


1. En la carpeta "Bloques de programa", seleccione el OB de ciclo (p. ej., OB1) en el que
desea llamar el bloque de función y haga doble clic para abrirlo.


2. En la carpeta "Bloques de programa", seleccione el bloque de función que desea llamar.


3. Arrastre el bloque de función a la sección de instrucciones del OB de ciclo.
Se abrirá la ventana "Opciones de llamada".


Figura 6-14 Llamar al bloque de función 


4. Pulse Aceptar para confirmar las opciones de llamada.
Resultado: ha llamado al bloque de aviso en el programa de usuario y ha creado un
aviso de instancia.
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Crear una lista de textos 
Para crear la lista de textos para el programa de ejemplo, haga lo siguiente: 


1. Haga doble clic en el comando "Listas de textos" en el árbol del proyecto. 
Se abrirá el editor de listas de textos. 


2. En el área Listas de textos, haga doble clic en <Agregar>. 
Se agregará una nueva lista de textos. 


3. Asigne a la lista de textos el nombre "level_textlist". 


4. En la sección "Entradas de la lista de textos" de level_textlist, haga clic en <Agregar>. 
Se agregará una nueva entrada a la lista de textos level_textlist. 


5. En la columna "Entrada", introduzca el texto de aviso correspondiente al nivel máximo. 


6. Agregue una nueva entrada a la lista de textos. 


7. En la columna "Entrada", introduzca el texto de aviso correspondiente al nivel mínimo. 


 
Figura 6-15 Crear una lista de textos 


Resultado: ha creado la lista de textos para el texto de aviso. 
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Editar el texto de aviso 
Para editar el texto de aviso para el programa de ejemplo, haga lo siguiente: 


1. Haga doble clic en "Avisos PLC" en el árbol del proyecto.
Se abrirá el editor de avisos.


2. Seleccione el aviso de tipo que creó para el ejemplo.


3. Haga clic en la columna "Texto del aviso".


4. Abra el menú contextual y haga clic en el comando "Insertar parámetro dinámico (lista de
textos)".


Figura 6-16 Editar el texto de aviso 


Se abre la siguiente ventana. 


Figura 6-17 Insertar parámetro dinámico (lista de textos) 


5. Seleccione la lista de textos "level_textlist" y la variable "max". Pulse Aceptar para
confirmar la selección.


Resultado: ha creado el texto de aviso para los avisos de tipo. 
Cuando la variable "max" (valor asociado 1) tenga el valor 0, se emitirá el texto de aviso 
"level too low". 
Cuando la variable "max" (valor asociado 1) tenga el valor 1, se emitirá el texto de aviso 
"level too high". 
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6.5.4 Visualización del aviso 


Visualización del aviso en el servidor web 
La siguiente figura muestra la visualización del aviso en el servidor web para los dos 
ejemplos. 


Figura 6-18 Visualización del aviso en el servidor web 


Visualización del aviso en STEP 7 


Nota 
Ver avisos en STEP 7 


Para visualizar los avisos en STEP 7, active la opción "Recibir avisos" en el menú contextual 
de la CPU. 


La siguiente figura muestra la visualización del aviso en STEP 7 para los dos ejemplos. 


Figura 6-19 Visualización en STEP 7 
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Service & Support A


Oferta completa y única en su género que cubre todo el ciclo de vida 
Ya sea usted constructor de máquinas, operador de planta u oferente de soluciones: 
Siemens Industry Automation y Drive Technologies le ofrece una amplia gama de servicios 
destinada a los usuarios más diversos en todos los sectores de la industria manufacturera y 
de procesos. 


Orbitando alrededor de nuestros productos y sistemas tenemos una paleta de servicios 
homogéneos y estructurados que le ofrecen un valioso apoyo en todas las fases de la vida 
de sus máquinas y plantas, desde la concepción y realización, pasando por la puesta en 
marcha, y llegando al mantenimiento y modernización. 


Los empleados del Service & Support asisten a nuestros clientes en cualquier parte del 
mundo ayudándoles en todos los asuntos relacionados con la automatización y los 
accionamientos de Siemens. En más de 100 países, a nivel local y a lo largo de todas las 
fases del ciclo de vida de sus máquinas e instalaciones. 


Un equipo de especialistas expertos está a su lado con profundos conocimientos de la 
materia. Los cursos a los que asisten periódicamente, así como el estrecho contacto que 
mantienen entre sí, traspasando las fronteras de los continentes, garantizan un servicio 
técnico fiable, sea cual sea el ámbito en cuestión. 
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Online Support 
La extensa plataforma de información online que ofrece nuestro Service & Support apoya en 
todo momento a nuestros clientes, estén donde estén. 


El Online Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support). 


Technical Consulting 
Apoyo durante la planificación y concepción de su proyecto: desde el detallado análisis real 
y la definición del objetivo, hasta el asesoramiento en caso de dudas acerca del producto o 
sistema y la elaboración de soluciones de automatización. 


Technical Support 
Asesoramiento competente en caso de preguntas técnicas, incluyendo una amplia gama de 
servicios para todas las exigencias en relación con nuestros productos y sistemas. 


El Technical Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/support-request). 


Formación 
Aumente su ventaja competitiva, gracias a conocimientos prácticos impartidos directamente 
por el fabricante. 


Nuestra oferta de formación figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/sitrain). 


Engineering Support 
Apoyo durante el desarrollo y configuración mediante servicios adecuados, desde la 
configuración hasta la realización del proyecto de automatización. 


Field Service/Servicio técnico 
Nuestro Field Service le ofrece todo tipo de servicios relacionados con las actividades de 
puesta en marcha y mantenimiento, para asegurar en todo caso la disponibilidad de sus 
máquinas y plantas. 


Repuestos 
Las plantas y sistemas en todos los sectores y lugares deben funcionar siempre de forma 
fiable. Nosotros le apoyamos para evitar de raíz paradas de planta: con una red mundial de 
servicio técnico y cadenas logísticas optimizadas. 



http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/support-request

http://www.siemens.com/sitrain
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Reparaciones 
Tiempos de parada significan problemas en la empresa así como costes innecesarios. 
Nosotros le ayudamos a minimizar ambas problemáticas, para lo que le ofrecemos 
posibilidades de reparación en todo el mundo. 


Optimización 
Durante la vida de máquinas y plantas aparecen con frecuencia oportunidades para 
aumentar su productividad o para reducir costes. 


Para que las pueda aprovechar le ofrecemos toda una serie de servicios relacionados con la 
optimización. 


Modernización 
También para modernizaciones puede contar con nuestro pleno apoyo, con muchos 
servicios que van desde la ingeniería hasta la puesta en marcha. 


Programas de servicio técnico 
Nuestros programas de servicio técnico son selectos paquetes de servicios dirigidos a un 
determinado grupo de sistemas o productos del área de automatización y accionamientos. 
Los diferentes servicios cubren sin fisuras todo el ciclo de vida, están coordinados entre si, y 
facilitan la óptima aplicación de sus productos y sistemas.  


Los servicios de uno de estos programas pueden adaptarse en todo momento con plena 
flexibilidad y aplicarse independientemente. 


Ejemplos de servicios: 


● Contratos de servicio técnico


● Plant IT Security Services


● Life Cycle Services para accionamientos


● SIMATIC PCS 7 Life Cycle Services


● SINUMERIK Manufacturing Excellence


● SIMATIC Remote Support Services


Resumen de las ventajas: 


● Tiempos de parada optimizados para más productividad


● Óptimos costes de mantenimiento gracias a volumen de prestaciones a la medida


● Costes calculables para plena planeabilidad


● Seguridad operativa gracias a tiempos de reacción y plazos de entrega de repuestos
asegurados


● Complementación y descarga del propio personal de servicio técnico


● Los servicios prestados por el mismo proveedor implican menos interfaces y más
conocimientos
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Persona de contacto 
Para usted, en cualquier parte del mundo: somos su partner en asesoramiento, compra, 
formación, servicio, soporte, repuestos y para toda la oferta de Industry Automation and 
Drive Technologies. 


Encontrará a su persona de contacto personal en nuestra base de datos de personas de 
contacto en Internet (http://www.siemens.com/automation/partner). 



http://www.siemens.com/automation/partner
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Glosario 


Aviso 
Una notificación al operador debida a eventos o estados del sistema. 


Borrado total 
Procedimiento para conmutar las memorias de la CPU a un estado estacionario definido. 


Botón (WinCC) 
Objeto de WinCC que indica errores en la instalación. 


Búfer de diagnóstico 
Área de memoria respaldada en la CPU en la que se depositan los eventos de diagnóstico 
en el orden en que van apareciendo. 


Diagnóstico de sistema 
En el entorno SIMATIC el diagnóstico de dispositivos y módulos se agrupa bajo el término 
Diagnóstico de sistema. Con ayuda del diagnóstico de sistema, se vigilan desde el sistema, 
p. ej., los estados de los siguientes componentes: alimentación, dispositivo, periferia.


Dispositivo 
Los módulos con conector de red se denominan dispositivos. Estos dispositivos se insertan 
en racks donde se pueden interconectar con otros módulos. 


Dispositivo HMI 
Human Machine Interface o interfaz hombre-máquina, dispositivo para visualizar y controlar 
procesos de automatización. 


Error de canal 
Error relacionado con un canal concreto: una periferia con entradas, p. ej., rotura de hilo o 
cortocircuito. 
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Firmware de la CPU 
En SIMATIC se distingue entre el firmware de la CPU y los programas de usuario. 


El firmware es un software incorporado a dispositivos electrónicos, es decir, que está 
vinculado de forma fija al hardware. Se suele guardar en una memoria Flash, EPROM, 
EEPROM o ROM y el usuario no puede sustituirlo o sólo puede hacerlo con medios o 
funciones especiales. 


Programa de usuario: véase la entrada "Programa de usuario" del glosario 


Imagen global (WinCC) 
La imagen que se abre en la ventana de diagnóstico del sistema es una imagen global. 


Indicador del diagnóstico de sistema (WinCC) 
El indicador del diagnóstico de sistema es un símbolo gráfico predefinido de la librería que 
señala errores en la instalación y muestra dos estados: No hay error, error 


Industrial Ethernet 
Norma para configurar una red Ethernet en un entorno industrial. En comparación con el 
estándar Ethernet, la diferencia fundamental radica en la solicitación mecánica y en la 
inmunidad contra perturbaciones de los distintos componentes. 


Información de calidad 
La información de calidad describe un estado de señal determinado. La información de 
calidad se renueva continuamente y el dispositivo de campo la transfiere de forma cíclica 
como prueba de calidad junto con el valor medido. 


Módulo de periferia 
Dispositivo de la periferia descentralizada que se utiliza como interfaz entre el control y el 
proceso. 


PLC 
Programmable Logic Controller: Componente del CNC mediante el cual el fabricante de la 
máquina coordina la interacción entre las solicitudes del CN (programa de pieza), los datos 
introducidos por el operador y el estado actual de la máquina. 


PROFIBUS 
Estándar para la comunicación por bus de campo en la automatización. 


PROFINET 
Sistema de comunicación industrial abierto basado en componentes sobre la base de 
Ethernet para sistemas de automatización distribuidos. Tecnología de comunicación 
promovida por la organización de usuarios de PROFIBUS. 
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Programa de usuario 
En SIMATIC se distingue entre los programas de usuario y el firmware de la CPU. 


El programa de usuario contiene todas las instrucciones, declaraciones y datos que 
permiten controlar una instalación o un proceso. Está asignado a un módulo programable 
(p. ej., a una CPU o un FM) y se puede dividir en unidades menores. 


Firmware: véase la entrada "Firmware de la CPU" del glosario 


Servidor web 
Software/servicio de comunicación para intercambiar datos vía Ethernet. El servidor web 
pone los documentos a disposición de un navegador de Internet mediante protocolos de 
transferencia estandarizados (HTTP, HTTPS). Estos documentos pueden ser estáticos o 
bien el servidor web puede componerlos de forma dinámica, al solicitarlos mediante el 
navegador de Internet desde diferentes fuentes. 


Subred 
Parte de una red cuyos parámetros se deben adaptar a los dispositivos (p. ej., en 
PROFINET). Abarca todos los componentes de bus y todas las estaciones conectadas. Las 
subredes se pueden acoplar a una red, p. ej., mediante pasarelas. 


Topología 
Estructura de una red. Las estructuras más usuales son: 


● Topología en línea


● Topología en anillo


● Topología en estrella


● Topología en árbol


Visor de diagnóstico HMI (WinCC) 
El visor de diagnóstico HMI es un objeto de WinCC. El visor de diagnóstico HMI sólo se 
puede utilizar con Comfort Panels y WinCC Advanced RT. 


WinCC 
Windows Control Center: es un sistema de visualización de proceso basado en PC. 


WinCC Runtime 
Componente del software básico WinCC 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 
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 PELIGRO 
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 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 
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manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
En la presente documentación se describen las posibilidades de diagnóstico con la función 
Trace y de analizador lógico. Las posibilidades de registro pueden variar en función del 
dispositivo utilizado. 


Conocimientos básicos necesarios 
Para una mejor comprensión de la presente documentación se precisan los siguientes 
conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos sobre la utilización de equipos Windows 


● S7-1200/1500 CPUs 


– Conocimientos en el manejo del sistema de automatización industrial SIMATIC 


– Conocimientos en el manejo de TIA Portal >= V12.0 


● SINAMICS G120 


– Conocimientos en el manejo del accionamiento 


Ámbito de validez de la documentación 
Esta documentación es válida para todos los productos de la familia S7-1200, S7-1500 y 
SINAMICS G120. 


Convenciones 
La presente documentación contiene ilustraciones de los dispositivos descritos. Las 
ilustraciones pueden diferir del dispositivo suministrado en algunos detalles. 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 
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Soporte adicional 
● Encontrará nuestra oferta en documentación técnica para los diferentes productos y 


sistemas SIMATIC en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


● Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.automation.siemens.com). 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

http://mall.automation.siemens.com/

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Descripción 1 
1.1 Hardware admitido 


Los dispositivos (Página 41) siguientes admiten la función Trace y de analizador lógico:  


● CPU SIMATIC S7-1200 (a partir de versión de firmware V4.0) 


● CPU SIMATIC S7-1500 


● SINAMICS G120 


1.2 Registro de medidas con la función Trace 


Introducción 
La función Trace y de analizador lógico se abre en el navegador de proyecto, en la carpeta 
del dispositivo con el nombre "Traces" (Página 11). 


La función Trace y de analizador lógico permite registrar las variables de un dispositivo y 
evaluar los registros. Las variables son, p. ej., parámetros de accionamiento o variables de 
sistema y de usuario de una CPU. El tamaño de la memoria limita la duración de registro 
máxima. El espacio disponible de la memoria para el registro depende del hardware que se 
emplee.  


Los registros se guardan en el dispositivo, pueden leerse con el sistema de configuración 
(ES) en caso necesario y guardarse permanentemente. De tal forma, la función Trace y de 
analizador lógico es adecuada para visualizar procesos altamente dinámicos. Los valores 
registrados se sobrescriben al activar de nuevo "Traces en dispositivo". 


Los registros activos del panel de mando de eje o del PID se muestran en "Traces en 
dispositivo". Estos registros se pueden añadir a las mediciones en el diagrama de curvas del 
panel de mando de eje o del PID mediante un comando del menú contextual. 


Las posibilidades de registro pueden variar en función del dispositivo (Página 41) utilizado. 


En el capítulo Manejo encontrará una guía de inicio rápido (Página 27) para trabajar con la 
función Trace y de analizador lógico. 
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La figura siguiente muestra el funcionamiento de "Traces": 


 
① Configuración de Trace con la programadora (PG) en el TIA Portal 


En la configuración de Trace se especifican las señales que deben registrarse, la duración 
del registro y la condición de disparo. La configuración de Trace depende del dispositivo y 
se describe en el correspondiente dispositivo (Página 41). 


② Transmisión de la configuración de Trace de la PG al dispositivo 


Si existe una conexión online, se lleva a cabo la transmisión de la configuración de Trace 
(Página 34) completa al dispositivo. 


③ Esperar registro 


Si la configuración de Trace está activada (Página 35) en el dispositivo, el registro se realiza 
independientemente de la PG. Cuando se cumple la condición de disparo, se inicia el 
registro. 


④ Transmisión de la medición del dispositivo a la PG 


El almacenamiento de la medición en el proyecto (Página 36) guarda la medición en el 
proyecto abierto del TIA Portal. El almacenamiento de la medición es independiente del 
momento de la medición y puede tener lugar en cualquier momento tras concluir el registro. 


⑤ Evaluación, administración y almacenamiento de la medición 


Para evaluar la medición, hay disponibles múltiples posibilidades en el diagrama de curvas y 
en la tabla de señales (Página 36). Existen diferentes formatos de representación: p. ej., 
representación en bits para señales binarias.  
También es posible exportar e importar mediciones como archivo. 
Con el almacenamiento del proyecto (Página 36) en el TIA Portal, también se guardan las 
mediciones transmitidas al proyecto. 
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1.3 Configuración de Trace, registro y medición 
En este capítulo se explica el significado de los términos "configuración de Trace", "registro" 
y "medición". 


configuración de Trace 
En la configuración de Trace  pueden realizarse los siguientes ajustes: 


● Señales que deben registrarse 


● Condiciones de registro 


– muestreo 


– disparo 


registro 
El registro tiene lugar en el dispositivo. Solo existe un registro para cada configuración de 
Trace del dispositivo. Si se reinicia un registro, el registro antiguo se sobrescribe. 


Un registro del dispositivo no es remanente (se pierde tras conectar/desconectar el 
dispositivo) y puede guardarse permanentemente, como medición, en el proyecto. 


Traces en dispositivo 


Un Trace en el dispositivo  se compone de una configuración de Trace y, opcionalmente, 
de un registro. El número máximo de Traces en el dispositivo depende del dispositivo. 


El estado de un Trace en el dispositivo puede observarse online. 


Medición 
Una medición  se compone siempre de una configuración de Trace con su registro 
correspondiente. Si un Trace en el dispositivo contiene un registro, puede guardarse en el 
proyecto como medición.  


El registro de una medición puede observarse offline. 
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1.4 Almacenamiento de datos 
La administración de Trace y el diagrama de curvas permiten, entre otros, la transmisión de 
la configuración de Trace y la observación del registro.     


La figura siguiente muestra esquemáticamente el almacenamiento de datos: 


 
 


 Nota 
Almacenamiento de configuración de Trace y medición 


La configuración de Trace y la medición se guardan con el proyecto en el TIA Portal. 


Si cierra el proyecto sin guardar, la configuración de Trace y las mediciones transmitidas al 
proyecto quedan descartadas. El editor de Trace puede cerrarse y volver a abrirse sin 
pérdida de datos hasta el cierre del proyecto. 
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 Interfaz de software 2 
 


Áreas de visualización 
La interfaz de usuario de la función Trace y de analizador lógico se divide en varias áreas.  


La figura siguiente muestra un ejemplo de distribución de la interfaz en el TIA Portal: 
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1 Navegador de proyecto 
 Área de trabajo 
2  Barra de título del área de trabajo 


Muestra a qué dispositivo corresponde la representación actual. 
3a  Barra de herramientas de la administración de Trace (Página 18)  


Selección de registros para la visualización en el diagrama de curvas y botones para 
activar/desactivar Traces en el dispositivo.  


4  Barra de herramientas del diagrama de curvas (Página 13)  
Herramientas para editar la medición y ajustar la representación en el diagrama de 
curvas 


5  Diagrama de curvas (Página 13)  
Visualización de los valores registrados  


6  Tabla de señales (Página 16)  
Señales de la medición visualizada 


3b  Administración de Trace (Página 18)  
Creación de nuevas configuraciones de Trace y administración de las mediciones. 


 Área específica de dispositivo (ver Dispositivos (Página 41)) 
7  Área de propiedades en la ventana de inspección 


Diálogos de configuración para la duración del registro, la condición de disparo y la 
selección de señal. 


2.1 Navegador de proyecto 
Si un dispositivo soporta la función Trace y de analizador lógico, el árbol del proyecto ofrece 
la selección de "Traces" en el dispositivo .   


Haciendo doble clic en  "Traces", se abre el editor de Trace. 
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2.2 Área de trabajo 


2.2.1 Interfaz Diagrama de curvas 
El diagrama de curvas muestra las señales de un registro seleccionadas. Los bits se 
visualizan como traza de bits en el diagrama inferior. La representación de las señales se 
adapta en la tabla de señales (Página 16) y con ayuda de la barra de herramientas del 
diagrama de curvas.  


Posibilidades de ajuste y visualizaciones en el diagrama de curvas 
La figura siguiente muestra un ejemplo de representación en el TIA Portal: 


 
La escala del diagrama es válida para la señal seleccionada (sobre fondo gris) en la 
leyenda. La leyenda puede desplazarse a los laterales con el ratón. 
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Comandos del menú contextual 
La tabla siguiente muestra los comandos del menú contextual en el diagrama de curvas: 


 
Comando del menú contextual Descripción 
"Guardar diagrama como imagen 
en" 


Exporta la visualización actual como mapa de bits. 


"Copiar imagen en el 
portapapeles" 


Copia la visualización actual en el portapapeles. 


"Centrar cursor de medición" Posiciona los cursores de medición activados en un punto 
central de la visualización actual. 


"Agregar a las mediciones" 
(solo panel de mando de eje y 
PID) 


Añade el registro visualizado a la tabla "Mediciones". 


Barra de herramientas del diagrama de curvas 
Mediante botones se ponen a disposición herramientas para ajustar la representación. 


La tabla siguiente muestra las funciones de los botones: 


 
Símbolo Función Descripción 


 
Deshacer zoom Acción de deshacer la última función de zoom 


ejecutada.  
Si se han ejecutado varias funciones de zoom, estas 
pueden deshacerse paso a paso. 


 
Repetir zoom Repetición de la última función de zoom deshecha. Si 


se han deshecho varias funciones de zoom, estas 
pueden repetirse paso a paso. 


 
Vista normal Utilizar la vista actual como estándar para este 


registro. Si el registro de Trace se vuelve a mostrar 
con posterioridad, la vista normal se restablece. 


 
Desplazar la imagen Desplazamiento de la visualización con el botón del 


ratón pulsado. 


 
Selección de zoom Selección de un área cualquiera con el botón del ratón 


pulsado. La visualización se escala en función del 
área seleccionada. 


 
Selección de zoom vertical Selección de un área vertical con el botón del ratón 


pulsado. La visualización se escala en función del 
área seleccionada. 


 
Selección de zoom horizontal Selección de un área horizontal con el botón del ratón 


pulsado. La visualización se escala en función del 
área seleccionada. 


 
Visualizar todo Escala la visualización de los datos existentes de 


modo que se muestren todo el rango de tiempo y 
todos los valores. 
Nota 
La barra de progreso dinámica de un Trace en curso 
se detiene al activar una función de zoom. Con este 
botón se activa de nuevo la barra de progreso. 
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Símbolo Función Descripción 


 
Zoom más Ampliación de la visualización. Las áreas de eje de 


tiempo y eje de valor se reducen cada vez que se 
hace clic en el botón. Las curvas se representan más 
grandes. 


 
Zoom menos Reducción de la visualización. Las áreas de eje de 


tiempo y eje de valor se amplían cada vez que se 
hace clic en el botón. Las curvas se representan más 
pequeñas. 


 
Escalado automático Escalado de la visualización de modo que se 


muestren todos los valores para el rango de tiempo 
representado actualmente. 


 
Disponer en pistas Las señales se disponen una bajo la otra sin 


solapamientos. 


 
Conmutación de la unidad del 
eje de tiempo 


Conmutación de la unidad entre tiempo y ciclos. 


 
Visualizar puntos de medición Los puntos de medición se muestran como pequeños 


círculos en las curvas. 


 
Visualizar cursores de 
medición verticales 


Visualización de los cursores de medición verticales. 
La posición vertical de los dos cursores de medición 
puede desplazarse con el ratón. En la tabla de señales 
se muestran en función de la posición las medidas 
correspondientes y la diferencia de los cursores de 
medición. 


 
Visualizar cursores de 
medición horizontales 


Visualización de los cursores de medición horizontal. 
La posición horizontal de los dos cursores de medición 
se puede modificar con el ratón. 


 
Mostrar leyenda Mostrar u ocultar la leyenda en el diagrama de curvas. 


 
Mostrar leyenda justificada a la 
izquierda 


Visualización de la leyenda a la izquierda del diagrama 
de curvas. 


 
Mostrar leyenda justificada a la 
derecha 


Visualización de la leyenda a la derecha del diagrama 
de curvas. 


 
Cambiar color de fondo Cambio entre diferentes colores de fondo. 
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2.2.2 Interfaz de la tabla de señales 
La tabla de señales muestra una lista de las señales de la medición seleccionada y ofrece 
posibilidades de ajuste para algunas propiedades. Cuando se muestran los datos de registro 
de "Traces en dispositivo" y se modifican los ajustes de la tabla de señales, estos ajustes 
solo pueden conservarse hasta que se cambie al modo offline. Al añadir a las mediciones el 
"Trace en el dispositivo", se guardan los ajustes actuales de la tabla de señales en la 
medición. 


Las señales se pueden ordenar mediante Drag & Drop. Es posible cambiar el orden de los 
bits dentro de una señal.  


Posibilidades de ajuste y visualizaciones en la tabla de señales 
La figura siguiente muestra un ejemplo de representación en el TIA Portal: 
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La tabla siguiente muestra los ajustes y las visualizaciones de las señales registradas: 


 
Columna Descripción 


 
Visualización estática del símbolo de señal 


 


 


Selección para la visualización en el diagrama de curvas 
El punto indica que para la señal en la selección de bits hay al menos un bit 
seleccionado para visualizar como traza de bits.  


"Nombre" Visualización del nombre de señal 
A hacer clic una vez sobre el nombre de una señal mostrada se actualiza la 
escala en el diagrama de curvas. 


 
 


Apertura de selección de bits 
Para los siguientes tipos de datos pueden seleccionarse también bits por 
separado para la visualización como traza de bits en el diagrama de curvas 
inferior: 
• Byte, Word, DWord, LWord 
• SInt, USInt, Int, UInt, DInt, UDInt, LInt, ULInt 
Ejemplo de una selección de bits abierta para el tipo de datos DWord: 


 
Seleccione o deseleccione el bit correspondiente la visualización haciendo clic 
en el símbolo . 


"Tipo de datos" Visualización del tipo de datos 
"Dirección" Visualización de la dirección (no con variables simbólicas) 
"Color" Visualización y posibilidad de ajuste del color de la señal 
"Escala Y mín." Visualización o introducción del valor mínimo para el escalado de la señal 
"Escala Y máx." Visualización o introducción del valor máximo para el escalado de la señal 
"Grupo de 
señales" 


Muestra o escribe el nombre de un grupo de señales 
Para todas las señales de un grupo de señales se hacen iguales las escalas en 
Y. 
Escriba un mismo nombre de grupo de señales para todas las señales que 
deban tener la misma escala. 
Es posible eliminar señales borrando el nombre de un determinado grupo de 
señales. 


Los grupos de señales pueden guardarse usando la función "Usar vista actual 
como estándar" (botón ). 


"Y(t1)" Visualización del valor en la posición del primer cursor de medición 
"Y(t2)" Visualización del valor en la posición del segundo cursor de medición 
"ΔY" Visualización de la diferencia de valor entre el primer y el segundo cursor de 


medición 
"Unidad" Visualización de la unidad (p. ej., con objetos tecnológicos) 
"Comentario" Visualización y posibilidad de introducción de un comentario relativo a la señal 
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Comandos del menú contextual 
La tabla siguiente muestra los comandos del menú contextual de la tabla de señales: 


 
Comando del menú contextual Descripción 
"Cortar" No seleccionable 
"Copiar" Copia el contenido de las filas seleccionadas en el 


portapapeles. 
"Insertar" No seleccionable 
"Mostrar/ocultar señal" Muestra u oculta la señal en el diagrama de curvas. 
"En primer plano" Muestra la señal seleccionada en primer plano. El resto de 


señales quedan en segundo plano. 


2.2.3 Interfaz Administración de Trace 
La administración de Trace permite configurar y administrar configuraciones de Trace.  


Posibilidades de ajuste y visualizaciones en la administración de Trace 
La figura siguiente muestra un ejemplo de representación en el TIA Portal: 


 
  
① Configuración de Trace 
② Registro (valores registrados) 
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Barra de herramientas de la administración de Trace 
A través de una lista desplegable y de los botones es posible activar, desactivar o 
seleccionar un registro para su visualización. 


La figura siguiente muestra un ejemplo de la barra de herramientas de la administración de 
Trace 


 
La tabla siguiente describe las funciones de los botones: 


 
Símbolo Descripción 


 
Símbolo estático: visualización de la selección de listas desplegables en el diagrama de 
curvas 


 
Selección de un "Trace en dispositivo" o de una "Medición" para su visualización en el 
diagrama de curvas 


 
Activación del registro 
El botón está disponible en "Traces en dispositivo". 


 
Desactivación del registro 
El botón está disponible en "Traces en dispositivo". 


Tabla "Configuraciones de Trace"  
La tabla contiene todas las configuraciones de Trace del proyecto que pueden transmitirse 
al dispositivo. Cada configuración de Trace contiene las variables que deben registrarse y 
los ajustes de registro necesarios. Los datos se muestran en modo offline y online. 


La tabla siguiente muestra los ajustes y las visualizaciones: 


 
Columna Símbolo Descripción 
- 


 


 


Visualización del símbolo para la configuración de Trace 
Las configuraciones de Trace incorrectas se representan con 
un marco rojo y no pueden transmitirse al dispositivo. 
Compruebe la configuración en la ventana de inspección. 
Al hacer doble clic en el símbolo, la ventana de inspección 
con las propiedades aparece en primer plano. 


"Configuración de Trace" - Nombre de la configuración de Trace 
El nombre puede modificarse haciendo doble clic en el 
campo. 


"Comentario" - Campo de entrada para un comentario 
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Comandos del menú contextual 


La tabla siguiente muestra los comandos del menú contextual de la tabla "Configuraciones 
de Trace" con la fila seleccionada: 


 
Comando del menú contextual Descripción 
"Cortar" No seleccionable 
"Copiar" Copia el contenido de las filas seleccionadas en el portapapeles. 
"Insertar" Inserta el contenido del portapapeles. 
"Borrar" Borra las filas seleccionadas de la tabla o borra el nombre de la 


celda seleccionada. 
"Cambiar nombre" Pasa la celda seleccionada al modo de edición. 
"Transferir configuración de 
Trace al dispositivo" 


Transmite la configuración de Trace seleccionada en la tabla 
"Configuraciones de Trace" al dispositivo. 
El botón está activo si se han efectuado correctamente todos los 
ajustes necesarios en la configuración específica del dispositivo, 
en la ventana de inspección, y se ha establecido una conexión 
online. 


"Exportar configuración de 
Trace" 


Exporta una configuración de Trace como archivo con la extensión 
"*.ttcfgx". 
La extensión de archivo "*.ttcfg" está soportada por motivos de 
compatibilidad con V12, pero no contiene información sobre la 
familia de dispositivos. 


"Importar configuración de 
Trace" 


Importa una configuración de Trace desde un archivo. 


"Propiedades" Trae la ventana de inspección con las propiedades específicas del 
dispositivo a un primer plano. 
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Tabla "Traces en dispositivo"  
La tabla contiene las configuraciones de Trace ya transmitidas al dispositivo y su estado 
actual. Los datos se muestran en modo online. 


La tabla siguiente muestra los ajustes y las visualizaciones: 


 
Columna Símbolo Descripción 
- 


 
Visualización estática del símbolo de modo online 
Al hacer doble clic en el símbolo, la ventana de inspección con las 
propiedades específicas del dispositivo aparece en primer plano. 


  
Selección para la visualización en el diagrama de curvas 
Al hacer clic en el símbolo, se muestra u oculta el registro en el 
diagrama de curvas. 


"Traces en 
dispositivo" 


- Nombre de la configuración de Trace 


"Activo" 
 


Activación del registro y notificación del estado 
La casilla de verificación se desactiva al final del registro. 
Si se repite el registro de un Trace en el dispositivo, se conservan 
también para el nuevo registro los ajustes relevantes para la 
visualización (diagrama de curvas y tabla de señales). 


"Estado" - Visualización del estado de la configuración de Trace 
Existen los siguientes estados: 
• "Instalando" 
• "Esperar disparo" 
• "Registro" 
• "Registro finalizado" 
• "Cancelado" 
• "Estado de error" 


"Comentario" - Visualización del comentario de la configuración de Trace 
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Comandos del menú contextual 


La tabla siguiente muestra los comandos del menú contextual de la tabla "Traces en 
dispositivo" con la fila seleccionada: 


 
Comando del menú contextual Descripción 
"Cortar" No seleccionable 
"Copiar" Copia el contenido de las filas seleccionadas en el portapapeles. 
"Insertar" No seleccionable 
"Borrar" Borra las filas seleccionadas de la tabla. 
"Cambiar nombre" No seleccionable 
"Agregar a las configuraciones 
de Trace" 


Trasmite la configuración de Trace del dispositivo a la tabla 
Configuraciones de Trace. 


"Agregar a las mediciones" Agrega el "Trace en dispositivo" seleccionado a la tabla 
"Mediciones". 
Nota 
Los datos de "Trace en el dispositivo" se pueden guardar como 
medición una vez visualizados en el diagrama de curvas. Para la 
visualización se cargan los datos del registro desde el dispositivo. 


"Activar" Activa el registro y muestra el estado en la tabla 
"Mostrar/ocultar en el diagrama 
de curvas" 


Muestra u oculta el registro en el diagrama de curvas. 


"Propiedades" Trae la ventana de inspección con las propiedades específicas del 
dispositivo a un primer plano. 
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Tabla "Mediciones"  
La tabla contiene las configuraciones de Trace con registros. Los datos se muestran en 
modo offline y online. 


Las mediciones también pueden exportarse e importarse; ver Exportación e importación de 
mediciones (Página 37). 


La tabla siguiente muestra los ajustes y las visualizaciones: 


 
Columna Símbolo Descripción 
- 


 
Visualización estática del símbolo para una medición 
Al hacer doble clic en el símbolo, la ventana de inspección con las 
propiedades específicas del dispositivo aparece en primer plano. 


  
Selección para la visualización en el diagrama de curvas 
Al hacer clic en el símbolo, se muestra u oculta el registro en el 
diagrama de curvas. 


"Mediciones" - Nombre de la medición 
El nombre puede modificarse haciendo doble clic en el campo. 


"Marca de tiempo" - El significado de la marca de tiempo depende del dispositivo 
Ejemplos: 
• SIMATIC S7-1200/1500 CPUs 


Con el inicio del registro, se introduce la hora absoluta del 
control. 


• SINAMICS G120 


Con la transferencia de la configuración de Trace al dispositivo 
se introduce el momento de transferencia. 


"Comentario" - Campo de entrada para un comentario 
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Comandos del menú contextual 


La tabla siguiente muestra los comandos del menú contextual de la tabla "Mediciones" con 
la fila seleccionada: 


 
Comando del menú contextual Descripción 
"Cortar" No seleccionable 
"Copiar" Copia el contenido de las filas seleccionadas en el portapapeles. 
"Insertar" Inserta el contenido del portapapeles. 
"Borrar" Borra las filas seleccionadas de la tabla o borra el nombre de la 


celda seleccionada. 
"Cambiar nombre" Pasa la celda seleccionada al modo de edición. 
"Agregar a las configuraciones 
de Trace" 


Trasmite la configuración de Trace de la medición a la tabla 
Configuraciones de Trace. 


"Mostrar/ocultar en el diagrama 
de curvas" 


Muestra u oculta el registro en el diagrama de curvas. 


"Exportar medición" Exporta una medición como archivo con la extensión "*.ttrecx" o 
"*.csv".  
La extensión de archivo "*.ttrec" está soportada por motivos de 
compatibilidad con V12, pero no contiene información sobre la 
familia de dispositivos. 


"Importar medición" Importa una medición desde un archivo con la extensión "*.ttrecx".  
La extensión de archivo "*.ttrec" está soportada por motivos de 
compatibilidad con V12, pero no contiene información sobre la 
familia de dispositivos. 


"Propiedades" Trae la ventana de inspección con las propiedades específicas del 
dispositivo a un primer plano. 


Botones 
La tabla siguiente muestra las funciones disponibles mediante botones: 


 
Símbolo Descripción 


 
Botón para la transmisión de una configuración de Trace seleccionada al dispositivo 
La configuración de Trace seleccionada en la tabla "Configuraciones de Trace" se 
transmite al dispositivo. 
El botón está activo si se han efectuado correctamente todos los ajustes necesarios en 
la configuración, en la ventana de inspección, y se ha establecido una conexión online. 


 
Botón para la transmisión de una configuración de Trace seleccionada desde el 
dispositivo  
La configuración de Trace seleccionada en la tabla "Traces en dispositivo" se transmite 
del dispositivo a la tabla "Configuraciones de Trace". 


 
Botón para la transmisión de una medición seleccionada del dispositivo al proyecto 
La selección de la tabla "Traces en dispositivo" se agrega a la tabla "Mediciones". 
Nota para las CPU S7 
Para guardar los datos de "Trace en el dispositivo" como medición, antes este debe 
mostrarse una vez en el diagrama de curvas. Con la visualización se cargan los datos 
del registro desde el dispositivo. 
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2.3 Área específica de dispositivo 
El área específica de dispositivo permite realizar la configuración de Trace. 


Aquí se especifican las señales que deben registrarse y la condición de disparo. Estas y 
otras posibilidades de configuración se describen en el área específica de dispositivo 
(Página 41) de cada dispositivo. 
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 Manejo 3 
3.1 Guía de inicio rápido 


Esta descripción toma como ejemplo los pasos para efectuar un registro con la CPU S7-
1500. Los ajustes mostrados pueden diferir en función del dispositivo.  


Requisitos 
Se ha configurado un dispositivo que admite la función Trace y de analizador lógico. 


Llamada del editor de Trace 
La figura siguiente muestra el navegador de proyecto con "Traces" en el dispositivo: 


 
Procedimiento: 


1. Abra el editor de Trace haciendo doble clic en la entrada "Traces". 
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Creación de una configuración de Trace 
La figura siguiente muestra la tabla "Configuraciones de Trace": 


 
Procedimiento: 


1. Introduzca el nombre de la configuración de Trace en la tabla "Configuraciones de 
Trace". 


Selección de señales 
La figura siguiente muestra la configuración de las señales: 


 
Procedimiento: 


1. Seleccione las señales que deben registrarse en el área "Señales" de la ventana de 
inspección. 


O bien: 


1. Arrastre una señal hasta la tabla mediante Drag & Drop. 
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Configuración del ciclo de registro  
La figura siguiente muestra la configuración del muestreo: 


 
Procedimiento: 


1. Configure el muestreo. 


Configuración del disparador 
La figura siguiente muestra la configuración del disparador: 


 
Procedimiento: 


1. Configure el disparador y la condición de disparo para el disparador seleccionado. 
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Transmisión de la configuración de Trace al dispositivo 
La figura siguiente muestra la administración de Trace en modo online: 


 
Procedimiento: 


1. Compruebe, con el símbolo de la tabla "Configuraciones de Trace", si la configuración es 
correcta. 


El símbolo  muestra una configuración de Trace correcta. 


El símbolo  muestra una configuración de Trace incorrecta. 


Solo pueden transmitirse al dispositivo las configuraciones de Trace correctas. 


2. Establezca una conexión online con el dispositivo. 


3. Seleccione la configuración de Trace en la tabla "Configuraciones de Trace" y 
transmítala al dispositivo con el botón . 


Activación de registro 
La figura siguiente muestra la administración de Trace con una configuración de Trace en el 
dispositivo: 


 
Procedimiento: 


1. Haga clic en la casilla de verificación de la columna "Activo" en la tabla "Traces en 
dispositivo". 
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Visualización de registro 
La figura siguiente muestra el diagrama de curvas con el registro de "Traces en dispositivo": 


 
Procedimiento: 


1. Espere hasta que se muestre el estado "Registro" o "Registro finalizado" en la tabla 
"Traces en dispositivo". 


2. Haga clic en el símbolo  de la tabla "Traces en dispositivo" para visualizar el registro 
en el diagrama de curvas. 


3. Haga clic en el símbolo  de una señal en la tabla de señales. 


Se ofrecen los bits de la señal por separado para su visualización como traza de bits. 


4. Seleccione o deseleccione en la tabla de señales las señales individuales y los bits con 
el símbolo  para su representación. 
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Almacenamiento de la medición en el proyecto 
La figura siguiente muestra la medición guardada en el proyecto: 


 
Procedimiento: 


1. Seleccione la medición en la tabla "Traces en dispositivo" y transmítala al proyecto con el 
botón . 


3.2 Uso de la función Trace: vista general 


Requisitos 
En el TIA Portal se ha configurado un dispositivo que admite la función Trace y de 
analizador lógico y con el que hay establecida una conexión online. 


Procedimiento 
La tabla siguiente muestra una vista general de las etapas que se siguen normalmente al 
trabajar con la función Trace y de analizador lógico. 


 
Etapa Descripción 
1 Llamada del editor de Trace (Página 33)  
2 Configuración de Trace (Página 33)  
3 Transmisión de la configuración de Trace al dispositivo (Página 34)  
4 Activación/desactivación de Trace en el dispositivo (Página 35)  
5 Visualización de registro (Página 36)  
6 Almacenamiento de mediciones en el proyecto (Página 36)  
7 Visualización de registro (Página 36)  
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3.3 Llamada del editor de Trace 
Por dispositivo puede abrirse un editor de Trace en el navegador de proyecto. 


A continuación se describe cómo llamar al editor de Trace en el área de trabajo del TIA 
Portal.   


Requisitos 
Se ha configurado un dispositivo que admite la función Trace y de analizador lógico. 


Procedimiento 
Para llamar al editor de Trace, proceda del siguiente modo:  


1. En el navegador de proyecto, haga doble clic en el dispositivo. 


La carpeta del dispositivo se abre. 


2. Haga doble clic en "Traces". 


3.4 Administración de Trace 


3.4.1 Configuración de Trace 


Requisitos 
El editor de Trace está abierto. 


Creación y borrado de una configuración de Trace 
Para crear una nueva configuración de Trace, proceda del siguiente modo: 


1. En la administración de Trace (Página 18), haga clic en la entrada "<Agregar>" de la 
tabla "Configuraciones de Trace". 


2. Introduzca el nombre para la configuración de Trace. 


Se crea la nueva configuración de Trace. 


 


Para borrar una configuración de Trace, proceda del siguiente modo: 


1. Haga clic con el botón derecho del ratón en una configuración de Trace de la tabla 
"Configuraciones de Trace" y seleccione el comando "Borrar" del menú contextual. 


Se borra la configuración de Trace. 
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Configuración de Trace 
Durante la configuración se especifican las condiciones de registro y disparo y se 
seleccionan las señales que deben registrarse.   


Ver capítulo "Configuración" (en el dispositivo (Página 41) correspondiente). 
 


 Nota 
Almacenamiento de configuración de Trace   


La configuración de Trace se guarda con el proyecto en el TIA Portal.  


Si se cierra el proyecto sin guardar, la configuración queda descartada. El editor de Trace 
puede cerrarse y volver a abrirse sin pérdida de datos hasta el cierre del proyecto.  


 


3.4.2 Transmisión de la configuración de Trace al dispositivo 


Requisitos 
● Hay una configuración de Trace  válida en la tabla "Configuraciones de Trace". 


● No se ha alcanzado todavía el número máximo de "Traces en dispositivo". 


● Existe una conexión online con el dispositivo. 


Procedimiento 
Para transmitir una configuración de Trace al dispositivo, proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione una configuración de Trace  en la tabla "Configuraciones de Trace". 


2. Haga clic en el botón  para transmitir la configuración de Trace al dispositivo. 


Resultado 
La configuración de Trace se transmite al dispositivo y se muestra en la tabla "Traces en 
dispositivo".  
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3.4.3 Activación/desactivación de Trace en el dispositivo 


Requisitos 
Hay una configuración de Trace en el dispositivo y se ha establecido una conexión online 
con este. 


Activación de Trace en el dispositivo  
Para activar el registro de un Trace en el dispositivo, proceda del siguiente modo: 


1. Active la casilla de verificación de la columna "Activo" de la tabla "Traces en dispositivo". 


El Trace en el dispositivo se activa y se inicia el registro en función de la condición de 
disparo configurada. La condición de disparo es específica del dispositivo y se describe 
en el capítulo "Configuración", en el dispositivo (Página 41) correspondiente. 


 
  Nota 


Si se reinicia el registro, los valores registrados hasta el momento se pierden. 


Para realizar una copia de seguridad de los valores registrados, guarde la medición en el 
proyecto (Página 36) antes de volver a activar el registro. 


 


Desactivación de Trace en el dispositivo  
Para desactivar un Trace en el dispositivo activado, proceda del siguiente modo: 


1. Desactive la casilla de verificación de la columna "Activo" de la tabla "Traces en 
dispositivo". 


El Trace en el dispositivo se desactiva.  
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3.4.4 Visualización de registro 


Requisitos 
Hay una configuración de Trace con registro en el dispositivo y se ha establecido una 
conexión online con este o hay una entrada en la tabla "Mediciones". 


Procedimiento 
Para visualizar el registro, proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione una entrada de la tabla "Traces en dispositivo". 


2. Haga clic en la columna  para la entrada seleccionada. 


 


O: 


1. Seleccione una entrada en la tabla "Mediciones". 


2. Haga clic en la columna  para la entrada seleccionada. 


 


Resultado 
El registro se muestra en el diagrama de curvas y en la tabla de señales.  


3.4.5 Almacenamiento de mediciones en el proyecto 


Requisitos 
Hay una configuración de Trace con registro en el dispositivo y se ha establecido una 
conexión online con este. 


Los datos de "Trace en el dispositivo" han de haberse mostrado en el diagrama de curvas al 
menos una vez. Para la visualización se cargan los datos del registro desde el dispositivo. 


Procedimiento  
Para guardar un registro en el proyecto, proceda del siguiente modo: 


1. En la administración de Trace, haga clic en una entrada de la tabla "Traces en 
dispositivo". 


2. Haga clic en el botón  para transferir la entrada seleccionada. 


La entrada seleccionada de la tabla "Traces en dispositivo" se agrega a la tabla 
"Mediciones". 


3. Guarde el proyecto en el TIA Portal. 
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3.4.6 Exportación e importación de mediciones 


Requisitos 
Hay al menos una medición en la tabla "Mediciones". 


Exportación de mediciones 
Para exportar una medición, proceda del siguiente modo: 


1. Haga clic con el botón derecho del ratón en una entrada de la tabla "Mediciones" y 
seleccione el comando "Exportar medición" del menú contextual. 


2. Seleccione una carpeta, un nombre de archivo y un tipo de archivo para guardar la 
medición. 


3. Haga clic en el botón "Guardar". 


Importación de mediciones 
Para importar una medición, proceda del siguiente modo: 


1. Haga clic con el botón derecho del ratón en la tabla "Mediciones" y seleccione el 
comando "Importar medición" del menú contextual. 


2. Seleccione el archivo tipo "*.ttrecx" con la medición que debe importarse. 


3. Haga clic en el botón "Abrir". 


La medición importada se muestra en la tabla "Mediciones" con el nombre de archivo. 


3.4.7 Transmisión de la configuración de Trace del dispositivo al proyecto 


Requisitos 
Hay una configuración de Trace en el dispositivo y se ha establecido una conexión online 
con este. 


Procedimiento  
Para transmitir una configuración de Trace al proyecto, proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione una entrada de la tabla "Traces en dispositivo". 


2. Haga clic en el botón  para transmitir la configuración de Trace desde el dispositivo. 


Resultado 
La configuración de "Trace en dispositivo" se incluye en la tabla "Configuraciones de Trace". 
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3.4.8 Borrado de Traces en el dispositivo 


Requisitos 
Hay un Trace en el dispositivo y se ha establecido una conexión online con este. 


Borrado de Trace en el dispositivo   
Para borrar un Trace del dispositivo, proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione una o varias filas que desee borrar en la tabla "Traces en dispositivo". 


2. Pulse <Supr> para borrar los "Traces en dispositivo". 


3.5 Tabla de señales 


3.5.1 Utilización de la tabla de señales 
La tabla de señales muestra las señales de un Trace en el dispositivo o de una medición. En 
la tabla es posible mostrar u ocultar cada una de las señales y ajustar propiedades para la 
visualización.  
Para algunos tipos de datos se pueden seleccionar bits individuales y mostrarse como 
trazas de bits. 


A continuación se describe el manejo de la tabla de señales. 


Requisitos 
● En las tablas "Traces en dispositivo" o "Mediciones" hay seleccionada una entrada en la 


columna . 


● Para visualizar bits individuales como trazas de bits: 
Al menos una señal registrada soporta la visualización como traza de bit. 


Selección de diferentes señales en la tabla de señales y modificación del formato 
Para ajustar la visualización a sus necesidades, proceda del siguiente modo: 


1. Haga clic en el símbolo de la señal correspondiente en la columna  para seleccionarlo 
o deseleccionarlo en la visualización. 


2. Para modificar el color predeterminado de la señal, haga clic en la columna "Color" para 
la señal correspondiente. 


3. Haga clic en la entrada "En primer plano" en el menú contextual de una señal para 
visualizarla en primer plano. 
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Selección de bits individuales en la tabla de señales para visualizarlos como traza de bits 
Para mostrar bits individuales como traza de bits en el diagrama de curvas inferior, proceda 
del siguiente modo: 


1. Haga clic en el símbolo  de una señal en la tabla de señales. 


2. Haga clic en el símbolo  de la selección de bits abierta de la señal para seleccionar o 
deseleccionar bits que desee visualizar. 


3.6 Diagrama de curvas 


3.6.1 Utilización del diagrama de curvas 
El diagrama de curvas muestra las señales de un registro seleccionadas en la tabla de 
señales. El registro se selecciona en las tablas "Traces en dispositivo" o "Mediciones" de la 
administración de Trace.    


Es posible aplicar zoom al área de representación libremente. Mediante cursores de 
medición pueden seleccionarse diferentes valores para visualizarlos en la tabla de señales. 


A continuación se describe el uso de los cursores de medición. 


Requisitos 
Se ha seleccionado un registro para la visualización. 


Evaluación de un momento concreto de un registro 
Para visualizar los valores de un punto de medición concreto, proceda del siguiente modo: 


1. Muestre los cursores de medición verticales con el botón . 


2. Desplace con el ratón un cursor de medición a la posición deseada del registro. 


Los valores de las señales se muestran en la tabla de señales. El momento o el punto de 
medición hasta los cursores de medición se muestran en el área inferior del diagrama de 
curvas. 


Evaluación de la diferencia entre dos puntos de medición 
Para visualizar la diferencia, proceda del siguiente modo: 


1. Muestre los cursores de medición verticales con el botón . 


2. Desplace con el ratón los dos cursores de medición a los puntos de medición deseados 
del registro. 


Los valores de las señales y la diferencia se muestran en la tabla de señales. El 
momento o el punto de medición hasta los cursores de medición se muestran en el área 
inferior del diagrama de curvas. 
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Utilización de los cursores de medición horizontales 
Para comprobar si se alcanza un determinado valor, proceda del siguiente modo: 


1. Muestre los cursores de medición horizontales con el botón . 


2. Desplace con el ratón un cursor de medición al valor deseado del registro. 


Los valores del cursor de medición para la señal seleccionada se muestran en el área 
inferior del diagrama de curvas. 


3.6.2 Impresión de un registro 
El diagrama de curvas permite guardar la visualización como mapa de bits y copiarla en el 
portapapeles. Utilice también estas funciones (Página 13) para imprimir.   
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4.1 CPU S7-1200/1500 


4.1.1 Captación de variables 


Captación de variables en función de dispositivo 
A continuación se enumeran las áreas de operandos de las que pueden registrarse 
variables:  


● Memoria imagen de proceso de las entradas 


● Memoria imagen de proceso de las salidas 


● Marca 


● Bloques de datos 
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Tipos de datos 
Es posible registrar los tipos de datos elementales. La disponibilidad de los distintos tipos de 
datos depende del dispositivo utilizado. 


La tabla siguiente indica los tipos de datos elementales: 


 
Tipos de datos Nota 
Números binarios 
BOOL - 
Secuencias de bits 
BYTE - 
WORD - 
DWORD - 
LWORD Nombre simbólico necesario 
Enteros 
SINT - 
USINT - 
INT - 
UINT - 
DINT - 
UDINT - 
LINT Nombre simbólico necesario 
ULINT Nombre simbólico necesario 
Números en coma flotante 
REAL - 
LREAL Nombre simbólico necesario 
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4.1.2 Vida útil de la configuración de Trace y de los valores registrados en el 
dispositivo 


Las configuraciones de Trace se conservan en caso de Power Off. Tras el rearranque de la 
CPU, el registro se activa de nuevo. 


Los valores registrados se pierden con el rearranque. 
 


 Nota 
Cargar una configuración en el dispositivo en el estado operativo "STOP" 


Tras cargar una configuración en el estado operativo "STOP", tenga en cuenta que deberá 
comprobar los Traces en el dispositivo y que tal vez tenga que volverlos a activar o a 
transferir. 


 


 Nota 


En caso de modificaciones de señales o de variables de disparo que repercuten en la 
dirección, es preciso volver a transferir también la configuración de Trace al dispositivo.  


Este es el caso, p. ej. cuando se ha acortado o alargado un bloque de datos, o si se ha 
modificado el tipo de datos. 


 


4.1.3 Niveles de registro 
A continuación se enumeran los niveles de ejecución que pueden seleccionarse para el ciclo 
de registro:   


● Ciclo de programa - OB 1 


● Alarma horaria - OB 1x 


● Alarma de retardo - OB 2x 


● Alarma cíclica - OB 3x 


● Ciclos de ejecución sincronizados - OB 6x, no OB 60 


● Task de servo - OB 91 (S7-1500) 


● IPO - OB 92 (S7-1500) 


 
  Nota 


Las medidas se registran cada vez al final del OB tras la ejecución del programa del 
usuario.  
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4.1.4 Capacidad funcional 
La tabla siguiente muestra la capacidad funcional máxima que puede registrarse con la 
función Trace y de analizador lógico.  


 
Dispositivo Número máximo de "Traces en 


dispositivo" 
Número máximo de señales por 


configuración de Trace 
S7-1200 
(a partir de versión de 
firmware V4.0) 


2 16 


S7-1500 al menos 4 
(en función del tipo de CPU) 


16 


Ejemplo S7-1516 


● Máximo 3854 puntos de medición con 16 variables Long 


● Máximo 21844 puntos de medición con 16 variables binarias 


● Máximo 58250 puntos de medición con una variable binaria 


Consulte más detalles en el manual de producto correspondiente. 


4.1.5 Carga de CPU por registro de Trace 
Un registro de Trace aumenta el tiempo de ejecución del nivel de registro correspondiente, 
lo que puede provocar un rebase del nivel de ejecución en caso de carga elevada de la 
CPU.  


Solución 
● Modificación de la configuración de Trace 


1) Configure menos variables y señales. 


2) Aumente a continuación el número de variables y señales gradualmente hasta 
alcanzar el número de señales máximo sin rebase del nivel de ejecución. 


● Selección de un nivel de registro más lento 
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4.1.6 Interfaz de software del área específica de dispositivo 


4.1.6.1 Estructura de la interfaz 


Áreas de visualización de la ventana de propiedades de inspección 
Las posibilidades de ajuste varían en función del dispositivo configurado.   


La figura siguiente muestra un ejemplo de representación en el TIA Portal: 


 
La navegación local ofrece las siguientes entradas para la selección: 


● General 


● Configuración 


– Señales (Página 46) 


– Condiciones de registro (Página 48) 


Visualización de las propiedades de una configuración de Trace 
La configuración de Trace se selecciona en la administración de Trace: 


● Selección en la tabla "Configuraciones de Trace" 


Las propiedades se muestran en la ventana de inspección, donde también pueden 
modificarse. 


● Selección en la tabla "Trace en dispositivo" o "Mediciones" 


Las propiedades se protegen contra escritura en la ventana de inspección. 
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4.1.6.2 Interfaz General 
El área "General" muestra el nombre de la configuración de Trace y campos de entrada 
para el autor y un comentario.   


Posibilidades de introducción de datos y visualizaciones en General 
La figura siguiente muestra un ejemplo de representación en el TIA Portal: 


 
La tabla siguiente muestra los campos de entrada y las visualizaciones: 


 
Columna Símbolo Descripción 
"Nombre" - Nombre de la configuración de Trace 
"Autor" - Autor de la configuración de Trace 
"Comentario" - Campo de entrada para un comentario 


4.1.6.3 Interfaz Señales 
El área "Señales" muestra una tabla en la que se configuran las señales que deben 
registrarse para la configuración de Trace seleccionada.  


Las señales también se pueden insertar en la tabla mediante Drag & Drop.  
Las señales se pueden ordenar mediante Drag & Drop. 


Posibilidades de ajuste y visualizaciones en "Señales" 
La figura siguiente muestra un ejemplo de representación en el TIA Portal: 
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La tabla siguiente muestra los ajustes y las visualizaciones: 


 
Columna Símbolo Descripción 
 


 
Visualización del símbolo de señal para una señal seleccionada 


"Nombre" - Campo de entrada para el nombre o la dirección de la señal 
Ejemplos: 
• M0.0 
• DB1.DBW3 
• "Bloque_datos_1".Presión 


- 
 


Botón para abrir la tabla de selección de señal 
El botón se muestra con la selección de las filas de la tabla. 
Haciendo clic en el símbolo se abre una tabla que ofrece señales que 
pueden seleccionarse. La señal seleccionada se muestra en el campo 
de entrada. 


"Tipo de datos" - Campo de texto con la indicación del tipo de datos de la señal 
"Dirección" - Campo de entrada para la dirección de la señal 


En las señales puramente simbólicas, el campo permanece vacío. 
"Color" - Campo de texto para la indicación y selección del color 


Haga clic en el campo seleccionado para visualizar el color de la señal.  
Haga clic en el color de la señal para abrir el diálogo de selección de 
color. 


"Comentario"  Campo de entrada para un comentario sobre la señal 


Comandos del menú contextual 
La tabla siguiente muestra los comandos del menú contextual de la tabla: 


 
Comando del menú contextual Descripción 
"Cortar" No seleccionable 
"Copiar" Copia el contenido de las filas seleccionadas en el portapapeles. 
"Insertar" Inserta el contenido del portapapeles a partir de la fila 


seleccionada. El contenido existente se sobrescribe. 
"Borrar" Borra las filas seleccionadas de la tabla o borra el nombre de la 


celda seleccionada. 
"Cambiar nombre" Pasa la celda seleccionada al modo de edición. 
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4.1.6.4 Condiciones de registro 


Tipos de datos admitidos 
La tabla siguiente muestra los tipos de datos admitidos para la variable de disparo:  


 
Memoria necesaria y formato del número Tipo de datos 
1 byte BOOL 
Enteros de 8 bits SINT, USINT, BYTE 
Enteros de 16 bits INT, UINT, WORD 
Enteros de 32 bits DINT, UDINT, DWORD 
Enteros de 64 bits LINT, ULINT, LWORD (depende del dispositivo) 
Números en coma flotante de 32 bits REAL 
Números en coma flotante de 64 bits LREAL 


Interfaz Condiciones de registro 
El área "Condiciones de registro" muestra la condición de disparo para la configuración de 
Trace seleccionada y en qué ciclo, con qué rapidez y durante cuánto tiempo se registra. La 
configuración solo es posible si hay seleccionada una configuración de Trace en la tabla 
"Configuraciones de Trace" de la administración de Trace.  
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Posibilidades de ajuste y visualizaciones en "Condiciones de registro" 
La figura siguiente muestra un ejemplo de representación en el TIA Portal: 


 
 
Ajuste/visualización Descripción 
"Momento de registro"  
 Lista desplegable Selección del momento de registro 


Ver Niveles de registro (Página 43)  
 Campo de texto Información detallada sobre el momento de registro seleccionado 
"Registrar cada"  
 Campo de entrada Introducción de la reducción referida a los ciclos  
 Lista desplegable Selección del factor de reducción 


Pueden encontrarse los siguientes ajustes: 
• "Ciclo" 


 Campo de texto Visualización del intervalo de muestreo en función de la reducción 
configurada 
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Ajuste/visualización Descripción 
"Duración de registro"  
 Campo de entrada Introducción de la duración de registro referida a los puntos de 


medición 
Si la casilla de verificación de "Duración de registro = Duración de 
registro máx." está activada, el valor mostrado en "Duración de registro 
máx." sobrescribe las entradas. 


 Lista desplegable Selección de la unidad de tiempo para la duración de registro 
Pueden encontrarse los siguientes ajustes: 
• "Puntos de medición" 


 Campo de texto Visualización de la duración de registro calculada 
"Duración de registro máx."  
 Campo de texto Visualización de la duración de registro máxima calculada 


La "Duración de registro máx." depende del número de señales que se 
registran y del tipo de datos que tienen estas señales. 


 "Utilizar la duración de 
registro máx." 


Ajuste de la duración de registro a la duración de registro máxima 
Al activar la casilla de verificación, la duración de registro se ajusta a la 
duración de registro máxima posible. Se tiene en cuenta el factor de 
reducción ajustado en el campo de entrada "Registrar cada". La 
duración de registro también se ajusta cuando se añaden otras 
señales. 


"Disparador" Selección del disparador  
 Lista desplegable Pueden encontrarse los siguientes ajustes: 


• "Registro inmediato" 


El registro se efectúa inmediatamente después de la activación en 
el dispositivo. 


• "Disparo en variable" 


El registro se efectúa en cuanto se activa el Trace en el dispositivo 
y se cumple la condición de disparo configurada. 


 Campo de texto Visualización del tipo de disparo 
"Variable de disparo" Con la "Variable de disparo" se especifica una señal que se utiliza para 


disparar el registro.  
 Campo de entrada Introducción de una señal 


Ejemplos: 
• M0.0 
• DB1.DBW3 
• "Bloque_datos_1".Temperatura 


  
 


Abrir la tabla de selección de señal 
Haciendo clic en el símbolo se abre una tabla que ofrece señales que 
pueden seleccionarse como variable de disparo. La señal seleccionada 
se muestra en el campo de entrada. 


 Campo de texto Visualización de la dirección de la variable de disparo 
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Ajuste/visualización Descripción 
"Evento" Conforme al tipo de datos de la variable de disparo, se ofrecen para su 


selección los eventos utilizables con esta variable de disparo. 
La configuración del evento solo es posible si se ha introducido una 
señal válida como variable de disparo. 


 Lista desplegable Selección de evento con el que se comprueba la variable de disparo 
Las entradas de la lista desplegable se describen en el capítulo Evento 
de disparo (Página 51). 


 Campo de texto Visualización del tipo de comparación 
"Valor" Configuración del evento seleccionado 


Las posibilidades de configuración varían en función del formato de la 
variable de disparo y del evento seleccionado.  
Ver Evento de disparo (Página 51). 


"Predisparo" Con el "Predisparo" se define el intervalo de tiempo en el que se 
registran las señales antes de que se cumpla la condición de disparo 
propiamente dicha. 
Si el evento de disparo tiene lugar de inmediato o poco después de la 
activación del registro, la duración de registro puede ser menor. 
Ejemplo de "Duración de registro" = 20 puntos de medición y 
"Predisparo" = 5 puntos de medición: 
• El evento de disparo tiene lugar 50 puntos de medición tras la 


activación del registro. 


Duración de registro real = 20 puntos de medición 
• El evento de disparo tiene lugar 2 puntos de medición tras la 


activación del registro. 


Duración de registro real = 17 puntos de medición 
 Campo de entrada Introducción de la duración referida a la selección de la lista 


desplegable 
 Lista desplegable Selección de la unidad de tiempo 


Pueden encontrarse los siguientes ajustes: 
• "Puntos de medición" 


 Campo de texto Visualización del intervalo de tiempo "Predisparo" calculado 


Evento de disparo 
En función de la selección de la lista desplegable, se distinguen los siguientes ajustes para 
"Evento".   


A continuación se describen los diferentes eventos. 


"=TRUE" 
Tipos de datos admitidos: Bit (Página 48)  


El registro se inicia con el estado TRUE del disparador. 
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"=FALSE" 
Tipos de datos admitidos: Bit (Página 48)  


El registro se inicia con el estado FALSE del disparador. 


"Flanco ascendente" 
Tipos de datos admitidos: Bit (Página 48)  


El registro se inicia cuando el disparador cambia de estado FALSE a TRUE. 
Tras activar el Trace en el dispositivo, son necesarios al menos dos ciclos para que se 
detecte el flanco. 


"Señal de subida" 
Tipos de datos admitidos: Números enteros y números en coma flotante (Página 48)  


El registro se inicia cuando el valor ascendente del disparador alcanza o excede el valor 
configurado para este evento. 
Tras activar el Trace en el dispositivo, son necesarios al menos dos ciclos para que se 
detecte el flanco. 


"Flanco descendente" 
Tipos de datos admitidos: Bit (Página 48)  


El registro se inicia cuando el disparador cambia de estado TRUE a FALSE. 
Tras activar el Trace en el dispositivo, son necesarios al menos dos ciclos para que se 
detecte el flanco. 


"Señal de bajada" 
Tipos de datos admitidos: Números enteros y números en coma flotante (Página 48)  


El registro se inicia cuando el valor descendente del disparador alcanza o está por debajo 
del valor configurado para este evento. 
Tras activar el Trace en el dispositivo, son necesarios al menos dos ciclos para que se 
detecte el flanco. 


"En rango" 
Tipos de datos admitidos: Números enteros y números en coma flotante (Página 48)  


El registro se inicia en cuanto el valor del disparador se encuentra dentro del rango de 
valores configurado para este evento. 


"Fuera del rango" 
Tipos de datos admitidos: Números enteros y números en coma flotante (Página 48)  


El registro se inicia en cuanto el valor del disparador se encuentra fuera del rango de 
valores configurado para este evento. 
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"= valor" 
Tipos de datos admitidos: Enteros (Página 48)  


El registro se inicia cuando el valor del disparador sea igual al valor configurado para este 
evento. 


"<> valor" 
Tipos de datos admitidos: Enteros (Página 48)  


El registro se inicia cuando el valor del disparador sea diferente al valor configurado para 
este evento. 


"= patrón de bits" 
Tipos de datos admitidos: Enteros (Página 48)  


El registro se inicia cuando el valor del disparador coincida con el patrón de bits configurado 
para este evento. 


La figura siguiente muestra las posibilidades de ajuste de un "patrón de bits": 


 
Haciendo clic en el botón correspondiente, puede cambiarse entre los distintos símbolos. 


La tabla siguiente muestra los símbolos: 


 
Símbolo Descripción 


 
El bit no se evalúa. 


 
El bit se comprueba buscando FALSE. 


 
El bit se comprueba buscando TRUE. 
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"<> patrón de bits" 
Tipos de datos admitidos: Enteros (Página 48)  


El registro se inicia cuando el valor del disparador no coincida con el patrón de bits 
configurado para este evento. 


Consulte también 
Configuración de las condiciones de disparo (Página 56) 


4.1.7 Configuración 


4.1.7.1 Configuración de Trace: vista general 
La configuración de las condiciones de registro y las señales que deben registrarse es 
específica de dispositivo.  


Requisitos 
Se ha creado una configuración de Trace y se ha seleccionado en la tabla "Configuraciones 
de Trace" de la administración de Trace. 


Procedimiento   
La tabla siguiente muestra el procedimiento de configuración. 


 
Etapa Descripción 
1 Documentación de la configuración (opcional) 


Introduzca un comentario y un autor para la configuración. 
2 Selección de señales (Página 55)  


Seleccione las señales que deben registrarse en el área "Señales". 
3 Configuración del ciclo y la duración de registro  


Seleccione un momento de registro, un ciclo y la duración en el área "Condiciones de 
registro". 


4 Configuración de las condiciones de disparo (Página 56)  
Especifique en el área "Condiciones de registro" si el registro se efectúa de forma 
inmediata o conforme a una condición de disparo. 
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4.1.7.2 Selección de señales 


Requisitos 
● Se ha creado una configuración de Trace y se ha seleccionado en la tabla 


"Configuraciones de Trace" de la administración de Trace. 


● El área "Señales" está abierta en la ventana de inspección. 


Procedimiento  
Para configurar las señales que deben registrarse, proceda del siguiente modo: 


1. Haga clic en la primera fila vacía de la tabla. 


2. En la columna "Nombre", haga clic en la primera línea vacía. 


3. Seleccione una señal. Existen las posibilidades siguientes: 


– En la columna "Nombre", haga clic en el botón  y seleccione una variable. 


– En la columna "Nombre", introduzca el nombre simbólico de la variable en la celda. 


– Introduzca directamente la dirección en la columna "Dirección". 


– Arrastre una señal hasta la tabla mediante Drag & Drop. 


4. Haga clic en la columna "Color de visualización" y seleccione un color para representar la 
señal. 


5. Haga clic en la columna "Comentario" e introduzca un comentario para la señal. 


6. Repita las operaciones a partir del paso 1 hasta que todas las señales que deben 
registrarse estén introducidas en la tabla. 


4.1.7.3 Configuración del ciclo y la duración de registro 


Requisitos 
● Se ha creado una configuración de Trace y se ha seleccionado en la tabla 


"Configuraciones de Trace" de la administración de Trace. 


● El área "Condiciones de registro" está abierta en la ventana de inspección. 


Procedimiento    
Para configurar el ciclo y la duración de un registro, proceda del siguiente modo: 


1. Haga clic en el botón  para el momento de registro. 


2. Seleccione un OB para el momento de registro (Página 43). 


3. Seleccione una unidad para el factor de reducción en la lista desplegable de "Registrar 
cada". 


4. Introduzca el factor de reducción en el campo de entrada de "Registrar cada". 
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5. Seleccione una unidad en la lista desplegable "Duración de registro". 


6. Defina la duración de registro.  
Existen las posibilidades siguientes: 


– Introduzca un valor para la duración en el campo de entrada "Duración de registro". 


– Active la casilla de verificación "Utilizar la duración de registro máx." 


4.1.7.4 Configuración de las condiciones de disparo 


Requisitos 
● Se ha creado una configuración de Trace y se ha seleccionado en la tabla 


"Configuraciones de Trace" de la administración de Trace. 


● El área "Condiciones de registro" está abierta en la ventana de inspección. 


Condición de disparo "Registro inmediato" 
Para iniciar el registro de forma inmediata, proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione la entrada "Registro inmediato" en la lista desplegable "Disparador". 


Los campos de entrada para la variable de disparo se ocultan. 


Condición de disparo "Disparo en variable" 
Para iniciar el registro conforme a una condición, proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione la entrada "Disparo en variable" en la lista desplegable "Disparador". 


2. Seleccione una variable de disparo. Existen las posibilidades siguientes: 


– Haga clic en el botón  para la variable de disparo y seleccione una variable. 


– Introduzca directamente la dirección o el nombre simbólico de la variable en el campo 
de entrada de la variable de disparo. 


Se muestra una lista desplegable con eventos y campos de entrada. La visualización 
depende del tipo de datos de la variable. 


3. Configure el evento. 


4. Seleccione una unidad del predisparo en la lista desplegable de "Predisparo". 


5. Para registrar un intervalo de tiempo antes del evento de disparo, introduzca un valor 
superior a 0 en el campo de entrada para el predisparo. 


 


 Nota 


La condición de disparo se comprueba en cada ciclo independientemente del ajuste de 
"Registrar cada". Para la detección segura del disparo, la señal de disparo debe estar 
pendiente al menos un ciclo completo. 
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Glosario  
 


Administración de Trace 
Permite la transmisión de las configuraciones de Trace y las mediciones al dispositivo y 
desde el dispositivo. La selección de un Trace en el dispositivo o de una medición muestra 
los registros en el diagrama de curvas. 


Condición de registro 
Muestreo y disparo para una configuración de Trace. 


Configuración de Trace 
Contiene toda la información para registrar valores en un dispositivo. 


Diagrama de curvas 
Muestra las señales de un registro seleccionadas.  


Disparador 
Especifica si el registro se inicia inmediatamente o en base a una variable de disparo. 


Disparo 
Especifica el disparador y, en el modo "Disparo a variable", la condición de disparo. 


Duración de registro 
Factor en número de puntos de medición El factor 100 significa, p. ej., que se registran 100 
puntos de medición. 


Marca de tiempo 
El significado de la marca de tiempo de la medición depende del dispositivo. 


P. ej. SIMATIC S7-1200/1500 CPUs: Indica la hora absoluta del control en el momento de 
iniciar el registro. 


Medición 
Se compone de una configuración de Trace con su registro correspondiente. 
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Muestreo 
Ajuste del ciclo, la rapidez y la duración de tiempo con que se registra. 


Predisparo 
Determina el intervalo de tiempo durante el que ya se registran las señales antes de que se 
cumpla la condición de disparo propiamente dicha. 


Reducción 
Factor en número de ciclos El factor 2 significa, p. ej., que se efectúa un registro cada dos 
ciclos. 


Registro 
Tiene lugar en el dispositivo. Solo existe un registro para cada configuración de Trace del 
dispositivo. 


Tabla de señales 
Muestra una lista de las señales de la medición seleccionada y ofrece posibilidades de 
ajuste para algunas propiedades. 


Trace en dispositivo 
Se compone de una configuración de Trace y, opcionalmente, de un registro. 


Variable de disparo 
Señal para disparar el registro. 
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cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de funciones proporciona una vista general de las opciones de 
comunicación que ofrecen las CPU, los módulos y procesadores de comunicación y los 
sistemas PC de los sistemas SIMATIC S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL. En el 
presente manual de funciones se describe la comunicación asíncrona orientada a la 
conexión. 


La documentación trata en detalle: 


● Vista general de los servicios de comunicación 


● Características de los servicios de comunicación 


● Resumen de las actividades que debe realizar el usuario para configurar los servicios de 
comunicación 


Conocimientos básicos necesarios 
Para comprender el manual de funciones se requieren los siguientes conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC 


● Conocimientos del manejo de STEP 7 (TIA Portal) 


Ámbito de validez de la documentación 
La presente documentación constituye la documentación básica de todos los productos de 
los sistemas SIMATIC S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL. La documentación de 
los productos se basa en esta documentación. 


Cambios con respecto a la versión anterior 
Se han realizado los siguientes cambios o ampliaciones con respecto a la versión anterior 
del manual (edición 06/2014): 


● Ampliación de los protocolos de comunicación y números de puerto utilizados para 
controladores por software SIMATIC S7-1500. 


● Ampliación del número máximo de recursos de conexión asignados para dispositivos 
HMI. 


● Ampliación de la funcionalidad de routing de registros.S7-1500ET 200SP 
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Convenciones 
STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de "STEP 7 a partir de V12 (TIA Portal)". 


La presente documentación contiene ilustraciones de los dispositivos descritos. Las 
ilustraciones pueden diferir del dispositivo suministrado en algunos detalles. 


Preste atención además a las notas resaltadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto, el manejo de dicho producto o la 
parte de la documentación a la que debe prestarse especial atención. 


 


Soporte adicional 
Encontrará más información acerca de la oferta del Technical Support en el anexo Service & 
Support (Página 86). 


La oferta de documentación técnica de los distintos productos y sistemas SIMATIC se 
encuentra en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.industry.siemens.com). 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

http://mall.industry.siemens.com/

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


 


La documentación del sistema de automatización SIMATIC S7-1500 y de los sistemas de 
periferia descentralizada SIMATIC ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL se divide en tres 
partes. 
Esta división le permite acceder específicamente a los contenidos de su interés. 


 


Información básica 
En los manuales de sistema y en los Getting Started (primeros pasos) se describen 
detalladamente la configuración, el montaje, el cableado y la puesta en marcha de los 
sistemas SIMATIC S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL. La ayuda en pantalla de 
STEP 7 le presta asistencia a la hora de configurar y programar. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones exhaustivas sobre temas generales, 
p. ej. diagnóstico, comunicación, control de movimiento, servidor web. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en informaciones de producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/Pages/Default.aspx





Guía de la documentación  
 


 Comunicación 
8 Manual de funciones, 12/2014, A5E03735817-AD 


Manual Collections 
Las Manual Collections contienen la documentación completa de los sistemas recogida en 
un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet: 


● S7-1500/ET 200MP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86140384) 


● ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/84133942) 


● ET 200AL (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/95242965) 


My Documentation Manager 
Con My Documentation Manager se combinan manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual propio. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Aplicaciones & Tools 
Aplicaciones & Tools le proporciona herramientas y ejemplos para resolver tareas de 
automatización. Las soluciones se representan como combinación de varios componentes 
del sistema; se evita centrarse en productos concretos. 


Encontrará Aplicaciones & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con solo unos clics configurará su propio paquete para descargar. 


Puede elegir lo siguiente: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas de conexiones, 
archivos de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de uso, certificados 


● Datos característicos de productos 


Encontrará la Cesta de Compra CAx en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86140384

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/95242965

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541
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TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es el sucesor de SIMATIC Selection Tool y aúna en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 
 



http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción del producto 2 
 


 


Las CPU, los módulos y procesadores de comunicación y los sistemas PC de los sistemas 
S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL ofrecen interfaces para la comunicación vía 
PROFINET, PROFIBUS y acoplamiento punto a punto. 


CPU, módulos y procesadores de comunicaciones 
Las interfaces PROFINET- y PROFIBUS DP están integradas en las CPU S7-1500. Por 
ejemplo, la CPU 1516-3 PN/DP dispone de dos interfaces PROFINET y una interfaz 
PROFIBUS DP. Otras interfaces PROFINET y PROFIBUS DP están disponibles a través de 
módulos de comunicaciones (CM) y procesadores de comunicaciones (CP). 


 


 
① Interfaz PROFINET (X1) con 1 puerto 
② Interfaz PROFINET (X2) con switch de 2 puertos 
③ Interfaz PROFIBUS DP (X3) 
④ Interfaz PROFINET (X1) con switch de 3 puertos 


Figura 2-1 Interfaces de la CPU 1516-3 PN/DP y de la CPU 1512SP-1 PN 
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Interfaces de módulos de comunicaciones 
Las interfaces de los módulos de comunicaciones (CM) se comportan exactamente igual 
que las interfaces integradas de las CPU S7-1500 con el mismo tipo de interfaz (p. ej., 
PROFIBUS DP). Sirven para ampliar el sistema con las interfaces correspondientes (p. ej., 
el módulo de comunicaciones CM 1542-5 amplía el sistema de automatización S7-1500 con 
una interfaz PROFIBUS). 


 
① Interfaz PROFIBUS DP 


Figura 2-2 Interfaz PROFIBUS DP del CM 1542-5 y del CM DP 
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Interfaces de procesadores de comunicación 
Las interfaces de los procesadores de comunicación (CP) ofrecen una funcionalidad distinta 
a la que proporcionan las interfaces integradas de las CPU. Los CP cubren casos de 
aplicación especiales; p. ej., el CP 1543-1 ofrece funciones de seguridad informática para la 
protección de redes Industrial Ethernet a través de su interfaz Industrial Ethernet. 


 
① Interfaz Industrial Ethernet 


Figura 2-3 Interfaz Industrial Ethernet del CP 1543-1 
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Interfaces de módulos de comunicaciones para acoplamiento punto a punto 
Los módulos de comunicaciones para acoplamiento punto a punto ofrecen comunicación a 
través de sus interfaces RS232, RS422 y RS485, p. ej., comunicación Freeport o Modbus. 


 
① Interfaces para acoplamiento punto a punto 


Figura 2-4 Interfaz para acoplamiento punto a punto del CM PtP RS422/485 BA 







Descripción del producto  
 


 Comunicación 
14 Manual de funciones, 12/2014, A5E03735817-AD 


Interfaces de los módulos de interfaz 
Las interfaces PROFINET y PROFIBUS DP de los módulos de interfaz (IM) en ET 200MP, 
ET 200SP y ET 200AL sirven para conectar la periferia descentralizada ET 200MP, 
ET 200SP y ET 200AL a PROFINET o PROFIBUS del controlador IO o maestro DP de nivel 
superior. 


 
① Interfaz PROFINET con switch de 2 puertos 


Figura 2-5 Interfaces PROFINET IM 155-5 PN ST (ET 200MP), IM 155-6 PN ST (ET 200SP) y 
IM 157-1 PN (ET 200AL) 


Servicios de comunicación 
Los servicios de comunicación descritos a continuación utilizan las interfaces y los 
mecanismos de comunicación que ofrece el sistema a través de las CPU y los módulos y 
procesadores de comunicación. 
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 Servicios de comunicación 3 
3.1 Vista general de las opciones de comunicación 


Vista general de las opciones de comunicación 
Existen las siguientes opciones de comunicación para las tareas de automatización: 


Tabla 3- 1 Opciones de comunicación 


Opciones de comunicación Funcionalidad A través de interfaz: 
PN/IE* DP serie 


Comunicación PG Puesta en marcha, test, diagnóstico X X - 
Comunicación HMI Manejo y visualización X X - 
Comunicación abierta vía TCP/IP Intercambio de datos vía 


PROFINET/Industrial Ethernet con TCP/IP 
Instrucciones: 
• TSEND_C/TRCV_C 
• TSEND/TRCV 
• TCON 
• T_DISCON 


X - - 


Comunicación abierta vía ISO-on-TCP Intercambio de datos vía 
PROFINET/Industrial Ethernet con ISO-on-TCP  
Instrucciones: 
• TSEND_C/TRCV_C 
• TSEND/TRCV 
• TCON 
• T_DISCON 


X - - 


Comunicación abierta vía UDP Intercambio de datos vía 
PROFINET/Industrial Ethernet con UDP 
Instrucciones: 
• TSEND_C/TRCV_C 
• TSEND/TRCV 
• TCON 
• T_DISCON 


X - - 
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Opciones de comunicación Funcionalidad A través de interfaz: 
PN/IE* DP serie 


Comunicación abierta vía ISO (solo CP 
con interfaz 
PROFINET/Industrial Ethernet) 


Intercambio de datos vía 
PROFINET/Industrial Ethernet con protocolo ISO 
Instrucciones: 
• TSEND_C/TRCV_C 
• TSEND/TRCV 
• TCON 
• T_DISCON 


X - - 


Comunicación vía Modbus TCP Intercambio de datos vía PROFINET con protocolo 
Modbus TCP 
Instrucciones: 
• MB_CLIENT 
• MB_SERVER 


X - - 


Correo electrónico Enviar avisos de proceso por correo electrónico 
Instrucción: 
• TMAIL_C 


X - - 


FTP (solo CP con interfaz 
PROFINET/Industrial Ethernet) 


Administración y acceso a archivos vía FTP (File 
Transfer Protocol); el CP puede ser cliente FTP y 
servidor FTP 
Instrucción: 
• FTP_CMD 


X - - 


Fetch/Write (solo CP con interfaz 
PROFINET/Industrial Ethernet) 


Servicios de servidor vía TCP/IP, ISO-on-TCP e 
ISO 
A través de instrucciones especiales para 
Fetch/Write 


X - - 


Comunicación S7 Intercambio de datos cliente/servidor o cli-
ente/cliente 
Instrucciones: 
• PUT/GET 
• BSEND/BRCV 
• USEND/URCV 


X X - 


Acoplamiento punto a punto serie Intercambio de datos punto a punto con protocolo 
Freeport, 3964(R), USS o Modbus 
A través de instrucciones especiales para PtP, USS 
o Modbus/RTU 


- - X 


Servidor web Intercambio de datos a través de HTTP(S), p. ej., 
para el diagnóstico 


X - - 


SNMP (Simple Network Management 
Protocol) 


Diagnóstico de la "salud" de redes IP y, en su caso, 
parametrización de componentes de red IP a través 
del protocolo estándar SNMP 


X - - 


Sincronización de la hora A través de la interfaz PN/IE: la CPU es cliente NTP 
(Network Time Protocol) 


X - - 


A través de la interfaz DP: La CPU, el CM o el CP 
es reloj maestro o reloj esclavo 


- X - 


 * IE: Industrial Ethernet 
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Información adicional 
● Encontrará información sobre los servicios Fetch/Write en la ayuda en pantalla de 


STEP 7. 


● Para más información sobre el acoplamiento PtP, consulte el manual de funciones CM 
PtP - Configuraciones para acoplamientos punto a punto 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/59057093/0/es). 


● Encontrará una descripción de la funcionalidad de servidor web en el manual de 
funciones Servidor web (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560). 


● Encontrará más información sobre el protocolo estándar SNMP en las páginas de 
Service & Support en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/15166742). 


● Encontrará más información sobre la sincronización horaria en el manual de sistema 
S7-1500, ET 200MP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792). 


3.2 Los recursos de conexión en resumen 


Recursos de conexión 
Algunos servicios de comunicación requieren conexiones. Las conexiones ocupan recursos 
en las CPU, los CP y los CM implicados (p. ej., áreas de memoria en el sistema operativo de 
la CPU). En la mayoría de los casos, para una conexión se asigna un recurso por 
CPU/CP/CM. En la comunicación HMI se necesitan hasta 3 recursos de conexión por cada 
conexión HMI. 


Los recursos de conexión disponibles dependen de la CPU, el CP o el CM utilizado y no 
deben rebasar un límite superior definido para el sistema de automatización. 


Recursos de conexión disponibles en una estación 
La CPU determina el número máximo de recursos de una estación. 


Cada CPU incorpora recursos de conexión reservados para la comunicación PG, HMI y de 
servidor web. Además, existen recursos disponibles que pueden utilizarse para SNMP, 
conexiones de correo electrónico y la comunicación HMI y S7, así como la comunicación 
abierta. 


¿Cuándo se asignan recursos de conexión? 
El momento de la asignación de recursos de conexión dependerá de cómo se cree la 
conexión: automáticamente, por programación o por configuración (ver el capítulo Crear una 
conexión (Página 18)). 


Información adicional 
Encontrará más información sobre la asignación y la indicación de recursos de conexión en 
STEP 7, en el capítulo Recursos de conexión (Página 72). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/59057093/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/15166742

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792
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3.3 Crear una conexión 


Conexión automática 
STEP 7 crea una conexión automáticamente (p. ej., una conexión PG o HMI) siempre que la 
interfaz PG/PC esté conectada a una interfaz de la CPU y se haya efectuado la asignación 
de interfaces en STEP 7, en el cuadro de diálogo "Conexión online". 


Crear una conexión por programación 
La conexión programada se crea en el editor de programación de STEP 7 en el contexto de 
una CPU parametrizando instrucciones de comunicación, p. ej., TSEND_C. 


La cómoda interfaz de usuario le ayudará a definir los parámetros de la conexión (en la 
ventana de inspección, en las propiedades de la instrucción). 


 
Figura 3-1 Crear una conexión por programación 
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Crear una conexión por configuración 
La conexión configurada se crea en la vista de redes del editor Dispositivos y redes de 
STEP 7 en el contexto de una CPU o de un controlador por software. 


 
Figura 3-2 Crear una conexión por configuración 


Resumen 
A menudo puede optarse por una conexión configurada o bien por una conexión 
programada. La conexión por programación permite liberar recursos de conexión después 
de transferir los datos. Al igual que las conexiones enrutadas, las conexiones programadas 
no están garantizadas, es decir, no se establecen en caso de falta de recursos. En la 
conexión por configuración, el recurso permanece asignado después de descargar la 
configuración y hasta que esta se vuelva a modificar. De este modo, el establecimiento de 
conexiones configuradas no puede fallar por falta de recursos. La tabla "Recursos de 
conexión" de la ventana de inspección de la CPU muestra una vista general de los recursos 
de conexión asignados y disponibles. 


Tabla 3- 2 Crear la conexión 


Conexión Automático Por programación Por configuración 
Conexión PG X - - 
Conexión HMI X - X 
Comunicación abierta mediante 
conexión TCP/IP 


- X X 


Comunicación abierta mediante 
conexión ISO-on-TCP 


- X X 


Comunicación abierta mediante 
conexión UDP 


- X X 


Comunicación abierta mediante 
conexión ISO 


- X X 


Comunicación mediante conexión 
Modbus TCP 


- X - 


Conexión de correo electrónico - X - 
Conexión FTP - X - 
Conexión S7 - - X 
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Información adicional 
Encontrará más información sobre la asignación y la indicación de recursos de conexión en 
STEP 7, en el capítulo Recursos de conexión (Página 72). 


3.4 Coherencia de datos 


Definición de coherencia de datos 
Un bloque de datos que no puede ser modificado por procesos concurrentes se denomina 
área de datos coherente. Esto significa que un bloque de datos conexos cuyo volumen 
supere el del área de datos coherentes puede estar compuesto en un momento dado en 
parte por datos nuevos y en parte por datos antiguos. 


Ejemplo 
Una incoherencia puede producirse cuando se interrumpe una instrucción de comunicación, 
p. ej., por un OB de alarma de proceso de mayor prioridad. Si el programa de usuario de 
este OB modifica entonces los datos que en parte ya había procesado la instrucción, los 
datos transferidos procederán: 


● en parte, del momento anterior al procesamiento de la alarma de proceso; 


● en parte, del momento posterior al procesamiento de la alarma de proceso. 


Esto significa que los datos son incoherentes (están procesados en momentos diferentes). 


Efecto 
No se producirá ninguna incoherencia si se respeta el tamaño máximo del sistema para los 
datos coherentes. Las CPU S7-1500 permiten como máximo 462 bytes (ver abajo). 


Si debe transferirse de manera coherente un volumen de datos mayor que el tamaño 
máximo específico del sistema, el propio usuario deberá velar por la coherencia de los datos 
en la aplicación. Esto puede prolongar, p. ej., el tiempo de reacción de las alarmas de la 
CPU. 
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Coherencia de datos en S7-1500 
Uso de instrucciones para el acceso a datos comunes: 


Si el programa de usuario contiene instrucciones de comunicación que acceden a datos 
comunes, p. ej., TSEND/TRCV, el propio usuario puede coordinar el acceso a esa área de 
datos, p. ej., con el parámetro "DONE". Por lo tanto, en el programa de usuario puede 
garantizarse la coherencia de datos de las áreas de datos que se transfieren localmente con 
una instrucción de comunicación. 


Uso de instrucciones PUT/GET o Escribir/Leer vía comunicación HMI: 


En la comunicación S7 con las instrucciones PUT/GET o Escribir/Leer vía comunicación 
HMI debe tenerse en cuenta el tamaño de las áreas de datos coherentes ya durante la 
programación o configuración, puesto que en el programa de usuario del equipo de destino 
(servidor) no hay ninguna instrucción que pueda coordinar la transferencia de datos en el 
programa de usuario. 


Coherencia de datos máxima del sistema para el S7-1500: 


En el S7-1500 se copian los datos de comunicación de forma coherente en/desde la 
memoria de usuario en bloques de como máximo 462 bytes durante el ciclo del programa. 
Para las áreas de datos mayores no se garantiza la coherencia de datos. Si se requiere una 
coherencia de datos definida, los datos de comunicación del programa de usuario de la CPU 
no deben exceder los 462 bytes. A estas áreas de datos puede accederse de forma 
coherente p. ej. desde un dispositivo HMI con lectura/escritura de variables. 


Coherencia de datos máxima para el CM punto a punto: 


En la comunicación a través de un CM para acoplamiento punto a punto se garantiza la 
coherencia de datos mediante las instrucciones Send/Receive del programa de usuario. La 
coherencia de datos es de 4 kbytes como máximo según el tipo de módulo. 


Información adicional 
● Encontrará el número máximo de datos coherentes en los Datos técnicos de los 


manuales de producto de CPU, CM o CP. 


● Encontrará más información sobre la coherencia de datos en la descripción de las 
instrucciones de la ayuda en pantalla de STEP 7. 
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3.5 Protocolos de comunicación y números de puerto utilizados 
Este apartado ofrece una visión general de los protocolos y números de puerto soportados. 
Para cada uno de ellos se indican los parámetros de dirección, la capa de comunicación 
afectada, la función de comunicación y la dirección o sentido de la comunicación. 


Esta información permite adaptar las medidas de seguridad informática que protegen el 
sistema de automatización (p. ej., firewall) a los protocolos utilizados. Dado que estas 
medidas de seguridad informática se limitan a las redes Ethernet y PROFINET, en las tablas 
no se incluyen los protocolos PROFIBUS. 


Las siguientes tablas muestran las diferentes capas y protocolos utilizados. 


La siguiente tabla muestra los protocolos soportados por las CPU S7-1500 y ET 200SP. Los 
controladores por software S7-1500 soporta asimismo los protocolos indicados en la 
siguiente tabla para las interfaces Ethernet asignadas.  


Tabla 3- 3 Capas y protocolos 


Protocolo Número de 
puerto 


(2) Capa de en-
lace 
(4) Capa de 
transporte 


Función Descripción 


Protocolos PROFINET 
DCP 
Discovery and 
Configuration 
Protocol 


Irrelevante (2) Ethertype 
0x8892 
(PROFINET) 


Dispositivos 
accesibles, 
PROFINET 
Discovery and 
configuration 


PROFINET utiliza DCP para detectar dispositivos 
PROFINET y permitir ajustes predeterminados. 


LLDP 
Link Layer 
Discovery 
Protocol 


Irrelevante (2) Ethertype 
0x88CC (LLDP) 


PROFINET 
Link Layer 
Discovery 
protocol 


PROFINET utiliza LLDP para detectar y administrar 
relaciones de vecindad entre dispositivos PROFINET. 
LLDP emplea la dirección MAC Multicast especial: 01-
80-C2-00-00-0E 


MRP 
Media Redun-
dancy Protocol 


Irrelevante (2)  Ethertype 
0x88E3 (IEC 
62493-2-2010) 


PROFINET 
medium re-
dundancy 


MRP permite controlar vías de transmisión redundan-
tes mediante una topología en anillo. 
MRP emplea direcciones MAC Multicast conforme a la 
norma.  


PTCP 
Precision 
Transparent 
Clock Protocol 


Irrelevante (2) Ethertype 
0x8892 
(PROFINET) 


PROFINET 
send clock and 
time synchro-
nisation, based 
on IEEE 1588 


PTC permite medir un retardo entre puertos RJ45 y, 
con ello, la sincronización horaria y de los ciclos de 
emisión. 
PTCP emplea direcciones MAC Multicast conforme a 
la norma.  


PROFINET IO 
data 


Irrelevante (2) Ethertype 
0x8892 
(PROFINET) 


PROFINET 
Cyclic IO data 
transfer 


Los telegramas o tramas PROFINET IO se utilizan 
para transferir datos IO de forma cíclica entre el con-
trolador PROFINET IO y los dispositivos IO vía Ether-
net. 


PROFINET 
Context Man-
ager 


34964 (4) UDP PROFINET 
connection 
less RPC 


El PROFINET Context Manager ofrece un mapeador 
de puntos finales para establecer una relación de 
aplicación (PROFINET AR). 
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Protocolo Número de 
puerto 


(2) Capa de en-
lace 
(4) Capa de 
transporte 


Función Descripción 


Protocolos de comunicación orientados a la conexión 
SMTP 
Simple Mail 
Transfer Pro-
tocol  


25 (4) TCP Simple Mail 
Transfer Pro-
tocol 


SMTP se utiliza para enviar correos electrónicos y 
SMS (en función del proveedor). 


HTTP 
Hypertext 
Transfer Pro-
tocol 


80 (4) TCP Hypertext 
Transfer Pro-
tocol 


HTTP se utiliza para la comunicación con el servidor 
web interno de la CPU. 


ISO on TCP 
(según 
RFC 1006) 


102 (4) TCP ISO-on-TCP 
protocol 


ISO-on-TCP (según RFC 1006) sirve para el inter-
cambio de datos orientado a mensajes con CPU o 
controladores por software remotos. 
Comunicación S7 con ES, HMI, servidor OPC, etc. 


NTP 
Network Time 
Protocol 


123 (4) UDP Network Time 
Protocol 


NTP se utiliza para sincronizar la hora del sistema de 
la CPU con la hora de un servidor NTP. 


SNMP 
Simple Net-
work Man-
agement 
Protocol 


161 
162 (trap) 


(4) UDP Simple Net-
work Man-
agement 
Protocol 


SNMP permite leer y activar datos de administración 
de redes (objetos administrados mediante SNMP) por 
medio del administrador SNMP. 


HTTPS 
Secure Hyper-
text Transfer 
Protocol 


443 (4) TCP Secure Hyper-
text Transfer 
Protocol 


HTTPS se utiliza para la comunicación con el servidor 
web interno de la CPU vía Secure Socket Layer 
(SSL). 


Modbus 
TCP 
Modbus 
Transmission 
Control Proto-
col 


502 (4) TCP Modbus/TCP 
protocol 


Modbus/TCP es utilizado por instrucciones 
MB_CLIENT/MB_SERVER en el programa de usuario. 
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Protocolo Número de 
puerto 


(2) Capa de en-
lace 
(4) Capa de 
transporte 


Función Descripción 


OUC1 
Open User 
Communica-
tion 


1 ... 1999 
Uso condi-
cionado2 


(4) TCP 
(4) UDP 


Open User 
Communica-
tion 
(TCP/UDP) 


Las instrucciones OUC permiten establecer y 
deshacer la conexión y transferir datos sobre la base 
de Socket Layer. 


2000 ... 
5000 
Recomen-
dado 
5001 ... 
49151 
Uso condi-
cionado2 


Reserved 49152 ... 
65535 


(4) TCP 
(4) UDP 


- Área de puertos dinámica que se utiliza para el punto 
final activo de la conexión cuando la aplicación no 
determina el número de puerto local. 


 1 Nota: La comunicación abierta proporciona al usuario un acceso directo a UDP/TCP. El usuario se responsabiliza de 
tener en cuenta los límites/definiciones de los puertos de IANA (Internet Assigned Numbers Authority). 


2 No utilice puertos para OUC que ya estén ocupados por otros protocolos. 


La siguiente tabla muestra los protocolos soportados por el controlador por software 
S7-1500 a través de las interfaces Ethernet asignadas en Windows. 


Tabla 3- 4 Capas y protocolos 


Protocolo Número de 
puerto 


(2) Capa de en-
lace 
(4) Capa de 
transporte 


Función Descripción 


Protocolos PROFINET 
DCP 
Discovery and 
Configuration 
Protocol 


Irrelevante (2) Ethertype 
0x8892 
(PROFINET) 


Dispositivos 
accesibles, 
PROFINET 
Discovery and 
configuration 


PROFINET utiliza DCP para detectar dispositivos 
PROFINET y permitir ajustes básicos. 


Protocolos de comunicación orientados a la conexión 
SMTP 
Simple Mail 
Transfer Pro-
tocol  


25 (4) TCP Simple Mail 
Transfer Pro-
tocol 


SMTP se utiliza para enviar correos electrónicos y 
SMS (en función del proveedor). 


HTTP 
Hypertext 
Transfer Pro-
tocol 


Ajustable 1 (4) TCP Hypertext 
Transfer Pro-
tocol 


HTTP se utiliza para la comunicación con el servidor 
web interno de la CPU. El número de puerto puede 
modificarse en Windows para evitar conflictos con 
otros servidores web. 
Si desea utilizar el acceso al servidor web, debe habil-
itar el puerto en el firewall de Windows. 
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Protocolo Número de 
puerto 


(2) Capa de en-
lace 
(4) Capa de 
transporte 


Función Descripción 


ISO on TCP 
(según 
RFC 1006) 


102 (4) TCP ISO-on-TCP 
protocol 


ISO-on-TCP (según RFC 1006) para la comunicación 
S7 con PG/PC o HMI. 


OUC2 
Open User 
Communica-
tion 


1 ... 1999 
Uso condi-
cionado3,4 


(4) TCP 
(4) UDP 


Open User 
Communica-
tion 
(TCP/UDP) 


Las instrucciones OUC permiten establecer y 
deshacer la conexión y transferir datos sobre la base 
de Socket Layer. 
Si desea utilizar OUC, debe habilitar los puertos en el 
firewall de Windows. 


2000 ... 
5000 
Recomen-
dado4 
5001 ... 
49151 
Uso condi-
cionado3,4 


Reserved 49152 ... 
65535 


(4) TCP 
(4) UDP 


- Área de puertos dinámica que se utiliza para el punto 
final activo de la conexión cuando la aplicación no 
determina el número de puerto local. 
Si desea utilizar esta comunicación, debe habilitar los 
puertos en el firewall de Windows. 


 1 Ajuste predeterminado en interfaces asignadas en Windows: 81 
2 Nota: la comunicación de usuario abierta proporciona al usuario un acceso directo al UDP/TCP. El usuario se re-


sponsabiliza de tener en cuenta los límites/definiciones de los puertos de IANA (Internet Assigned Numbers Authority). 
3 No utilice puertos para OUC que ya estén ocupados por otros protocolos. 
4 No utilice puertos para OUC que ya estén ocupados por otras aplicaciones de Windows. 
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La siguiente tabla muestra los protocolos soportados adicionalmente por los módulos de 
comunicaciones S7-1500 (p. ej., CP 1543-1) además de los ya indicados en las tablas 
anteriores. 


Tabla 3- 5 Capas y protocolos 


Protocolo Número de 
puerto 


(2) Capa de 
enlace 
(4) Capa de 
transporte 


Función Descripción 


Protocolos PROFINET/Industrial Ethernet 
Protocolos de comunicación orientados a la conexión 
FTP 
File Transfer 
Protocol 


20 (data) 
21 (control) 


(4) TCP File Transfer 
Protocol 


FTP se utiliza para transferir archivos (solo en combi-
nación con CP). 


secureFTP 
File Transfer 
Protocol 


20 (data) 
21 (control) 


(4) TCP File Transfer 
Protocol 


SecureFTP se utiliza para transferir archivos a través 
de una conexión TSL (solo en combinación con CP). 


DHCP 
Dynamic Host 
Configuration 
Protocol 


68 (4) UDP Dynamic Host 
Configuration 
Protocol 


DHCP se utiliza para obtener la IP Address Suite de 
un servidor DHCP al arrancar la interfaz IE. 


NTPv3 seguro 
Network Time 
Protocol 


123 (4) UDP Network Time 
Protocol 


NTP se utiliza para adaptar la hora de sistema interna 
del CM/CP a un servidor NTP. 


SNMP 
Simple Net-
work Man-
agement 
Protocol 


161 
162 (trap) 


(4) UDP Simple Net-
work Man-
agement 
Protocol 


SNMPv3 permite al CM/CP leer datos de administra-
ción de redes (MIB) del agente SNMPv3 con autenti-
cación. 
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Características 
En la comunicación PG, la CPU u otro módulo apto para comunicación intercambia datos 
con una estación de ingeniería (p. ej., programadora, PC). El intercambio de datos es 
posible a través de subredes PROFIBUS y PROFINET. También es posible pasar de unas 
subredes S7 a otras. 


La comunicación PG ofrece funciones necesarias para cargar programas y datos de 
configuración, así como para ejecutar tests y evaluar información de diagnóstico. Estas 
funciones están integradas en el sistema operativo del módulo apto para comunicación. 


Una programadora o un PC puede estar conectado online con una CPU. La programadora o 
el PC puede utilizar en paralelo como máximo 4 conexiones online (p. ej., hasta 4 CPU). 


Requisitos 
● La programadora o el PC tiene conexión física con el módulo apto para comunicación. 


● Si debe accederse al módulo apto para comunicación mediante routing S7, la 
configuración hardware debe estar cargada en las estaciones implicadas (router S7 y 
punto final). 


Procedimiento para la conexión online 
Para la comunicación PG, debe establecerse una conexión online con la CPU: 
1. Marque la CPU en el árbol del proyecto de STEP 7. 
2. Elija el comando de menú "Online > Establecer conexión online". 







Comunicación PG  
 


 Comunicación 
28 Manual de funciones, 12/2014, A5E03735817-AD 


3. Efectúe los siguientes ajustes para la conexión online en el cuadro de diálogo 
"Establecer conexión online": 
– Seleccione el tipo de interfaz (p. ej., PN/IE) en la lista desplegable "Tipo de interfaz 


PG/PC". 
– En la lista desplegable "Interfaz PG/PC", seleccione la interfaz PG/PC (p. ej., tarjeta 


Ind. Ethernet) a través de la cual desea establecer la conexión online. 
– En la lista desplegable "Conexión con interfaz/subred", seleccione la interfaz o la 


subred S7 con la cual la programadora o el PC tiene conexión física. 
– Si se accede al módulo apto para comunicación mediante un router S7 (gateway), 


seleccione el router S7 que conecta las subredes implicadas en la lista de selección 
"Primer gateway". 


 
Figura 4-1 Configurar la comunicación PG 


4. En la tabla "Dispositivos compatibles en la subred de destino", seleccione la CPU 
correspondiente y confirme con "Conectar". 


Información adicional 
Para más información sobre cómo establecer una conexión online, consulte la ayuda en 
pantalla de STEP 7. 
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Características 
En la comunicación HMI, uno o varios dispositivos HMI (p. ej., HMI Basic/Comfort/Mobile 
Panel) intercambian datos para manejo y visualización con una CPU a través de la interfaz 
PROFINET o PROFIBUS DP. El intercambio de datos se realiza a través de conexiones 
HMI.  


Si desea crear varias conexiones HMI con una CPU, utilice, p. ej.: 


● las interfaces PROFINET y PROFIBUS DP de la CPU; 


● CP y CM con las correspondientes interfaces; 


Procedimiento para configurar la comunicación HMI 
1. Configure el dispositivo HMI en la vista de redes del editor Dispositivos y redes de 


STEP 7 en una configuración en la que exista la CPU. 


2. Seleccione el botón "Conexiones" y, en la lista desplegable, la entrada "Conexión HMI". 


3. Trace una línea entre los puntos finales de la conexión (dispositivo HMI y CPU) mediante 
la función de arrastrar y soltar. Los puntos finales se resaltan en color. Si todavía no 
existe la subred S7 correspondiente, se creará de forma automática. 
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4. En la ficha "Conexiones", seleccione la fila de la conexión HMI. 


En el área "General" de la ficha "Propiedades" se muestran las propiedades de la 
conexión HMI, que en parte pueden modificarse. 


 
Figura 5-1 Configurar la comunicación HMI 


5. Cargue la configuración hardware en la CPU. 
6. Cargue la configuración hardware en el dispositivo HMI. 


Información adicional 
Para más información sobre routing S7 para conexiones HMI, consulte el capítulo Routing 
S7 (Página 65). 


Para más información sobre la configuración de conexiones HMI, consulte la ayuda en 
pantalla de STEP 7. 
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6.1 Resumen de la comunicación abierta 


Características de la comunicación abierta 
En la comunicación abierta, la CPU intercambia datos con otro módulo apto para 
comunicación. La comunicación abierta presenta las características siguientes: 


● Estándar abierto (los interlocutores pueden ser dos CPU SIMATIC o bien una CPU 
SIMATIC y un dispositivo de terceros adecuado) 


● Comunicación mediante distintos protocolos (designados en STEP 7 como "tipos de 
conexión") 


● Alta flexibilidad en relación con las estructuras de datos que deben transferirse; en 
consecuencia, permite un intercambio de datos abierto con los dispositivos que se desee 
si estos soportan los tipos de conexión disponibles 


● La comunicación abierta es posible en diferentes sistemas de automatización; ver datos 
técnicos de los manuales de producto correspondientes. 
Ejemplos: 


– interfaces PROFINET/Ind. Ethernet integradas de CPU (S7-1500, ET 200SP CPU, 
controladores por software S7-1500); 


– interfaces PROFINET/Ind. Ethernet integradas de módulos de comunicaciones (p. ej., 
CP 1543-1, CM 1542-1). 
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6.2 Protocolos para comunicación abierta 


Protocolos para comunicación abierta 
Para la comunicación abierta se dispone de los siguientes protocolos: 


Tabla 6- 1 Protocolos de transporte para la comunicación abierta 


Protocolo de transporte A través de interfaz 
TCP según RFC 793 PROFINET/Industrial Ethernet 
ISO-on-TCP según RFC 1006 (Class 4) PROFINET/Industrial Ethernet 
ISO según ISO/IEC 8073 Industrial Ethernet (solo CP 1543-1) 
UDP según RFC 768 PROFINET/Industrial Ethernet 


 


Tabla 6- 2  Protocolos de aplicación para la comunicación abierta 


Protocolo de aplicación Protocolo de transporte utilizado 
Modbus TCP TCP según RFC 793 
Correo electrónico TCP según RFC 793 
FTP TCP según RFC 793 


TCP, ISO-on-TCP, ISO, UDP 
Estos protocolos (excepto UDP) establecen una conexión de transporte con el interlocutor 
antes de la transferencia de datos. Los protocolos orientados a la conexión se utilizan 
cuando lo que se requiere es una transferencia de datos segura frente a la pérdida de datos. 


Con UDP es posible: 


● Unicast a uno o Broadcast a todos los dispositivos de PROFINET a través de la interfaz 
PROFINET de la CPU o de la interfaz Industrial Ethernet del CP 1543-1 


● Multicast a todos los receptores de un círculo multicast a través de la interfaz 
PROFINET/Industrial Ethernet del CP 1543-1 


Modbus TCP 
El protocolo Modbus es un protocolo de comunicación con topología en línea basado en una 
arquitectura maestro/esclavo. En el tipo de transferencia Modbus TCP (Transmission 
Control Protocol), los datos se transfieren como paquetes TCP/IP. 


La comunicación se controla en el programa de usuario exclusivamente con las respectivas 
instrucciones. 
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Correo electrónico y FTP 
Por correo electrónico es posible, p. ej., enviar contenidos de bloques de datos (p. ej., datos 
de proceso) como datos adjuntos. 


La conexión FTP (FTP = funciones de transferencia de archivos) se utiliza para el 
intercambio de archivos con los dispositivos S7 en ambos sentidos. 


En el lado del cliente, la comunicación se controla en el programa de usuario con las 
respectivas instrucciones. 
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6.3 Instrucciones para la comunicación abierta 


Introducción 
La comunicación abierta se configura mediante la respectiva conexión (p. ej., conexión TCP) 
como se indica a continuación: 


● mediante programación en los programas de usuario de los interlocutores; 


● configurando la conexión en el editor de hardware y de redes de STEP 7. 


Independientemente de si la conexión se crea por programación o por configuración, en los 
programas de usuario de ambos interlocutores siempre se requieren instrucciones para 
enviar y recibir los datos.  


Crear una conexión en el programa de usuario 
Cuando se crea una conexión por programación, la conexión se establece y deshace en el 
programa de usuario mediante instrucciones. 


En determinados campos de aplicación, se recomienda no crear las conexiones de 
comunicación de forma estática, por configuración en la configuración hardware, sino 
hacerlo en el programa de usuario. Las conexiones pueden crearse con una aplicación 
específica por programación y, en consecuencia, cuando es necesario. La creación de 
conexiones por programación permite además liberar recursos de conexión después de 
transferir los datos. 


Para cada conexión de comunicación se necesita una estructura de datos que contenga los 
parámetros para establecer la conexión (p. ej., tipo de datos del sistema "TCON_IP_v4" para 
TCP). 


Los tipos de datos del sistema (SDT) que pone a disposición el sistema tienen una 
estructura predefinida que no puede modificarse. 


Los distintos protocolos tienen estructuras propias (véase la tabla siguiente). Los 
parámetros se guardan en un bloque de datos ("DB de descripción de la conexión"), p. ej., 
del tipo de datos del sistema TCON_IP_v4. 


Existen dos opciones para especificar el DB con la estructura de datos: 


● Crear manualmente el bloque de datos, parametrizarlo y escribirlo directamente en la 
instrucción (necesario para correo electrónico y FTP). 


● Recomendación: crear automáticamente el bloque de datos al parametrizar la conexión 
en las propiedades del editor de programación, con ayuda de la parametrización de la 
conexión en el caso de las instrucciones TSEND_C, TRCV_C y TCON. 


El "DB de descripción de la conexión" permite modificar los parámetros de la conexión. 
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Protocolos, tipos de datos del sistema e instrucciones utilizables para crear conexiones por 
programación 


Tabla 6- 3 Instrucciones para crear conexiones por programación 


Protocolo Tipo de datos del sis-
tema 


Instrucciones para el programa de 
usuario 


TCP • TCON_IP_v4 Establecer la conexión y enviar/recibir 
datos mediante: 
• TSEND_C/TRCV_C o bien, 
• TCON, TSEND/TRCV 


(deshacer la conexión mediante 
TDISCON) 


ISO-on-TCP • TCON_IP_RFC 


ISO según ISO/IEC 8073 (Class 4) • TCON_ISOnative1 
• TCON_Configured 


UDP • TCON_IP_v4 
• TADDR_Param 


Establecer la conexión y enviar/recibir 
datos mediante: 
• TSEND_C/TRCV_C 
• TUSEND/TURCV 


(posibilidad de deshacer la conex-
ión mediante TDISCON) 


Modbus TCP • TCON_IP_v4 • MB_CLIENT 
• MB_SERVER 


Correo electrónico • TMAIL_v4 
• TMAIL_v6 
• TMAIL_FQDN 


• TMAIL_C 


FTP • FTP_CONNECT_IP
V42 


• FTP_CONNECT_IP
V62 


• FTP_CONNECT_N
AME2 


• FTP_CMD 


 1 Este protocolo solo puede utilizarse a través del CP 1543-1. 
2 Tipo de datos definido por el usuario. 
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Crear una conexión por configuración 
Al crear una conexión por configuración, los parámetros de dirección de la conexión se 
definen en el editor Dispositivos y redes de STEP 7. 
Para enviar y recibir los datos se utilizan las mismas instrucciones que al crear conexiones 
por programación: 


Tabla 6- 4 Instrucciones para enviar/recibir en conexiones configuradas 


Protocolo Enviar/recibir en conexiones configuradas 
Instrucciones utilizables: 
TCP Enviar/recibir datos mediante: 


• TSEND_C/TRCV_C o bien, 
• TSEND/TRCV 


ISO-on-TCP 
ISO según ISO/IEC 8073 (Class 4) 
UDP Enviar/recibir datos mediante: 


• TSEND_C/TRCV_C 
• TUSEND/TURCV 


Modbus TCP No soportado 
Correo electrónico No soportado 
FTP No soportado 


Instrucciones adicionales para la comunicación abierta 
Las siguientes instrucciones pueden utilizarse tanto con conexiones creadas en el programa 
de usuario como con conexiones configuradas. 
● T_RESET: establecer y deshacer la conexión 
● T_DIAG: comprobar la conexión 


Información adicional 
En la ayuda en pantalla de STEP 7 se describen: 
● los tipos de datos de usuario y del sistema; 
● las instrucciones para la comunicación abierta; 
● los parámetros de conexión. 
Encontrará más información sobre la asignación y liberación de recursos de conexión en el 
capítulo Asignación de recursos de conexión (Página 72). 


6.4 Configurar la comunicación abierta vía TCP, ISO-on-TCP, UDP e 
ISO 


Parametrización de la conexión para las instrucciones TSEND_C, TRCV_C o TCON 
Requisitos: se ha creado una instrucción TSEND_C, TRCV_C o TCON en el editor de 
programación. 
1. Seleccione un bloque de la Open User Communication TCON, TSEND_C o TRCV_C en 


el editor de programación. 
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2. Abra la ficha "Propiedades > Configuración" en la ventana de inspección. 


3. Seleccione el grupo "Parámetros de la conexión". Mientras no se haya seleccionado 
ningún interlocutor, solo estará activa la lista desplegable vacía del punto final del 
interlocutor. Todas las demás entradas posibles estarán desactivadas. 


Se muestran los parámetros de conexión que ya se conocen: 


– Nombre del punto final local 


– Interfaz del punto final local 


– Dirección IPv4 (en subred Ethernet) o dirección PROFIBUS (en subred PROFIBUS) 
del punto final local 


 
Figura 6-1 Parametrización de la conexión para TSEND_C 
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4. Seleccione un interlocutor en la lista desplegable del punto final del interlocutor. El 
interlocutor puede ser un dispositivo sin especificar o una CPU del proyecto. 
Seguidamente, se registrarán automáticamente algunos parámetros de la conexión como 
valores predeterminados. 


Se ajustan los parámetros siguientes: 


– Nombre del punto final del interlocutor 


– Interfaz del punto final del interlocutor 


– Dirección IPv4 (en subred Ethernet) o dirección PROFIBUS (en subred PROFIBUS) 
del punto final del interlocutor 


Si los interlocutores están conectados en red, se muestra el nombre de la subred. 


5. Elija entre utilizar bloques de programa o conexiones configuradas en la lista desplegable 
"Modo de configuración". 
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6. En la lista desplegable "Datos de conexión" seleccione un DB existente de descripción 
de la conexión o, para conexiones configuradas, una conexión existente en "Nombre de 
conexión". También es posible crear otro DB de descripción de la conexión u otra 
conexión configurada. Posteriormente puede seleccionar otros DB de descripción de la 
conexión o conexiones configuradas o bien modificar los nombres de los DB de 
descripción de la conexión para crear bloques de datos nuevos: 


– El bloque de datos seleccionado también se ve en el conexionado del parámetro de 
entrada CONNECT de la instrucción seleccionada TCON, TSEND_C o TRCV_C. 


– Si ya se ha indicado un DB de descripción de la conexión para el interlocutor 
mediante el parámetro CONNECT de la instrucción TCON, TSEND_C o TRCV_C, 
podrá utilizarse dicho DB o bien crearse uno nuevo. 


– Si se edita el nombre del bloque de datos visualizado en la lista desplegable, se 
genera automáticamente un bloque de datos nuevo con el nombre modificado pero 
con la misma estructura y el mismo contenido y se utiliza para la conexión. 


– Los nombres modificados de un bloque de datos tienen que ser unívocos en el 
contexto del interlocutor. 


– Dependiendo del tipo de CPU y de la conexión, un DB de descripción de la conexión 
debe tener la estructura TCON_Param, TCON_IP_v4 o TCON_IP_RFC. 


– No es posible seleccionar un bloque de datos para un interlocutor sin especificar. 


Tras seleccionar o crear el DB de descripción de la conexión o la conexión configurada 
se determinan y registran más valores.  


Para interlocutores especificados vale lo siguiente: 


– Tipo de conexión ISO-on-TCP 


– ID de conexión con el valor predeterminado 1 


– Establecimiento activo de la conexión por el interlocutor local 


– ID de TSAP  
para S7-1200/1500: E0.01.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2D.31 
para S7-300/400: E0.02.49.53.4F.6F.6E.54.43.50.2D.31 


Para interlocutores sin especificar vale lo siguiente: 


– Tipo de conexión TCP 


– Puerto interlocutor 2000 


Para una conexión configurada con interlocutor especificado vale lo siguiente: 


– Tipo de conexión TCP 


– ID de conexión con el valor predeterminado 257 


– Establecimiento activo de la conexión por el interlocutor local 


– Puerto interlocutor 2000 


Para una conexión configurada con interlocutor no especificado vale lo siguiente: 


– Tipo de conexión TCP 


– Puerto local 2000 
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7. Indique una ID de conexión para el interlocutor si es necesario. Para un interlocutor sin 
especificar, no es posible asignar una ID de conexión. 


 
  Nota 


Para un interlocutor conocido se debe introducir un valor unívoco para la ID de conexión. 
La univocidad de la ID de conexión no es verificada por la parametrización de 
conexiones y al crear una conexión no se registra ningún valor predeterminado para la ID 
de la conexión. 


 


8. Seleccione el tipo de conexión deseado en la lista desplegable correspondiente. Los 
detalles de la dirección se ajustan con valores predeterminados en función del tipo de 
conexión. Puede elegir entre: 


– TCP 


– ISO-on-TCP 


– UDP 


– ISO (solo con Modo de configuración "Utilizar conexión configurada") 


Los campos de entrada se editan en los detalles de la dirección. Según sea el protocolo 
ajustado, se pueden editar los puertos (para TCP y UDP) o los TSAP (para ISO-on-TCP 
e ISO). 


9. Ajuste el comportamiento de establecimiento de la conexión con los botones de opción 
"Establecimiento activo de la conexión" en TCP, ISO e ISO-on-TCP. Existe la posibilidad 
de elegir qué interlocutor debe establecer la conexión activamente. 


La parametrización de la conexión comprueba inmediatamente si los valores modificados 
presentan errores de entrada y los registra en el bloque de datos para la descripción de la 
conexión. 


 


 Nota 


La Open User Communication entre dos interlocutores sólo funcionará cuando se haya 
cargado en el hardware también la parte del programa destinada al punto final del 
interlocutor. Para que la comunicación funcione, asegúrese de no cargar en el dispositivo 
únicamente la descripción de la conexión de la CPU local, sino también la de la CPU 
interlocutora. 
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Configuración de conexiones (para TSEND/TRCV, p. ej.) 
Si, p. ej., desea utilizar las instrucciones de TSEND/TRCV para la comunicación abierta, 
debe configurar primero una conexión (p. ej., una conexión TCP). 


Para configurar una conexión TCP, haga lo siguiente: 


1. Configure los interlocutores en la vista de redes del editor Dispositivos y redes de 
STEP 7. 


2. Seleccione el botón "Conexiones" y, en la lista desplegable, el tipo de conexión 
"Conexión TCP". 


3. Conecte los interlocutores entre sí mediante la función de arrastrar y soltar (a través de la 
interfaz o el punto final local). Si todavía no existe la subred S7 correspondiente, se 
creará de forma automática. 


Como alternativa, también puede crear una conexión con interlocutores no 
especificados. 


4. Seleccione la conexión creada en la vista de redes. 


5. Si es necesario, en la sección "General", ficha "Propiedades", configure las propiedades 
de la conexión, p. ej., el nombre de la conexión y las interfaces utilizadas de los 
interlocutores. 


Ajuste la dirección del interlocutor para las conexiones con un interlocutor sin especificar. 
La ID local se encuentra en el área "ID local" (referencia a la conexión en el programa de 
usuario). 


6. Seleccione en el árbol del proyecto la carpeta "Bloques de programa" de una de las dos 
CPU y abra el OB 1 en la carpeta haciendo doble clic. Se abre el editor de programación. 


7. Seleccione en la Task Card "Instrucciones", en el área "Comunicación", "Open User 
Communication", la instrucción deseada, p. ej., TSEND y desplácela a un segmento del 
OB 1 mediante arrastrar y soltar. 


8. Asigne en el parámetro ID de la instrucción la ID local de la conexión configurada que 
debe utilizarse para la transferencia de datos. 


9. Interconecte el parámetro "DATA" de la instrucción TSEND con los datos de usuario, 
p. ej., en un bloque de datos. 


10.Cargue la configuración hardware y el programa de usuario en la CPU. 


Cree la conexión en la CPU interlocutora con la instrucción de recepción, TRCV siguiendo el 
procedimiento anterior y cárguela en la CPU. 
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Particularidad en las conexiones ISO con CP 1543-1 
Si se utiliza el tipo de conexión "Conexión ISO", debe activarse la casilla de verificación 
"Utilizar protocolo ISO" en las propiedades del CP para que funcione el direccionamiento a 
través de direcciones MAC. 


 
Figura 6-2 Elegir protocolo ISO CP 1543-1 


Información adicional 
En la ayuda en pantalla de STEP 7 se describen: 


● las instrucciones para la comunicación abierta; 


● los parámetros de conexión. 
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6.5 Configurar la comunicación vía Modbus TCP 


Crear una conexión mediante el programa de usuario para Modbus TCP 
La parametrización se realiza en el editor de programación, en la instrucción MB_CLIENT o 
MB_SERVER. 


Procedimiento para configurar la comunicación vía Modbus TCP 
La instrucción MB_CLIENT permite la comunicación como cliente Modbus TCP a través de 
la conexión TCP. Con esta instrucción se establece una conexión entre el cliente y el 
servidor, se envían peticiones Modbus al servidor y se reciben las respuestas Modbus 
correspondientes. Además, con esta instrucción se controla la desconexión de la 
comunicación TCP. 


La instrucción MB_SERVER permite la comunicación como servidor Modbus TCP a través 
de una conexión TCP. La instrucción permite procesar peticiones de conexión de un cliente 
Modbus, recibir y procesar peticiones Modbus y enviar mensajes de respuesta. También 
puede controlarse la desconexión de la conexión TCP. 


Requisitos: el cliente y el servidor están conectados con IP a través de una subred S7 
(PROFINET). 


1. En la vista de redes del editor Dispositivos y redes de STEP 7, configure un sistema de 
automatización S7-1500 con CPU. 


2. Seleccione en el árbol del proyecto la carpeta "Bloques de programa" de la CPU y abra 
el OB 1 en la carpeta haciendo doble clic. Se abre el editor de programación. 


3. Seleccione en la Task Card "Instrucciones", en el área "Comunicación", "Otras", 
"MODBUS TCP", la instrucción deseada, p. ej., MB_CLIENT y desplácela a un segmento 
del OB 1 mediante arrastrar y soltar. 
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4. Parametrice la instrucción MB_CLIENT o MB_SERVER. Al hacerlo, observe las 
siguientes reglas: 


Para cada conexión MB_CLIENT debe especificarse una dirección IPv4 del servidor. 


Toda conexión MB_CLIENT o MB_SERVER debe utilizar un DB de instancia unívoco con 
la estructura de datos TCON_IP_v4. 


Toda conexión requiere una ID de conexión unívoca. Las ID de conexión y los DB de 
instancia se agrupan por pares y deben ser unívocos para cada conexión. 


 
Figura 6-3 MB_CLIENT 


 
Figura 6-4 MB_SERVER 


5. Cargue la configuración hardware y el programa de usuario en la CPU. 
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Servidor Modbus TCP como gateway a Modbus RTU 
Si se utiliza un servidor Modbus TCP como gateway a un protocolo Modbus RTU, el 
dispositivo esclavo debe direccionarse en la red serie mediante el parámetro estático 
MB_UNIT_ID. El parámetro MB_UNIT_ID equivale al campo de la dirección de esclavo en el 
protocolo Modbus RTU. En tal caso, el parámetro MB_UNIT_ID reenviaría la petición a la 
dirección de esclavo Modbus RTU correcta. 


La función de gateway debe programarla el propio usuario. 


 El parámetro MB_UNIT_ID se encuentra en el bloque de datos de instancia correspondiente 
a la instrucción MB_CLIENT. 


Para más información acerca del parámetro MB_UNIT_ID, consulte la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 


6.6 Configuración de la comunicación por correo electrónico 


Creación de una conexión en el programa de usuario para correo electrónico 
Para la comunicación a través de correo electrónico, el propio usuario debe crear el bloque 
de datos del tipo de datos del sistema correspondiente, parametrizarlo y llamarlo 
directamente en la instrucción. El procedimiento se describe a continuación. 


Procedimiento para configurar la comunicación por correo electrónico 
Una CPU puede enviar mensajes de correo electrónico. Para enviar mensajes de correo 
electrónico desde el programa de usuario de la CPU, utilice la instrucción TMAIL_C. 


Requisitos: se puede acceder al servidor SMTP a través de la red IPv4. 


1. En la vista de redes del editor Dispositivos y redes de STEP 7, configure un sistema de 
automatización S7-1500 con CPU. 


2. Configure los parámetros de dirección para el servidor SMTP en la instrucción TMAIL_C. 
(Recomendación: asigne un nombre para el adjunto). 


3. Cree un DB global y, dentro de él, una variable del tipo TMAIL_v4, TMAIL_v6 (solo 
CP 1543-1) o TMAIL_FQDM (solo CP 1543-1). 


4. Interconecte la variable con el parámetro MAIL_ADDR_PARAM de la instrucción 
TMAIL_C. 


5. Cargue la configuración hardware y el programa de usuario en la CPU. 


Información adicional 
En la Ayuda en pantalla de STEP 7 se describen: 


● los tipos de datos del sistema; 


● las instrucciones para la comunicación abierta; 


● los parámetros de conexión. 
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6.7 Configuración de la comunicación vía FTP 


Creación de una conexión en el programa de usuario para FTP 
Para la comunicación vía FTP, el propio usuario debe crear el bloque de datos del tipo de 
datos del sistema correspondiente, parametrizarlo y llamarlo directamente en la instrucción. 
El procedimiento se describe a continuación. 


Funcionalidad de cliente y servidor FTP 
Pueden enviarse archivos desde una CPU a un servidor FTP y recibirse desde este. En el 
S7-1500, la comunicación vía FTP solo es posible a través del CP 1543-1. El CP puede ser 
servidor FTP, cliente FTP o ambas cosas. Los clientes FTP también pueden ser sistemas de 
terceros o PC. 


Para la funcionalidad de servidor FTP, configure el CP en STEP 7 de la manera 
correspondiente. 


La funcionalidad de cliente FTP permite, p. ej., establecer y deshacer una conexión FTP, así 
como transferir y borrar archivos del servidor. Para la funcionalidad de cliente FTP, utilice la 
instrucción FTP_CMD. 
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Procedimiento para configurar la funcionalidad de servidor FTP 
Requisitos: se puede acceder al servidor FTP a través de la red IPv4. 
1. Configure un sistema de automatización S7-1500 con CPU y CP 1543-1 en la vista de 


dispositivos del editor Dispositivos y redes de STEP 7. 


Al mismo tiempo, deberá activar la casilla "Permitir acceso vía comunicación PUT/GET 
del interlocutor remoto (PLC, HMI, OPC...)" en la configuración hardware de la CPU S7-
1500, en la navegación local "Protección", apartado "Mecanismos de conexión". 


2. Realice los siguientes ajustes en las propiedades del CP, en "Configuración FTP": 


– Seleccione la casilla de verificación "Utilice un servidor FTP para datos de una CPU 
S7". 


– Asigne la CPU, un bloque de datos y un nombre de archivo con el que se guardará el 
DB para FTP. 


 
Figura 6-5 Crear la configuración FTP 


3. Cargue la configuración hardware en la CPU. 
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Procedimiento para configurar la funcionalidad de cliente FTP 
Requisitos: se puede acceder al servidor FTP a través de la red IPv4. 


1. Configure un sistema de automatización S7-1500 con CPU y CP 1543-1 en la vista de 
dispositivos del editor Dispositivos y redes de STEP 7. 


Al mismo tiempo, deberá activar la casilla "Permitir acceso vía comunicación PUT/GET 
del interlocutor remoto (PLC, HMI, OPC...)" en la configuración hardware de la CPU S7-
1500, en la navegación local "Protección", apartado "Mecanismos de conexión". 


2. Llame la instrucción FTP_CMD en el programa de usuario de la CPU. 


3. Configure los parámetros de conexión para el servidor FTP en la instrucción FTP_CMD. 


4. Cree un DB global y, dentro de él, una variable del tipo FTP_CONNECT_IPV4, 
FTP_CONNECT_IPV6 o bien FTP_CONNECT_NAME. 


5. Interconecte la variable en el bloque de datos con la instrucción FTP_CMD. 


6. Para la conexión con el servidor FTP, indique en el DB: 


– el nombre de usuario, la contraseña y la dirección IP para el acceso FTP en el tipo de 
datos correspondiente (FTP_CONNECT_IPV4, FTP_CONNECT_IPV6 o 
FTP_CONNECT_NAME) 


7. Cargue la configuración hardware y el programa de usuario en la CPU. 


Información adicional 
En la Ayuda en pantalla de STEP 7 se describen: 


● los tipos de datos del sistema; 


● las instrucciones para la comunicación abierta; 


● los parámetros de conexión. 
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6.8 Establecer y deshacer relaciones de comunicación 


Establecimiento y desconexión de relaciones de comunicación 
En la tabla siguiente se muestra el establecimiento y la desconexión de relaciones de 
comunicación en el contexto de la comunicación abierta. 


Tabla 6- 5 Establecimiento y desconexión de relaciones de comunicación 


Crear la conexión Establecer la relación de comunicación Deshacer la relación de comunicación 
En el programa de usuario Después de cargar el programa de usuario 


en las CPU: 
El interlocutor pasivo crea el acceso local 
llamando TSEND_C/TRCV_C o TCON. La 
llamada de TSEND_C/TRCV_C o TCON en 
el interlocutor activo inicia el establecimiento 
de la conexión. Si la conexión se ha podido 
establecer, se emite una notificación positiva 
en las instrucciones del programa de usu-
ario. 
Tras deshacer la conexión con la instrucción 
T_RESET, la conexión vuelve a esta-
blecerse. 
En caso de interrumpirse la conexión, el 
interlocutor activo intenta volver a establecer 
la conexión creada. Esto solo es válido si 
previamente se ha establecido correctamen-
te la conexión con TCON. 


• Con las instrucciones 
TSEND_C/TRCV_C, TDISCON y 
T_RESET 


• Cuando la CPU pasa del estado operati-
vo RUN a STOP 


• Tras un POWER OFF/POWER ON en 
una CPU 


En la configuración de con-
exiones 


Después de cargar la configuración de con-
exiones y el programa de usuario en las 
CPU. 


Borrando la configuración de conexiones de 
STEP 7 y cargando la configuración modifi-
cada en la CPU. 
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 Comunicación S7 7 
 


 


Características de la comunicación S7 
La comunicación S7, como comunicación homogénea de SIMATIC, se caracteriza por una 
comunicación específica del fabricante entre las CPU SIMATIC (no es un estándar abierto). 
La comunicación S7 sirve para la migración y conexión a los sistemas existentes (S7-300, 
S7-400). 


Para la transferencia de datos entre dos sistemas de automatización S7-1500, 
recomendamos utilizar la comunicación abierta (véase el capítulo Comunicación abierta 
(Página 31)). 


Características de la comunicación S7 
A través de la comunicación S7, la CPU intercambia datos con otra CPU. En cuanto el 
usuario recibe los datos en la CPU receptora, se envía automáticamente una confirmación 
de la recepción de los datos a la CPU emisora. 


El intercambio de datos se realiza a través de conexiones S7 configuradas. Las conexiones 
S7 pueden configurarse de forma unilateral o bilateral. 


La comunicación S7 puede llevarse a cabo a través de: 


● la interfaz PROFINET o PROFIBUS DP integrada de una CPU; 


● la interfaz de un CP/CM. 


Conexiones S7 configuradas de forma unilateral 
En una conexión S7 configurada de forma unilateral, la configuración para esta conexión se 
realiza solamente en un interlocutor y se carga únicamente en él. 


Es posible configurar una conexión S7 unilateral con una CPU que solo es servidor de una 
conexión S7 (p. ej., CPU 315-2 DP). La CPU está configurada, con lo que se conocen los 
parámetros de dirección y las interfaces. 


Además, puede configurarse una conexión S7 unilateral con un interlocutor que no existe en 
el proyecto, con lo que no se conocen ni sus parámetros de dirección ni su interfaz. La 
dirección debe introducirla el usuario; STEP 7 no la comprueba. El interlocutor no está 
especificado inicialmente (al crear la conexión S7, la dirección del interlocutor aún no está 
introducida). Al indicarse la dirección, es "desconocido" (es decir, está especificado pero es 
desconocido para el proyecto). 


Con ello, existe la posibilidad de establecer conexiones S7 no limitadas al proyecto. El 
interlocutor es desconocido para el proyecto local (sin especificar) y se configura en otro 
proyecto STEP 7 o en un proyecto externo. 
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Conexiones S7 configuradas de forma bilateral 
En una conexión S7 configurada de forma bilateral, la configuración y la carga de los 
parámetros de conexión S7 configurados se realiza en ambos interlocutores. 


Instrucciones para la comunicación S7 
Para la comunicación S7 en S7-1500 se utilizan las siguientes instrucciones: 


● PUT/GET 


La instrucción PUT permite escribir datos en una CPU remota. La instrucción GET 
permite leer datos de una CPU remota. Las instrucciones PUT y GET son unilaterales, es 
decir, solo son necesarias en un interlocutor. Las instrucciones PUT y GET pueden 
configurarse cómodamente en la parametrización de la conexión. 


 
  Nota 


Bloques de datos para instrucciones PUT/GET 


Al utilizar las instrucciones PUT/GET, solo pueden utilizarse bloques de datos con 
direccionamiento absoluto. El direccionamiento simbólico de bloques de datos no es 
posible. 


Además, este servicio debe habilitarse en el área "Protección" de la configuración de la 
CPU. 


 


● BSEND/BRCV 


La instrucción BSEND envía datos a una instrucción del interlocutor remoto del tipo 
BRCV. La instrucción BRCV recibe datos de una instrucción del interlocutor remoto del 
tipo BSEND. La comunicación S7 con el par de instrucciones BSEND/BRCV se utiliza 
para la transferencia segura de datos. 


● USEND/URCV 


La instrucción USEND envía datos a una instrucción del interlocutor remoto del tipo 
URCV. La instrucción URCV recibe datos de una instrucción del interlocutor remoto del 
tipo USEND. La comunicación S7 con el par de instrucciones BSEND/BRCV se utiliza 
para la transferencia rápida y no segura de datos, independientemente del 
procesamiento de tiempos del interlocutor (p. ej., para avisos de operación y 
mantenimiento). 







Comunicación S7  
 


 Comunicación 
52 Manual de funciones, 12/2014, A5E03735817-AD 


Interfaz PROFIBUS DP en funcionamiento como esclavo 
En las propiedades de la interfaz PROFIBUS DP de los módulos de comunicación (p. ej., 
CM 1542-5) de STEP 7 se encuentra la casilla de verificación "Test, puesta en servicio, 
routing". Ajuste mediante esta casilla de verificación si la interfaz PROFIBUS DP del esclavo 
DP es un dispositivo activo o pasivo en PROFIBUS. 


● Casilla de verificación activada: el esclavo DP es un dispositivo activo en PROFIBUS. 
Para este esclavo DP pueden crearse solamente conexiones S7 configuradas de forma 
bilateral. 


● Casilla de verificación desactivada: el esclavo DP es un dispositivo pasivo en 
PROFIBUS. Para este esclavo DP pueden crearse solamente conexiones S7 
configuradas de forma unilateral. 


 
Figura 7-1 Casilla de verificación "Test, puesta en marcha, routing" 


Parametrización de conexiones S7 para instrucciones PUT/GET  
En la parametrización de conexiones de las instrucciones PUT y GET es posible crear y 
parametrizar las conexiones S7. La parametrización de la conexión comprueba 
inmediatamente si los valores modificados presentan errores de entrada. 


Requisitos: se ha creado una instrucción PUT o GET en el editor de programación. 


Para configurar una conexión S7 mediante instrucciones PUT/GET, haga lo siguiente: 


1. Seleccione la llamada de la instrucción PUT o GET en el editor de programación. 


2. Abra la ficha "Propiedades > Configuración" en la ventana de inspección. 







 Comunicación S7 
 


Comunicación 
Manual de funciones, 12/2014, A5E03735817-AD 53 


3. Seleccione el grupo "Parámetros de la conexión". Mientras no se haya seleccionado 
ningún interlocutor, solo estará activa la lista desplegable vacía del punto final del 
interlocutor. Todas las demás entradas posibles estarán desactivadas. 


Se mostrarán los parámetros de conexión que ya se conocen: 


– Nombre del punto final local 


– Interfaz del punto final local 


– Dirección IPv4 del punto final local 


 
Figura 7-2 Parametrización de la conexión para la instrucción PUT 
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4. Seleccione un interlocutor en la lista desplegable del punto final del interlocutor. El 
interlocutor puede ser un dispositivo sin especificar o una CPU del proyecto. 


Los siguientes parámetros se introducen automáticamente en cuanto se selecciona el 
interlocutor: 


– Nombre del punto final del interlocutor 


– Interfaz del punto final del interlocutor. Si se dispone de varias interfaces, se puede 
cambiar de interfaz en caso necesario. 


– Tipo de interfaz del punto final del interlocutor 


– Nombre de la subred de ambos puntos finales 


– Dirección IPv4 del punto final del interlocutor 


– Nombre de la conexión que se utiliza para la comunicación. 


5. En caso necesario, cambie el nombre de la conexión en el campo de entrada "Nombre 
de conexión". Si desea crear una conexión o editar una conexión ya existente, haga clic 
en el icono "Crear conexión". 


 
  Nota 


Las instrucciones PUT y GET entre dos interlocutores no funcionarán hasta que no se 
haya cargado en el hardware tanto la configuración hardware como la parte del 
programa destinada al punto final del interlocutor. Para que la comunicación funcione, 
asegúrese de no cargar en el dispositivo únicamente la descripción de la conexión de la 
CPU local, sino también la de la CPU interlocutora. 


 


Configuración de conexiones S7 (para BSEND/BRCV, p. ej.) 
Si, p. ej., desea utilizar las instrucciones de BSEND/BRCV para la comunicación S7, deberá 
configurar primero una conexión S7. 


Para configurar una conexión S7, haga lo siguiente: 


1. Configure los interlocutores en la vista de redes del editor Dispositivos y redes de 
STEP 7. 


2. Seleccione el botón "Conexiones" y, en la lista desplegable, la entrada "Conexión S7". 


3. Conecte los interlocutores entre sí mediante la función de arrastrar y soltar (a través de la 
interfaz o el punto final local). Si todavía no existe la subred S7 correspondiente, se 
creará de forma automática. 


Como alternativa, también puede crear una conexión con interlocutores no 
especificados. 


4. En la ficha "Conexiones", seleccione la fila de la conexión S7. 


5. Si es necesario, en el área "General", ficha "Propiedades", configure las propiedades de 
la conexión S7, p. ej., el nombre de la conexión y las interfaces utilizadas de los 
interlocutores. 


Ajuste la dirección del interlocutor para las conexiones S7 con un interlocutor sin 
especificar. 
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La ID local se encuentra en el área "ID local" (referencia a la conexión S7 en el programa 
de usuario). 


6. Seleccione en el árbol del proyecto la carpeta "Bloques de programa" de una de las dos 
CPU y abra el OB 1 en la carpeta haciendo doble clic. Se abre el editor de programación. 


7. En el editor de programación, llame las instrucciones correspondientes para la 
comunicación S7 en el programa de usuario del interlocutor (unilateral) o en los 
programas de usuario de los interlocutores (bilateral). Seleccione, p. ej., en la Task Card 
"Instrucciones", en el área "Comunicación", las instrucciones BSEND y BRCV y 
arrástrelas a un segmento del OB 1 mediante arrastrar y soltar. 


8. Asigne en el parámetro ID de la instrucción la ID local de la conexión configurada que 
debe utilizarse para la transferencia de datos. 


9. Parametrice las instrucciones, qué datos se escriben dónde o de dónde se leen. 


10.Cargue la configuración hardware y el programa de usuario en la(s) CPU. 
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Comunicación S7 mediante CP 1543-1 
Si configura la comunicación S7 a través de la interfaz Industrial Ethernet del CP 1543-1, 
puede seleccionar el protocolo de transporte para la transferencia de datos en las 
propiedades de la conexión S7, en "General": 


● Casilla de verificación "TCP/IP" activada (predeterminada): ISO-on-TCP (RFC1006): para 
la comunicación S7 entre CPU S7-1500 


● Casilla de verificación "TCP/IP" desactivada: protocolo ISO (IEC8073): direccionamiento 
con direcciones MAC 


 
Figura 7-3 Selección del protocolo de transporte CP 1543-1 


Procedimiento para configurar una conexión S7 a través de diferentes subredes S7 
Una conexión S7 se puede establecer a través de varias subredes S7 (PROFIBUS, 
PROFINET/Industrial Ethernet) (routing S7). 


1. Configure los interlocutores en la vista de redes del editor Dispositivos y redes de 
STEP 7. 


2. Seleccione el botón "Conectar en red". 


3. Conecte las interfaces correspondientes con las respectivas subredes S7 (PROFIBUS o 
PROFINET/Industrial Ethernet) mediante la función de arrastrar y soltar. 
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4. Seleccione el botón "Conexiones" y, en la lista desplegable, la entrada "Conexión S7". 


5. En el caso del ejemplo, conecte el PLC_1 de la subred S7 de la izquierda (PROFIBUS) 
con el PLC_3 de la subred S7 de la derecha (PROFINET) mediante la función de 
arrastrar y soltar. 


Se ha configurado la conexión S7 de la CPU 1 a la CPU 3. 


 
Figura 7-4 Conexiones S7 mediante distintas subredes 
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CPU 1515SP PCcomo router para conexiones S7 
Si se asigna la interfaz "PROFINET onboard [X2]" de la CPU 1515SP PC a la estación 
SIMATIC PC, es posible utilizar la CPU 1515SP PC como router para conexiones S7. Con el 
ajuste "Ninguna aplicación u otra aplicación Windows" en la interfaz CP "PROFINET 
onboard [X2]" , no es posible utilizar la CPU 1515SP PC como router para conexiones S7 
enrutadas. 


Una conexión S7 existente y enrutada por la CPU 1515SP PC queda invalidada cuando la 
asignación de la interfaz de la CPU 1515SP PC cambia de "Estación PC SIMATIC" a 
"Ninguna aplicación u otra aplicación Windows". Puesto que ahora el PLC ya no se encarga 
de enrutar esta conexión, al compilar la CPU 1515SP PC no aparece ninguna indicación de 
que la conexión no es válida. La conexión S7 enrutada e invalidada se muestra solo 
después de compilados los puntos finales de la conexión. 


Las interfaces necesarias para conexiones S7 enrutadas tienen que permanecer asignadas 
explícitamente en la CPU 1515SP PC . La asignación de la interfaz de la CPU 1515SP PC 
se edita en las propiedades, en "PROFINET onboard [X2] > Asignación de interfaz". 


 
Figura 7-5 Routing S7 de estación PC 


Información adicional 
En la Ayuda en pantalla de STEP 7 encontrará más información sobre la configuración de 
conexiones S7 y sobre cómo utilizar las instrucciones para la comunicación S7 en el 
programa de usuario. 
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Funcionalidad 
La comunicación mediante acoplamiento punto a punto en S7-1500, ET 200MP y ET 200SP 
se realiza mediante módulos de comunicaciones (CM) con interfaces serie (RS232, RS422 
o RS485): 


● S7-1500/ET 200MP: 


– CM PtP RS232 BA 


– CM PtP RS422/485 BA 


– CM PtP RS232 HF 


– CM PtP RS422/485 HF 


● ET 200SP: 


– CM PtP 


El intercambio de datos bidireccional mediante acoplamiento punto a punto funciona entre 
módulos de comunicaciones o sistemas y equipos de terceros aptos para la comunicación. 
Para la comunicación se necesitan al menos 2 interlocutores ("punto a punto"). Con RS422 
y RS485 puede haber más de dos interlocutores. 


Protocolo para la comunicación mediante acoplamiento punto a punto 
● Protocolo Freeport (también llamado protocolo ASCII) 


● Procedimiento 3964(R) 


● Protocolo Modbus en formato RTU (RTU: Remote Terminal Unit) 


● Protocolo USS (protocolo de interfaz serie universal) 


Los protocolos utilizan diferentes capas según el modelo de referencia ISO/OSI: 


● Freeport: utiliza la capa 1 (capa física) 


● 3964(R), USS y Modbus: utilizan las capas 1 y 2 (capa física y capa de seguridad, para 
conseguir una mayor seguridad de transferencia que con Freeport). USS y Modbus 
utilizan adicionalmente la capa 4. 


Características del protocolo Freeport 
● El receptor reconoce el fin de la transferencia de datos mediante un criterio de fin 


parametrizable (p. ej., tiempo de retardo de caracteres transcurrido, recepción de 
carácter de fin, recepción de número de datos fijo). 


● El emisor no puede detectar si los datos enviados han llegado correctamente al receptor. 
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Características del procedimiento 3964(R) 
● En la transmisión se agregan caracteres de control a los datos (de inicio, fin y control). 


Hay que tener en cuenta que estos caracteres de control no están disponibles como 
datos en el telegrama. 


● La conexión se establece y deshace mediante caracteres de control. 


● Si se producen errores de transmisión, la transferencia de datos se repite 
automáticamente. 


Intercambio de datos mediante comunicación Freeport o 3964(R) 
Los datos enviados se guardan en bloques de datos (búfer de transmisión) en el programa 
de usuario de la CPU correspondiente. En el módulo de comunicaciones existe un búfer de 
recepción para los datos recibidos. Compruebe las propiedades del búfer de recepción y 
modifíquelas en caso necesario. Cree un bloque de datos para la recepción en la CPU. 


En el programa de usuario de la CPU, las instrucciones "Send_P2P" y "Receive_P2P" se 
encargan de la transferencia de datos entre la CPU y el CM. 
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Procedimiento de configuración de la comunicación Freeport o 3964(R) 
1. En la vista de dispositivos del editor Dispositivos y redes de STEP 7, configure un 


sistema S7-1500 con CPU y CM. 
2. Parametrice la interfaz del CP (protocolo, parámetros de conexión) en el área "General", 


en la ficha "Propiedades". 


 
Figura 8-1 Configuración de la comunicación PtP 


3. Seleccione en el árbol del proyecto de la CPU la carpeta "Bloques de programa" y abra 
el OB 1 en la carpeta haciendo doble clic. Se abre el editor de programación. 


4. Seleccione, p. ej., en la Task Card "Instrucciones", en el área "Comunicación", las 
instrucciones "Send_P2P" y "Receive_P2P" y arrástrelas a un segmento del OB 1 
mediante arrastrar y soltar. 


5. Parametrice las instrucciones según sus especificaciones. 
6. Cargue la configuración hardware y el programa de usuario en la CPU. 
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Alternativa: Configuración dinámica mediante el programa de usuario 
En determinados campos de aplicación es ventajoso configurar la comunicación de forma 
dinámica, es decir, controlada por una aplicación específica.  


Pueden verse casos de aplicación típicos, p. ej., en los fabricantes de maquinaria de serie. 
Para ofrecer a sus clientes interfaces de usuario lo más cómodas posible, estos fabricantes 
adaptan los servicios de comunicación a las correspondientes órdenes de mando. 


Instrucciones para la comunicación Freeport 
Existen 3 instrucciones para la configuración dinámica en el programa de usuario para la 
comunicación Freeport. Lo siguiente se aplica a estas 3 instrucciones: los datos de 
configuración válidos hasta el momento se sobrescriben, pero no se guardan de forma 
permanente en el sistema de destino. 


● La instrucción "Port_Config" sirve para la configuración controlada por programa de los 
puertos correspondientes del módulo de comunicaciones. 


● La instrucción "Send_Config" sirve para la configuración dinámica, p. ej., de intervalos y 
pausas en la transferencia (parámetros de transferencia serie) para el puerto 
correspondiente. 


● La instrucción "Receive_Config" sirve para la configuración dinámica, p. ej., de 
condiciones de inicio y fin de un mensaje que se va a transferir (parámetros de recepción 
serie) para el puerto correspondiente. 


Instrucciones para la comunicación 3964(R) 
Existen 2 instrucciones para la configuración dinámica en el programa de usuario para la 
comunicación 3964(R). Para las instrucciones se aplica lo siguiente: los datos de 
configuración válidos hasta el momento se sobrescriben, pero no se guardan de forma 
permanente en el sistema de destino. 


● La instrucción "Port_Config" sirve para la configuración controlada por programa de los 
puertos correspondientes del módulo de comunicaciones. 


● La instrucción "P3964_Config" sirve para la configuración dinámica de parámetros de 
protocolo. 


Características del protocolo USS 
● Protocolo serie de transferencia de datos con tráfico cíclico de tramas o telegramas en 


modo semidúplex, adaptado a las necesidades de la tecnología de accionamientos. 


● La transferencia de datos funciona según el principio de maestro-esclavo. 


– El maestro tiene acceso a las funciones del accionamiento y puede, entre otras 
cosas, controlar el accionamiento, leer valores de estado, así como leer y escribir los 
parámetros de accionamiento. 
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Intercambio de datos mediante comunicación USS 
El módulo de comunicaciones es el maestro. El maestro envía tramas (telegramas) de forma 
continua (tramas de petición) a los hasta 16 accionamientos y espera una trama de 
respuesta de cada accionamiento activado. 


Un accionamiento envía una trama de respuesta cuando se dan las siguientes condiciones: 


● Cuando se ha recibido una trama sin errores 


● Cuando el accionamiento se ha direccionado en esta trama 


Un accionamiento no tiene permitido transmitir si no se cumplen las condiciones 
mencionadas o si el accionamiento ha sido activado en difusión (Broadcast). 


Para el maestro, la conexión con el accionamiento en cuestión está establecida cuando 
recibe una trama de respuesta del accionamiento tras un tiempo de procesamiento definido 
(tiempo de retardo de respuesta). 


Procedimiento para configurar la comunicación USS 
1. En la vista de dispositivos del editor Dispositivos y redes de STEP 7, configure un 


sistema S7-1500 con CPU y CM. 


2. Seleccione en el árbol del proyecto de la CPU la carpeta "Bloques de programa" y abra 
el OB 1 en la carpeta haciendo doble clic. Se abre el editor de programación. 


3. Seleccione, p. ej., en la Task Card "Instrucciones", en el área "Comunicación", carpeta 
"Procesador de comunicaciones", las instrucciones para la comunicación USS según la 
tarea planteada, y arrástrelas a un segmento del OB 1 mediante arrastrar y soltar: 


– La instrucción "USS_Port_Scan" permite la comunicación a través de la red USS. 


– La instrucción "USS_Drive_Control" prepara datos que enviar al accionamiento y 
evalúa los datos de respuesta de este. 


– La instrucción "USS_Read_Param" sirve para leer parámetros del accionamiento. 


– La instrucción "USS_Write_Param" sirve para modificar parámetros del 
accionamiento. 


4. Parametrice las instrucciones según sus especificaciones. 


5. Cargue la configuración hardware y el programa de usuario en la CPU. 


Propiedades del protocolo Modbus (RTU) 
● La comunicación se realiza mediante transmisiones serie asíncronas con una velocidad 


de transferencia de hasta 115,2 kbits/s, semidúplex. 


● La transferencia de datos funciona según el principio de maestro-esclavo. 


● El maestro Modbus puede enviar peticiones de lectura y escritura de operandos al 
esclavo Modbus: 


– Lectura de entradas, temporizadores, contadores, salidas, marcas, bloques de datos 


– Escritura de salidas, marcas, bloques de datos 


● Es posible la difusión (Broadcast) a todos los esclavos. 
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Intercambio de datos mediante comunicación Modbus (RTU) 
El módulo de comunicaciones puede ser maestro Modbus o esclavo Modbus. Un maestro 
Modbus se puede comunicar con uno o varios esclavos Modbus (el número depende de la 
física de la interfaz). Solo el esclavo Modbus direccionado de forma explícita por el maestro 
Modbus puede enviar datos al maestro. El esclavo detecta el final de la transferencia y la 
confirma. En caso de error, pone un código de error a disposición del maestro. 


Procedimiento para configurar la comunicación Modbus (RTU) 
1. En la vista de dispositivos del editor Dispositivos y redes de STEP 7, configure un 


sistema S7-1500 con CPU y CM. 


2. Seleccione en el árbol del proyecto de la CPU la carpeta "Bloques de programa" y abra 
el OB 1 en la carpeta haciendo doble clic. Se abre el editor de programación. 


3. Seleccione en la Task Card "Instrucciones", en el área "Comunicación", carpeta 
"Procesador de comunicaciones", las instrucciones para la comunicación Modbus según 
la tarea planteada y arrástrelas a un segmento del OB 1 mediante arrastrar y soltar: 


– La instrucción "Modbus_Comm_Load" configura el puerto del CM para la 
comunicación Modbus. 


– La instrucción "Modbus_Master" se utiliza para la funcionalidad de maestro Modbus. 


– La instrucción "Modbus_Slave" se utiliza para la funcionalidad de esclavo Modbus. 


4. Parametrice las instrucciones según sus especificaciones. 


5. Cargue la configuración hardware y el programa de usuario en la CPU. 


Información adicional 
● Encontrará más información sobre la comunicación a través del acoplamiento punto a 


punto y los principios básicos de la transferencia de datos serie en el manual de 
funciones CM PtP - Configuraciones para acoplamientos punto a punto 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093). 


● En la Ayuda en pantalla de STEP 7 se describe cómo utilizar las instrucciones 
mencionadas para el acoplamiento punto a punto en el programa de usuario. 


● Para más información sobre los módulos de comunicaciones con interfaz serie, consulte 
el manual de producto del módulo de comunicaciones correspondiente. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057093
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 Routing 9 
9.1 Routing S7 


Definición de routing S7 
Por "routing S7" se entiende la transferencia de datos más allá de los límites de las 
subredes S7. Un emisor puede enviar información a un receptor a través de diferentes 
subredes S7. El paso de una subred S7 a otra u otras tiene lugar en el router S7. El router 
S7 es un dispositivo que dispone de las interfaces a las subredes S7 correspondientes. El 
routing S7 es posible a través de varias subredes S7 (PROFINET/Industrial Ethernet o 
PROFIBUS). 


Requisitos para el routing S7 
● Todos los dispositivos accesibles de una red se han configurado y cargado en un 


proyecto en STEP 7. 


● Todos los dispositivos implicados en el routing S7 deben recibir información sobre a qué 
subredes S7 puede accederse y a través de qué routers S7 (= información de routing). 
Los dispositivos reciben la información de routing mediante la carga de la configuración 
hardware en las CPU, ya que las CPU cumplen la función de un router S7. 


Si la topología presenta varias subredes S7 sucesivas, debe respetarse el siguiente 
orden durante la carga: cargue primero la configuración hardware en las CPU 
conectadas directamente a la misma subred S7 que la programadora o el PC y, después, 
cargue sucesivamente las CPU de las subredes S7 posteriores, desde la subred S7 más 
próxima hasta la más lejana. 


● La programadora o el PC con el que desee establecer una conexión a través de un 
router S7 deberá estar asignado a la misma subred S7 a la que está conectado 
físicamente. La programadora o PC puede asignarse en STEP 7 en Online y diagnóstico 
> Accesos online > Conexión con interfaz/subred. 


● Para subredes S7 del tipo PROFIBUS: la CPU debe estar configurada como maestro DP 
o, en el caso de que lo esté como esclavo DP, debe estar activada la casilla de 
verificación "Test, puesta en servicio, routing" en las propiedades de la interfaz DP del 
esclavo DP. 


● El routing S7 para conexiones HMI es posible a partir de STEP 7 V13 SP1. 
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Routing S7 para conexiones online 
Con la programadora o el PC puede accederse a dispositivos a través de varias subredes 
S7 para, p. ej.: 


● cargar programas de usuario, 


● cargar una configuración hardware, 


● ejecutar funciones de test y diagnóstico. 


 En la siguiente figura, la CPU 1 actúa como router S7 entre la subred S7 1 y la subred S7 2. 


 
Figura 9-1 Routing S7: PROFINET - PROFINET 
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La siguiente figura ilustra el acceso desde una programadora a PROFIBUS a través de 
PROFINET. La CPU 1 actúa como router S7 entre la subred S7 1 y la subred S7 2; la 
CPU 2 actúa como router S7 entre la subred S7 2 y la subred S7 3. 


 
Figura 9-2 Routing S7: PROFINET - PROFIBUS 


Routing S7 para conexiones HMI 
Existe la posibilidad de establecer una conexión S7 entre un HMI y una CPU a través de 
diferentes subredes (PROFIBUS y PROFINET o Industrial Ethernet). En la siguiente figura, 
la CPU 1 actúa como router S7 entre la subred S7 1 y la subred S7 2. 


 
Figura 9-3 Routing S7 mediante conexión HMI 
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Routing S7 para la comunicación CPU-CPU 
Existe la posibilidad de establecer una conexión S7 entre dos CPU a través de subredes 
distintas (PROFIBUS y PROFINET o Industrial Ethernet). El procedimiento se describe en 
un ejemplo del capítulo Comunicación S7 (Página 50). 


 
Figura 9-4 Routing S7 con comunicación CPU-CPU 


Utilización del routing S7 
Para la CPU, seleccione la interfaz PG/PC y la subred S7 en el cuadro de diálogo 
"Establecer conexión online" de STEP 7. El routing S7 se realiza de forma automática. 


Número de conexiones para routing S7 
El número de conexiones disponibles para routing S7 en los routers S7 (CPU, CM o CP) se 
indica en los Datos técnicos de los manuales de producto de la CPU/CM/CP 
correspondiente. 
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Routing S7: ejemplo de aplicación 
La siguiente figura muestra a modo de ejemplo el mantenimiento remoto de una instalación 
desde una programadora. En este caso, la conexión se establece mediante un módem a 
través de dos subredes S7.  


Mediante "Accesos online" y "Establecer conexión online" se puede configurar en STEP 7 
una conexión remota a través TeleService. 


 
Figura 9-5 Asistencia técnica a distancia de una instalación a través de TeleService 


Información adicional 
● La asignación de recursos de conexión en el routing S7 se describe en el capítulo 


Asignación de recursos de conexión (Página 72). 


● Para más información sobre la configuración de TeleService, consulte la Ayuda en 
pantalla de STEP 7. 


● Encontrará más información sobre routing S7 y los adaptadores TeleService con la 
función de búsqueda de los siguientes enlaces de Internet: 


– Manual de producto Industrie Software Engineering Tools TS Adapter IE Basic 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/51311100) 


– Descargas del TS Adapter 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/10805406/133100) 


Consulte también 
Comunicación HMI (Página 29) 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/51311100

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/10805406/133100
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9.2 Routing de registros 


Definición de routing de juegos de datos 
Pueden enviarse datos desde una estación de ingeniería de PROFINET hasta aparatos de 
campo a través de diferentes redes. Puesto que la estación de ingeniería accede a los 
aparatos de campo mediante juegos de datos normalizados y estos juegos de datos son 
enrutados mediante dispositivos S7, se ha acuñado el término "Routing de juegos de datos" 
para este tipo de enrutamiento. 


Los datos enviados en el routing de juegos de datos contienen no solo la parametrización de 
los aparatos de campo implicados (esclavos DP), sino también información específica de los 
mismos, p. ej. valores nominales, valores límite, etc.  


El routing de juegos de datos se emplea, p. ej., cuando se utilizan aparatos de campo de 
diferentes fabricantes. Se accede a los aparatos de campo mediante juegos de datos 
normalizados (PROFINET) para la parametrización y el diagnóstico.  


Routing de juegos de datos con STEP 7 
Con STEP 7 puede efectuarse un routing de juegos de datos accediendo a una herramienta 
de dispositivos (p. ej., PCT) mediante la interfaz TCI (Tool Calling Interface) y transfiriendo 
parámetros de llamada. Para comunicarse con el aparato de campo, la herramienta de 
dispositivos utiliza las mismas vías de comunicación que STEP 7. 


Aparte de la instalación de la herramienta TCI en el equipo con STEP 7, para este tipo de 
routing no se requiere ninguna configuración. 
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Ejemplo: routing de juegos de datos con Port Configuration Tool (PCT) 
La Port Configuration Tool (PCT) permite configurar los maestros IO-Link del ET200 y 
parametrizar los dispositivos IO-Link conectados. Las subredes están conectadas a través 
de routers de juegos de datos. Los routers de juegos de datos pueden ser CPU, CP, IM o 
maestros IO-Link, p. ej. 


Las constelaciones de routers de juegos de datos soportadas por la PCT pueden 
consultarse aquí (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/87611392). 


La siguiente figura muestra una configuración de ejemplo para el routing de juegos de datos 
con PCT. 


 
Figura 9-6 Configuración de ejemplo para routing de juegos de datos con PCT 


Información adicional 
● Consulte el manual de producto correspondiente para saber si la CPU, el CP o el CM 


utilizados soportan el routing de juegos de datos. 


● La asignación de recursos de conexión en el routing de juegos de datos se describe en el 
capítulo Asignación de recursos de conexión (Página 72). 


● Para más información sobre la configuración con STEP 7, consulte la Ayuda en pantalla 
de STEP 7. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/87611392
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 Recursos de conexión 10 
10.1 Asignación de recursos de conexión 


Asignación de recursos de conexión en la conexión automática 
Tan pronto como se conecta la programadora o el dispositivo HMI a una CPU de forma 
física y en modo online en STEP 7, quedan asignados recursos de conexión. 


Asignación de recursos de conexión al crear una conexión por programa 
En las conexiones programadas, se asigna un recurso de conexión con la llamada de las 
instrucciones correspondientes para establecer la conexión (TSEND_C/TRCV_C o T_CON). 


Después de la transferencia de datos se puede deshacer la conexión y liberar el recurso 
parametrizando adecuadamente el parámetro CONT de las instrucciones 
TSEND_C/TRCV_C o la llamada de la instrucción TDISCON. Si se deshace la conexión, los 
recursos de conexión de CPU/CP/CM vuelven a estar disponibles. Si la conexión se 
mantiene establecida, el tiempo de ejecución de las instrucciones en una nueva 
transferencia de datos será menor, puesto que la conexión no debe volver a establecerse. 
Si la CPU pasa al estado STOP, estos recursos de conexión también se liberan. 


Asignación de recursos de conexión al crear una conexión por configuración 
En las conexiones configuradas, el recurso de conexión queda ocupado en cuanto se carga 
la configuración hardware en la CPU. 


Tras utilizar una conexión configurada para transferir datos, la conexión no se deshace. El 
recurso de conexión queda ocupado de forma permanente. Para volver a liberar el recurso 
de conexión, debe borrarse la conexión configurada en STEP 7 y cargar la configuración 
modificada en la CPU. 


Vigilancia del máximo número posible de recursos de conexión 
En el caso de las conexiones automáticas, la CPU vigila el consumo de recursos de 
conexión del sistema de automatización. Una vez agotados los recursos de conexión 
reservados, se pueden utilizar otros recursos (siempre que todavía haya recursos de 
conexión disponibles para el sistema de automatización). 


Si las conexiones deben establecerse y desconectarse de forma programada en el 
programa de usuario, el propio usuario debe preocuparse de respetar los límites de los 
recursos de conexión del sistema de automatización. Si se consumen más recursos de 
conexión de los que proporciona el sistema de automatización, la CPU responde con un 
error a la instrucción de establecimiento de conexión. 


Si se han configurado conexiones en STEP 7, este vigila que se respete el máximo número 
posible de recursos de conexión en un sistema de automatización. STEP 7 notifica que se 
ha rebasado un límite con la correspondiente advertencia. 
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Conexiones configuradas: indicación de los recursos de conexión en STEP 7 (vista offline) 
En la configuración hardware se pueden ver los recursos de conexión reservados y 
disponibles de un sistema de automatización. Los recursos de conexión figuran en la 
ventana de inspección, en las propiedades de la CPU. 


 
Figura 10-1 Recursos de conexión reservados y disponibles (vista offline) 


Recursos de conexión específicos del módulo (vista offline) 
Las columnas de los recursos de conexión específicos del módulo contienen la siguiente 
información de las CPU, los CP y los CM de un sistema de automatización: 


● cuántos recursos de conexión están disponibles como máximo para CPU/CP/CM; 


● cuántos de estos recursos se han configurado para qué conexiones de comunicación; 


● cuántos recursos de conexión se han configurado y ocupado en total; 


● cuántos recursos de conexión hay disponibles todavía. 


La visualización es granular por módulos y no por interfaces.  


En el ejemplo, la CPU tiene disponibles un máximo de 128 recursos de conexión. Se han 
configurado, a través de las interfaces de la CPU, 6 conexiones HMI, 2 conexiones S7 y 
39 conexiones de comunicación abierta, que en total ocupan 47 recursos en la CPU. 
Todavía hay 81 recursos disponibles en la CPU. De los 118 recursos del CP 1543-1, hay 56 
ocupados y 62 disponibles. Para el CM 1542-5 se utilizan los 48 recursos disponibles. 
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Recursos de conexión específicos de la estación (vista offline) 
El número máximo de recursos de conexión disponibles en el sistema de automatización (la 
estación) depende de la CPU utilizada. Si se alcanza el límite de la CPU utilizada, no 
importa si esta, los CP y los CM disponen de otros recursos de conexión específicos del 
módulo. Se han agotado los recursos de conexión para esta estación. 


En el ejemplo, el sistema de automatización dispone de 246 + 10 recursos de conexión 
reservados. 


Los 10 recursos de conexión están reservados del siguiente modo: 


● 4 para la comunicación PG, que STEP 7 necesita, p. ej., para las funciones de test y 
diagnóstico o para la carga en la CPU 


● 4 para la comunicación HMI, que son ocupados por las primeras conexiones HMI 
configuradas en STEP 7 


● 2 para la comunicación con el servidor web, que se asignan al conectar un navegador 
web, siempre que esté activo el servidor web de la CPU 


Un máximo de 246 recursos de conexión son dinámicos, es decir, están disponibles para 
distintos servicios de comunicación en el sistema de automatización. En el ejemplo se han 
configurado ya 147 de estos recursos de conexión para distintos servicios de comunicación 
y módulos. Quedan 99 recursos de conexión disponibles para el sistema de automatización. 


El triángulo de advertencia en la columna de los recursos dinámicos de la estación aparece 
porque la suma del número máximo de recursos de conexión disponibles de CPU, CP y CM 
(= 294) rebasa el límite de la estación de 256. 


 


 Nota 
Rebase de los recursos de conexión disponibles 


Si se sobrepasa el número de recursos de conexión específicos de una estación, STEP 7 lo 
notifica con una advertencia. Si esto ocurre, bien debe utilizarse una CPU con un límite 
superior de recursos de conexión disponibles específicos de la estación, bien debe 
reducirse el número de conexiones de comunicación. 
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Visualización de los recursos de conexión en STEP 7 (vista online) 
Si en la vista de redes del editor Dispositivos y redes de STEP 7 se ha seleccionado una 
CPU que ha establecido una conexión online, en la ventana de inspección, en el campo 
"Diagnóstico", ficha "Información de la conexión", puede verse el estado actual de los 
recursos de conexión asignados y no asignados para este sistema de automatización. 


 
Figura 10-2 Recursos de conexión: online 


Además de los recursos de conexión reservados y configurados de la vista offline, la vista 
online de la tabla "Recursos de conexión" contiene columnas con los recursos de conexión 
de la CPU asignados actualmente. En la vista online se muestran todos los recursos de 
conexión asignados del sistema de automatización, independientemente de si son 
automáticos, programados o configurados. En la fila "Otra comunicación" se muestran los 
recursos de conexión asignados a la comunicación con aparatos de terceros y la 
comunicación mediante routing de juegos de datos. La tabla se actualiza de forma 
automática. 


 


 Nota 


Si una conexión S7 enrutada pasa por una CPU, los recursos de conexión de la CPU 
necesarios para ello no se muestran en la tabla de recursos de conexión. 
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Recursos de conexión para la comunicación HMI 
Encontrará información sobre la disponibilidad y asignación de recursos de conexión para 
conexiones HMI en la vista offline del dispositivo HMI (ventana de inspección, propiedades 
del campo "Recursos de conexión"). 


 
Figura 10-3 Recursos de conexión: comunicación HMI 


En "Utilizados offline" se muestra lo siguiente: 


● El número de recursos de conexión utilizados para la comunicación HMI 


Si se rebasa el número máximo de recursos de conexión disponibles para un dispositivo 
HMI, STEP 7 emite el aviso correspondiente. 


● El número máximo de recursos de conexión ocupados por las conexiones HMI 
configuradas 


En la comunicación HMI, la asignación de recursos de conexión en la CPU depende del 
dispositivo HMI utilizado. 
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La siguiente tabla muestra la correspondencia entre el dispositivo HMI utilizado y el número 
máximo de recursos de conexión asignados por conexión HMI. 
 
Dispositivo HMI Número máximo de recursos de conexión de la 


CPU necesarios por conexión HMI 
 


Basic Panel 1 
Comfort Panel 21 
RT Advanced 21 
RT Professional 3 
 1 Si no se utilizan el diagnóstico de sistema ni la configuración de avisos, la CPU solo necesita un 


recurso de conexión por conexión HMI. 


Requisitos de conexión para el routing S7 
Para la transferencia de datos a través de varias subredes S7 ("routing S7"), se establece 
una conexión S7 entre dos CPU. Las subredes S7 están conectadas entre sí mediante 
pasarelas denominadas "routers S7". En S7-1500, las CPU, los CM y los CP actúan como 
router S7. 


A la hora de establecer una conexión S7 enrutada, debe tenerse en cuenta lo siguiente: 


● En cada uno de los puntos finales se asigna un recurso de conexión que se muestra en 
la tabla de recursos de conexión. 


● En el router S7 se asignan dos recursos de conexión que no se muestran en la tabla de 
recursos de conexión. 


Recursos de conexión para routing de juegos de datos 
El routing de juegos de datos también permite transferir datos a través de varias subredes 
S7 (desde una estación de ingeniería conectada a PROFINET hasta diversos aparatos de 
campo vía PROFIBUS). 


Cada router de juegos de datos tiene 2 recursos de conexión asignados para el routing de 
juegos de datos. 


 


 Nota 
Recursos de conexión para routing de juegos de datos 


Cada router de juegos de datos tiene dos recursos de conexión asignados para el routing de 
juegos de datos. En la tabla de recursos de conexión no se muestran ni la conexión de 
juegos de datos ni los recursos de conexión asignados. 


 


Información adicional 
● El routing S7 se describe en el capítulo Routing S7 (Página 65). 


● Consulte la documentación del dispositivo HMI para saber cuántos recursos de conexión 
requiere este dispositivo en la CPU. 
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 Diagnóstico de conexiones 11 
 


 


Tabla de conexiones en la vista online 
Cuando se selecciona una CPU en el editor Dispositivos y redes de STEP 7, en la vista 
online de la tabla de conexiones se muestra el estado de sus conexiones. 


 
Figura 11-1 Vista online de la tabla de conexiones 


Al seleccionar una conexión en la tabla de conexiones, se muestra la información detallada 
de diagnóstico en la ficha "Información de la conexión". 
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Ficha "Información de la conexión": Detalles de conexión 


 
Figura 11-2 Diagnóstico de conexiones: detalles de la conexión 
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Ficha "Información de la conexión": Detalles de direcciones 


 
Figura 11-3 Diagnóstico de conexiones: detalles de direcciones 


Diagnóstico mediante servidor web 
El servidor web integrado de una CPU permite evaluar la información de diagnóstico de la 
CPU mediante un navegador web. 


En las distintas fichas de la página web "Comunicación" encontrará la siguiente información 
sobre la comunicación con PROFINET: 


● Información sobre las interfaces PROFINET de la CPU (p. ej., direcciones, subredes o 
propiedades físicas) 


● Información sobre la calidad de la transferencia de datos (p. ej., número de paquetes de 
datos enviados/recibidos correctamente) 


● Información sobre la asignación/disponibilidad de recursos de conexión 


● La página "Conexiones" es similar a la vista online en STEP 7 y proporciona también una 
vista general de todas las conexiones junto con una vista detallada 
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Diagnóstico en el programa de usuario 
Si programa la instrucción T_DIAG, podrá evaluar información de diagnóstico sobre las 
conexiones configuradas y programadas de la CPU en el programa de usuario. 


Información adicional 
Encontrará una descripción de la funcionalidad de servidor web en el manual de funciones 
Servidor web (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560
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 Industrial Ethernet Security 12 
 


 


La protección general que ofrece Industrial Ethernet Security    
Industrial Ethernet Security permite proteger dispositivos individuales, células de 
automatización o segmentos de red de una red Ethernet. Además, la combinación de 
distintas medidas de seguridad permite proteger la transferencia de datos ante: 


● espionaje de datos; 


● manipulación de datos; 


● accesos no autorizados. 


Medidas de seguridad   
● Cortafuegos 


– cortafuegos IP con Stateful Packet Inspection (capa 3 y 4); 


– cortafuegos también para telegramas Ethernet "no IP" según IEEE 802.3 (capa 2); 


– limitación del ancho de banda; 


– reglas globales del cortafuegos. 


Todos los nodos de la red que se encuentran en el segmento interno de red de un 
CP 1543-1 están protegidos por su cortafuegos. 


● Registro de datos 


Para la vigilancia, los eventos se pueden guardar en archivos de registro que se pueden 
leer con ayuda de la herramienta de configuración o enviar de forma automática a un 
servidor Syslog. 


● HTTPS 


Para la transferencia cifrada de páginas web, p. ej., en el control de procesos. 


● FTPS (modo explícito) 


Para la transferencia cifrada de archivos. 


● NTP seguro 


Para la sincronización y transferencia horarias seguras. 


● SNMPv3 


Para la transferencia a prueba de espionaje de datos de análisis de red. 


● Protección para equipos y segmentos de red 


La función de protección del cortafuegos puede extenderse a equipos individuales, varios 
equipos o incluso segmentos de red completos. 
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12.1 Cortafuegos 


Funciones del cortafuegos  
La función del cortafuegos es proteger las redes y estaciones de intromisiones externas y 
fallos. Para ello, solo se permiten determinadas relaciones de comunicación definidas 
previamente. 


Para filtrar el tráfico de datos pueden utilizarse, por ejemplo, direcciones IPv4, subredes 
IPv4, números de puerto o direcciones MAC. 


La funcionalidad de cortafuegos puede configurarse para los siguientes niveles de protocolo: 


● cortafuegos IP con Stateful Packet Inspection (capa 3 y 4); 


● cortafuegos también para telegramas Ethernet "no IP" según IEEE 802.3 (capa 2). 


Reglas del cortafuegos 
Las reglas del cortafuegos describen qué paquetes se permiten o no en qué sentido. 


12.2 Registro de datos 


Funcionalidad    
El módulo de seguridad dispone de funciones de diagnóstico y registro de datos para 
vigilancia y pruebas.  


● Funciones de diagnóstico 


A continuación se describen distintas funciones de sistema y estado que se pueden 
utilizar en el modo online. 


● Funciones de registro de datos 


Consiste en el registro de eventos del sistema y de seguridad. El registro se realiza, 
según el tipo de evento, en búferes locales volátiles o permanentes del CP 1543-1. De 
forma alternativa, el registro también se puede realizar en un servidor de red. 


La parametrización y evaluación de estas funciones requiere una conexión de red. 
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Registrar eventos con funciones de registro de datos   
Los ajustes de registro permiten definir qué eventos deben registrarse. Pueden configurarse 
las siguientes variantes de registro: 


● Registro de datos local 


Los eventos se registran en búferes locales del CP 1543-1. En el cuadro de diálogo 
online de la Security Configuration Tool se puede acceder a estos registros, hacerlos 
visibles y archivarlos en la Service Station. 


● Syslog de red 


En el Syslog de red se utiliza un servidor Syslog existente en la red. Este servidor 
registra los eventos según la configuración de los ajustes de registro. 


12.3 Cliente NTP 


Funcionalidad 
La fecha y la hora se registran en el CP 1543-1, al igual que en la CPU, para comprobar la 
vigencia de un certificado y para el sellado de tiempo de las entradas del registro. Esta hora 
se puede sincronizar mediante NTP. El CP 1543-1 transmite la hora sincronizada a la CPU 
a través del bus de fondo del sistema de automatización. De este modo, la CPU obtiene 
también una hora sincronizada para los eventos de tiempo en el procesamiento del 
programa de usuario. 


El ajuste automático y la sincronización periódica de la hora se realizan mediante un 
servidor NTP seguro o no seguro. Al CP 1543-1 se le pueden asignar como máximo 
4 servidores NTP. No es posible una configuración que combine servidores NTP seguros y 
no seguros. 
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12.4 SNMP 


Funcionalidad 
El CP 1543-1 soporta, al igual que la CPU, la transferencia de informaciones de gestión a 
través del Simple Network Management Protocol (SNMP). Para ello, se ha instalado en el 
CP un "SNMP-Agent" que recibe y responde las peticiones SNMP. La información sobre las 
propiedades de los equipos aptos para SNMP se almacena en los denominados "archivos 
MIB" (Management Information Base), para los que el usuario debe tener los derechos 
necesarios. 


Con SNMPv1 también se transmite la "Community String". La "Community String" es como 
una contraseña que se envía junto con la petición SNMP. Si la "Community String" es 
correcta, se envía la información solicitada. Si la String es incorrecta, se descarta la petición. 


Con SNMPv3 los datos pueden transferirse encriptados. Para ello, seleccione bien un 
procedimiento de autenticación, bien uno de autenticación y encriptación. 


Posible selección: 


● Algoritmo de autenticación: ninguno, MD5, SHA-1 


● Algoritmo de encriptación: ninguno, AES-128, DES 
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Oferta completa y única en su género que cubre todo el ciclo de vida 
Ya sea usted constructor de máquinas, operador de planta u oferente de soluciones: 
Siemens Industry Automation y Drive Technologies le ofrece una amplia gama de servicios 
destinada a los usuarios más diversos en todos los sectores de la industria manufacturera y 
de procesos. 


Orbitando alrededor de nuestros productos y sistemas tenemos una paleta de servicios 
homogéneos y estructurados que le ofrecen un valioso apoyo en todas las fases de la vida 
de sus máquinas y plantas, desde la concepción y realización, pasando por la puesta en 
marcha, y llegando al mantenimiento y modernización. 


Los empleados del Service & Support asisten a nuestros clientes en cualquier parte del 
mundo ayudándoles en todos los asuntos relacionados con la automatización y los 
accionamientos de Siemens. En más de 100 países, a nivel local y a lo largo de todas las 
fases del ciclo de vida de sus máquinas e instalaciones. 


Un equipo de especialistas expertos está a su lado con profundos conocimientos de la 
materia. Los cursos a los que asisten periódicamente, así como el estrecho contacto que 
mantienen entre sí, traspasando las fronteras de los continentes, garantizan un servicio 
técnico fiable, sea cual sea el ámbito en cuestión. 
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Online Support 
La extensa plataforma de información online que ofrece nuestro Service & Support apoya en 
todo momento a nuestros clientes, estén donde estén. 


El Online Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support). 


Technical Consulting 
Apoyo durante la planificación y concepción de su proyecto: desde el detallado análisis real 
y la definición del objetivo, hasta el asesoramiento en caso de dudas acerca del producto o 
sistema y la elaboración de soluciones de automatización. 


Technical Support 
Asesoramiento competente en caso de preguntas técnicas, incluyendo una amplia gama de 
servicios para todas las exigencias en relación con nuestros productos y sistemas. 


El Technical Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/support-request). 


Formación 
Aumente su ventaja competitiva, gracias a conocimientos prácticos impartidos directamente 
por el fabricante. 


Nuestra oferta de formación figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/sitrain). 


Engineering Support 
Apoyo durante el desarrollo y configuración mediante servicios adecuados, desde la 
configuración hasta la realización del proyecto de automatización. 


Field Service/Servicio técnico 
Nuestro Field Service le ofrece todo tipo de servicios relacionados con las actividades de 
puesta en marcha y mantenimiento, para asegurar en todo caso la disponibilidad de sus 
máquinas y plantas. 


Repuestos 
Las plantas y sistemas en todos los sectores y lugares deben funcionar siempre de forma 
fiable. Nosotros le apoyamos para evitar de raíz paradas de planta: con una red mundial de 
servicio técnico y cadenas logísticas optimizadas. 



http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/support-request

http://www.siemens.com/sitrain
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Reparaciones 
Tiempos de parada significan problemas en la empresa así como costes innecesarios. 
Nosotros le ayudamos a minimizar ambas problemáticas, para lo que le ofrecemos 
posibilidades de reparación en todo el mundo. 


Optimización 
Durante la vida de máquinas y plantas aparecen con frecuencia oportunidades para 
aumentar su productividad o para reducir costes. 


Para que las pueda aprovechar le ofrecemos toda una serie de servicios relacionados con la 
optimización. 


Modernización 
También para modernizaciones puede contar con nuestro pleno apoyo, con muchos 
servicios que van desde la ingeniería hasta la puesta en marcha. 


Programas de servicio técnico 
Nuestros programas de servicio técnico son selectos paquetes de servicios dirigidos a un 
determinado grupo de sistemas o productos del área de automatización y accionamientos. 
Los diferentes servicios cubren sin fisuras todo el ciclo de vida, están coordinados entre si, y 
facilitan la óptima aplicación de sus productos y sistemas.  


Los servicios de uno de estos programas pueden adaptarse en todo momento con plena 
flexibilidad y aplicarse independientemente. 


Ejemplos de servicios: 


● Contratos de servicio técnico 


● Plant IT Security Services 


● Life Cycle Services para accionamientos 


● SIMATIC PCS 7 Life Cycle Services 


● SINUMERIK Manufacturing Excellence 


● SIMATIC Remote Support Services 


 


Resumen de las ventajas: 


● Tiempos de parada optimizados para más productividad 


● Óptimos costes de mantenimiento gracias a volumen de prestaciones a la medida 


● Costes calculables para plena planeabilidad 


● Seguridad operativa gracias a tiempos de reacción y plazos de entrega de repuestos 
asegurados 


● Complementación y descarga del propio personal de servicio técnico 


● Los servicios prestados por el mismo proveedor implican menos interfaces y más 
conocimientos 
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Persona de contacto  
Para usted, en cualquier parte del mundo: somos su partner en asesoramiento, compra, 
formación, servicio, soporte, piezas de repuesto... y para toda la oferta de Industry 
Automation and Drive Technologies. 


Encontrará a su persona de contacto personal en nuestra base de datos de personas de 
contacto en Internet (http://www.siemens.com/automation/partner). 



http://www.siemens.com/automation/partner
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Glosario  
 


Acoplamiento punto a punto 
Intercambio de datos bidireccional entre exactamente dos interlocutores a través de 
módulos de comunicación con interfaz serie. 


Aparatos de campo 
→ Dispositivo 


Bus 
Medio de transmisión que interconecta varias estaciones. Los datos se pueden transferir 
eléctricamente o a través de un cable de fibra óptica, en ambos casos tanto en serie como 
en paralelo. 


Cliente 
Estación de una red que solicita un servicio a otra estación de la red (servidor). 


CM 
→ Módulo de comunicaciones 


Controlador IO, controlador PROFINET IO 
Aparato central de un sistema PROFINET, por lo general un autómata programable 
convencional o un PC. El controlador IO crea conexiones a los dispositivos IO, intercambia 
datos con ellos y, por lo tanto, controla el sistema. 


CP 
→ Procesador de comunicaciones 


CPU 
Central Processing Unit = módulo central del sistema de automatización S7 con unidad de 
control y cálculo, memoria, sistema operativo e interfaz para la programadora. 


Datos coherentes 
Datos cuyo contenido está interrelacionado, siendo inseparables al transferirlos. 
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Dirección IP 
Número binario utilizado como dirección unívoca en redes de ordenadores de acuerdo con 
el protocolo de Internet (IP). Permite direccionar los dispositivos unívocamente y acceder a 
ellos individualmente. Una dirección IPv4 puede evaluarse mediante una máscara de subred 
binaria que define qué parte se refiere a la red y qué parte al host. Por ejemplo, la versión 
textual de una dirección IPv4 está formada por 4 números decimales en el rango de 0 a 255. 
Los números decimales están separados por un punto. 


Dirección MAC 
Identificación unívoca en el mundo para todos los dispositivos Ethernet. La dirección MAC 
viene asignada por el fabricante y tiene 3 bytes para la identificación del fabricante y 3 bytes 
para la identificación del dispositivo como número correlativo. 


Dirección PROFIBUS 
Identificación unívoca de un dispositivo conectado a PROFIBUS. Para direccionar un 
dispositivo se transfiere la dirección PROFIBUS en la trama o telegrama. 


Dispositivo 
Término genérico para: 


● Sistemas de automatización (p. ej., PLC, PC) 


● Sistemas de periferia descentralizada 


● Aparatos de campo (p. ej., PLC, PC, aparatos hidráulicos y neumáticos) y 


● Componentes de red activos (p. ej., switches, routers) 


● Pasarelas a PROFIBUS, AS-Interface o a otros sistemas en bus de campo 


Dispositivo IO, dispositivo PROFINET IO 
Dispositivo de la periferia descentralizada de un sistema PROFINET que se controla desde 
un controlador IO (p. ej., entradas/salidas descentralizadas, islas de válvulas, convertidores 
de frecuencia, switches). 


Dispositivo PROFIBUS 
Dispositivo con al menos una interfaz PROFIBUS, ya sea eléctrica (p. ej., RS485) u óptica 
(p. ej., fibra óptica de polímero). 


Dispositivo PROFINET 
Dispositivo que siempre dispone de una interfaz PROFINET (eléctrica, óptica, inalámbrica). 
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Dúplex 
Método de transferencia de datos; se distingue entre método dúplex y semidúplex. 


Semidúplex: se dispone de un canal para un intercambio de datos alternante (envío y 
recepción alternantes, en un sentido respectivamente). 


Dúplex: se dispone de dos canales para un intercambio de datos simultáneo en ambos 
sentidos (envío y recepción simultáneos en ambos sentidos). 


Esclavo 
Dispositivo descentralizado de un sistema de bus de campo que solo puede intercambiar 
datos con un maestro tras solicitarlo este. 


→ Véase también Esclavo DP 


Esclavo DP 
Esclavo de la periferia descentralizada que funciona en PROFIBUS con el protocolo 
PROFIBUS DP y que se comporta según la norma EN 50170, parte 3. 


→ Véase también Maestro DP 


Ethernet 
Tecnología estándar internacional para redes locales (LAN) basada en frames. Define tipos 
de cable y señalización para el nivel físico, así como formatos de paquete y protocolos para 
el control de acceso al medio. 


FETCH/WRITE 
Servicios de servidor vía TCP/IP, ISO-on-TCP e ISO para el acceso a áreas de memoria de 
sistema de CPU S7. El acceso (función de cliente) es posible desde un SIMATIC S5 o un 
equipo de terceros/PC. FETCH: lectura directa de datos; WRITE: escritura directa de datos. 


Freeport 
Protocolo ASCII programable; en este caso para la transferencia de datos mediante 
acoplamiento punto a punto. 


FTP 
File Transfer Protocol o protocolo de transferencia de archivos; un protocolo de red para la 
transferencia de archivos vía redes IP. FTP se utiliza para descargar archivos del servidor al 
cliente o para cargarlos desde el cliente al servidor. Asimismo, el protocolo FTP permite 
crear y leer directorios, borrar directorios y archivos, o cambiarles el nombre. 
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HMI 
Human Machine Interface o interfaz hombre-máquina, dispositivo para la visualización y el 
control de procesos de automatización. 


IE 
→ Industrial Ethernet 


IM 
→ Módulo de interfaz 


Imagen de proceso 
Rango de direcciones de un autómata programable (PLC) en el que están guardados los 
estados de señal de las entradas y los estados lógicos de las salidas de los módulos 
conectados. 


Industrial Ethernet 
Directiva para configurar redes Ethernet en entornos industriales. En comparación con el 
estándar Ethernet, la principal diferencia radica en la solicitación mecánica y en la 
inmunidad contra perturbaciones de los distintos componentes. 


Instrucción 
La unidad independiente más pequeña de un programa de usuario, caracterizada por su 
estructura, función o uso previsto como parte acotada del programa de usuario. La 
instrucción representa una orden de trabajo para el procesador. 


Interfaz PROFINET 
Interfaz de un módulo apto para comunicación (p. ej., CPU, CP) con uno o varios puertos. A 
la interfaz se le asigna ya de fábrica una dirección MAC. Junto con la dirección IP y el 
nombre del dispositivo (tomados de la configuración individual), esta dirección de la interfaz 
garantiza una identificación unívoca del dispositivo PROFINET en la red. La interfaz puede 
ser eléctrica, óptica o inalámbrica. 


Maestro 
Dispositivo de nivel superior activo en la comunicación o la subred PROFIBUS. Si el 
maestro posee derechos de acceso al bus (token o testigo), puede solicitar y enviar datos. 


→ Véase también Maestro DP 
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Maestro DP 
En PROFIBUS DP, maestro de la periferia descentralizada que se comporta según la norma 
EN 50170, parte 3. 


→ Véase también Esclavo DP 


Máscara de subred IPv4 
Máscara binaria con la que se divide una dirección IPv4 (como número binario) en una 
"parte de red" y una "parte de host". 


Modbus RTU 
Remote Terminal Unit; protocolo de comunicación abierto para interfaces serie basado en 
una arquitectura maestro/esclavo. 


Modbus TCP 
Transmission Control Protocol; protocolo de comunicación abierto para Ethernet basado en 
una arquitectura maestro/esclavo. Los datos se transfieren como paquetes TCP/IP. 


Módulo de comunicaciones 
Módulo para tareas de comunicación que se utiliza en un sistema de automatización como 
ampliación de la interfaz de la CPU (p. ej., PROFIBUS) o que ofrece opciones de 
comunicación adicionales (PtP). 


Módulo de interfaz 
Módulo del sistema de periferia descentralizada. El módulo de interfaz conecta el sistema de 
periferia descentralizada con la CPU (controlador IO/maestro DP) a través de un bus de 
campo y procesa los datos destinados a los módulos de periferia. 


NTP 
El Network Time Protocol (NTP) es un estándar para la sincronización de relojes en 
sistemas de automatización vía Industrial Ethernet. NTP utiliza el protocolo de transporte sin 
conexión UDP para Internet. 


Organización de usuarios de PROFIBUS 
Comité técnico que define y desarrolla los estándares PROFIBUS y PROFINET. 


PG 
→ Programadora 
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PNO 
→ Organización de usuarios de PROFIBUS 


Procesador de comunicaciones 
Módulo para tareas de comunicación avanzadas que cubre casos de aplicación especiales, 
p. ej., en el ámbito Security. 


PROFIBUS 
Process Field Bus - norma europea de bus de campo. 


PROFIBUS DP 
Un PROFIBUS con el protocolo DP que se comporta de acuerdo con la norma EN 50170. 
DP es la abreviatura alemana de Periferia Descentralizada (rápida, apta para tiempo real, 
intercambio cíclico de datos). Desde el punto de vista del programa de usuario, la periferia 
descentralizada se direcciona del mismo modo que la periferia centralizada. 


PROFINET 
Sistema de comunicación industrial abierto basado en componentes sobre la base de 
Ethernet para sistemas de automatización distribuidos. Tecnología de comunicación 
fomentada por la organización de usuarios de PROFIBUS. 


PROFINET IO 
IO es la abreviatura de Input/Output (entrada/salida); periferia descentralizada (rápida, apta 
para tiempo real, intercambio cíclico de datos). Desde el punto de vista del programa de 
usuario, la periferia descentralizada se direcciona del mismo modo que la periferia 
centralizada. 


Así pues, PROFINET IO, entendido como un estándar de automatización basado en 
Ethernet de PROFIBUS & PROFINET International, define un modelo de comunicación, 
automatización e ingeniería no propietario. 


Con PROFINET IO se aplica una tecnología de conmutación que permite a cualquier 
dispositivo acceder a la red en todo momento. Así, la red permite un uso mucho más 
efectivo gracias a la transmisión de datos simultánea de varias estaciones. El modo dúplex 
del sistema Switched Ethernet permite transmitir y recibir simultáneamente. 


PROFINET IO se basa en Switched Ethernet con modo dúplex y un ancho de banda de 
100 Mbits/s. 


Programa de usuario 
En SIMATIC se hace distinción entre el sistema operativo de la CPU y los programas de 
usuario. El programa de usuario contiene todas las instrucciones, declaraciones y datos que 
permiten controlar una instalación o un proceso. El programa de usuario está asignado a un 
módulo programable (p. ej., CPU, FM) y se puede dividir en unidades más pequeñas. 
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Programadora 
Las programadoras son esencialmente PC aptos para aplicaciones industriales, compactas 
y portátiles. Se caracterizan por su equipamiento hardware y software especialmente 
apropiado para autómatas programables. 


Protocolo 
Estándar conforme a cuyas reglas se establece la comunicación entre dos o más 
interlocutores. 


Protocolo ISO 
Protocolo de comunicación para la transferencia de datos orientada a mensajes o paquetes 
en Ethernet. Este protocolo está orientado al hardware, es muy rápido y admite longitudes 
de datos dinámicas. El protocolo ISO está especialmente indicado para volúmenes de datos 
medianos y grandes. 


Protocolo ISO-on-TCP 
Protocolo de comunicación apto para routing S7 para la transferencia de datos orientada a 
paquetes en Ethernet; ofrece direccionamiento de red. El protocolo ISO-on-TCP está 
indicado para volúmenes de datos medianos y grandes, y admite longitudes de datos 
dinámicas. 


PtP 
Point-to-Point o punto a punto; interfaz o protocolo de transferencia para el intercambio de 
datos bidireccional entre exactamente dos interlocutores. 


Puerto 
Posibilidad de conexión física de dispositivos de la red PROFINET. Las interfaces 
PROFINET disponen de uno o varios puertos. 


Red 
Una red se compone de una o varias subredes enlazadas con cualquier número de 
estaciones. Puede haber varias redes paralelamente. 


Router 
Nodo de red con identificación unívoca (nombre y dirección) que interconecta subredes y 
transfiere datos a estaciones de la red identificadas unívocamente. 


Routing S7 
Comunicación entre sistemas de automatización S7, aplicaciones S7 o estaciones PC en 
distintas subredes S7 a través de uno o varios nodos de red que actúan como routers S7. 
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RS232, RS422 y RS485 
Estándar para interfaces serie. 


RTU 
Modbus RTU (RTU: Remote Terminal Unit o unidad terminal remota) transfiere los datos en 
formato binario; permite transferir un volumen de datos considerable. Los datos deben 
convertirse a un formato legible antes de poder evaluarse. 


Security (seguridad informática) 
Término genérico para todas las medidas de protección contra 


● pérdida de confidencialidad debido al acceso no autorizado a los datos 


● pérdida de integridad por manipulación de los datos 


● pérdida de disponibilidad por destrucción de los datos 


Servicio SDA 
Send Data with Acknowledge o envío de datos con confirmación. SDA es un servicio básico 
que permite que un iniciador (p. ej., maestro DP) envíe un mensaje a otra estación y a 
cambio reciba inmediatamente un acuse de recibo. 


Servicio SDN 
Send Data with No Acknowledge o envío de datos sin confirmación. Este servicio se utiliza 
sobre todo para enviar datos a varias estaciones, por lo que no obtiene confirmación. 
Indicado para tareas de sincronización y avisos de estado. 


Servidor 
Un dispositivo o, por lo general, cualquier objeto capaz de llevar a cabo determinados 
servicios, que se realizan a partir de la solicitud de un cliente. 


Servidor web 
Software/servicio de comunicación para el intercambio de datos a través de Internet. El 
servidor web transfiere los documentos a un navegador web a través de protocolos de 
transferencia estandarizados (HTTP, HTTPS). Los documentos pueden ser estáticos o 
puede componerlos el servidor web de forma dinámica a partir de distintas fuentes tras 
solicitarlo el navegador web. 


Sincronización de la hora 
Capacidad para transferir una hora de sistema estándar desde una fuente individual a todos 
los dispositivos del sistema, de modo que sus relojes se puedan ajustar en función de la 
hora estándar. 
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Sistema de automatización 
Autómata programable que permite regular y controlar cadenas de proceso en las industrias 
de procesos y la producción. Los componentes y funciones integradas del sistema de 
automatización varían en función de la tarea de automatización. 


Sistema operativo 
Software que permite el uso y el funcionamiento de un ordenador. El sistema operativo 
administra recursos como la memoria o los dispositivos de entrada y salida, y controla la 
ejecución de programas. 


SNMP 
Simple Network Management Protocol o protocolo simple de administración de red; utiliza el 
protocolo de transporte UDP sin conexión. SNMP funciona de forma similar al modelo 
cliente/servidor. El administrador SNMP vigila los nodos de la red. Los agentes SNMP 
recopilan en los diversos nodos la información específica de la red y la hacen accesible y 
controlable de forma estructurada en la MIB (Management Information Base). Con esta 
información, un sistema de administración de red puede realizar un diagnóstico detallado de 
la red. 


Subred 
Parte de una red cuyos parámetros deben sincronizarse en sus estaciones (p. ej., en 
PROFINET). Una subred abarca todos los componentes de bus y todas las estaciones 
conectadas. Las subredes pueden acoplarse a una red, por ejemplo, mediante pasarelas o 
routers. 


Switch 
Componente de red para conectar varios terminales o segmentos de red en una red local 
(LAN). 


Tarjeta de red Ethernet 
Circuito electrónico para conectar un ordenador a una red Ethernet. Permite el intercambio 
de datos/la comunicación dentro de una red. 


TCP/IP 
Transmission Control Protocol/Internet Protocol, protocolo de red orientado a la conexión; 
estándar de validez general para el intercambio de datos en redes heterogéneas. 


Topología en anillo 
Todas las estaciones de una red están conectadas en forma de anillo. 
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Topología en árbol 
Topología de red caracterizada por una estructura ramificada: a cada estación de bus se 
conectan dos o más estaciones de bus. 


Topología en línea 
Topología de red caracterizada por la disposición de las estaciones de bus en línea. 


Twisted Pair 
Fast Ethernet con cables de par trenzado se basa en el estándar IEEE 802.3u (100 Base-
TX). El medio de transmisión es un cable de 2x2 hilos, trenzado y apantallado con una 
impedancia de 100 ohmios (AWG 22). Las características de transmisión de este cable 
tienen que cumplir las exigencias de la categoría 5. 


La longitud máxima de la conexión entre el terminal y el componente de red no puede ser 
superior a 100 m. Las conexiones se realizan según el estándar 100 Base-TX con el 
sistema de conexión RJ45. 


UDP 
User-Datagram-Protocol o protocolo de datagrama de usuario; protocolo de comunicación 
para la transferencia de datos rápida y sencilla, sin confirmación. Se prescinde de 
mecanismos de seguridad como los presentes en TCP/IP. 


USS 
Protocolo de interfaz serie universal; define un procedimiento de acceso de acuerdo con el 
principio maestro-esclavo para la comunicación a través de un bus serie. 
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misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
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Finalidad de la documentación 
El presente manual de funciones proporciona una descripción general del sistema de 
comunicación PROFINET con SIMATIC STEP 7 V13. 


STEP 7 V13 está integrado en el potente portal gráfico Totally Integrated Automation Portal 
(TIA Portal), la nueva plataforma de integración para todas las herramientas de software de 
automatización. 


Este manual de funciones ofrece soporte al usuario en la planificación de un sistema 
PROFINET. El presente manual está estructurado conforme a las siguientes áreas 
temáticas: 


● Principios básicos de PROFINET 


● Diagnóstico PROFINET 


● Funciones PROFINET 


Conocimientos básicos necesarios 
Para comprender el manual se requieren los siguientes conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC 


● Conocimientos sobre el uso de PC Windows 


● Conocimientos del manejo de STEP 7 (TIA Portal) 


Ámbito de validez 
La presente documentación constituye la documentación básica para todos los productos 
SIMATIC del entorno PROFINET. La documentación de los productos se basa en esta 
documentación. 


Los ejemplos se basan en la funcionalidad del sistema de automatización S7-1500. 
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Cambios con respecto a la versión anterior 
Con respecto a la versión anterior del manual (edición 06/2014) se han realizado los 
siguientes cambios o ampliaciones: 


● Se ha completado la descripción "Proyectos de maquinaria de serie" con la función 
"Control de configuración de sistemas PROFINET IO". 


● Se ha completado la descripción "Conexión de un esclavo DP a un sistema  
PROFINET IO a través de un IE/PB Link" 


● Nueva descripción de la función "Configuración de PROFIenergy con I-devices". 


● Nuevo ejemplo de programación para la configuración y programación de I-devices. 


Convenciones 
STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de "STEP 7 a partir de V12 (TIA Portal)" 
y versiones posteriores. 


La presente documentación contiene ilustraciones de los dispositivos descritos. Las 
ilustraciones pueden diferir del dispositivo suministrado en algunos detalles. 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene información importante acerca del producto, el manejo de dicho producto 
o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial atención. 


 


Soporte adicional 
Encontrará más información acerca de la oferta del Technical Support en el anexo Service & 
Support (Página 233). 


La oferta de documentación técnica de los distintos productos y sistemas SIMATIC se 
encuentra en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.industry.siemens.com). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

http://mall.industry.siemens.com/
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Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 
 



http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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La documentación del sistema de automatización SIMATIC S7-1500 y de los sistemas de 
periferia descentralizada SIMATIC ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL se divide en tres 
partes. 
Esta división le permite acceder específicamente a los contenidos de su interés. 


 


Información básica 
En los manuales de sistema y en los Getting Started (primeros pasos) se describen 
detalladamente la configuración, el montaje, el cableado y la puesta en marcha de los 
sistemas SIMATIC S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL. La ayuda en pantalla de 
STEP 7 le presta asistencia a la hora de configurar y programar. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones exhaustivas sobre temas generales, 
p. ej. diagnóstico, comunicación, control de movimiento, servidor web. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en informaciones de producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/Pages/Default.aspx
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Manual Collections 
Las Manual Collections contienen la documentación completa de los sistemas recogida en 
un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet: 


● S7-1500/ET 200MP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86140384) 


● ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942) 


● ET 200AL (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/95242965) 


My Documentation Manager 
Con My Documentation Manager se combinan manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual propio. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Aplicaciones & Tools 
Aplicaciones & Tools le proporciona herramientas y ejemplos para resolver tareas de 
automatización. Las soluciones se representan como combinación de varios componentes 
del sistema; se evita centrarse en productos concretos. 


Encontrará Aplicaciones & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con solo unos clics configurará su propio paquete para descargar. 


Puede elegir lo siguiente: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas de conexiones, 
archivos de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de uso, certificados 


● Datos característicos de productos 


Encontrará la Cesta de Compra CAx en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86140384

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/95242965

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541
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TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es el sucesor de SIMATIC Selection Tool y aúna en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 
 



http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción 2 
2.1 Introducción a PROFINET 


¿Qué es PROFINET IO?  
En el marco de Totally Integrated Automation (TIA), PROFINET IO es la evolución 
consecuente de: 


● PROFIBUS DP, el acreditado bus de campo, e  


● Industrial Ethernet  


PROFINET IO se basa en más de 20 años de experiencia con PROFIBUS DP y combina las 
propiedades de uso habituales con la integración simultánea de conceptos innovadores de 
la tecnología Ethernet. Con ello se garantiza la integración de PROFIBUS DP en el entorno 
PROFINET.  


Así pues, PROFINET IO, entendido como un estándar de automatización basado en 
Ethernet de PROFIBUS/PROFINET International, define un modelo de comunicación, 
automatización e ingeniería no propietario. 


Objetivos de PROFINET  
Los objetivos de PROFINET son: 


● Interconexión industrial basada en Industrial Ethernet (estándar Ethernet abierto) 


● Compatibilidad de Industrial Ethernet y componentes Ethernet estándar 


● Gran robustez gracias a dispositivos Industrial Ethernet. Los dispositivos Industrial 
Ethernet son apropiados para el entorno industrial (temperatura, inmunidad contra 
perturbaciones, etc.). 


● Uso de estándares IT como TCP/IP, http 


● Capacidad de tiempo real 


● Integración sin discontinuidades de otros sistemas con bus de campo 
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Aplicación de PROFINET en SIMATIC  
PROFINET se aplica en SIMATIC del siguiente modo: 


● La comunicación entre los aparatos de campo se realiza en SIMATIC mediante 
PROFINET IO.  


● La técnica de instalación y los componentes de red están disponibles como productos 
SIMATIC NET. 


● Para la asistencia técnica a distancia y el diagnóstico de redes se utilizan protocolos y 
procedimientos de los estándares Ethernet (p. ej. SNMP = Simple Network Management 
Protocol para parametrización y diagnóstico de redes). 


 
Figura 2-1 Vista general de la configuración de PROFINET 


STEP 7 
La herramienta de ingeniería STEP 7 permite configurar y parametrizar soluciones de 
automatización. STEP 7 ofrece la misma vista de aplicación en todos los sistemas de bus.  
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Documentación disponible de PROFIBUS & PROFINET International en Internet  
En la dirección de Internet (http://www.profibus.com) de la organización de usuarios de 
PROFIBUS "PROFIBUS & PROFINET International" (la cual también es responsable de 
PROFINET) encontrará un gran número de documentos en torno a PROFINET. 


Para más información, visite Internet (http://www.siemens.com/profinet).  


2.1.1 Términos utilizados en PROFINET 


Definición: dispositivos en el entorno PROFINET  
En el entorno de PROFINET, "dispositivo" es el término genérico que designa: 


● Sistemas de automatización (p. ej. PLC, PC) 


● Sistemas de periferia descentralizada 


● Aparatos de campo (p. ej. aparatos hidráulicos y neumáticos) 


● Componentes de red activos (p. ej. switches, routers) 


● Pasarelas a PROFIBUS, AS-Interface u otros sistemas de bus de campo 



http://www.profibus.com/

http://www.siemens.com/profinet
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Dispositivos en PROFINET IO  
El gráfico siguiente muestra las designaciones generales de los principales dispositivos en 
PROFINET. En la tabla siguiente figuran los nombres de los distintos componentes en el 
contexto de PROFINET IO. 


 
Cifra PROFINET Explicación 
① Sistema PROFINET IO   
② Controlador IO  Dispositivo a través del cual se direccionan los dispositivos IO 


conectados. 
Esto significa que el controlador IO intercambia señales de 
entrada y salida con aparatos de campo. 


③ PG/PC (supervisor 
PROFINET IO)  


Dispositivo PG/PC/HMI para puesta en marcha y diagnóstico 


④ PROFINET/Industrial 
Ethernet  


Infraestructura de red 


⑤ HMI (Human Machine 
Interface)  


Dispositivo de manejo y visualización 


⑥ Dispositivo IO  Aparato de campo descentralizado que está asignado a uno 
de los controladores IO (p. ej. Distributed IO, islas de válvulas, 
convertidores de frecuencia, switches con funcionalidad 
PROFINET IO integrada) 


⑦ I-device Dispositivo IO inteligente 


Figura 2-2 Dispositivos en PROFINET 
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Comunicación E/S vía PROFINET IO 
La lectura y escritura de entradas y salidas de la periferia descentralizada a través de 
PROFINET IO se realiza mediante la comunicación E/S. La figura siguiente ofrece una 
visión esquemática de la comunicación E/S a través de PROFINET IO. 


 
A Comunicación entre controlador IO y controlador IO mediante acoplador PN/PN 
B Comunicación entre controlador IO y I-device 
C Comunicación entre controlador IO y dispositivo IO 


Figura 2-3 Comunicación E/S vía PROFINET IO 
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Comunicación E/S vía PROFINET IO 


Tabla 2- 1 Comunicación E/S vía PROFINET IO 


Comunicación entre ... Explicación 
Controlador IO y dispositivo IO El controlador IO envía datos cíclicamente a los dispositivos IO de su sistema 


PROFINET IO y recibe los datos de estos. 
Controlador IO e I-device Entre los programas de usuario de las CPU de los controladores IO e I-devices se 


transfiere cíclicamente una cantidad fija de datos.  
El controlador IO no accede a los módulos E/S del I-device, sino a las áreas de  
direcciones configuradas, que se denominan áreas de transferencia y pueden hallarse 
dentro o fuera de la memoria imagen de proceso de la CPU del I-device. En caso de 
que partes de la memoria imagen de proceso se utilicen como áreas de transferencia, 
no se podrán emplear para módulos E/S reales.  
La transferencia de datos se realiza mediante operaciones de carga y transferencia a 
través de la memoria imagen de proceso o mediante acceso directo. 


Controlador IO y controlador IO Entre los programas de usuario de las CPU de los controladores IO se transfiere  
cíclicamente una cantidad fija de datos. Como hardware adicional se requiere un  
acoplador PN/PN. 
Los controladores IO acceden mutuamente a las áreas de direcciones configuradas, 
que se denominan áreas de transferencia y pueden hallarse dentro o fuera de la  
memoria imagen de proceso de las CPU. En caso de que partes de la memoria imagen 
de proceso se utilicen como áreas de transferencia, no se podrán emplear para  
módulos E/S reales.  
La transferencia de datos se realiza mediante operaciones de carga y transferencia a 
través de la memoria imagen de proceso o mediante acceso directo. 


Consulte también 
Seguridad de la red (Página 35) 


Funciones (Página 92) 


Comunicación (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192925) 


2.1.2 Nociones básicas de la comunicación 


Comunicación PROFINET  
La comunicación PROFINET se lleva a cabo a través de Industrial Ethernet. Se soportan los 
siguientes modos de transferencia. 


● Transmisión acíclica de datos de ingeniería y diagnóstico y alarmas 


● Transmisión cíclica de datos de usuario 


La comunicación PROFINET-IO se realiza en tiempo real. 


Para más información sobre la comunicación en tiempo real, consulte el capítulo 
Comunicación en tiempo real (Página 157). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192925
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Acceso transparente a los datos  
El acceso a los datos de proceso desde distintos niveles de la instalación es asistido por la 
comunicación PROFINET. Gracias al uso de Industrial Ethernet, es posible emplear 
mecanismos estándar de las tecnologías de la comunicación e información como OPC/XML 
junto con protocolos estándar como UDP/TCP/IP y HTTP en la automatización. Ello permite 
un acceso transparente desde el nivel de gestión de la empresa directamente a los datos de 
los sistemas de automatización en los niveles de control y producción.  


 
① Nivel de gestión 
② Nivel de control 
③ Nivel de producción 


Figura 2-4 Acceso a datos de proceso 
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Tiempo de actualización  
El tiempo de actualización es un intervalo de tiempo. Durante ese intervalo de tiempo, el 
controlador IO y el dispositivo IO/I-device intercambian datos IO en el sistema IO de modo 
cíclico. El tiempo de actualización, que se puede configurar por separado para cada 
dispositivo IO, determina el intervalo de tiempo en que el controlador IO envía datos de 
salida al dispositivo IO (módulo/submódulo de salidas) y el dispositivo IO envía datos de 
entrada al controlador IO (módulo/submódulo de entradas). 


En el ajuste predeterminado, STEP 7 calcula el tiempo de actualización automáticamente 
para cada dispositivo IO del sistema PROFINET IO, teniendo en cuenta el volumen de datos 
que deben intercambiarse y el tiempo de ciclo de emisión ajustado. 


Para más información sobre el tiempo de actualización, consulte el capítulo Comunicación 
en tiempo real (Página 157). 


Tiempo de supervisión de respuesta 
El tiempo de supervisión de respuesta es el intervalo de tiempo que puede tolerar un 
controlador IO o un dispositivo IO sin recibir datos IO. Si el dispositivo IO no recibe datos del 
controlador IO dentro del tiempo de supervisión de respuesta, el dispositivo IO detecta las 
tramas que faltan y emite valores sustitutivos. En el controlador IO, este hecho se notifica 
como fallo de la estación. 


El tiempo de supervisión de respuesta se genera a partir de un múltiplo entero del tiempo de 
actualización y puede ser ajustado por el usuario en STEP 7. 


Tiempo de ciclo de emisión 
Período entre dos intervalos de comunicación consecutivos. El tiempo de ciclo de emisión 
es el intervalo más corto posible para el intercambio de datos.  







Descripción  
2.1 Introducción a PROFINET 


 PROFINET con STEP 7 V13 
20 Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 


Relación entre tiempo de actualización y tiempo de ciclo de emisión 
Los tiempos de actualización calculados son reducciones (1, 2, 4, 8, ..., 512) del tiempo de 
ciclo de emisión. Así, el tiempo de actualización mínimo alcanzable depende del tiempo de 
ciclo de emisión mínimo ajustable del controlador IO y de la capacidad del controlador IO y 
del dispositivo IO. En función del tiempo de ciclo de emisión utilizado también es posible que 
solo esté disponible una parte de las reducciones (STEP 7 lo garantiza con ayuda de una 
preselección). 


La tabla siguiente pone de manifiesto la relación de dependencia entre el tiempo de 
actualización ajustable y el tiempo de ciclo de emisión a partir del ejemplo de una 
CPU 1516-3 PN/DP. Los tiempos de actualización corresponden a las especificaciones de la 
norma PROFINET IEC 61158. 


Tabla 2- 2 Para la comunicación Real-Time rige lo siguiente: 


Tiempo de ciclo de emisión Tiempo de actualización Reducciones 
250 μs de 250 μs a 128 ms 1,2, ..., 512 
500 μs de 500 μs a 256 ms 1,2, ..., 512 
1 ms de 1 ms a 512 ms 1,2, ..., 512 
2 ms de 2 ms a 512 ms 1,2, ..., 256 
4 ms de 4 ms a 512 ms 1,2, ..., 128 


Información adicional 
Encontrará más información sobre la comunicación Real-Time en el capítulo Comunicación 
Real-Time (RT) (Página 158). 
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2.1.3 Interfaz PROFINET 


Resumen 
Los dispositivos PROFINET de la familia de productos SIMATIC tienen una o más interfaces 
PROFINET (controlador Ethernet / interfaz). Las interfaces PROFINET disponen de uno o 
más puertos (conexiones físicas). 


Los dispositivos tienen un switch integrado en las interfaces PROFINET con varios puertos.  


Los dispositivos PROFINET con dos puertos en una interfaz permiten configurar el sistema 
con topología en línea o de anillo. Los dispositivos PROFINET con tres o más puertos en 
una interfaz son especialmente adecuados para la configuración de topologías de árbol. 


A continuación se explican características y reglas para la denominación de la interfaz 
PROFINET y su visualización en STEP 7. 


Características 
Todo dispositivo PROFINET puede ser identificado en la red de forma unívoca por su 
interfaz PROFINET. Para ello cada interfaz PROFINET dispone de:  


● una dirección MAC (ajuste de fábrica), 


● una dirección IP, 


● un nombre de dispositivo PROFINET. 


Identificación y numeración de las interfaces y los puertos 
Las interfaces y los puertos se identifican con las siguientes letras para todos los módulos y 
dispositivos del sistema PROFINET: 


Tabla 2- 3 Identificación para interfaz y puerto en dispositivos PROFINET 


Elemento Símbolo Número de la interfaz  
Interfaz X A partir del número 1 ascendente 
Puerto P  A partir del número 1 ascendente 


(por interfaz) 
Puerto en anillo R  


Ejemplos de identificación 


Tres ejemplos aclaran la nomenclatura de las interfaces PROFINET: 


Tabla 2- 4 Ejemplos de identificación de interfaces PROFINET 


Ejemplo de rotulación Número de la interfaz Número de puerto 
X2 P1 2 1 
X1 P2 1 2 
X1 P1 R 1 1 (puerto en anillo) 
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Representación de las interfaces PROFINET en el sinóptico de topología de STEP 7 
La interfaz PROFINET se encuentra en el sinóptico de topología de STEP 7. La interfaz 
PROFINET de un controlador IO y un dispositivo IO se representa en STEP 7 del siguiente 
modo: 


 
Cifra Descripción 
① Interfaz PROFINET de un controlador IO en STEP 7 
② Interfaz PROFINET de un dispositivo IO en STEP 7 
③ Estas líneas representan la interfaz PROFINET (Interface). 
④ Estas líneas representan los "puertos" de una interfaz PROFINET. 


Figura 2-5 Representación de las interfaces PROFINET en STEP 7 


Representación esquemática de una Interfaz PROFINET con switch integrado 
La interfaz PROFINET con switch integrado y sus puertos se representan 
esquemáticamente en el gráfico siguiente para todos los dispositivos PROFINET. 


 
Figura 2-6 Interfaz PROFINET con switch integrado 
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Diferencias funcionales de las interfaces PROFINET  
Las interfaces PROFINET ofrecen distintas funciones. Existen interfaces PROFINET que 
ofrecen funciones de identificación, configuración, diagnóstico y servicios de comunicación 
(p. ej. comunicación abierta). Además, existen interfaces PROFINET que ofrecen funciones 
PROFINET IO o funciones para la seguridad de la red. 


En la tabla siguiente se muestran las diferencias con el ejemplo de la CPU 1516-3 PN/DP, 
que posee dos interfaces PROFINET de distinta funcionalidades. 


Tabla 2- 5 Diferencias de las interfaces PROFINET de la CPU 1516-3 PN/DP 


Interfaz PROFINET (X1) Interfaz PROFINET (X2) 
2 puertos con funcionalidad PROFINET IO: 1 puerto con funcionalidad PROFINET: 


• Identificación, configuración y diagnóstico 


• Comunicación PG 


• Comunicación HMI 


• Comunicación S7 


• Sincronización horaria 


• Servidor web 


• Comunicación abierta 


• Controlador IO - 


• I-device - 


• RT/IRT - 


• Modo isócrono - 


• Redundancia de medio - 


• Arranque preferente - 


Más información sobre la funcionalidad de las interfaces PROFINET 
Encontrará más información sobre el número y la funcionalidad de las interfaces de un 
dispositivo PROFINET en la documentación del correspondiente dispositivo PROFINET. 


Los servicios de comunicación a través de PROFINET se describen en el manual de 
funciones Comunicación.  


En el capítulo Seguridad de la red se encuentran los componentes para la protección de 
redes.  


En el capítulo Funciones se describen las funciones de PROFINET IO. 
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2.1.4 Implantación del modelo de dispositivo PROFINET en SIMATIC 


Slots y módulos 
Un dispositivo PROFINET puede tener una estructura modular o compacta. Un dispositivo 
PROFINET modular está compuesto por slots en los que se pueden enchufar módulos. En 
los módulos hay canales a través de los que se leen o emiten señales de proceso. Un 
dispositivo compacto tiene la misma estructura, puede contener módulos, pero no se puede 
ampliar físicamente, es decir, no se pueden conectar módulos. 


El gráfico siguiente aclara este proceso. 


 
Figura 2-7 Estructura de un dispositivo PROFINET 


 
Cifra Descripción 
① Slot con interfaz a bus 


② Slot con módulo 


③ Subslot con submódulo 


④ Canal 


Un módulo puede estar formado por varios submódulos. 
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Representación del modelo de dispositivo PROFINET en la vista de dispositivos de STEP 7 
La figura siguiente muestra la representación del modelo de dispositivo PROFINET en la 
vista de dispositivos de STEP 7 tomando como ejemplo un sistema de periferia 
descentralizada ET 200MP: 


 
Figura 2-8 Modelo de dispositivo PROFINET en la vista de dispositivos de STEP 7 
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2.2 Configuración de PROFINET 


Contenido de este capítulo 
El siguiente capítulo proporciona información de fondo para la configuración de la red de 
comunicación: 


● Resumen de los principales componentes de red pasivos: se trata de componentes de 
red que transmiten una señal pero no tienen la posibilidad de influir en ella activamente, 
p. ej. cables, conectores, etc. 


● Resumen de los principales componentes de red activos: se trata de componentes de 
red que influyen activamente en una señal, p. ej. switches, routers, etc. 


● Vista general de las estructuras de red más comunes (topologías). 


Conexiones físicas de redes industriales  
La conexión en red de dispositivos PROFINET en plantas industriales se puede realizar 
básicamente de dos maneras físicas diferentes:  


● Por cable 


– Con señales eléctricas a través de cables de cobre 


– Con señales ópticas a través de cables de fibra óptica 


● Inalámbrico por radiotransmisión a través de ondas electromagnéticas 


Los dispositivos PROFINET y la técnica de cableado en SIMATIC son adecuados para el 
uso industrial, ya que se basan en Fast Ethernet e Industrial Ethernet. 


● Fast Ethernet   


Fast Ethernet permite transferir datos a una velocidad de 100 Mbits/s. Esta tecnología de 
transferencia utiliza para tal fin el estándar 100 Base-T. 


● Industrial Ethernet   


Estructura de Ethernet en el entorno industrial. 


En comparación con el estándar Ethernet, la principal diferencia radica en la capacidad 
de carga y en la inmunidad contra perturbaciones de los distintos componentes. 
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2.2.1 Componentes de red activos 


Introducción 
Los siguientes componentes de red activos están disponibles en PROFINET: 


● Switch 


● Router 


Switched Ethernet  
PROFINET IO se basa en Switched Ethernet con modo dúplex y un ancho de banda de 
100 Mbits/s. Así, la red se usa con más eficacia gracias a la transferencia de datos 
simultánea de varios dispositivos. Las tramas PROFINET IO se procesan con máxima 
prioridad. 


Switches  
Los switches son componentes de red para conectar varios terminales o segmentos de red 
en una red local (LAN).  


Para la comunicación de un dispositivo con otros dispositivos en PROFINET, el dispositivo 
se conecta al puerto de un switch. Los demás dispositivos (también switches) se conectan a 
los demás puertos del switch. La conexión entre un dispositivo que participa en la 
comunicación y el switch es una conexión punto a punto. 


Así pues, un switch tiene la tarea de recibir y distribuir tramas, también llamadas 
telegramas. El switch "aprende" la(s) dirección(es) Ethernet de un dispositivo PROFINET 
conectado o de otros switches y transmite solo las tramas que van dirigidas al dispositivo 
PROFINET o al switch conectado. 


Variantes constructivas de los switches 
Los switches están disponibles en dos variantes constructivas:  


● Integrados en un dispositivo PROFINET 


Los dispositivos PROFINET con varios puertos (dos o más) son dispositivos con switch 
integrado (p. ej. CPU 1516-3 PN/DP) 


● Como dispositivo independiente (p ej. switches de la familia de productos SCALANCE) 
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Ayuda para la selección de switches  
Para utilizar PROFINET con la clase RT "RT" es posible utilizar cualquier switch 
"PROFINET Conformance Class A" o superior. Todos los switches de la familia de 
productos SCALANCE cumplen con estos requisitos. 


Si desea utilizar funciones de PROFINET que le ofrezcan una plusvalía, como la detección o 
el descubrimiento de la topología, el diagnóstico, la sustitución de un dispositivo sin medio 
de almacenamiento extraíble/PG, entonces es necesario utilizar un switch "PROFINET 
Conformance Class B" o superior.  


Para utilizar PROFINET con la clase RT "IRT" se debe utilizar un switch "PROFINET 
Conformance Class C". En los switches de la familia de productos SCALANCE, tenga en 
cuenta la característica "Switch PROFINET IO IRT" indicada en el catálogo. 


Para la selección de switches adecuados se recomienda la SIMATIC NET Selection Tool en 
Internet (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/39134641). 


Switches de la familia de productos SCALANCE  
Utilice los switches de la familia de productos SCALANCE si desea beneficiarse de todas las 
prestaciones de PROFINET. Su diseño está optimizado para el uso en PROFINET IO. 


En la familia de dispositivos SCALANCE X encontrará switches con puertos eléctricos u 
ópticos y combinaciones de ambas variantes. El SCALANCE X202-2IRT, por ejemplo, 
dispone de 2 puertos eléctricos y 2 puertos ópticos y soporta la comunicación IRT.  


Los switches de la familia de dispositivos SCALANCE X pueden configurarse, 
diagnosticarse y direccionarse como dispositivo PROFINET IO con STEP 7. 


Router  
Un router conecta entre sí segmentos de red separados (p. ej. el nivel de gestión y el nivel 
de control). La afluencia de datos se debe adaptar a los servicios del segmento 
correspondiente. Un router separa dos redes y actúa como intermediario entre ambas redes. 
reduciendo de esta manera la carga en la red. La funcionalidad de routing en la familia de 
dispositivos SCALANCE X está disponible a partir de SCALANCE X300. 


Los dispositivos existentes a cada lado de un router solamente pueden comunicarse entre sí 
si se ha habilitado expresamente la comunicación entre ellos a través del router. 


Si desea acceder directamente a los datos de producción desde SAP, por ejemplo, conecte 
Industrial Ethernet en la planta de producción a la Ethernet de su oficina a través de un 
router.  


 


 Nota 


Si los dispositivos deben comunicarse más allá de los límites de la red, deberá configurar el 
router de manera que admita este tipo de comunicación. 


 


Encontrará más información acerca del routing con STEP 7 en el manual de funciones 
Comunicación (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192925). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/39134641

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192925





 Descripción 
 2.2 Configuración de PROFINET 


PROFINET con STEP 7 V13 
Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 29 


2.2.2 Sistema de conexionado 


Cables para PROFINET 
Para PROFINET se dispone de cables eléctricos y ópticos. El tipo de cable se rige por los 
requisitos de la transferencia de datos y las condiciones del entorno. 


Fácil confección de los cables de par trenzado  
Al realizar la instalación PROFINET, se puede cortar el cable de par trenzado a la longitud 
apropiada en el lugar de instalación, pelarlo con la Stripping Tool (herramienta de pelado 
para Industrial Ethernet) y colocar los Industrial Ethernet Fast Connect RJ45-Plugs con la 
técnica de desplazamiento del aislamiento. Encontrará más información sobre el montaje en 
las instrucciones de montaje del "SIMATIC NET Industrial Ethernet, Networking Manual" 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/8763736). 


 


 Nota 


Se admite un total de 6 conectores por trayecto Ethernet entre dos switches.  
 


Fácil confección de cables de fibra óptica de vidrio  
Para confeccionar los cables de fibra óptica de vidrio de manera sencilla, rápida y precisa se 
dispone del sistema de conexionado FastConnect FO. El cable de fibra óptica de vidrio se 
compone de: 


● FC FO Termination Kit para SC y BFOC Plug (pelacables, tijeras de kevlar, pinza de 
resorte, microscopio, contenedor de residuos de fibra) 


● FC BFOC Plug 


● FC SC Duplex Plug 


● FO FC Standard Cable 


● FO FC Trailing Cable 


Fácil confección de los cables POF y PCF  
Para confeccionar los cables POF y PCF de forma sencilla y segura y para montar los 
conectores SC RJ POF, utilice la siguiente herramienta especial: 


● Cable POF 


Maletín IE Termination Kit SC RJ POF Plug 


● Cable PCF 


Maletín IE Termination Kit SC RJ PCF Plug 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/8763736
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Resumen de los medios de transmisión en PROFINET  
En la tabla se resumen las especificaciones técnicas de una interfaz PROFINET con switch 
integrado o con un switch externo y los posibles medios de transmisión. 


Tabla 2- 6 Medios de transmisión en PROFINET 


Propiedad 
física 


Sistema de 
conexionado 


Tipo de cable / Medio de 
transmisión 
 
Estándar 


Velocidad de trans-
ferencia/ 
Servicio 


Long. máx. 
segmento  
(entre dos  
dispositivos) 


Ventajas 


Eléctrica Conector 
RJ 45  
ISO 60603-7 


100Base-TX  
Cable de cobre de par  
trenzado 2x2, simétrico y 
apantallado, exigencia de 
transmisión según CAT 5 
IEEE 802.3 


100 Mbits/s, dúplex 100 m Conexión de cable 
simple y económica  


Óptica SCRJ 45 
ISO/IEC 
61754-24 


100Base-FX 
Cable de fibra óptica POF 
(Polymer Optical Fiber, POF) 
980/1000 µm (diámetro del 
núcleo/diámetro exterior) 
ISO/IEC 60793-2 


100 Mbits/s, dúplex 50 m Uso con grandes  
diferencias de potencial 
Insensible a la  
radiación  
electromagnética 
Baja atenuación del 
cable 
Permite segmentos 
mucho más largos1 


Fibra óptica recubierta de 
plástico (Polymer Cladded 
Fiber, PCF) 
200/230 µm (diámetro del 
núcleo/diámetro exterior) 
ISO/IEC 60793-2 


100 Mbits/s, dúplex 100 m 


BFOC (Bayo-
net Fiber Optic 
Connector) y 
SC (Subscriber 
Connector) 
ISO/IEC 60874 


Cable de fibra óptica - fibra 
monomodal 
10/125 µm (diámetro del 
núcleo/diámetro exterior) 
ISO/IEC 60793-2 


100 Mbits/s, dúplex 26 km 


Cable de fibra óptica - fibra 
multimodal 
50/125 µm y 62,5/125 µm 
(diámetro de núcleo/ 
diámetro exterior) 
ISO/IEC 9314-4 


100 Mbits/s, dúplex 3000 m 


Ondas  
electro-
magnéticas 


- IEEE 802.11 x Según sea la am-
pliación utilizada  
(a, g, h, etc.)  


100 m Mayor movilidad 
Conexión en red  
económica con  
dispositivos lejanos y 
de difícil acceso 


 1 Válido solo para cable de fibra óptica de vidrio 
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Consulte también 
Interfaz PROFINET (Página 21) 


Instrucciones de montaje para SIMATIC NET Industrial Ethernet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/27069465) 


Installation Guideline PROFINET (http://www.profibus.com/nc/download/installation-
guide/downloads/profinet-installation-guide/display/) 


2.2.3 Instalación inalámbrica 


2.2.3.1 Principios básicos 


¿Qué es Industrial Wireless LAN?  
Industrial Wireless LAN de SIMATIC NET ofrece, además de la comunicación de datos 
según el estándar IEEE 802.11, una gran variedad de ampliaciones que son de gran utilidad 
para los clientes industriales. IWLAN es especialmente adecuado para aplicaciones 
industriales muy exigentes que requieren una comunicación inalámbrica fiable. Ofrece las 
ventajas siguientes:  


● Roaming automático en caso de interrumpirse la conexión a Industrial Ethernet (forced 
roaming) 


● Ahorro de costes gracias al uso de una única red inalámbrica para el funcionamiento 
fiable de un proceso, tanto en el caso de datos de proceso críticos (p. ej. un aviso de 
alarma), como en la comunicación no crítica (p. ej. para servicio y diagnóstico) 


● Conexión económica a los dispositivos en entornos aislados y de difícil acceso 


● Intercambio de datos previsible (determinística) y tiempos de respuesta definidos 


● Monitorización cíclica del enlace inalámbrico (Link Check) 


Objetivos y ventajas de Industrial Wireless LAN 
 Con la transmisión de datos inalámbrica se consiguen los siguientes objetivos: 


● Integración sin discontinuidades de los dispositivos PROFINET en el sistema de bus 
existente a través de la interfaz inalámbrica 


● Uso móvil de los dispositivos PROFINET para diferentes tareas a pie de proceso 


● Configuración flexible de las distintas partes del sistema para una instalación rápida 
según las exigencias del cliente 


● Los costos de mantenimiento se reducen gracias al ahorro de cables 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/27069465

http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-installation-guide/display/

http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-installation-guide/display/
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Ejemplos de aplicación  
● Comunicación con dispositivos móviles (p. ej. controladores y dispositivos móviles), 


líneas de alimentación, cintas de transporte, mesas de desplazamiento, máquinas 
rotativas 


● Acoplamiento inalámbrico de segmentos de comunicación para la puesta en marcha 
rápida o la interconexión económica, donde el tendido de cables origina costes 
considerables (p. ej. calles públicas, líneas de ferrocarril) 


● Carretillas elevadoras para estanterías, sistemas de transporte sin conductor y trenes 
colgantes monovía 


En el gráfico siguiente se muestra la gran cantidad de aplicaciones y configuraciones 
posibles de las redes inalámbricas de la familia de dispositivos SIMATIC. 


 
Figura 2-9 Ejemplo de aplicación para el uso de Industrial Wireless LAN 


Velocidad de transferencia 
Industrial Wireless LAN ofrece velocidades de transferencia de datos brutas de 11 Mbits/s o 
54 Mbits/s sin funcionamiento dúplex.  
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Alcance  
Con SCALANCE W (Access Points) pueden instalarse redes inalámbricas tanto en interiores 
como en exteriores. Si se instalan adecuadamente varios Access Points, pueden realizarse 
grandes redes inalámbricas en las que los dispositivos móviles pasan de un punto de 
acceso al siguiente sin interrupciones (roaming). 


Como alternativa al uso de una red inalámbrica también se pueden establecer conexiones 
punto a punto de segmentos Industrial Ethernet salvando grandes distancias (varios cientos 
de metros). En este caso, las antenas empleadas determinan el alcance y las características 
del campo de radio. 


 


 Nota 
Alcance 


El alcance puede reducirse considerablemente y depende de las condiciones ambientales, 
del estándar de radio empleado, de la tasa de datos y de las antenas utilizadas tanto por el 
emisor como por el receptor. 
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2.2.3.2 Consejos prácticos 


Redes inalámbricas, familia de dispositivos SCALANCE  
PROFINET también permite instalar redes inalámbricas con la tecnología Industrial Wireless 
Local Area Network (IWLAN). Se recomienda el uso de la gama de dispositivos 
SCALANCE W. 


Tiempo de actualización en STEP 7  
Si se instala PROFINET con Industrial Wireless LAN, entonces es posible que se tenga que 
adaptar el tiempo de actualización de los dispositivos inalámbricos. La interfaz IWLAN tiene 
un rendimiento menor que la red de datos por cable: varios participantes deben compartir un 
ancho de banda limitado. En soluciones conectadas por cable, cada participante dispone de 
100 Mbits/s. 


Encontrará el parámetro "Tiempo de actualización" en STEP 7, en la ventana de inspección 
de los dispositivos IO, en la sección "Configuración en tiempo real". 


 
Figura 2-10 Tiempo de actualización en STEP 7 


Información adicional 
Encontrará más información sobre los componentes de Industrial Wireless LAN 
SCALANCE W en el manual SIMATIC NET SCALANCE W-700 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/42784493). 


Encontrará más información sobre la transmisión de datos por cable en el manual Redes de 
par trenzado y fibra óptica SIMATIC NET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/8763736). 


Encontrará más información sobre la transmisión de datos inalámbrica en el manual 
Principios básicos para configurar una Industrial Wireless LAN 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/9975764). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/42784493

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/8763736

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/9975764
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Se recomienda leer asimismo el documento Installation Guideline PROFINET de la 
organización de usuarios de PROFIBUS, que encontrará en Internet 
(http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-installation-
guide/display/). Allí encontrará distintos documentos que le ayudarán a diseñar su solución 
de automatización con PROFINET:  


● Normas de planificación para PROFINET 


● Normas de montaje para PROFINET 


● Normas de puesta en marcha para PROFINET 


● Otros documentos para la configuración de PROFINET 


2.2.4 Seguridad de la red 


2.2.4.1 Principios básicos 


Introducción  
La seguridad de los datos y la protección de acceso (Security) va adquiriendo cada día más 
importancia en el ámbito industrial. La creciente interconexión de plantas industriales 
enteras, la integración vertical y la interconexión de los distintos niveles de la empresa, así 
como las nuevas tecnologías, como el mantenimiento a distancia, conllevan un aumento de 
las necesidades en cuanto a la protección de las instalaciones industriales.  


Para protegerse de manipulaciones en redes de instalaciones y de producción sensibles no 
basta con implementar uno a uno las soluciones de seguridad de datos para oficinas en las 
aplicaciones industriales. 


Exigencias 
A partir de las exigencias de comunicación especiales en el entorno industrial  
(p. ej. comunicación en tiempo real), surgen nuevas exigencias de seguridad para el uso 
industrial: 


● Protección retroactiva de las células automatizadas 


● Protección de segmentos de red 


● Protección contra accesos erróneos y no permitidos 


● Posibilidad de escalar la seguridad de red 


● Sin influir en la estructura de la red 



http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-installation-guide/display/

http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-installation-guide/display/
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Definición de seguridad  
Término genérico para todas las medidas de protección contra: 


● Pérdida de confidencialidad debido al acceso no autorizado a los datos 


● Pérdida de integridad por manipulación de los datos 


● Pérdida de la disponibilidad por destrucción de los datos, p. ej, configuraciones erróneas 
o ataques Denial of Service 


Amenazas 
Las amenazas pueden aparecer por manipulaciones externas e internas. No siempre la 
pérdida de la seguridad de datos es causada por una acción intencionada.  


Las amenazas internas son causadas por: 


● Errores técnicos 


● Errores de manejo 


● Programas erróneos 


A estas amenazas internas se les suman las externas. Las amenazas externas no se 
distinguen de las amenazas que conocemos en el entorno de la oficina: 


● Virus y gusanos de software 


● Troyanos 


● Ataques Man in the Middle 


● "Phishing" de contraseñas 


● Denial of Service 







 Descripción 
 2.2 Configuración de PROFINET 


PROFINET con STEP 7 V13 
Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 37 


Medidas de protección  
Las principales medidas de protección contra manipulación y pérdida de la seguridad de los 
datos en el entorno industrial son: 


● Filtrado y control del tráfico de datos mediante Firewall 


● Virtual Private Network (VPN) para el intercambio de datos privados en una red pública 
(p. ej. Internet) 


La tecnología VPN más habitual es IPsec. IPsec (Internet Protocol Security) es un 
conjunto de protocolos de seguridad que utiliza como base el protocolo IP en la capa de 
red y permite una comunicación segura a través de redes IP potencialmente inseguras. 


● Segmentación en células de automatización protegidas 


Este concepto persigue el objetivo de proteger los dispositivos de red que se encuentran 
debajo mediante módulos de seguridad. Un grupo de aparatos protegidos constituye una 
célula de automatización protegida. 


● Autenticación (identificación) de los dispositivos 


Los módulos de seguridad se identifican mediante procedimientos de autenticación a 
través de un canal seguro (encriptado). De este modo, las personas no autorizadas no 
pueden acceder a un segmento protegido desde fuera. 


● Encriptación del tráfico de datos 


La confidencialidad de los datos se garantiza encriptando el tráfico de datos. Para ello, 
cada módulo de seguridad recibe un certificado VPN que contiene las claves.  


2.2.4.2 Componentes de red y software 


Protección contra accesos no autorizados  
La conexión de las redes industriales con Intranet e Internet requiere soluciones para 
protegerlas de peligros internos y externos. 


● Procesadores de comunicaciones como el SIMATIC CP 1543-1 


● SCALANCE X-300 y SCALANCE S - los componentes de la seguridad de datos de la 
familia de productos SIMATIC NET 


● SOFTNET Security Client para el uso en PCs 


Prestaciones 
Los productos mencionados ofrecen numerosas prestaciones, p. ej.:  


● Fácil integración de las redes existentes sin necesidad de configuración adicional y un 
firewall integrado 


● Segmentación en células de automatización protegidas 


● Autenticación (identificación) de los dispositivos 


● Encriptación del tráfico de datos 
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2.2.4.3 Ejemplo de aplicación 


Seguridad de los datos en los niveles de oficina y de producción  
El gráfico siguiente muestra un ejemplo de aplicación con zonas protegidas en los diferentes 
niveles de la empresa con SCALANCE S y el Security Client. Las zonas protegidas 
aparecen allí en color gris claro. 


 
Figura 2-11 Configuración de red con el modulo de seguridad SCALANCE S y el SOFTNET Security Client 
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Información adicional 
Encontrará más información sobre la configuración de un estándar de seguridad en 
PROFINET:  


● En la PROFINET Security Guideline. La directiva está disponible en la página web de la 
organización de usuarios de PROFIBUS en Internet (http://www.profinet.com). 


● En el manual Industrial Ethernet Security 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/56577508) 


● En el manual SCALANCE S y SOFTNET Security Client 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/21718449) 


Encontrará más información sobre conceptos de seguridad industrial, funciones y noticias 
en la página web Industrial Security (http://www.siemens.com/industrialsecurity). 



http://www.profinet.com/

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/56577508

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/21718449

http://www.siemens.com/industrialsecurity
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 Parametrización y direccionamiento 3 
 


 


Para crear un sistema de automatización, los diferentes componentes de hardware deben 
configurarse, parametrizarse y conectarse entre sí. Las tareas correspondientes se realizan 
en la vista de dispositivos, en la vista de redes y en la vista topológica de STEP 7. 


Configurar  
Se entiende por "configurar" la disposición, parametrización e interconexión de dispositivos 
y módulos en la vista de dispositivos, redes o topológica.  


A cada módulo se le asigna automáticamente una dirección E/S. Las direcciones E/S se 
pueden modificar posteriormente.  


La CPU compara la configuración teórica creada en STEP 7 con la configuración real de la 
instalación. Esto permite detectar y notificar inmediatamente posibles errores.  


El nuevo procedimiento para la configuración de los dispositivos se describe con detalle en 
la Ayuda en pantalla de STEP 7.  


Parametrizar  
Se entiende por "parametrizar" el ajuste de las propiedades de los componentes utilizados. 
De este modo, se parametrizan los ajustes de los componentes de hardware y del 
intercambio de datos. 


En STEP 7 es posible "parametrizar" los siguientes ajustes de PROFINET: 


● Nombres de dispositivo y parámetros de dirección IP 


● Interconexión de puertos y topología 


● Propiedades o parámetros de módulos 


Al arrancar, los parámetros se cargan en la CPU y se transfieren desde ella a los módulos 
correspondientes. Los módulos se pueden sustituir de forma sencilla en caso necesario, ya 
que los parámetros creados en las CPU SIMATIC se cargan automáticamente en el nuevo 
módulo en cada arranque. 
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Adaptar el hardware a las necesidades del proyecto 
Es necesario configurar el hardware al crear, ampliar o modificar un proyecto de 
automatización. Para ello se agregan componentes de hardware a la instalación, se 
conectan con los componentes existentes y se adaptan sus propiedades a las tareas. 


Las propiedades de los sistemas de automatización y los módulos están preajustadas de 
modo que en muchos casos no es necesaria su parametrización. 


Sin embargo, la parametrización es necesaria en los siguientes casos: 


● Cuando se deben modificar parámetros predeterminados de un módulo. 


● Cuando hay que utilizar funciones especiales. 


● Cuando hay que configurar conexiones. 
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3.1 Asignar un dispositivo IO a un controlador IO 


Sistema PROFINET IO 
Un sistema PROFINET IO consta de un controlador PROFINET IO y de los dispositivos 
PROFINET IO que tiene asignados. Después de colocar los dispositivos en la vista de redes 
o en la vista topológica, STEP 7 parametriza dichos dispositivos con valores estándar. En 
principio, el usuario solo tiene que ocuparse de asignar los dispositivos IO a un controlador 
IO. 


Requisitos 
● Se encuentra en la vista de redes de STEP 7. 


● Se ha colocado una CPU (p. ej., CPU 1516-3 PN/DP). 


● Se ha colocado un dispositivo IO (p. ej., IM 155-6 PN ST). 


Procedimiento 
Para asignar dispositivos IO a un controlador IO, proceda del siguiente modo: 


1. Sitúe el puntero del ratón sobre la interfaz del dispositivo IO. 


2. Haga clic con el botón izquierdo del ratón y manténgalo pulsado. 


3. Desplace el puntero del ratón. 


Ahora, el puntero indica el modo "Conectar en red" con el símbolo correspondiente.  
Al mismo tiempo, en el puntero del ratón aparece el símbolo de bloqueo, que no 
desaparece hasta que no se sitúa en una posición de destino válida. 


4. Arrastre el puntero del ratón hasta la interfaz del controlador IO. El botón izquierdo del 
ratón puede permanecer pulsado o soltarse. 


5. A continuación, suelte el botón izquierdo del ratón o, si ya lo ha soltado, haga clic de 
nuevo con dicho botón. 


 
Figura 3-1 Asignar un dispositivo IO a un controlador IO en la vista de redes de STEP 7 
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Resultado 
Ha asignado un dispositivo IO a un controlador IO. 


Comprobar la asignación 
En la ficha "Comunicación E/S" que se encuentra en el área de tabla de la vista de redes 
encontrará un resumen de las relaciones de comunicación. El contenido de esta tabla 
dependerá de la selección realizada en el área gráfica: 


● La selección de la interfaz muestra la comunicación E/S de la respectiva interfaz. 


● La selección de la CPU muestra toda la comunicación E/S de la CPU (también 
PROFIBUS). 


● La selección de la estación (véase la figura de arriba) muestra la comunicación E/S de 
toda la estación. 
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3.2 Nombre de dispositivo y dirección IP 


Introducción 
Para poder direccionar el dispositivo PROFINET como dispositivo en PROFINET, este 
necesita: 
● un nombre de dispositivo PROFINET unívoco 


● una dirección IP unívoca en la respectiva subred IP 


STEP 7 asigna un nombre de dispositivo cuando se coloca un dispositivo PROFINET en el 
editor Dispositivos y redes. Por lo general, STEP 7 asigna también automáticamente las 
direcciones IP y luego se las asigna a los dispositivos basándose en el nombre respectivo. 
El nombre y la dirección IP se pueden modificar manualmente con posterioridad. 


En STEP 7  
Encontrará el nombre de dispositivo y la dirección IP en la ventana de inspección, en las 
propiedades de la interfaz PROFINET, en "Direcciones Ethernet". 


 
Figura 3-2 Nombre de dispositivo y dirección IP en STEP 7 


En los siguientes capítulos se explica la función, asignación y modificación del nombre de 
dispositivo y la dirección IP.  
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3.2.1 Nombre de dispositivo 


Nombres de dispositivos 
Para que un dispositivo IO pueda ser direccionado por un controlador IO, es necesario que 
posea un nombre de dispositivo. En PROFINET se ha elegido este procedimiento porque es 
más fácil manejar nombres que direcciones IP. 


La asignación de un nombre a un dispositivo IO concreto se puede comparar con el ajuste 
de la dirección PROFIBUS de un esclavo DP. 


En estado de suministro, el dispositivo IO no posee ningún nombre. Para que un controlador 
IO pueda direccionar un dispositivo IO, p. ej. para transferir los datos de configuración 
durante el arranque, o para el intercambio de datos de usuario en modo cíclico, es 
necesario que previamente se le haya asignado al dispositivo un nombre de dispositivo con 
la programadora o el PC. 


Los dispositivos IO con ranura para un medio de almacenamiento extraíble ofrecen la 
posibilidad de grabar el nombre de dispositivo directamente en el medio de almacenamiento 
extraíble desde la programadora. 


En caso sustituir un dispositivo sin medio de almacenamiento extraíble, el controlador IO 
asignará el nombre de dispositivo en función de la configuración topológica (consulte el 
capítulo Configurar la topología (Página 56)). 


Nombres de dispositivo estructurados 
El nombre de dispositivo se asigna automáticamente de forma predeterminada para 
dispositivos PROFINET S7-1200, S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL durante la 
configuración en STEP 7. El nombre de dispositivo se forma a partir del nombre de la CPU o 
del nombre del módulo de interfaz. En dispositivos con varias interfaces PROFINET, el 
nombre de la interfaz se complementa, p. ej., "plc_1.interfaz-profinet_2" o "dispositivo-io_1". 


Existe la posibilidad de estructurar el nombre de dispositivo conforme a las convenciones 
DNS.  


Dichas convenciones las define la "Internationalizing Domain Names in Applications" 
(IDNA). Según lo estipulado en dichas convenciones rigen las minúsculas de los nombres 
de los dispositivos. 


El "Domain Name System" (DNS) es una base de datos (http://iana.org) distribuida que 
gestiona el ámbito de nombres en Internet. Utilice un punto para estructurar el nombre ("."). 
La jerarquía va de izquierda a derecha en orden ascendente. 


...<Subdomain-Name>.<Domain-Name>.<Top-Level-Domain-Name> 


Si el nombre no se comporta de acuerdo con la norma DNS, STEP 7 convierte el nombre, 
por ejemplo, en "plcxb1.interfaz-profinetxb2022c" o "dispositivo-ioxb15b32". 



http://iana.org/
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Número de dispositivo 
Además del nombre de dispositivo, al asignar un dispositivo IO, STEP 7 también asigna un 
número de dispositivo, comenzando por "1". 


El número de dispositivo se encuentra en la ventana de inspección, en las propiedades de la 
interfaz PROFINET, bajo "Direcciones Ethernet", en el área PROFINET. 


 
Figura 3-3 Número de dispositivo 


Con este número de dispositivo se identifica el dispositivo IO en el programa de usuario (p. 
ej. con la instrucción "LOG2GEO"). 


3.2.2 Dirección IP 


Dirección IP  
Para poder direccionar un dispositivo PROFINET como dispositivo de Industrial Ethernet, 
dicho dispositivo requiere además una dirección IP unívoca en la red. Por lo general, 
STEP 7 asigna automáticamente las direcciones IP y luego se las asigna a los dispositivos 
basándose en el nombre respectivo. Si se trata de una red independiente, se puede adoptar 
la dirección IP y la máscara de subred que propone STEP 7. Si la red forma parte de una 
red Ethernet corporativa, consulte estos datos a su administrador de red.  


Estructura de la dirección IP 
Según Internet Protocol Version 4 (IPv4) la dirección IP está compuesta por cuatro números 
decimales en el rango de 0 a 255. Los números decimales están separados por un punto  
(p. ej. 192.162.0.0). 


La dirección IP se compone de los datos siguientes: 


● Dirección de la red 


● Dirección del dispositivo (interfaz PROFINET del controlador IO o del dispositivo IO) 
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Asignación de la dirección IP 
STEP 7 genera las direcciones IP de los dispositivos IO y las asigna a los dispositivos IO 
durante el arranque de la CPU. Además, en algunos dispositivos IO (p. ej. SCALANCE X, 
CP S7-300) en lugar de obtener la dirección IP del controlador IO durante el arranque, 
existe la posibilidad de ajustarla antes en el dispositivo (véase Permitir ajustar el nombre de 
dispositivo y la dirección IP directamente en el dispositivo (Página 54)). 


Las direcciones IP de los dispositivos IO tienen siempre la misma máscara de subred que el 
controlador IO y se asignan en orden ascendente a partir de la dirección IP del controlador 
IO. En caso necesario, esta dirección IP puede modificarse manualmente.  


Para dispositivos con varias interfaces PROFINET (p. ej. CPU 1516-3 PN/DP), las 
direcciones IP deben encontrarse en diferentes subredes. 


Máscara de subred  
Los bits activados de la máscara de subred determinan la parte de la dirección IP que 
contiene la dirección de la red.  


Por regla general se aplicará:  


● La dirección de red resulta de combinar la dirección IP y la máscara de subred mediante 
una Y lógica. 


● La dirección de dispositivo resulta de combinar la dirección IP y la máscara de subred 
mediante una Y-NO lógica. 


Ejemplo de la máscara de subred  
Máscara de subred: 255.255.0.0 (decimal) = 11111111.11111111.00000000.00000000 
(binario) 


Dirección IP: 192.168.0.2 (decimal) = 11000000.10101000.00000000.00000010 (binario) 


Significado: los 2 primeros bytes de la dirección IP determinan la red, es decir, 192.168. Los 
últimos dos bytes direccionan el dispositivo - es decir, 0.2. 


Router predeterminado  
Si deben transmitirse datos vía TCP/IP o UDP a un interlocutor que está fuera de la propia 
red, se utiliza el router predeterminado. 


En STEP 7, el router predeterminado se denomina router. Para activar el uso de un router 
active la casilla de verificación "Utilizar router" en la sección "Protocolo IP" de la ventana de 
inspección de una CPU. STEP 7 asigna al router predeterminado su propia dirección IP. 


La dirección de router ajustada en la interfaz PROFINET del controlador IO la adoptan 
automáticamente sus dispositivos IO configurados. 
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Relación entre la dirección IP y la máscara de subred predeterminada 
Existe un acuerdo respecto a la asignación entre áreas de direcciones IP y "máscaras de 
subred predeterminadas". El primer decimal de la dirección IP (desde la izquierda) 
determina la estructura de la máscara de subred predeterminada en cuanto al número de 
valores "1" (binarios), del siguiente modo: 
 
Dirección IP (dec.) Dirección IP (bin.) Clase de dirección Máscara de subred 


predeterminada 
0 a 126 0xxxxxxx.xxxxxxxx.... A 255.0.0.0 
128 a 191 10xxxxxx.xxxxxxxx... B 255.255.0.0 
192 a 223 110xxxxx.xxxxxxxx... C 255.255.255.0 


 


 


 Nota 
Rango de valores del primer decimal 


En el primer decimal de la dirección IP también se acepta un valor entre 224 y 255 (clase de 
dirección D, etc.). Sin embargo, no es recomendable porque no se verifica la dirección de 
estos valores. 


 


Enmascarar otras subredes  
La máscara de subred permite seguir estructurando una subred asignada a las clases de 
dirección A, B o C y crear subredes "privadas" poniendo a "1" otras posiciones de orden 
inferior de la máscara de subred. Por cada bit puesto a "1" se duplica el número de redes 
"privadas" y se divide por dos el número de dispositivos que contiene. Hacia fuera, la red 
sigue pareciendo una red individual.  


Ejemplo: 


En una subred de la clase de dirección B (p. ej. dirección IP 129.80.xxx.xxx), la máscara de 
subred predeterminada se modifica del siguiente modo:  
 
Máscaras Decimal Binario 
Máscara de subred predeterminada 255.255.0.0 11111111.11111111.00000000.00000000 
Máscara de subred 255.255.128.0 11111111.11111111.10000000.00000000 


Resultado:  


Todos los dispositivos con direcciones desde 129.80.001.000 hasta 129.80.127.254 se 
encuentran en una subred, todos los dispositivos con direcciones desde 129.80.128.000 
hasta 129.80.255.254 en otra subred. 
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3.2.3 Asignar el nombre de dispositivo y la dirección IP 


Primera asignación de la dirección IP y máscara de subred en un controlador IO 
Existen las opciones siguientes: 


● Desde la programadora o el PC: 


Conecte la programadora o el PC a la misma red a la que está conectado el dispositivo 
PROFINET en cuestión. La interfaz de la programadora o del PC tiene que estar 
ajustada a TCP/IP. Durante la descarga, observe primero todos los dispositivos 
accesibles en el cuadro de diálogo de descarga "Dispositivos accesibles". Seleccione el 
dispositivo de destino utilizando su dirección MAC y asigne su dirección IP antes de 
cargar la configuración hardware, incluida la dirección IP configurada (así la dirección IP 
esta guardada de forma remanente). 


● Desde el display de una CPU S7-1500: 


Las CPU S7-1500 tienen una tapa frontal con un display y botones de mando. Entre 
otras, existe la posibilidad de asignar o modificar la dirección IP desde el display. Para 
ajustar la dirección IP elija en el display los comandos de menú "Configuración" 
> "Direcciones" > "X1 (IE/PN)" > "Parámetros".  


● Mediante tarjeta de memoria: 


Si el dispositivo PROFINET puede alojar una tarjeta de memoria (Micro Memory 
Card/SIMATIC Memory Card), insértela en su programadora o PC y guarde en ella la 
configuración hardware, incluida la dirección IP configurada. Inserte la tarjeta de 
memoria en el dispositivo PROFINET. Al insertarla, el dispositivo PROFINET adoptará 
automáticamente la dirección IP. 


Si en la tarjeta de memoria ha guardado una configuración con la opción "Permitir ajustar 
la dirección IP directamente en el dispositivo", tras insertar dicha tarjeta de memoria 
deberá asignar la dirección IP por una vía alternativa. (Consulte el capítulo Permitir 
ajustar el nombre de dispositivo y la dirección IP directamente en el dispositivo 
(Página 54)) 


Asignación del nombre de dispositivo y la dirección IP en "Sustitución de dispositivo sin medio de 
almacenamiento extraíble/PG" 


Para dispositivos sin medio de almacenamiento extraíble (p. ej. ET 200MP, ET 200SP) y 
dispositivos que soportan la "Sustitución de dispositivo sin medio de almacenamiento 
extraíble/PG " (p. ej. ET 200S), el controlador IO identifica el dispositivo sin nombre a partir 
de las relaciones de vecindad especificadas por la topología teórica y de las relaciones 
reales determinadas por los dispositivos PROFINET reales. El controlador IO le asigna al 
dispositivo PROFINET el nombre configurado e integra el dispositivo PROFINET en el 
tráfico de datos de usuario. (consulte también Sustitución de dispositivos sin medio de 
almacenamiento extraíble (Página 181)). 
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Asignación de direcciones IP al sustituir dispositivos IO con medio de almacenamiento extraíble/PG 
En la tarjeta de memoria de los autómatas programables se encuentra lo siguiente: 


● En el controlador IO: el nombre de dispositivo y la dirección IP 


● En el dispositivo IO: el nombre de dispositivo 


Si se retira la tarjeta de memoria de un dispositivo PROFINET y se inserta en otro 
dispositivo PROFINET con medio de almacenamiento extraíble (p. ej. ET 200S), se 
cargarán la información específica del dispositivo y el nombre de dispositivo. 


En caso de que sea necesario sustituir por completo el dispositivo IO a causa de un defecto 
del dispositivo o del módulo, el controlador IO parametrizará y configurará automáticamente 
el nuevo dispositivo o módulo. A continuación se restablecerá el intercambio cíclico de datos 
de usuario. Pero para ello es necesario retirar la tarjeta de memoria con el nombre válido del 
dispositivo IO defectuoso e insertarla en el nuevo antes de conectar la alimentación del 
dispositivo IO. 


La tarjeta de memoria permite sustituir el módulo sin programadora o PC en caso de haber 
un fallo en el dispositivo PROFINET. También es posible transferir los datos del dispositivo 
desde la programadora/el PC a la tarjeta de memoria. 


Procedimiento: cambio del nombre de dispositivo en las propiedades de la interfaz PROFINET 
El nombre PROFINET se puede cambiar en las propiedades de la interfaz PROFINET. Esto 
resulta conveniente cuando el dispositivo PROFINET no ha obtenido el nombre anterior por 
generación automática, por ejemplo, en caso de una migración. 


1. En la vista de redes o dispositivos del editor Dispositivos y redes de STEP 7, seleccione 
la interfaz PROFINET de un dispositivo PROFINET. 


2. En la ventana de inspección, vaya a "Direcciones Ethernet" en el área "PROFINET". 


3. Desactive la casilla de verificación "Generar automáticamente el nombre del dispositivo 
PROFINET". 


4. Introduzca el nombre nuevo de dispositivo PROFINET en el campo correspondiente. 


 
Figura 3-4 Cambio de nombre de un dispositivo PROFINET en las propiedades 
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Procedimiento alternativo: cambio de nombre de un dispositivo PROFINET en la vista de redes 
Requisitos: la casilla de verificación "Generar automáticamente el nombre del dispositivo 
PROFINET" está activada. 


1. En STEP 7, en el área de tabla de la vista de redes, seleccione la ficha "Vista general de 
la red". 


2. En la columna "Dispositivo", sobrescriba el nombre en la fila del dispositivo PROFINET 
en cuestión. 


En el área gráfica de la vista de redes también se cambiará el nombre. 


 
Figura 3-5 Cambiar el nombre de un dispositivo PROFINET en STEP 7 
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Procedimiento: cambio de dirección IP 
Para cambiar la dirección IP, proceda del siguiente modo: 


1. En la vista de redes o dispositivos del editor Dispositivos y redes de STEP 7, seleccione 
la interfaz PROFINET de un dispositivo PROFINET. 


2. En la ventana de inspección, vaya a "Direcciones Ethernet" en el área "Protocolo IP". 


3. Compruebe si la opción "Ajustar dirección IP en el proyecto" está activada. 


4. Introduzca la dirección IP nueva en el campo correspondiente. 


 
Figura 3-6 Cambio de la dirección IP de un dispositivo PROFINET en STEP 7 


Cargar el nombre de dispositivo configurado en el dispositivo IO 
Para cargar el nombre de dispositivo configurado en el dispositivo IO, haga lo siguiente: 


1. Conecte la programadora o el PC a la misma red a la que está conectado el dispositivo 
IO en cuestión. La interfaz de la programadora o del PC tiene que estar ajustada a 
TCP/IP. 


2. En STEP 7, seleccione el dispositivo IO en cuestión en el cuadro de diálogo "Dispositivos 
accesibles" mediante la dirección MAC. 


3. Haga clic en "Asignar nombre" para cargar el nombre de dispositivo configurado en el 
dispositivo IO. 


El controlador IO reconoce el dispositivo IO por su nombre y le asigna automáticamente 
la dirección IP configurada. 
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Identificación del dispositivo PROFINET 
Para identificar un dispositivo de forma unívoca entre varios dispositivos idénticos  
(p. ej. en un armario eléctrico) se puede hacer parpadear el LED Link del dispositivo 
PROFINET. 


Para ello, elija el comando de menú Online > Dispositivos accesibles... en STEP 7. En el 
cuadro de diálogo "Dispositivos accesibles", configure la "Interfaz PG/PC" a través de la que 
esté conectado con los dispositivos. STEP 7 buscará automáticamente los dispositivos 
accesibles y los mostrará en la tabla "Dispositivos accesibles en la subred de destino". 
Seleccione el dispositivo PROFINET en cuestión y haga clic en el botón "Parpadear LED". 
El dispositivo PROFINET se identifica por su dirección MAC. 


 
Figura 3-7 Cuadro de diálogo "Dispositivos accesibles" 


Asignar direcciones IP a dispositivos IO por otra vía 
Algunos dispositivos IO, como p. ej. SCALANCE X o los S7-300 CP, permiten la opción de 
no asignar la dirección IP por medio del controlador IO durante el arranque. En ese caso, la 
dirección IP debe asignarse por otra vía. Encontrará más información en la documentación 
correspondiente del dispositivo PROFINET de la familia SIMATIC. 
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Información adicional 
La descripción detallada del manejo y las funciones del display de las CPU S7-1500 figuran 
en el manual de sistema S7-1500, ET 200MP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792). 


3.2.4 Permitir ajustar el nombre de dispositivo y la dirección IP directamente en el 
dispositivo 


Introducción 
A menudo se pone en marcha una máquina en fábrica sin STEP 7 o se integra en una 
infraestructura ya existente. En todos los ámbitos de fabricación de maquinaria en serie se 
observan aplicaciones típicas. Para ello existen otras vías de asignación de direcciones IP. 


Procedimiento  
1. En la vista de redes o de dispositivos del editor Dispositivos y redes de STEP 7, 


seleccione la interfaz PROFINET de un controlador IO. 


2. En la ventana de inspección, vaya a "Direcciones Ethernet". 


3. Seleccione la opción "Ajustar dirección IP directamente en el dispositivo" en el área 
"Protocolo IP". 


4. Active la casilla de verificación "Permitir ajustar el nombre de dispositivo PROFINET 
directamente en el dispositivo" en el área " PROFINET". 


 
Figura 3-8 Ajustar nombre de dispositivo y dirección IP en el dispositivo 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792
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  Nota 
Pasarela  


Si se utiliza un dispositivo PROFINET con la opción "Permitir ajustar el nombre de 
dispositivo/la dirección IP directamente en el dispositivo", dicho dispositivo PROFINET no 
puede emplearse como transición de red para routing S7.  


 


Opciones para asignar una dirección IP o un nombre de dispositivo  
Además de la asignación de direcciones y nombres de dispositivo en la ventana de 
inspección, sección "Direcciones Ethernet", existen otras opciones de asignar direcciones IP 
y nombres:  


● Asignación desde el programa de usuario con la instrucción "T_CONFIG" 


● Asignación al cargar la configuración en el sistema de destino desde el cuadro de diálogo 
"Carga avanzada" 


● Asignación mediante la Primary Setup Tool (PST) 


● Asignación mediante la herramienta de puesta en marcha y diagnóstico PRONETA 
("PROFINET Netzwerk-Analyse" = análisis de red PROFINET) 


Información adicional 
Encontrará más información sobre la instrucción "T_CONFIG" y la carga en el sistema de 
destino en la Ayuda en pantalla de STEP 7. 


En Internet puede descargar 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/14929629) gratuitamente la 
herramienta Primary Setup Tool (PST). Además, en esa dirección encontrará una lista de 
dispositivos aptos para la herramienta PST.  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/14929629
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3.3 Configurar la topología 


Introducción 
Cuando un dispositivo IO está asignado a un controlador IO, todavía no se ha especificado 
cómo están interconectados los puertos.  


Si se utiliza RT no es necesario interconectar puertos, pero ofrece las siguientes ventajas: 


● Con la interconexión de puertos se especifica una topología teórica. Basándose en una 
comparación offline/online es posible realizar una comparación teórica-real en los 
dispositivos que soportan esta funcionalidad. 


● La función "Sustitución de dispositivos sin medio de almacenamiento extraíble" está 
disponible. 


Si se utiliza IRT, es imprescindible una interconexión de puertos. 


A continuación se muestran en síntesis las distintas posibilidades de configurar e instalar 
una red PROFINET. 


Línea  
Todos los dispositivos que intervienen en la comunicación se conectan uno tras otro en 
línea.  


En PROFINET, la topología en línea se realiza mediante switches que ya están 
incorporados en los dispositivos PROFINET. Por ello, la topología en línea en PROFINET es 
solo una forma especial de la topología en árbol/en estrella. 


Cuando falla un elemento acoplador (p. ej. un switch), la comunicación ya no es posible a 
través de dicho elemento acoplador. Entonces se divide la red en dos segmentos parciales. 


La topología en línea es la que requiere menos cableado. 


Estrella  
Conectando los dispositivos de comunicación a un switch con más de dos puertos 
PROFINET se obtiene automáticamente una topología en forma de estrella. 


En caso de que falle un solo dispositivo PROFINET, al contrario que con otras estructuras, 
con esta no se producirá necesariamente un fallo de toda la red. El fallo de un solo switch 
provoca tan solo el fallo de una parte de la red. 


Árbol  
Interconectando varias estructuras en estrella, se crea una topología en forma de árbol. 
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Anillo  
Para aumentar la disponibilidad de una red se utilizan estructuras en anillo. En principio, a 
una topología en línea se le da la forma de anillo mediante el llamado administrador de 
redundancia.  


La función del administrador de redundancia se realiza a través de un switch externo 
(SCALANCE X), una CPU compatible con el protocolo de redundancia de medios MRP  
(p. ej. CPU 1516-3 PN/DP) o un CP (p. ej. CP 343-1 Lean). 


En caso de interrupción de la red, el administrador de redundancia garantiza que los datos 
se deriven a través de una conexión de red alternativa en el anillo. 
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Ejemplo de la topología  
A continuación aparecen distintas topologías combinadas. 


 
Cifra Significado 
① S7-1500 como controlador IO 
② S7-300 como controlador IO 
③ Industrial WLAN con SCALANCE W 
④ SCALANCE X 307-3 con siete puertos eléctricos y tres puertos ópticos 
⑤ ET 200SP con switch integrado de dos puertos 
⑥ SCALANCE X 204 con cuatro puertos eléctricos 
⑦ PROFINET/Industrial Ethernet 
⑧ IE/PB-Link PN IO 
⑨ PROFIBUS DP 
⑩ ET 200S con dos puertos ópticos 


 
Topología en estrella 


 
Topología en línea 


 
Combinando distintas formas de topología se crea una topología en árbol. 


Figura 3-9 Topología combinada 
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Información adicional 
A la hora de planificar la topología PROFINET tenga en cuenta la directiva de instalación 
PROFINET (http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-
installation-guide/display/) de la organización de usuarios de PROFIBUS. 


Encontrará más información en el manual Redes de par trenzado y fibra óptica  
SIMATIC NET (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/8763736). 


Encontrará la información básica al respecto en el manual Comunicación con SIMATIC 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/1254686).  


3.3.1 Vista topológica en STEP 7 


Introducción  
La vista topológica es una de las tres áreas de trabajo del editor Dispositivos y redes. Aquí 
se realizan las tareas siguientes: 


● Visualizar la topología Ethernet 


● Configurar la topología Ethernet 


● Determinar y minimizar diferencias entre la topología teórica y la topología real (online) 


La vista topológica de STEP 7 consta de un área gráfica y otra de tabla.  



http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-installation-guide/display/

http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-installation-guide/display/

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/8763736

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/1254686
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Área gráfica 
En el área gráfica de la vista topológica se visualizan los dispositivos PROFINET con los 
correspondientes puertos e interconexiones de puertos. Aquí es posible agregar más 
dispositivos PROFINET.  


En la siguiente figura se muestra el área gráfica de la vista topológica. 


 
① Conmutador vista de dispositivos/vista de redes/vista topológica 
② Barra de herramientas 
③ Área gráfica de la vista topológica 
④ Navegación general 
⑤ Conmutador para el área de tabla de la vista topológica 


Figura 3-10 Área gráfica de la vista topológica 


Navegación general 


Haga clic con el ratón en la navegación general para obtener una vista general de los 
objetos creados en el área gráfica. Manteniendo pulsado el botón del ratón en la navegación 
general se accede rápidamente a los objetos deseados, pudiéndolos apreciar en el área 
gráfica.  







 Parametrización y direccionamiento 
 3.3 Configurar la topología 


PROFINET con STEP 7 V13 
Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 61 


Área de tabla 
Aquí se muestran los dispositivos Ethernet y PROFINET cuyos puertos e interconexiones de 
puertos tienen formato de tabla. Esta tabla corresponde a la tabla de la vista general de la 
red en la vista de redes. 


 
① Conmutador para el área gráfica de la vista topológica 
② Conmutador vista de dispositivos/vista de redes/vista topológica 
③ Barra de herramientas 
④ Área de tabla de la vista topológica 


Figura 3-11 Área de tabla de la vista topológica 
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3.3.2 Interconectar puertos en la vista topológica 


Requisitos 
Se encuentra en la vista gráfica de la vista topológica. 


Procedimiento  
Para interconectar los puertos en la vista topológica, proceda del siguiente modo: 


1. Coloque el puntero del ratón en el puerto que desee interconectar. 


2. Haga clic con el botón izquierdo del ratón y manténgalo pulsado. 


3. Desplace el puntero del ratón. 


El puntero del ratón indica con el símbolo de conexión en red que se encuentra en el 
modo de interconexión. Al mismo tiempo, en el puntero del ratón aparece el símbolo de 
bloqueo, que no desaparece hasta que no se sitúa en una posición de destino válida. 


4. Arrastre el puntero del ratón al puerto de destino. Puede mantener el botón izquierdo del 
ratón pulsado o soltarlo. 


5. A continuación, suelte el botón izquierdo del ratón o, si ya lo ha soltado, haga clic de 
nuevo con dicho botón. 


 
Figura 3-12 Interconectar puertos en la vista topológica 


Resultado 
Se ha creado una interconexión de puertos nueva. 
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3.3.3 Interconectar puertos - ventana de inspección 


Interconectar puertos en la ventana de inspección  
Para interconectar los puertos, proceda del siguiente modo:  


1. Seleccione en la vista de dispositivos o redes el dispositivo PROFINET o la interfaz 
PROFINET. 


2. Navegue hasta la propiedad de puerto "Interconexión de puertos" en la ventana de 
inspección. 


Con la interfaz PROFINET seleccionada, este ajuste se encuentra en la ventana de 
inspección en el lugar siguiente: "Propiedades > General > Opciones avanzadas >Puerto 
[...] > Interconexión de puertos."  


3. En el punto "Puerto local" se encuentran los ajustes relacionados con el puerto local. Así, 
p. ej., para cables de fibra óptica aquí pueden ajustarse las denominaciones de los 
cables. 


Seleccione la lista desplegable del "Puerto interlocutor" en el área "Puerto interlocutor" 
para ver y seleccionar los puertos interlocutores disponibles.  


 
Figura 3-13 Interconectar puertos en la ventana de inspección de STEP 7 


Si la interfaz PROFINET no estaba conectada en red, se conectará automáticamente con 
esta acción. En las propiedades de la subred es posible especificar si debe utilizarse dicha 
subred para la conexión en red o no.  
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3.3.4 Asignación automática de dispositivos mediante comparación offline/online 


Resumen  
Al comparar offline/online se compara la topología configurada con la topología realmente 
existente. Aquí se asignan automáticamente los dispositivos determinados online a los 
dispositivos configurados, siempre que sea posible. 


La asignación de los dispositivos es un requisito para la aplicación de la interconexión de 
puertos en el proyecto. (Aplicar al proyecto las interconexiones de puertos determinadas 
online (Página 66)) 


Requisitos 
Un dispositivo determinado durante la comparación offline/online se asigna 
automáticamente a un dispositivo configurado si los dos dispositivos concuerdan en las 
siguientes propiedades: 


● Nombre del dispositivo 


● Referencia 


● Número de puertos 


Procedimiento 
Para realizar una comparación offline/online para la asignación automática de dispositivos, 
proceda del siguiente modo: 


1. Haga clic en el botón "Comparación offline/online" en el área de tabla de la vista 
topológica. 


2. La comparación offline/online se reinicia haciendo clic en el botón "Actualizar". 


 
  Nota 


La comparación offline/online dura algunos segundos. Durante este tiempo no se pueden 
realizar más entradas. 


El progreso de la comparación offline/online se indica en la barra de estado. 
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Asignación automática no posible 
La asignación automática no es posible en los siguientes casos: 


● No existe ningún dispositivo determinado online para el dispositivo configurado (por lo 
que las columnas correspondientes en el área "Topología online" de la tabla de la vista 
topológica están vacías). 


En este caso, debe agregar el dispositivo configurado a la instalación o borrar el 
dispositivo configurado de la configuración. 


● No se puede asignar un dispositivo determinado online a ningún dispositivo configurado 
(por lo que las columnas correspondientes en el área "Topología offline" de la tabla del 
sinóptico de topología están vacías). 


En este caso puede aplicar al proyecto el dispositivo determinado online.  
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3.3.5 Aplicar al proyecto las interconexiones de puertos determinadas online 


Requisitos 
Se ha realizado una comparación offline/online en la vista topológica. El resultado ha sido 
que como mínimo un dispositivo determinado online se ha asignado a un dispositivo 
configurado y hay diferencias en la interconexión. 


Procedimiento  
Para aplicar manualmente al proyecto una o varias interconexiones de puertos 
determinadas online, proceda del siguiente modo: 


1. Seleccione el valor "Aplicar" en la columna "Acción" para un puerto de un dispositivo 
configurado al que ha sido asignado un dispositivo determinado online. 


2. Repita este paso para otros puertos del mismo dispositivo configurado, según sea 
necesario. 


3. Si es necesario, repita los pasos anteriores para otros dispositivos configurados a los que 
se hayan asignado dispositivos determinados online y que muestran diferencias de 
interconexión. 


4. Haga clic en el botón "Sincronizar". 


 
Figura 3-14 Aplicar al proyecto las interconexiones de puertos determinadas online 
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Resultado 
Para los dispositivos correspondientes se aplican al proyecto las interconexiones de puertos 
determinadas online y datos sobre el cable. Si la aplicación se realiza correctamente, 
aparece el símbolo de diagnóstico "Información de topología idéntica" en cada puerto. 


 


 Nota 


Si para un dispositivo determinado online se detectan interconexiones de puertos diferentes 
de las que existen en el proyecto, su aplicación al proyecto tendrá como resultado la 
sustitución de las interconexiones existentes en el proyecto por las interconexiones 
determinadas online. 


Si para un dispositivo determinado online no se detecta ninguna interconexión, la aplicación 
al proyecto tendrá como consecuencia la eliminación de todas las interconexiones de puerto 
de este dispositivo del proyecto. 


 


 







 


 PROFINET con STEP 7 V13 
68 Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 


 Diagnóstico 4 
4.1 Mecanismos de diagnóstico de PROFINET IO 


Concepto de diagnóstico unitario 
Todos los productos SIMATIC poseen funciones de diagnóstico integradas con las que se 
pueden detectar y corregir fallos. Los componentes notifican automáticamente un posible 
fallo del funcionamiento y suministran informaciones detalladas adicionales. 


El dispositivo IO transfiere cada fallo que aparece o varios fallos simultáneos al controlador 
IO. Si necesita conocer el estado global de un dispositivo IO, incluidos los fallos aún 
pendientes, puede leer el estado directamente desde el dispositivo IO. 


En los siguientes capítulos se explican las principales características del diagnóstico vía 
PROFINET IO. Encontrará una descripción detallada del diagnóstico del sistema para 
S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL en el manual de funciones Diagnóstico 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926
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Acceso al estado de un dispositivo IO con una PG/PC o un dispositivo HMI 
Si está conectado a STEP 7 mediante una PG/PC o a Industrial Ethernet mediante un 
dispositivo HMI, también puede acceder online a la información de diagnóstico. Esto se 
ilustra en la figura siguiente. 


 
Cifra Descripción 
①  El dispositivo IO detecta un fallo y envía datos de diagnóstico al controlador IO. 
② El controlador IO notifica a la programadora / el dispositivo HMI. La visualización del  


diagnóstico de sistema se actualiza. 
③ En STEP 7 es posible leer el estado de la estación, independientemente del controlador IO, 


directamente desde el dispositivo IO mediante "Dispositivos accesibles". Para ello es  
necesario que la programadora/el HMI esté conectado a Industrial Ethernet. 
De este modo también es posible acceder a la información de diagnóstico durante la fase de 
puesta en servicio o en caso de reparación, cuando el controlador IO no está en marcha. 


Figura 4-1 Diagnóstico PROFINET IO con PG/PC o el dispositivo HMI 







Diagnóstico  
4.1 Mecanismos de diagnóstico de PROFINET IO 


 PROFINET con STEP 7 V13 
70 Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 


4.1.1 Niveles de diagnóstico en PROFINET IO 


Concepto 
El dispositivo IO transfiere cualquier fallo que aparezca al controlador IO. La extensión y el 
grado de especificación de la información del diagnóstico varían en función del nivel de 
diagnóstico en el que se esté evaluando el diagnóstico y de los dispositivos PROFINET que 
se estén utilizando. 


Niveles de diagnóstico  
Los datos de diagnóstico se pueden evaluar a distintos niveles. El número y el tipo de 
canales se seleccionan, por ejemplo, en el nivel de diagnóstico 4.  


La figura siguiente muestra los niveles de diagnóstico en PROFINET IO. 


 
Figura 4-2 Niveles de diagnóstico en PROFINET IO 
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Representación de los niveles de diagnóstico en la vista de dispositivos de STEP 7 
La figura siguiente muestra la representación del modelo de dispositivo PROFINET en la 
vista de dispositivos de STEP 7 tomando como ejemplo un sistema de periferia 
descentralizada ET 200MP: 


 
Cifra Descripción 
① Nivel 1: Fallo en el dispositivo 
② Nivel 2: Fallo en el módulo 


Figura 4-3 Niveles de diagnóstico en la vista dispositivos de STEP 7 
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4.1.2 Datos I&M (Identification and Maintenance) 


Definición y propiedades  
Los datos de identificación y mantenimiento (I&M) son informaciones guardadas en un 
módulo que le resultarán útiles en las siguientes tareas: 


● comprobar la configuración de la instalación 


● localizar las modificaciones de hardware de una instalación 


Los datos de identificación (datos I) son informaciones acerca del módulo, tales como la 
referencia y el número de serie, que también pueden estar impresas en la carcasa del 
módulo. Los datos I son informaciones del fabricante del módulo que solo se pueden leer. 


Los datos de mantenimiento (datos M) son informaciones que dependen de la instalación, 
tales como la ID de situación y la fecha de instalación. Los datos M se crean durante la 
configuración. 


Los datos I&M permiten identificar módulos online de forma unívoca.  


Información adicional 
En la documentación de cada dispositivo encontrará si un dispositivo PROFINET soporta los 
datos I&M y hasta qué punto. 
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4.2 Diagnóstico mediante LED de estado 


LED de diagnóstico en PROFINET 
Todos los puertos de una interfaz PROFINET de un dispositivo SIMATIC tienen un LED. 


La tabla siguiente muestra una relación del significado de estos LED en los sistemas 
S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL. 


Tabla 4- 1 S7-1500, ET 200MP, ET 200SP, ET 200AL: LED de diagnóstico en PROFINET 


Significado Imagen del LED S7-1500 
 


ET 200MP ET 200SP ET 200AL 


LED LINK/RX/TX LED LK LED P1 
Link 


LED P2 
Link 


No hay conexión entre la interfaz 
PROFINET de su dispositivo PROFINET y 
un interlocutor (p. ej., un controlador IO). 


 
LED apagado 


X X X X 


Hay conexión entre la interfaz PROFINET 
de su dispositivo PROFINET y un  
interlocutor (p. ej., un controlador IO). 


 
LED encendido en 


verde 


X X X X 


Se realizará el "Test de intermitencia del 
dispositivo".  


LED intermitente 
en verde 


X X X X 


Hay tráfico de datos activo (en-
vío/recepción) a través de la conexión Et-
hernet. 


 
LED encendido en 


amarillo 


X X - - 


Más información 
Encontrará una descripción más detallada de todos los LED de los módulos con causas de 
error y soluciones en la documentación de cada módulo. 
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4.3 Diagnóstico desde el display de las CPU S7-1500 


Display de las CPU S7-1500 
Todas las CPU del sistema de automatización S7-1500 tienen una tapa frontal con un 
display. En el display se muestra información de control o estado en los diferentes menús. 
Navegue con los botones de mando del display por los menús. 


Diagnóstico mediante el display  
Las siguientes informaciones se pueden evaluar en el display con fines de diagnóstico: 


● Textos de error y de aviso (diagnóstico de sistema, avisos de alarma) 


● Estado de módulos centralizados y descentralizados 


En el ejemplo siguiente de un display de la CPU 1516-3 PN/DP se observa una advertencia 
en el símbolo de diagnóstico y un signo de exclamación en el símbolo de los módulos. 


 
Figura 4-4 Display "Vista general" 
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Estado del módulo  
Para visualizar el estado del módulo navegue en el display por los comandos de menú 
"Módulos" > "PROFINET I/O (X1)" > "Estación" > "Slot" > "Estado" > "Estado del módulo". 


El estado del módulo indica que se ha producido un fallo en el módulo. El "estado 
subordinado" es el estado de los módulos en el nivel de diagnóstico subyacente. En el 
ejemplo, el estado es "bueno", es decir, el fallo no se encuentra en el nivel de diagnóstico 
subordinado, submódulo o canal sino en el propio módulo. 


 
Figura 4-5 Display "Estado del módulo" 
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Textos de error y de aviso  
En el display se pueden ver las entradas del búfer de diagnóstico y los avisos de alarma del 
sistema de automatización en cuestión. 


Para visualizar las entradas del búfer de diagnóstico de la CPU, elija en el display los 
comandos de menú "Diagnóstico" > "Búfer de diagnóstico". 


 
Figura 4-6 Display "Búfer de diagnóstico" 
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Para visualizar los avisos de alarma del sistema de automatización, elija en el display los 
comandos de menú "Diagnóstico" > "Avisos" > "Texto de aviso". 


 


 Nota 
Actualización del visor de avisos 


El display muestra de forma estática el estado actual que ha leído de la CPU; la pantalla no 
se actualiza automáticamente. Para que se actualice es preciso salir y abrir nuevamente el 
visor de avisos.  


La actualización automática de la información de diagnóstico se ajusta en: "Display" > 
"DiagnosticRefresh". 


 


 
Figura 4-7 Avisos del display 


 
Figura 4-8 Display "Aviso de alarma" 
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Información adicional 
La descripción del manejo y las funciones del display figuran en el manual de sistema  
S7-1500, ET 200MP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792).  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792
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4.4 Diagnóstico a través del servidor web 
Las CPU de la familia S7 tienen un servidor web integrado con distintas funciones.  


Con respecto al diagnóstico, el servidor web le ofrece ayuda con los siguientes indicadores: 


● Contenidos del búfer de diagnóstico 


● Estado del módulo 


● Topología real del sistema PROFINET 


● Topología teórica del sistema PROFINET (desde la configuración) 


Topología teórica y real - Vista gráfica  
Requisitos para la visualización de la topología teórica y real:  


● Se han configurado los puertos PROFINET en el editor de topología del editor de 
hardware y redes de STEP 7. 


● Todo el proyecto se ha cargado en la CPU con STEP 7. 


A continuación encontrará un ejemplo de la vista gráfica.  


 
Figura 4-9 Topología - Vista gráfica a través del servidor web 
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Significado de las conexiones de color en la topología teórica/real: 


Tabla 4- 2 Significado de las conexiones de color en la topología teórica/real 


Conexión Significado 


Topología teórica Topología real 
verde La conexión real actual corresponde a la conexión teórica 


configurada. 
conexiones detectadas 


rojo La conexión real actual no corresponde a la conexión teórica 
configurada (p. ej. se ha intercambiado el puerto). 


- 


amarillo La conexión no puede diagnosticarse. Causas: 
• La comunicación con un dispositivo IO está averiada  


(p. ej. cable desenchufado) 
• Conexión con un componente pasivo 
• Conexión con dispositivos PROFINET de un controlador 


IO o del sistema PROFINET 


- 


① Dispositivos PROFINET configurados y accesibles 
Los dispositivos PROFINET configurados y accesibles se muestran en color gris oscuro. Las 
conexiones muestran los puertos a través de los cuales están conectados los dispositivos 
PROFINET de una estación. 


② Dispositivos PROFINET configurados pero no accesibles  
Los dispositivos PROFINET configurados pero no accesibles se muestran de color rosa y 
con un marco rojo (p. ej. fallo del dispositivo, cable desenchufado). 


③ Dispositivos desactivados 
Todos los dispositivos PROFINET desactivados y configurados se muestran en color gris 
claro. 


④ Puertos intercambiados 
Los puertos intercambiados se marcan en color rojo en la vista de topología teórica. En la 
topología real se muestran los puertos conectados realmente; en la topología teórica la 
conexión teórica configurada. 
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⑤ Dispositivos PROFINET de otro sistema PROFINET IO 
● En la topología teórica: 


Un dispositivo PROFINET de otro sistema PROFINET IO se representa con una 
conexión de color verde (o rojo en caso de puertos intercambiados), si este limita 
directamente con el dispositivo PROFINET configurado y accesible ① y si él mismo es 
accesible. Si el dispositivo PROFINET de otro sistema PROFINET IO no es accesible, 
entonces se representará un enlace amarillo.  


La conexión entre dos dispositivos PROFINET que pertenecen a otro sistema 
PROFINET IO no se puede averiguar y siempre será amarilla. 


● En la topología real: 


Un dispositivo PROFINET de otro sistema PROFINET IO solo se muestra cuando el 
dispositivo PROFINET es vecino directo de un dispositivo PROFINET configurado. El 
dispositivo PROFINET se representa de color gris claro y con una línea discontinua. 


Para dispositivos PROFINET de otro sistema PROFINET IO no hay ningún indicador de 
estado en el encabezado del dispositivo. 


⑥ Representación de relaciones de vecindad erróneas 
Los dispositivos cuyas relaciones de vecindad no se leen completamente o presentan fallos, 
se representan de color gris claro con un marco rojo. 


Información adicional 
La vista de tablas de la topología real y una vista general del estado de los dispositivos 
PROFINET en el proyecto sigue siendo posible.  


Estas vistas, más ejemplos de topología e información más detallada para el manejo y las 
funciones del servidor web se encuentran en el manual Servidor web 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560
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4.5 Diagnóstico con STEP 7 
En STEP 7 existen las siguientes opciones para evaluar diagnósticos de PROFINET: 


● Online y Diagnóstico: Dispositivos y redes 


● Online y diagnóstico: diagnóstico de puertos PROFINET 


Vista de redes Online y diagnóstico 
En el editor Dispositivos y redes (acceso desde el "Árbol del proyecto" mediante doble clic 
en "Dispositivos y redes") se obtiene una vista general del estado actual del sistema 
pulsando el botón "Establecer conexión online". También se dispone de los datos de 
configuración (p. ej. los módulos no configurados). Esta información también se obtiene de 
forma similar desde la vista topológica. 


Representación esquemática de la vista de redes (online): 


 
Figura 4-10 Vista de redes Online y diagnóstico 
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Vista de dispositivos Online y diagnóstico 
STEP 7 ofrece una vista general de los módulos que fallan. Para ello seleccione el comando 
de menú "Online > Online y diagnóstico". Una vez establecida la conexión, podrá ver en el 
árbol del proyecto el estado de los dispositivos accesibles. 


Para acceder directamente a un módulo defectuoso, haga doble clic en el dispositivo que 
indica un aviso de fallo. En el área de trabajo se abre la vista de dispositivos. En la vista de 
dispositivos del dispositivo afectado se observa directamente en qué módulo se ha 
producido el error. 


Para mostrar una descripción más detallada del error, abra la ficha "Diagnóstico" y la ficha 
subordinada "Información de dispositivos" en la ventana de inspección. 


Representación esquemática de la vista de dispositivos (online): 


 
Figura 4-11 Vista de dispositivos Online y diagnóstico 
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Diagnóstico de puertos PROFINET 
Si en la vista de Online y diagnóstico de un dispositivo PROFINET se selecciona "Interfaz 
PROFINET > Puertos" en el área de diagnóstico, aparecerá una relación de los puertos de 
la interfaz PROFINET. 


La tabla muestra la siguiente información sobre los puertos de la interfaz PROFINET: 


● Nombre 


● Estado 


● Configuración 


● Modo de operación 


 
Figura 4-12 Diagnóstico de puertos PROFINET en STEP 7 


Más información 
Encontrará más información sobre el diagnóstico del sistema de S7-1500, ET 200MP, 
ET 200SP y ET 200AL en el manual de funciones Diagnóstico 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926) y en la ayuda en pantalla 
de STEP 7. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926
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4.6 Concepto de mantenimiento avanzado 


Concepto de mantenimiento avanzado  
Las interfaces PROFINET con un switch integrado de los dispositivos SIMATIC soportan el 
concepto de diagnóstico de cuatro capas según la especificación PROFINET a partir de la 
versión V2.3 con el estado siguiente: 


Tabla 4- 3 Clasificación del estado de diagnóstico 


Estado de diagnóstico Símbolo Gravedad del error 
Good 
 


Marca de verificación verde 
 


 


Mantenimiento necesario 
(Maintenance Required)  


Llave verde 
 


Mantenimiento solicitado 
(Maintenance Demanded) 


Llave amarilla 
 


Bad 
 


Llave roja 
 


  


El objetivo del concepto de diagnóstico consiste en detectar y eliminar con antelación los 
fallos potenciales, antes de que se interrumpa la producción. 


Para ello se definen informaciones de estado adicionales, además de las informaciones de 
estado "Good" (no falla) y "Bad" (falla) de un dispositivo PROFINET.  


Las informaciones de mantenimiento se generan con los siguientes avisos de sistema: 


● Necesidad de mantenimiento (se simboliza mediante una llave inglesa verde) y 


● Solicitud de mantenimiento (se simboliza mediante una llave inglesa amarilla) 


Los instantes en que se generan ambos avisos de sistema se pueden ajustar 
individualmente para la mayoría de los parámetros de desgaste. 







Diagnóstico  
4.6 Concepto de mantenimiento avanzado 


 PROFINET con STEP 7 V13 
86 Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 


Ejemplo: Mantenimiento solicitado para un cable PROFINET  
El gráfico siguiente muestra cómo se intercambia la información de diagnóstico cuando 
disminuye la calidad de la transmisión en la línea óptica, p. ej. por envejecimiento. En este 
ejemplo se describe el escenario después de haber diagnosticado un caso de 
mantenimiento necesario. 


 
Cifra Descripción 
① La reserva de sistema del cable de fibra óptica desciende por debajo de 0 dB.  
② Tanto el ET 200S PN FO como el switch envían la alarma Mantenimiento solicitado al  


controlador IO. 
③ Gracias a las alarmas, el controlador IO detecta el mantenimiento solicitado del switch y del 


dispositivo IO. Los datos correspondientes al estado del módulo se actualizan en el  
controlador IO y se llaman los correspondientes OBs de error. Nota: Para que puedan  
iniciarse los OBs de error en el controlador IO, es necesario seleccionar en STEP 7 la  
propiedad "Llamar el programa de usuario en caso de errores de comunicación" del  
controlador IO correspondiente. 


④ En STEP 7 (en la programadora o en el PC) el mantenimiento solicitado se indica en el  
dispositivo IO y en el switch mediante una llave amarilla. 


⑤ STEP 7 puede obtener información detallada directamente del switch. 


Figura 4-13 Mantenimiento solicitado para un cable PROFINET 
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4.7 Diagnóstico de la topología de red 


Disponibilidad 
En calidad de estándar abierto, PROFINET permite utilizar cualquier sistema o solución de 
software para el diagnóstico basado en SNMP. 


Diagnóstico de red  
El Protocolo Simple de Administración de Red SNMP (Simple Network Management 
Protocol) utiliza el protocolo de transporte UDP sin conexión. Este protocolo comprende dos 
componentes de red de forma similar al modelo cliente/servidor. El administrador SNMP 
supervisa los nodos de la red y los clientes SNMP recopilan en los diversos nodos la 
información específica de la red y la depositan de forma estructurada en la MIB 
(Management Information Base). Con esta información, un sistema de administración de red 
puede realizar un diagnóstico detallado de la red.  


MIB  
La MIB (Management Information Base) es la base de datos de un dispositivo. Los clientes 
SNMP acceden a esta base de datos en el dispositivo. La familia de dispositivos S7 soporta 
las siguientes MIB estandarizadas: 


● MIB II, normalizada en la RFC 1213 


● LLDP-MIB, normalizada en la norma internacional IEE 802.1AB 


● LLDP-PNIO-MIB, normalizada en la norma internacional IEC 61158-6-10 


Detección de la topología de la red 
LLDP (Link Layer Discovery Protocol) es un protocolo que permite detectar el dispositivos 
vecino. LLDP hace posible que un dispositivo envíe información sobre sí mismo y reciba 
información de sus dispositivos vecinos. A continuación, esta información se guarda, entre 
otros, en la LLDP MIB y se puede consultar mediante SNMP. Con esta información, un 
sistema de administración de redes puede determinar la topología de la red. 


Uso de SNMP (Simple Network Management Protocol)  
SNMP puede utilizarse en los siguientes casos: 


● Por usuarios, con el fin de integrar el diagnóstico de red mediante el servidor OPC 
SIMATIC NET en un sistema HMI/SCADA centralizado. 


● Por la administración TI de operadores de máquinas e instalaciones para supervisar su 
red Industrial Ethernet mediante sistemas estándar de administración de redes. 


● Por la administración TI para supervisar tanto la red de oficina como la red de 
automatización mediante sistemas estándar de administración de redes. 
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Uso de SNMP en el entorno SIMATIC NET 
Los dispositivos de la familia SIMATIC NET aptos para SNMP se pueden supervisar y 
manejar desde un navegador de Internet convencional. El sistema de administración 
denominado "Web-Based Management" ofrece numerosas informaciones específicas del 
dispositivo (p. ej. estadísticas de la red, estado de la alimentación redundante). 


4.8 Diagnóstico en el programa de usuario 


4.8.1 Registros de diagnóstico y configuración 


Mecanismo de diagnóstico  
Cuando se produce un fallo (p. ej., en caso de rotura de hilo en un módulo IO), el dispositivo 
IO que falla genera una alarma de diagnóstico y la envía al controlador IO. Esta alarma 
llama a un determinado bloque de organización del programa de usuario (OB 82 de alarma 
de diagnóstico) para poder reaccionar al error con un comportamiento determinado 
(programado) y transfiere un registro de diagnóstico. 


Registros de diagnóstico (records) en PROFINET IO  
Existen dos distintos tipos de registros de diagnóstico: 


1. Registros de diagnóstico de canal 


Los registros de diagnóstico de canal se generan cuando un canal presenta un error y/o 
ha disparado una alarma.  


Si no hay error, se devuelve un registro de diagnóstico de longitud 0.  


2. Registros de diagnóstico específicos del fabricante 


La estructura y el tamaño de los registros de diagnóstico específicos del fabricante 
dependen del fabricante en cuestión.  


Encontrará información sobre los registros de diagnóstico específicos del fabricante en el 
manual de producto correspondiente.  
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Niveles de direccionamiento de los registros de diagnóstico  
La información de diagnóstico y de configuración puede evaluarse en los siguientes niveles 
de direccionamiento: 


● Nivel de dispositivo 


● AR (Application Relation) 


● API (Application Process Identifier) 


● Slot (ranura) 


● Subslot 


Para cada nivel de direccionamiento se dispone de un grupo de registros de diagnóstico y 
de configuración (excepción: nivel de dispositivo siempre 0xF80c). En la representación 
HEX, los diferentes grupos de registros se diferencian en la primera letra del número de 
registro. 


 
Figura 4-14 Niveles de direccionamiento en los registros de diagnóstico 


Básicamente, con cada registro de diagnóstico o de configuración se transfiere la 
información de un dispositivo IO (nivel de direccionamiento AR), de un módulo (nivel de 
direccionamiento slot) o de un submódulo (nivel de direccionamiento subslot). En función del 
nivel de direccionamiento recibirá datos de diagnóstico o de configuración de uno o varios 
subslots, slots o API. 


 


 Nota 


La información de diagnóstico solo se genera de módulos/submódulos/canales 
configurados. 
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4.8.2 Evaluar el diagnóstico en el programa de usuario 


Diagnóstico en el programa de usuario  
En PROFINET IO rige una estructura no propietaria para los registros con información de 
diagnóstico. La información de diagnóstico se genera solamente de los canales que fallan. 
PROFINET ofrece básicamente dos maneras distintas de obtener información de 
diagnóstico. 


1. Evaluación del estado de diagnóstico  
Lea el estado de diagnóstico del sistema PROFINET IO con las instrucciones 
"DeviceStates" y "ModulStates" para localizar estaciones/módulos que fallan o 
estaciones/módulos que solicitan o requieren mantenimiento dentro de un sistema 
PROFINET IO.  


Con la instrucción "RDREC" (leer registro) se leen distintos registros de diagnóstico 
(records) directamente del módulo en cuestión y de este modo se obtiene información más 
detallada sobre el fallo.  


 
Cifra Descripción 
① Todos los fallos individuales se recopilan en un registro en el módulo de interfaz. 
② En el programa de usuario, la instrucción "RDREC" lee el estado completo de la estación de 


forma asíncrona directamente del dispositivo IO. 


Figura 4-15 Ejemplo: evaluación de los registros de diagnóstico con la instrucción "RDREC" 
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2. Evaluación de alarmas  
Llamando al OB de error (OB 82) se obtiene información sobre la causa del error y la 
ubicación del mismo en la información de arranque del OB. Obtendrá información detallada 
sobre el evento de error en este OB de error con la instrucción "RALRM" (leer información 
adicional de alarma). 


 
Cifra Descripción 
① Todo fallo o error se envía individualmente como diagnóstico de canal en forma de alarma al 


controlador IO. 
② En el controlador IO se actualizan automáticamente los datos de estado del módulo y se 


arranca el OB de error (OB 82). 
③ En el programa de usuario, en el OB de error (OB 82), la instrucción "RALRM" lee el error de 


forma síncrona del controlador IO, sin acceder al dispositivo IO. 


Figura 4-16 Diagnóstico con OB 82 y la instrucción "RALRM"  


Instrucciones y OB 
Encontrará información sobre las instrucciones y OB en la ayuda en pantalla de STEP 7. 
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 Funciones 5 
 


 


Introducción  
Los capítulos siguientes describen las funciones de PROFINET IO respecto al campo de 
aplicación, las propiedades y la configuración en STEP 7. 


En la documentación del dispositivo correspondiente encontrará hasta qué punto los 
dispositivos PROFINET soportan las funciones descritas. 


Encontrará un resumen en forma de tabla de los dispositivos PROFINET y las funciones que 
soportan en Internet (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/44383954). 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/44383954
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5.1 Integrar otros sistemas en bus 


5.1.1 Integrar otros sistemas en bus 


Integración de buses de campo  
PROFINET ofrece la posibilidad de integrar sistemas existentes basados en bus de campo 
(p. ej., PROFIBUS o AS-Interface) a través de un dispositivo PROFINET apto para proxy. 
Los dispositivos de estos sistemas de bus de campo se reflejan en dispositivos PROFINET 
sustitutos (proxy). Ello permite configurar sistemas mixtos a partir de subsistemas basados 
en buses de campo y Ethernet. De esta manera es posible un intercambio de datos sin 
discontinuidades. 


 
Figura 5-1 Pasarelas hacia PROFINET IO 
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5.1.2 Acoplamiento de PROFINET y PROFIBUS 


Acoplamiento de PROFINET y PROFIBUS  
Con un dispositivo PROFINET apto para proxy que además de la interfaz PROFINET tenga 
también una interfaz PROFIBUS (p. ej., IE/PB Link PN IO), es posible integrar 
configuraciones PROFIBUS ya existentes en la configuración PROFINET. 


La siguiente figura muestra cómo se conecta un sistema PROFIBUS a una CPU S7-1500 
(con versión de firmware 1.7 o superior) mediante IE/PB-Link. 


 
Figura 5-2 Pasarela de PROFINET y PROFIBUS mediante IE/PB-Link 
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Dispositivo PROFINET con funcionalidad proxy  
El dispositivo PROFINET con funcionalidad proxy es el sustituto de un dispositivo 
PROFIBUS en la red Ethernet. La funcionalidad proxy permite que un dispositivo 
PROFIBUS no solo se pueda comunicar con su maestro, sino también con todos los 
dispositivos conectados a la red PROFINET. 


PROFINET permite conectar un sistema PROFIBUS existente a un controlador IO,  
p. ej., mediante un IE/PB Link PN IO. 


Desde el punto de vista del controlador IO, los esclavos PROFIBUS DP están ubicados en 
la misma red que el IE/PB-Link PN IO. Estos esclavos tienen el mismo nombre de 
dispositivo y dirección IP que el IE/PB-Link PN IO, pero distinto número de dispositivo. 
Además incorporan una dirección PROFIBUS específica.  


De este modo es posible integrar esclavos DPV0 y DPV1 en PROFINET. 


Encontrará instrucciones para conectar un esclavo DP a un sistema PROFINET IO en el 
capítulo Conexión de un esclavo DP a un sistema PROFINET IO a través de un IE/PB Link 
(Página 96). 


Posibilidades de diagnóstico con una CPU S7-1500 como controlador IO 
La CPU S7-1500 (con versión de firmware 1.7 o superior) en funciones de controlador IO 
detecta los esclavos DP averiados tras el IE/PB-Link. 
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5.1.3 Conexión de un esclavo DP a un sistema PROFINET IO a través de un 
IE/PB Link 


Requisitos 
● STEP 7 V12 o superior 


● CPU S7-1500 con versión de firmware 1.7 o superior 


● CPU ET 200SP con versión de firmware 1.7 o superior 


● Controlador por software S7-1500 


● CPU S7-300/400 


Procedimiento para conectar un esclavo DP a través de IE/PB Link 
Para conectar un esclavo DP a un sistema PROFINET IO en STEP 7 a través de un  
IE/PB Link, proceda del siguiente modo: 


1. Arrastre con drag & drop una CPU PROFINET (p. ej., 1513-1 PN) desde el catálogo de 
hardware hasta la vista de redes de STEP 7. 


2. Arrastre con drag & drop un IE/PB Link PN IO desde el catálogo de hardware hasta la 
vista de redes de STEP 7. Encontrará el IE/PB Link PN IO en Componentes de 
red > Transiciones de red > IE/PB Link PN IO. 


3. Asigne el IE/PB Link PN IO a la CPU. 


4. Arrastre con drag & drop un módulo de interfaz PROFIBUS (p. ej., IM155-6 DP HF) 
desde el catálogo de hardware hasta la vista de redes. 


5. Asigne el módulo de interfaz al IE/PB Link. 


 
Figura 5-3 Configurar el IE/PB-Link 


6. Seleccione el IE/PB Link PN IO en la vista de redes de STEP 7. 
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7. En la sección "Transiciones de red" de la ventana de inspección, seleccione la opción 
"Transición de red como PROFINET IO proxy". 


 
Figura 5-4 Configurar la pasarela 


8. En el área "Número de dispositivo PROFINET" es posible asignar un número de 
dispositivo PROFINET al esclavo DP. 
Si se ha activado la casilla de verificación "Número de dispositivo = Dirección PB" (ajuste 
predeterminado), STEP 7 asigna automáticamente el número de dispositivo de acuerdo 
con la dirección PROFIBUS del esclavo. Además, el usuario ya no tiene que corregir el 
número de dispositivo cuando cambia la dirección PROFIBUS. 


 
Figura 5-5 Asignar números de dispositivo PN para el IE/PB-Link 


Resultado 
Se ha conectado el esclavo DP al sistema PROFINET IO. 


Referencia 
Encontrará más información acerca del IE/PB-Link en el manual Paso de red  
IE/PB Link PN IO (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19299692). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19299692
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5.2 Dispositivos IO inteligentes (I-devices) 


5.2.1 Funcionalidad I-device 


Funcionalidad I-device 
La función "I-device" (dispositivo IO inteligente) de una CPU permite intercambiar datos con 
un controlador IO y así utilizar la CPU p. ej., como unidad inteligente para el 
preprocesamiento de procesos parciales. En este caso, el I-device está integrado como 
dispositivo IO en un controlador IO de "nivel superior". 


El preprocesamiento queda asegurado por el programa de usuario en el I-device. Los 
valores de proceso capturados en la periferia centralizada o descentralizada (PROFINET IO 
o PROFIBUS DP) son preprocesados por el programa de usuario y puestos a disposición 
del controlador IO. 


 
Figura 5-6 I-device 


Convención relativa al nombre "I-device" 
En adelante, una CPU o un CP con la funcionalidad de I-device se denominará simplemente 
"I-device". 
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5.2.2 Características y ventajas del I-device 


Campos de aplicación 
Campos de aplicación del I-device: 


● Procesamiento distribuido 


Una tarea de automatización compleja puede repartirse entre unidades/procesos 
parciales más pequeños. De este modo, resultan procesos abarcables que generan 
tareas parciales simplificadas. 


● Desacoplamiento de procesos parciales 


Los procesos complicados, ampliamente distribuidos y voluminosos pueden dividirse en 
varios procesos parciales con interfaces abarcables gracias al uso de I-Devices. Estos 
procesos parciales, a su vez, se pueden almacenar en proyectos individuales de STEP 7 
que posteriormente se agrupan en un proyecto global.  


● Protección de know-how 


Las unidades de proceso ya solo pueden suministrarse con un archivo GSD en lugar de 
con un proyecto de STEP 7 para la descripción de la interfaz del I-Device. Por lo tanto, el 
know-how del programa de usuario no tiene que ser revelado. 


Características 
Características del I-device: 


● Desacoplamiento de proyectos de STEP 7 


Las personas que crean y utilizan un I-device pueden tener proyectos de STEP 7 
completamente separados. La interfaz entre los proyectos de STEP 7 la constituye el 
archivo GSD. De este modo es posible el acoplamiento con controladores IO estándar 
mediante una interfaz estandarizada. 


● Comunicación en tiempo real 


El I-device se pone a disposición de un sistema PROFINET IO determinista mediante 
una interfaz PROFINET IO, con lo que es compatible con la comunicación en tiempo real 
Real-Time e Isochronous Real-Time. 


Ventajas 
El I-device ofrece las ventajas siguientes: 


● Acoplamiento simple de controladores IO 


● Comunicación en tiempo real entre controladores IO 


● Descarga del controlador IO gracias a la distribución de la capacidad de procesamiento a 
los I-Devices 


● Menor carga de comunicación gracias al procesamiento local de los datos de proceso 


● Claridad gracias al procesamiento de tareas parciales en proyectos de STEP 7 
separados 
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5.2.3 Variantes de un I-device 


Principios básicos  
Un I-device está integrado en un sistema IO, igual que un dispositivo IO estándar. 


I-device sin sistema PROFINET IO subordinado 
El I-device no dispone de una periferia descentralizada propia. La configuración y 
parametrización del I-device en la función de un dispositivo IO se realiza del mismo modo 
que en el sistema de periferia descentralizada (p. ej. ET 200). 


 
Figura 5-7 I-device sin sistema PROFINET IO subordinado 
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I-device con sistema PROFINET IO subordinado 
En una interfaz PROFINET, un I-device también puede ser un controlador IO, además de un 
dispositivo IO (en función de la configuración).  


Así, el I-device puede formar parte de un sistema IO de nivel superior debido a su interfaz 
PROFINET y, en calidad de controlador IO, desplegar un sistema IO subordinado a él.  


A su vez, el sistema IO subordinado puede contener I-devices (véase la figura siguiente).  
De este modo se obtienen sistemas IO jerárquicamente estructurados.  


Además de su función como controlador IO a través de una interfaz PROFIBUS, un I-device 
puede ser un maestro DP de un sistema PROFIBUS subordinado. 


 
Figura 5-8 I-device con sistema IO subordinado 
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I-device como Shared Device 
Un I-device también puede ser utilizado por varios controladores IO simultáneamente como 
Shared Device. 


 
Figura 5-9 I-device como Shared Device 
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Ejemplo: el I-device como dispositivo IO y controlador IO 
Tomando como ejemplo un proceso de impresión se explica el funcionamiento del I-device 
como dispositivo IO y controlador IO. El I-device controla una unidad (una parte de un 
proceso). En el ejemplo, la unidad sirve para intercalar hojas adicionales, como folletos o 
prospectos, en un impreso cualquiera. 


 
Figura 5-10 Ejemplo: el I-device como dispositivo IO y controlador IO 


La unidad 1 y la unidad 2 están formadas por un I-device con periferia centralizada, 
respectivamente. El I-device junto con el sistema de periferia descentralizada (p. ej. ET 200) 
forman la unidad 3.  


El programa de usuario del I-device se encarga del preprocesamiento de los datos de 
proceso. Para esta tarea, el programa de usuario del I-device requiere datos estándar  
(p. ej. datos de control) del controlador IO de nivel superior. El I-device pone los resultados 
(p. ej. estado de su tarea parcial) a disposición del controlador IO de nivel superior.  
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5.2.4 Intercambio de datos entre el sistema IO de nivel superior y el subordinado 


Introducción  
En el capítulo siguiente se representa el intercambio de datos entre el sistema IO de nivel 
superior y el subordinado. 


Áreas de transferencia 
Las áreas de transferencia son una interfaz con el programa de usuario de la CPU I-device. 
Las entradas se procesan en el programa de usuario y las salidas son el resultado de un 
procesamiento en el programa de usuario. 


En las áreas de transferencia se preparan los datos para la comunicación entre el 
controlador IO y el I-device. Un área de transferencia contiene una unidad informativa que 
se intercambia de forma coherente entre el controlador IO y el I-device. Encontrará más 
información acerca de la configuración y el uso de áreas de transferencia en el capítulo 
Configurar un I-device (Página 106). 


En la figura siguiente se representa el intercambio de datos entre el sistema IO de nivel 
superior y el subordinado. Las diferentes relaciones de comunicación se explican a 
continuación con cifras. 
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Figura 5-11 Intercambio de datos entre un sistema IO de nivel superior y un sistema IO subordinado 


① Intercambio de datos entre un controlador IO de nivel superior y un dispositivo IO normal 


Los controladores IO y los dispositivos IO intercambian datos vía PROFINET.  


② Intercambio de datos entre un controlador IO de nivel superior y un I-device 


El controlador IO y el I-device intercambian datos vía PROFINET. 


El intercambio de datos entre un controlador IO de nivel superior y un I-device se basa en la 
relación tradicional entre un controlador IO y un dispositivo IO.  


Para el controlador IO de nivel superior, las áreas de transferencia del I-device representan 
submódulos de una estación preconfigurada.  


Los datos de salida del controlador IO son los datos de entrada del I-device. De forma 
análoga, los datos de entrada del controlador IO son los datos de salida del I-device. 
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③ Relación de transferencia entre el programa de usuario y el área de transferencia 


El programa de usuario y el área de transferencia intercambian datos de entrada y salida 
por esta vía. 


④ Intercambio de datos entre el programa de usuario y la periferia del I-device 


El programa de usuario y la periferia centralizada y descentralizada intercambian datos de 
entrada y salida por esta vía.  


⑤ Intercambio de datos entre el I-device y un dispositivo IO subordinado 


El I-device y sus dispositivos IO intercambian datos por esta vía. Los datos se transfieren 
vía PROFINET.  


5.2.5 Configurar un I-device 


Introducción  
En principio se dispone de dos opciones de configuración: 


● Configurar un I-device en un proyecto 


● Configurar un I-device que se utilice en otro proyecto o que se utilice en otro sistema de 
ingeniería. 


Si se configura un I-device para otro proyecto u otro sistema de ingeniería, STEP 7 permite 
hacerlo exportando un I-device configurado a un archivo GSD. El archivo GSD se importa al 
otro proyecto o al otro sistema de ingeniería, al igual que otros archivos GSD. En este 
archivo GSD se guardan, entre otras cosas, las áreas de transferencia para el intercambio 
de datos.  
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Configurar un I-device en un proyecto 
1. Arrastre con drag & drop una CPU PROFINET desde el catálogo de hardware hasta la 


vista de redes. 


2. Arrastre con drag & drop una CPU PROFINET, que se pueda parametrizar como 
dispositivo IO, desde el catálogo de hardware hasta la vista de redes. Este dispositivo se 
parametriza como I-device (p. e.j. CPU 1516-3 PN/DP). 


3. Seleccione la interfaz PROFINET del I-device. 


4. En la ventana de inspección seleccione en la navegación local la sección "Modo de 
operación" y active la casilla de verificación "Dispositivo IO". 


5. En la lista desplegable "Controlador IO asignado" se puede seleccionar el controlador IO. 


Cuando haya seleccionado el controlador IO, podrá apreciar la conexión en red y el 
sistema IO entre ambos dispositivos en la vista de redes. 


 
Figura 5-12 Configurar un I-device 


6. En la casilla de verificación "Parametrización de la interfaz PN por el controlador IO de 
nivel superior" se puede definir si la interfaz es parametrizada por el propio I-device o si 
lo hace el controlador IO de nivel superior. 


Si se utiliza el I-device con un sistema IO subordinado, la interfaz PROFINET  
(p. ej., parámetros de puerto) del I-device no puede ser parametrizada por el controlador 
IO de nivel superior.  
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7. Configure las áreas de transferencia. Las áreas de transferencia se encuentran en la 
navegación local, en el apartado "Comunicación de I-device". 


– Haga clic en el primer campo de la columna "Área de transferencia". STEP 7 asigna 
un nombre predeterminado que se puede modificar. 


– Seleccione el tipo de relación de comunicación: actualmente solo se puede 
seleccionar CD o F-CD como "Relación de comunicación controlador-dispositivo". 


– Las direcciones se predeterminan automáticamente; si es necesario, corrija las 
direcciones y defina la longitud del área de transferencia que debe transferirse de 
forma coherente. 


 
Figura 5-13 Configuración de las áreas de transferencia 


8. Para cada área de transferencia se genera una entrada individual en la navegación local. 
Si selecciona una de estas entradas, puede adaptar o corregir y comentar los detalles 
del área de transferencia. 


Configuración de un I-device utilizando un archivo GSD  
Si utiliza el I-device en otro proyecto o si el I-device se usa en otro sistema de ingeniería, 
configure el controlador IO de nivel superior y el I-device de la forma antes descrita. 


Asimismo, después de configurar las áreas de transferencia, haga clic en el botón 
"Exportación", para generar un archivo GSD a partir del I-device. Este archivo GSD es el 
sustituto del I-device configurado en el otro proyecto.  


Encontrará el botón "Exportación" en la sección "Comunicación de I-device" en la ventana 
de inspección.  


La configuración hardware se compila y se abre el cuadro de diálogo de exportación.  


Asigne un nombre para el sustituto del I-device y una descripción en los campos previstos. 
Haga clic en el botón "Exportación" para terminar la operación.  


A continuación, importe el archivo GSD, p. ej. a otro proyecto.  
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5.2.6 Ejemplo de programa 


Introducción  
Este sencillo ejemplo de programa muestra cómo utilizar las áreas de transferencia de un  
I-device. 


Requisitos 
Se ha configurado un I-device. 


Planteamiento 
Se desea enviar el resultado de la "Operación lógica Y" de dos entradas (preprocesamiento) 
en el I-device al controlador IO de nivel superior. En el maestro IO, este resultado se emitirá 
por una salida local (postprocesamiento). 
Para ello, utilice un área de transferencia con las siguientes direcciones: 


● Dirección en el I-device: Q568 


● Dirección en el controlador IO: I68 


Pasos necesarios 
Para resolver el problema se requieren los siguientes pasos: 


1. Configuración del área de transferencia 


2. Programación del I-device 


3. Programación del controlador IO 
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Configuración del área de transferencia 
Configure en el I-device un área de transferencia con las propiedades siguientes: 


 
Figura 5-14 Área de transferencia para el ejemplo de programa de I-device 
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Programación del I-device 
Para crear el ejemplo de programa para el I-device, haga lo siguiente: 


1. En el árbol del proyecto, apartado "Bloques de programa" > "Agregar nuevo bloque", 
cree una nueva función denominada "preprocessing" en el lenguaje de programación 
SCL. Abra la función. 


2. Cree las siguientes variables en la interfaz de la función "preprocessing": 


 


Nombre Tipo de datos Tipo de entrada/salida 
input 1 bool Input 
input 2 bool Input 
result bool Output 


3. Escriba el siguiente código de programa en la ventana de instrucciones de la función 
"preprocessing": 
#result:=#input 1&#input 2; 


4. Llame la función "preprocessing" en un OB de ciclo, p. ej., el OB1. 


5. Cablee la función "preprocessing" en el OB de ciclo de la siguiente manera: 


 
Figura 5-15 Ejemplo de programa para I-device 
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Programación del controlador IO 
Para programar el ejemplo para el controlador IO, haga lo siguiente: 


1. En el árbol del proyecto, bajo "Bloques de programa" > "Agregar nuevo bloque", cree una 
nueva función denominada "further processing" en el lenguaje de programación SCL. 
Abra la función. 


2. Cree las siguientes variables en la interfaz de la función "further processing": 


 


Nombre Tipo de datos Tipo de entrada/salida 
result bool Input 
output bool Output 


3. Escriba el siguiente código de programa en la ventana de instrucciones de la función 
"further processing": 
#output:=#result; 


4. Llame la función "further processing" en un OB de ciclo, p. ej., el OB1. 


5. Cablee la función "further processing" en el OB de ciclo de la siguiente manera: 


 
Figura 5-16 Ejemplo de programa para controlador IO 


Resultado 
Ha resuelto el problema planteado. 
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5.2.7 Diagnóstico y respuesta a alarmas 


Diagnóstico y respuesta a alarmas 
Las CPU S7 disponen de numerosas funciones de diagnóstico y alarma que, por ejemplo, 
notifican errores o fallos de sistemas IO subordinados. Estos avisos de diagnóstico reducen 
los tiempos de parada y facilitan la localización y solución de errores o fallos. 


Opciones de diagnóstico en el controlador IO de nivel superior y en el I-device 
El controlador IO de nivel superior y la CPU I-device disponen de los mecanismos de 
diagnóstico siguientes: 


● OB 83 (enchufe/desenchufe) 


● OB 86 (fallo del rack) 


● OB 122 (error de acceso a periferia) 


 
  Nota 


Los avisos de diagnóstico de la periferia pueden procesarse en el programa de usuario 
de la CPU I-device y, desde allí, transferirse al controlador IO de nivel superior por medio 
de las áreas de transferencia. 
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Cambio de estado operativo y fallo/recuperación de la estación 
En la tabla siguiente se muestran las consecuencias de un cambio de estado operativo o del 
fallo de un controlador IO/I-device de la familia SIMATIC sobre los demás en cada caso: 


Tabla 5- 1 Cambio de estado operativo y fallo/recuperación de la estación 


Estado inicial Evento Comportamiento del I-device Comportamiento del controlador IO de 
nivel superior 


La CPU I-device 
está en RUN, el 
controlador IO 
de nivel superior 
está en RUN 


La CPU I-device 
pasa a STOP 


- Al actualizar la memoria imagen de  
proceso con las instrucciones "UPDAT_PI" 
y "UPDAT_PO" se devuelve una respuesta 
de error en el parámetro RET_VAL. 
En caso de acceso directo a la periferia en 
todas las áreas de transferencia hacia el  
I-device: en función de la clase de 
tratamiento del error, p. ej., llamada del 
OB 122 (error de acceso a la periferia). 


La CPU I-device 
está en STOP, el 
controlador IO 
de nivel superior 
está en RUN 


La CPU I-device 
arranca 


Llamada del OB 100 (arranque) 
Llamada del OB 83 (enchu-
fe/desenchufe) para las áreas de  
transferencia de entrada hacia el  
controlador IO de nivel superior. 
Hasta la llamada del OB 83 en caso de 
un acceso directo a las áreas de  
transferencia de entrada hacia el  
controlador IO de nivel superior: en 
función de la clase de tratamiento del 
error, p. ej., llamada del OB 122 (error 
de acceso a la periferia). 


Llamada del OB 83 (enchufe/desenchufe) 
para todas las áreas de transferencia 
hacia el I-device. 
Hasta la llamada del OB 83 en caso de 
acceso directo a todas las áreas de  
transferencia hacia el I-device: en función 
de la clase de tratamiento del error,  
p. ej., llamada del OB 122 (error de acceso 
a la periferia). 


La CPU I-device 
está en RUN, el 
controlador IO 
de nivel superior 
está en RUN 


El controlador IO 
de nivel superior 
pasa a STOP 


Al actualizar la memoria imagen de 
proceso con las instrucciones 
"UPDAT_PI" y "UPDAT_PO" se de-
vuelve una respuesta de error en el 
parámetro RET_VAL. 
En caso de acceso directo a la  
periferia en las áreas de transferencia 
de entrada hacia el controlador IO de 
orden superior: en función de la clase 
de tratamiento del error, p. ej., llamada 
del OB 122 (error de acceso a la  
periferia). 
Nota: es posible seguir accediendo a 
las áreas de transferencia de salida. 


- 
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Estado inicial Evento Comportamiento del I-device Comportamiento del controlador IO de 
nivel superior 


El controlador IO 
de nivel superior 
está en STOP, la 
CPU I-device 
está en RUN 


El controlador IO 
de nivel superior 
arranca 


Llamada del OB 83 (enchu-
fe/desenchufe) para las áreas de  
transferencia de entrada hacia el  
controlador IO de nivel superior. 
Hasta la llamada del OB 83 en caso de 
un acceso directo a las áreas de  
transferencia de entrada hacia el  
controlador IO de nivel superior: en  
función de la clase de tratamiento del 
error, p. ej., llamada del OB 122 (error 
de acceso a la periferia). 


Llamada del OB 100 (arranque). 


La CPU I-device 
está en RUN, el 
controlador IO 
de nivel superior 
está en RUN 


Fallo de estación 
I-device,  
p. ej. por  
interrupción del 
bus 


Si el I-device sigue funcionando sin 
conexión al bus: 
Llamada del OB 86 (fallo del rack). 
Al actualizar la memoria imagen de 
proceso con las instrucciones 
"UPDAT_PI" y "UPDAT_PO" se de-
vuelve una respuesta de error en el 
parámetro RET_VAL. 
En caso de acceso directo a la  
periferia en todas las áreas de  
transferencia hacia el controlador IO 
de orden superior: en función de la 
clase de tratamiento del error,  
p. ej., llamada del OB 122 (error de 
acceso a la periferia). 


Llamada del OB 86 (fallo del rack). 
Al actualizar la memoria imagen de  
proceso con las instrucciones "UPDAT_PI" 
y "UPDAT_PO" se devuelve una respuesta 
de error en el parámetro RET_VAL. 
En caso de acceso directo a la periferia en 
todas las áreas de transferencia hacia el  
I-device: en función de la clase de  
tratamiento del error, p. ej., llamada del 
OB 122 (error de acceso a la periferia). 


La CPU I-device 
está en RUN, el 
controlador IO 
de nivel superior 
está en RUN, la 
conexión de 
comunicación 
entre el  
controlador IO y 
el I-device está 
interrumpida 
(interrupción del 
bus). 


La conexión de 
bus entre el 
controlador IO y 
el I-device se 
restablece y el  
I-device es  
reincorporado al 
tráfico de datos 
de usuario por el 
controlador IO. 


Llamada del OB 86 (fallo del rack). 
Llamada del OB 83 (enchu-
fe/desenchufe) para las áreas de  
transferencia de entrada hacia el  
controlador IO de nivel superior. 
Hasta la llamada del OB 83 en caso de 
un acceso directo a las áreas de  
transferencia de entrada hacia el  
controlador IO de nivel superior: en 
función de la clase de tratamiento del 
error, p. ej. llamada del OB 122 (error 
de acceso a la periferia). 


Llamada del OB 86 (fallo del rack). 
Hasta el aviso de la recuperación de la 
estación a través del OB 86 en caso de 
acceso directo a la periferia en todas las 
áreas de transferencia hacia el I-device: 
en función de la clase de tratamiento del 
error, p. ej., llamada del OB 122 (error de 
acceso a la periferia). 
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 Nota 
Particularidades del arranque del controlador IO de nivel superior 


A diferencia del aviso de recuperación de estación de los dispositivos IO en el controlador 
IO, que está contemplado en una llamada del OB 86, el aviso de recuperación de estación 
de un controlador IO de nivel superior en el I-device se divide en 2 partes: 
1. Llamada del OB 86: se definen los valores iniciales de las salidas del I-device. Sin 


embargo, los valores de entrada aún no son válidos, lo serán con la llamada del OB 86 
en el controlador IO de nivel superior. 


2. Llamada del OB 83 para cada área de transferencia de entrada; con esta llamada se 
indica la validez de un área de transferencia de entrada. El arranque del I-device solo se 
considerará terminado cuando se haya llamado al OB 83 para las áreas de transferencia 
de entrada. Este paso puede retrasarse significativamente o incluso suspenderse en la 
siguiente situación: 
– El controlador IO de nivel superior está en STOP: el OB 83 solo se llama en el paso 


de STOP a RUN del controlador IO de nivel superior. 
– La comunicación IRT falla (fallo del maestro Sync, error de topología, ...). El OB 83 no 


es llamado hasta que no se haya establecido la comunicación IRT. 
 


Referencia 
Encontrará más información sobre el tratamiento de errores en caso de acceso directo a la 
periferia en la Ayuda en pantalla de STEP 7, en "Tratamiento de errores". 
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5.2.8 Reglas sobre la topología de un sistema PROFINET IO con I-device 


Introducción 
Las recomendaciones siguientes sobre la creación y configuración de un sistema IO 
utilizando I-Devices le ayudarán a mantener en un nivel reducido los anchos de banda 
necesarios para la comunicación. 


Las siguientes vías de comunicación no deben cruzarse: 


● Las vías de comunicación entre el controlador IO y los dispositivos IO de su sistema IO. 


● Las vías de comunicación de la CPU I-device y los dispositivos IO de su sistema IO. 


I-device con un puerto 
Un I-device con un solo puerto se conecta a un switch PROFINET que se ha 
desenganchado del sistema IO de nivel superior. El sistema IO subordinado se conecta a 
otro puerto del switch, tal como se muestra en la figura siguiente. 


 
Figura 5-17 I-device con un puerto 
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I-device con dos puertos 
En un I-device con dos puertos se conecta un puerto desenganchado del sistema IO de 
nivel superior al puerto del switch PROFINET. El segundo puerto se utiliza para el sistema 
IO subordinado, tal como se muestra en la figura siguiente. 


 
Figura 5-18 I-device con dos puertos 
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I-device con tres puertos o más 
En un I-device con tres puertos o más, este se conecta al sistema IO de nivel superior con 
uno o dos puertos en una topología en línea. El tercer puerto se conecta al sistema IO 
subordinado desenganchado de la topología en línea, tal como se muestra en la figura 
siguiente. 


 
Figura 5-19 I-device con tres puertos o más 
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5.2.9 Condiciones límite al emplear I-devices 
Si utiliza I-Devices, tenga en cuenta las siguientes condiciones:  


Ancho de banda  
El volumen de direcciones de las áreas de transferencia configuradas se traduce en el 
ancho de banda útil del I-device:  


● ancho de banda de las áreas de transferencia + ancho de banda del sistema IO 
subordinado = ancho de banda total utilizado en el I-device 


Si el área de direcciones de las áreas de transferencia es demasiado grande, esto significa 
que se requiere un ancho de banda más grande lo que, a su vez, implica tiempos de 
actualización más amplios. 


Sugerencia: Mantenga el área de direccionamiento de las áreas de transferencia tan 
pequeña como sea posible. 


Reglas para la comunicación RT e IRT  
Los sistemas IO con I-Devices también son aptos para crear aplicaciones en tiempo real con 
comunicación RT e IRT. Para ello tenga en cuenta las siguientes reglas: 


● Tanto el sistema IO de nivel superior como el subordinado son compatibles con la 
comunicación RT. Es posible utilizar a la vez la comunicación RT para ambos sistemas 
IO. 


● La comunicación IRT puede combinarse con la comunicación RT. Sin embargo, la 
comunicación IRT no puede utilizarse simultáneamente en ambos sistemas IO. IRT solo 
es posible en el lugar de parametrización de la interfaz IO. 
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5.2.10 Configuración de PROFIenergy con I-devices 
Un requisito que deben cumplir las pausas controladas por programa para ahorrar energía 
en dispositivos PROFINET es que los mismos admitan el protocolo PROFIenergy. 


Solamente si un dispositivo PROFINET (dispositivo IO) admite el protocolo PROFIenergy, 
un controlador IO podrá enviar comandos PE a dicho dispositivo IO para, por ejemplo, iniciar 
o finalizar pausas. 


Si un dispositivo IO admite el protocolo PROFIenergy, dicha propiedad está depositada en 
su archivo GSD PROFINET, y por tanto está disponible para un sistema de ingeniería para 
la configuración.  


A partir de STEP 7 V13 Service Pack 1, para las CPU S7-1500 como dispositivos IO 
inteligentes (I-devices) es posible configurar que cada área de transferencia admita 
PROFIenergy. 


Si para un área de transferencia se ha activado la opción "Emplear PROFIenergy para 
ahorrar energía" y se importa a otro proyecto el archivo GSD PROFINET generado con ella, 
es posible tratar un I-device como PE-Entity.  


Requisitos 
● STEP 7 a partir de V13 Service Pack 1 


● S7-15XX-CPU, versión de firmware 1.7 o superiores como I-device configurado con 
áreas de transferencia 


● El programa de usuario en el esclavo I maneja comandos de PROFIenergy 


Motivo: Para los I-devices hay que desprogramar las funciones de PROFIenergy en el 
programa de usuario mediante la instrucción "PE_I_DEV" y los bloques auxiliares 
correspondientes; el funcionamiento es diferente al de los dispositivos IO, en los que el 
firmware ofrece esta funcionalidad. Así pues, solo está permitido activar la compatibilidad 
con PROFIenergy para áreas de transferencia si el programa de usuario del esclavo I 
tiene la configuración adecuada.  
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Activación de PROFIenergy para áreas de transferencia de I-devices  
Para parametrizar una configuración que soporte PROFIenergy, proceda del modo 
siguiente: 


1. Seleccione la interfaz PROFINET (X1) de la CPU. 


2. En la navegación local seleccione el área de transferencia deseada, p. ej.. 


Modo de operación > Comunicación de I-device > Área de transferencia_1.  


3. Active la casilla de verificación "Utilizar PROFIenergy para ahorrar energía". 


 
Figura 5-20 Configuración de PROFIenergy con I-devices 


Una vez completada la configuración del I-device, genere el archivo GSD para el I-device e 
impórtelo al proyecto para el controlador IO. El archivo GSD generado es compatible con la 
versión GSD 2.31 y contiene una entrada que especifica que el I-device admite el perfil 
PROFIenergy. 


Para direccionar el I-device, p. ej. para el comando PE "PE_START_END", se utiliza el 
identificador de hardware del área de transferencia del I-device compatible con 
PROFIenergy.  


Para direccionar el controlador IO para el comando PE "PE_I_DEV" se utiliza el identificador 
de hardware del área de transferencia que recibe los datos para PROFIenergy en el 
controlador IO. 
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5.3 Shared Device 


5.3.1 Información importante sobre los Shared Devices 


Funcionalidad de 'Shared Device' 
En instalaciones de mayor tamaño o muy distribuidas suelen utilizarse numerosos 
controladores IO. 


Sin la función "Shared Device", cada módulo de periferia de un dispositivo IO está asignado 
al mismo controlador IO. Por tanto, si sensores que se encuentran muy cercanos unos de 
otros deben suministrar datos a diferentes controladores IO, se necesitarán varios 
dispositivos IO. 


La función "Shared Device" permite repartir los módulos o submódulos de un dispositivo IO 
entre varios controladores IO. Esta distribución hace posible realizar conceptos de 
automatización flexibles. Así, por ejemplo, existe la posibilidad de agrupar módulos de 
periferia cercanos en un único dispositivo IO. 


 
① PROFINET 
② Asignación lógica 
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Principio 
El acceso a los submódulos del Shared Device se reparte entre los diferentes controladores 
IO. Cada submódulo del Shared Device está asignado exclusivamente a un controlador IO. 


Requisitos (configuración GSD) 
● STEP 7 a partir de V12 Service Pack 1 


● CPU a partir de FW 1.1 como controlador IO 


● El dispositivo IO admite la función Shared Device, p. ej., módulo de interfaz  
IM 155-5 PN ST 


● El archivo GSD para la configuración del dispositivo IO está instalado 


Observaciones: 


● Una S7-1500-CPU configurada como I-device soporta la funcionalidad de Shared Device 
a partir del firmware V1.5. El I-device debe integrarse en el sistema IO del controlador IO 
mediante una importación de GSD. 


● Una S7-300-CPU o una S7-400-CPU configurada como I-device soporta la funcionalidad 
de Shared Device. El archivo GSD PROFINET para el I-device debe exportarse desde 
STEP 7 (V5.5 y superiores) y luego importarse a STEP 7 (TIA Portal). 


● Una ET 200SP-CPU configurada como I-device soporta la funcionalidad de 
Shared Device a partir del firmware V1.6. El I-device debe integrarse en el sistema IO del 
controlador IO mediante una importación de GSD. 


Configuración del acceso 
Para conseguir que los módulos o submódulos de un dispositivo IO se puedan asignar a 
diferentes controladores IO, el dispositivo IO debe estar presente en varios proyectos. Para 
cada controlador IO se necesita un proyecto propio. 


Con el parámetro "Shared Device" del módulo de interfaz se determina a qué módulos o 
submódulos tiene acceso el controlador IO: 


● Si el controlador IO local tiene acceso al módulo configurado, seleccione en la lista el 
nombre del controlador IO. 


● Si el controlador IO que debe tener acceso al módulo configurado no es el controlador IO 
local sino el perteneciente a otro proyecto, seleccione la entrada "---". 


Si cada módulo o submódulo está asignado a un controlador IO en un solo proyecto, la 
configuración es coherente en lo que respecta al acceso. 
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Módulo o submódulo asignado a otro controlador IO 
A continuación se tratarán las consecuencias del ajuste "---" del parámetro "Shared Device" 
desde el punto de vista del controlador IO local. 


En este caso, el controlador IO local no tiene acceso al módulo configurado de esta forma. 
En particular, esto significa lo siguiente: 


● No hay intercambio de datos con el módulo o el submódulo 


● No hay recepción de alarmas y diagnósticos, es decir, no se muestra el estado de 
diagnóstico en la vista online 


● No hay parametrización del módulo o submódulo 


Ajuste de las características de tiempo real 
STEP 7 calcula la carga por comunicación y con ella los tiempos de actualización 
resultantes. Para que sea posible un cálculo en configuraciones de Shared Device, es 
necesario introducir el número de controladores IO externos al proyecto en el proyecto cuya 
interfaz PROFINET del Shared Device esté asignada al controlador IO. 


El número máximo de controladores IO para el Shared Device depende del dispositivo. Este 
número se guarda en el archivo GSD del Shared Device. 


En el caso de una CPU como controlador IO se puede ajustar un tiempo de ciclo de emisión 
muy corto. El tiempo de ciclo de emisión puede ser más corto que el tiempo de ciclo más 
corto soportado por el Shared Device. En este caso, el controlador IO hace funcionar el 
Shared Device con un tiempo de ciclo de emisión soportado por este (adaptación del tiempo 
de ciclo de emisión). 


Ejemplo: 


Una CPU soporta tiempos de ciclo de emisión a partir de 0,25 ms. Un dispositivo IO 
configurado soporta asimismo tiempos de ciclo de emisión a partir de 0,25 ms, y otro los 
soporta a partir de 1 ms. En este caso es posible ajustar para la CPU el tiempo de ciclo de 
emisión corto de 0,25 ms. La CPU hace funcionar el dispositivo IO "lento" con el tiempo de 
ciclo de emisión de, p. ej., 1 ms. 
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Reglas para la configuración 
● Los controladores IO que utilizan el Shared Device se crean en diferentes proyectos. En 


cada proyecto hay que asegurarse de que el Shared Device esté configurado de forma 
idéntica en cada estación. A un submódulo no puede acceder totalmente más de un 
controlador IO a la vez. Las incoherencias en la configuración provocan fallos en el 
Shared Device. 


● Las direcciones de E/S de un módulo o submódulo solamente se pueden editar si un 
módulo o submódulo está asignado al controlador IO en el mismo proyecto. 


● Un Shared Device debe tener en cada proyecto los mismos parámetros IP y el mismo 
nombre de dispositivo. 


● El tiempo de ciclo de emisión debe ser igual en todos los controladores IO que tengan 
acceso al Shared Device. 


● La ID de subred S7 a la que está conectado el Shared Device debe ser la misma en 
todos los proyectos. 


● Solamente si la interfaz PROFINET del Shared Device está asignada al controlador IO 
local son posibles las siguientes funciones: 


– Modo IRT 


– Arranque optimizado 


– Parametrización de las propiedades del puerto 


Condiciones marco 
Puesto que una configuración de Shared Device se reparte entre varios proyectos, resultan 
las siguientes condiciones marco: 


● En la vista de direcciones de cada controlador IO que tiene acceso a un Shared Device 
faltan las direcciones de los módulos o submódulos que no están asignados a este 
controlador IO. 


● Los módulos o submódulos no asignados no se incluyen en el cálculo del volumen de 
recursos para el Shared Device durante la comprobación de coherencia. Por lo tanto, el 
usuario debe verificar por sí mismo que no se supere la cantidad máxima de submódulos 
o de datos IO cíclicos para el Shared Device. 
Encontrará los datos referentes a capacidades funcionales máximas en la 
documentación de los dispositivos utilizados. 


● STEP 7 no detecta errores de configuración como la asignación de un módulo o 
submódulo a varios controladores IO. 


● Las CPU que se cargan con una configuración de Shared Device no tienen información 
de que el dispositivo IO es un Shared Device. Los módulos o submódulos que están 
asignados a otros controladores IO y, por tanto, a otras CPU, no están presentes en la 
configuración cargada. Estos módulos o submódulos no se muestran, por tanto, ni en el 
servidor web de la CPU ni en el display de la CPU. 
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5.3.2 Configurar un Shared Device (configuración GSD) 
A continuación se describe cómo se configura un sistema de periferia descentralizada como 
Shared Device con STEP 7 V12, Service Pack 1 o superior. 


En principio, es posible una configuración "distribuida" con diferentes herramientas de 
ingeniería para distintas familias de controladores IO. Sin embargo, la descripción del 
procedimiento está orientada exclusivamente a STEP 7 a partir de V12, Service Pack 1. La 
descripción se limita a dos controladores IO de la familia S7-1500 que comparten un Shared 
Device. 


Se crean dos proyectos (Shared Device 1 y Shared Device 2) con un controlador IO cada 
uno (PLC1 y PLC2). El Shared Device debe crearse en los dos proyectos, aunque 
físicamente se trate de un único dispositivo IO. 


Requisitos 
● STEP 7 a partir de V12 Service Pack 1 


● El dispositivo IO soporta la función Shared Device, p. ej., el módulo de interfaz  
IM 155-5 PN ST V2.0. 


● El archivo GSD para la configuración del dispositivo IO como Shared Device está 
instalado. 


Procedimiento: crear el proyecto 1 
Para crear el primer proyecto con un Shared Device, proceda del siguiente modo: 


1. Inicie STEP 7. 


2. Cree un proyecto nuevo con el nombre "Shared Device 1". 


3. En la vista de redes, inserte, p. ej., una CPU 1513-1 PN desde el catálogo de hardware. 
Asigne el nombre "PLC1". 


4. Inserte un dispositivo IO con la función "Shared Device" desde el catálogo de hardware 
(catálogo de hardware: Otros dispositivos de campo > PROFINET IO > I/O). 


5. Asigne al dispositivo IO el controlador IO "PLC1". 


6. Haga doble clic en el dispositivo IO e inserte todos los módulos y submódulos necesarios 
desde el catálogo de hardware a la vista general de dispositivos. 


7. Parametrice los módulos. 


8. Guarde el proyecto. 
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Procedimiento - crear el proyecto 2 
Para crear el segundo proyecto con un Shared Device, proceda del siguiente modo: 


1. Inicie STEP 7 otra vez. 


Se abre otra instancia de STEP 7. 


2. Cree un proyecto nuevo con el nombre "Shared Device 2" en la nueva instancia. 


3. En la vista de redes, inserte, p. ej., una CPU 1513-1 PN. Asigne el nombre "PLC2". 


4. Copie el dispositivo IO del proyecto "Shared Device 1" e insértelo en la vista de redes del 
proyecto "Shared Device 2". 


5. Asigne al dispositivo IO el controlador IO "PLC2". 


6. Guarde el proyecto. 


Los dos proyectos tienen ahora un dispositivo IO de idéntica estructura, que en el siguiente 
paso se debe parametrizar para los diferentes accesos a los controladores IO. 


Procedimiento: parametrización de accesos al Shared Device 
Los módulos y submódulos que se insertan en el Shared Device se asignan 
automáticamente a la CPU local. Para cambiar la asignación, proceda del siguiente modo: 


1. Marque el módulo de interfaz en la vista de redes o en la vista de dispositivos del 
proyecto "Shared Device 1". 


2. Seleccione la sección "Shared Device" en la ventana de inspección. 


Una tabla muestra para todos los módulos configurados qué CPU tiene acceso al 
correspondiente módulo o submódulo. El ajuste predeterminado para todos los módulos 
y submódulos es que el acceso lo tiene la CPU local. 


3. Para todos los módulos o submódulos que deban permanecer en el área de direcciones 
de la CPU local, deje el ajuste "PLC1". 


Para todos los módulos o submódulos que deban estar en el área de direcciones de la 
CPU del proyecto "Shared Device 2" ("PLC2"), seleccione el ajuste "---". Esto significa 
que un controlador IO fuera del proyecto debe tener acceso al módulo o submódulo. 


 
Figura 5-21 Configuración de Shared Device 
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4. Marque el módulo de interfaz en la vista de redes o en la vista de dispositivos del 
proyecto "Shared Device 2". 


5. Seleccione la sección "Shared Device" en la ventana de inspección. 


Una tabla muestra para todos los módulos configurados qué CPU tiene acceso al 
correspondiente módulo o submódulo. 


6. Para todos los módulos o submódulos que deben estar en el área de direcciones de la 
CPU del proyecto "Shared Device 1" ("PLC1"), seleccione el ajuste "---". 


7. Finalmente, compruebe si los ajustes para el acceso son "complementarios" para cada 
módulo o submódulo de ambos proyectos. Esto significa que si la CPU local tiene acceso 
en un proyecto, en el otro proyecto debe estar ajustada la opción "---" y viceversa. 


Particularidad: la opción "---" para la interfaz PROFINET y, con ello, también para los 
puertos hace que los correspondientes parámetros solamente sean de lectura y no se 
puedan modificar. Los parámetros de la interfaz PROFINET y los parámetros de puerto 
solamente pueden editarse en el proyecto en el que la interfaz PROFINET está asignada 
a la CPU local. Independientemente de esto, los puertos se pueden interconectar en los 
dos proyectos. 


8. Compruebe si están ajustados los mismos parámetros de dirección IP y los mismos 
nombres de dispositivo para el Shared Device en todos los proyectos. 


Compruebe si en todos los proyectos está ajustada la misma ID de subred S7 para la 
subred a la que está conectado el Shared Device (propiedades de subred, sección 
"General" de la ventana de inspección). 


 
  Nota 


Si realiza cambios en el Shared Device: ¡traslade a cada proyecto los cambios realizados 
en el Shared Device! ¡Preste atención a que no pueda acceder nunca más de un 
controlador IO a un módulo o submódulo! 
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Procedimiento: adaptar la configuración de tiempo real 
Para garantizar que todos los controladores IO y Shared Devices funcionen con el tiempo de 
ciclo de emisión adecuado y que los tiempos de actualización se calculen correctamente 
considerando la carga por comunicaciones, se deben adaptar y comprobar los siguientes 
ajustes: 


1. Seleccione el proyecto cuyo controlador IO tiene acceso a la interfaz PROFINET y a los 
puertos del Shared Device. 


2. Marque el módulo de interfaz del Shared Device en la vista de redes. 


3. En la ventana de inspección, vaya a la sección "Interfaz PROFINET > Opciones 
avanzadas > Configuración de tiempo real > Ciclo IO". 


4. En la sección "Shared Device", ajuste el número de controladores IO externos al 
proyecto. El número máximo depende del dispositivo IO (especificación en archivo GSD). 


5. Para cada controlador IO que tenga acceso a módulos o submódulos del Shared Device, 
debe ajustarse el mismo tiempo de ciclo de emisión: 


– Si configura el controlador IO con STEP 7 (TIA Portal): 


Abra el proyecto correspondiente. 


Seleccione la interfaz PROFINET del controlador IO. 


Elija en la ventana de inspección la sección "Opciones avanzadas > Configuración en 
tiempo real > Comunicación IO" y ajuste el mismo tiempo de ciclo de emisión. 


– Si configura el controlador IO con otra herramienta de ingeniería: 


Seleccione la interfaz PROFINET del Shared Device en STEP 7 (TIA Portal) y lea el 
tiempo de ciclo de emisión en el Shared Device (área "Opciones avanzadas > 
Configuración en tiempo real"). 


Introduzca en la herramienta de ingeniería el tiempo de ciclo de emisión leído. 


– Particularidad: si configura en STEP 7 (TIA Portal o V5.5) todos los controladores IO 
que tienen acceso al Shared Device, en el controlador IO también se podrán ajustar 
tiempos de ciclo de emisión más cortos de los que admite el Shared Device 
(adaptación del tiempo de ciclo de emisión). 
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Compilación y carga 
Las configuraciones de los distintos controladores IO se deben compilar y cargar 
sucesivamente en las CPU. 


Debido a que la configuración está repartida entre proyectos separados, STEP 7 no notifica 
errores de coherencia en caso de parametrización incorrecta del acceso. Ejemplos de 
parametrización incorrecta del acceso: 


● Varios controladores IO tienen acceso al mismo módulo 


● Los parámetros de dirección IP o los tiempos de ciclo de emisión no son idénticos 


Estos errores solo tienen efecto durante el funcionamiento y se notifican, p. ej., como 
errores de configuración. 


 


 Nota 


Tras cargar una configuración en el controlador IO, los módulos o submódulos no asignados 
del dispositivo IO mantienen su estado de parametrización actual para garantizar la 
independencia respecto a las configuraciones de otros controladores IO. 


 


5.3.3 Configurar el I-device como Shared Device 
A continuación se describe como caso especial cómo configurar un S7-1500 como I-device 
con STEP 7 V13 o superior y utilizarlo después en dos proyectos como Shared Device. 


En principio, aquí también es posible una configuración "repartida" con diferentes 
herramientas de ingeniería para distintas familias de controladores IO. El procedimiento 
descrito a continuación está orientado a STEP 7 V13 y se limita a una configuración con dos 
controladores IO de la familia S7-1500 que comparten las áreas de transferencia de un  
I-device como Shared Device. El propio I-device también es una CPU S7-1500. 


Se crean tres proyectos con un controlador IO cada uno (PLC-I-Device, PLC_1 y PLC_2). 


PLC-I-Device se utiliza para configurar el I-device. La variante GSD PROFINET de  
PLC-I-Device se utiliza en los proyectos PLC_1 y PLC_2 para poder asignar las áreas de 
transferencia en el correspondiente controlador IO de nivel superior. 


Concepto de Shared I-device 
Para introducir el concepto de Shared I-device hay que explicar dos funciones: 


● El papel de un fabricante (p. ej., un fabricante de máquinas): configura y programa un  
I-device que asume una tarea de automatización determinada. Como interfaz de periferia 
con el operador de la máquina se definen áreas de transferencia que pueden asignarse a 
distintos controladores IO. Para la conexión a controladores IO de nivel superior, el 
fabricante proporciona un archivo GSD PROFINET e indica las áreas de transferencia a 
través de las cuales se puede acceder al I-device. 


● El papel de la operadora: utiliza el I-device como variante GSD PROFINET al configurar 
su sistema PROFINET IO y al hacerlo determina las direcciones E/S con las que los 
controladores IO acceden a las áreas de transferencia. 
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Vista del fabricante 
Parametrice una CPU S7-1500 como I-device con periferia centralizada y descentralizada, 
con las áreas de transferencia deseadas y con el número de controladores IO con acceso a 
este I-device (en el caso de Shared Device siempre mayor que 1). 


Particularidad: el I-device se configura sin controlador IO de nivel superior. De este modo, 
solo se dispone de las direcciones E/S locales del área de transferencia (= "Dirección en el 
I-device") para crear el programa de usuario con el que se procesarán las direcciones del 
área de transferencia. El I-device, totalmente configurado a excepción de la conexión con el 
controlador IO de nivel superior, se carga en la CPU S7-1500. 


A partir de la configuración del I-device se exporta un archivo GSD PROFINET. 
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Vista de la operadora 
El archivo GSD PROFINET generado a partir de la configuración del I-device debe 
instalarse en todos los sistemas de ingeniería que intervengan en la configuración de un 
sistema PROFINET IO con este Shared I-device. Si se configuran todos los usos de este  
I-device con STEP 7 V13, es suficiente instalar el archivo GSD en STEP 7. 


El I-device se configura como variante GSD del sistema PROFINET IO en los proyectos 
implicados. En STEP 7 V13, este I-device se encuentra después de la instalación en "Otros 
dispositivos de campo > PROFINET IO > PLC y CP". 
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En cada uno de los proyectos implicados se determina qué áreas de transferencia están 
asignadas exclusivamente al controlador IO de nivel superior (valor predeterminado: todas). 
Las áreas de transferencia restantes se ajustan a "---" (no asignadas). Este ajuste hace que 
el controlador IO local no tenga acceso a esta área de transferencia y, por lo tanto, pueda 
asignarse a otro controlador IO en otro proyecto. 


 
Las direcciones desde el punto de vista del controlador IO se adaptan en la vista general de 
dispositivos. La vista general de dispositivos se abre haciendo doble clic en el I-device. 


 


Requisitos 
● STEP 7 V13 o superior 







 Funciones 
 5.3 Shared Device 


PROFINET con STEP 7 V13 
Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 135 


Procedimiento: crear el proyecto PLC-I-Device 
Para crear el proyecto con un Shared I-device, proceda del siguiente modo: 


1. Inicie STEP 7. 


2. Cree un proyecto con el nombre "PLC-I-Device". 


3. En la vista de redes, inserte, p. ej., una CPU 1518-4 PN/DP desde el catálogo de 
hardware. Asigne el nombre "PLC-I-Device". 


4. Haga doble clic en el dispositivo IO y configure todos los módulos y submódulos 
necesarios. 
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5. Parametrice los módulos. 


Especialmente para la CPU son necesarios los siguientes ajustes en el área de la 
interfaz PROFINET [X1]: 


– Active la opción "Dispositivo IO" en la sección "Modo de operación". 


– Configure las áreas de transferencia en la sección "Modo de operación" > 
"Configuración de I-device". La columna "Dirección en el controlador IO" queda vacía, 
dado que no se ha asignado ningún controlador IO. 


Nota: para convertir un área de entrada en un área de salida y viceversa, se debe ir al 
área de transferencia correspondiente. 
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– Seleccione el número de controladores IO (al menos dos) que accederán al Shared  
I-device durante el funcionamiento (sección "Modo de operación" > "Configuración en 
tiempo real", apartado "Shared Device"). 


6. Guarde el proyecto. 


7. Haga clic en el botón "Exportación" (sección "Modo de operación" > "Configuración de  
I-Device", apartado "Exportar archivo de descripción del dispositivo (GSD)"). 


Si no se cambia el nombre en el cuadro de diálogo Exportar, el archivo GSD tendrá, 
p. ej., un nombre de tipo "GSDML-V2.31-#Siemens-PreConf_PLC-I-Device-20130925-
123456". 


Procedimiento: crear el proyecto PLC_1 
Para crear el primer proyecto con un Shared I-device, proceda del siguiente modo: 


1. Inicie STEP 7. 


2. Instale el archivo GSD PROFINET de la exportación de la CPU I-device (PLC-I-Device). 


3. Cree un nuevo proyecto con el nombre "PLC_1". 


4. En la vista de redes, inserte, p. ej., una CPU 1516-3 PN/DP. El nombre de la CPU debe 
ser "PLC_1". 


5. Inserte el I-device del catálogo de hardware (catálogo de hardware: Otros dispositivos de 
campo > PROFINET IO > PLC y CP). 


6. Asigne al I-device el controlador IO "PLC_1". 


7. En las propiedades del I-device, seleccione la sección "Shared Device". 


En la tabla, todas las áreas de transferencia y la interfaz PROFINET están asignadas al 
controlador IO local (PLC_1). 


8. Determine a qué áreas de transferencia no debe tener acceso la CPU PLC_1. Para esas 
áreas, seleccione la entrada "---". Esas áreas de transferencia están previstas para 
PLC_2. 


9. Guarde el proyecto. 
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Procedimiento: crear el proyecto PLC_2 
Para crear el segundo proyecto con un Shared Device, proceda del siguiente modo: 


1. Inicie STEP 7 otra vez. 


Se abre otra instancia de STEP 7. 


2. Cree un proyecto con el nombre "PLC_2" en la nueva instancia. 


3. En la vista de redes, inserte, p. ej., una CPU 1516-3 PN/DP. Asigne el nombre "PLC_2". 


4. Inserte el I-device del catálogo de hardware (catálogo de hardware: Otros dispositivos de 
campo > PROFINET IO > PLC y CP). 


5. Asigne al I-device el controlador IO "PLC_2". 


6. Adapte los accesos a las áreas de transferencia como en el proyecto PLC_1. Asegúrese 
de que no se produzca ninguna doble asignación. 


7. Adapte los parámetros de subred e interfaz PROFINET. Puesto que el Shared I-device 
es el mismo dispositivo en varios proyectos, estos datos deben coincidir. 


8. Guarde el proyecto. 


Ambos proyectos tienen ahora un Shared I-device de idéntica estructura. Los accesos a los 
controladores IO y los parámetros de la interfaz PROFINET deben comprobarse en el 
siguiente paso en los diferentes proyectos. 
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Resumen: parametrización de accesos al Shared Device 
Las áreas de transferencia se asignan automáticamente al controlador IO local. Para 
cambiar la asignación, proceda del siguiente modo: 


1. En la vista de redes del proyecto "PLC_1", haga clic en el dispositivo "PLC_I-Device" y 
seleccione la sección "Shared Device". 


2. Una tabla muestra qué CPU tiene acceso a qué áreas de transferencia configuradas. El 
ajuste predeterminado para todos los módulos y submódulos es que el acceso lo tiene la 
CPU local. 


3. Para todas las áreas de transferencia que deban permanecer en el área de direcciones 
de la CPU local, deje el ajuste "PLC_1". 


Para todas las áreas de transferencia que deban estar en el área de direcciones de la 
CPU "PLC_2" del proyecto "PLC_2", seleccione el ajuste "---". Esto significa que un 
controlador IO fuera del proyecto debe tener acceso al área de transferencia. 


4. Proceda de forma análoga con los demás proyectos. 


5. Finalmente, compruebe si los ajustes para el acceso son "complementarios" para cada 
módulo o submódulo de ambos proyectos. Esto significa que si la CPU local tiene acceso 
en un proyecto, en el otro proyecto debe estar ajustada la opción "---" y viceversa. 


Particularidad: la opción "---" para la interfaz PROFINET y, con ello, también para los 
puertos hace que los correspondientes parámetros solamente sean de lectura y no se 
puedan modificar. Los parámetros de la interfaz PROFINET y los parámetros de puerto 
solamente pueden editarse en el proyecto en el que la interfaz PROFINET está asignada 
a la CPU local. Independientemente de esto, los puertos se pueden interconectar en los 
dos proyectos. 


6. Compruebe si están ajustados los mismos parámetros de dirección IP y los mismos 
nombres de dispositivo para el Shared Device en todos los proyectos. 


Compruebe si en todos los proyectos está ajustada la misma ID de subred S7 para la 
subred a la que está conectado el Shared Device (propiedades de subred, sección 
"General" de la ventana de inspección). 


 
  Nota 


Si realiza cambios en el I-device (p. ej., cambios en el número o la longitud de las áreas 
de transferencia): 


Vuelva a exportar el I-device como archivo GSD. Vuelva a instalar el archivo GSD en 
cada proyecto que utilice el I-device como Shared Device. Tenga en cuenta que nunca 
puede acceder más de un controlador IO a un área de transferencia. 
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Procedimiento: adaptar la configuración de tiempo real 
Para garantizar que todos los controladores IO y Shared Devices funcionen con el tiempo de 
ciclo de emisión adecuado y que los tiempos de actualización se calculen correctamente 
considerando la carga por comunicaciones, se deben adaptar y comprobar los siguientes 
ajustes: 


1. Para cada controlador IO que tenga acceso a módulos o submódulos del Shared Device, 
debe ajustarse el mismo tiempo de ciclo de emisión: 


– Si configura el controlador IO con STEP 7 (TIA Portal): 


Abra el proyecto correspondiente. 


Seleccione la interfaz PROFINET del controlador IO. 


Elija en la ventana de inspección la sección "Opciones avanzadas > Configuración en 
tiempo real > Comunicación IO" y ajuste el mismo tiempo de ciclo de emisión. 


– Si configura el controlador IO con otra herramienta de ingeniería: 


Seleccione la interfaz PROFINET del Shared Device en STEP 7 (TIA Portal) y lea el 
tiempo de ciclo de emisión en el Shared Device (área "Opciones avanzadas > 
Configuración en tiempo real"). 


Introduzca en la herramienta de ingeniería el tiempo de ciclo de emisión leído.  


– Particularidad: si configura en STEP 7 (TIA Portal o V5.5) todos los controladores IO 
que tienen acceso al Shared I-device, en el controlador IO también se podrán ajustar 
tiempos de ciclo de emisión más cortos que los que admite el Shared Device 
(adaptación del tiempo de ciclo de emisión). 


Compilación y carga 
Las configuraciones de los distintos controladores IO se deben compilar y cargar 
sucesivamente en las CPU. 


Debido a que la configuración está repartida entre proyectos separados, STEP 7 no notifica 
errores de coherencia en caso de parametrización incorrecta del acceso. Ejemplos de 
parametrización incorrecta del acceso: 


● Varios controladores IO tienen acceso al mismo módulo 


● Los parámetros de dirección IP o los tiempos de ciclo de emisión no son idénticos 


Estos errores solo tienen efecto durante el funcionamiento y se notifican, p. ej., como 
errores de configuración. 


 


 Nota 


Tras cargar una configuración en el controlador IO, los módulos o submódulos no asignados 
del dispositivo IO mantienen su estado de parametrización actual para garantizar la 
independencia respecto a las configuraciones de otros controladores IO. 
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5.3.4 Shared Input/Shared Output interna del módulo (MSI/MSO) 


Introducción 
En este capítulo se describe la funcionalidad "Shared Input/Shared Output interna del 
módulo (MSI/MSO)" para los módulos de periferia que operan en PROFINET. 


Funcionalidad "Shared Input/Shared Output interna del módulo" 
La funcionalidad "Shared Input interna del módulo (MSI)" permite que un módulo de entrada 
ponga sus datos de entrada a disposición de hasta cuatro controladores IO. Cada 
controlador puede tener acceso de lectura a los mismos canales. 


La figura siguiente ilustra la funcionalidad MSI. 


 
① CPU 1516-3 PN/DP como controlador IO 
② CPU 1511-1 PN como controlador IO 
③ Módulo de entrada con MSI 
④ Acceso de lectura a los canales de entrada del módulo de entrada 
⑤ Acceso de escritura a los canales del módulo E/S (solo en MSO) 


La funcionalidad "Shared Output interna del módulo (MSO)" permite que un módulo de 
salida ponga sus datos de salida a disposición de hasta cuatro controladores IO. Un 
controlador IO tiene acceso de lectura a los canales del módulo de salida. Además, hasta 
tres controladores IO pueden tener acceso de lectura a los canales. 
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La figura siguiente ilustra la funcionalidad MSO. 


 
① CPU 1516-3 PN/DP como controlador IO 
② CPU 1511-1 PN como controlador IO 
③ Módulo de salida con MSO 
④ Acceso de escritura a los canales de salida del módulo de salida 
⑤ Acceso de lectura a los canales de salida del módulo de salida 


Figura 5-22 Funcionalidad MSO 


Ventajas de MSI/MSO 
La funcionalidad "Shared Input/Shared Output interna del módulo" ofrece las siguientes 
ventajas: 


● Lectura en tiempo real en varias CPU 


● Menos costes gracias al ahorro de dispositivos IO y módulos adicionales 


● Requiere menos espacio gracias al ahorro de dispositivos IO y módulos adicionales 


● Menos carga por comunicaciones al suprimirse la comunicación CPU-CPU 


● No requiere trabajo adicional de programación para la comunicación CPU-CPU 







 Funciones 
 5.3 Shared Device 


PROFINET con STEP 7 V13 
Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 143 


Requisitos para el uso de MSI/MSO 
Tenga en cuenta los siguientes requisitos: 


● El uso de MSI/MSO solo es posible en PROFINET IO. 


● Software de configuración: STEP 7 (TIA Portal) a partir de V12 SP1 con archivo GSD;  
a partir de V13, los módulos están integrados en el catálogo de hardware. 


● El módulo de interfaz IM 155-5 PN ST y los módulos soportan MSI/MSO a partir de la 
versión de firmware V2.0.0. 


Condiciones para el uso de MSI/MSO 
Tenga en cuenta las siguientes condiciones marco: 


● En caso de repartición de módulos no es posible utilizar MSI/MSO. 


● Los módulos con MSI/MSO no se pueden utilizar en modo isócrono. 


● El número máximo de controladores IO depende del módulo de interfaz. En el manual de 
producto del módulo de interfaz se indica cuántos controladores IO soporta el módulo de 
interfaz. 
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Submódulos MSI 
En la configuración MSI de un módulo de entrada se copian los valores de entrada de todos 
los canales en un submódulo base y en hasta tres submódulos MSI adicionales. De este 
modo los canales del módulo están disponibles con valores de entrada idénticos en el 
submódulo base y en los submódulos MSI. Los submódulos MSI pueden asignarse a hasta 
tres controladores IO si el módulo se utiliza en un Shared Device. Cada controlador IO 
puede tener acceso de lectura a los mismos canales. 


La figura siguiente ilustra un módulo de entradas digitales con el submódulo base y tres 
submódulos MSI. Cada submódulo está asignado a un controlador IO. El diagnóstico y la 
parametrización del módulo de entradas digitales también son posibles desde el submódulo 
base del controlador IO 1. 


 
① Acceso de lectura 
② Parametrización y diagnóstico del sistema 


Información de calidad (Quality Information, QI) 


El significado de la información de calidad depende del submódulo en cuestión. 


En el submódulo base (= submódulo 1), la información de calidad "0" indica que el valor es 
erróneo. 


En un submódulo MSI (submódulos 2 a 4), la información de calidad "0" indica que el valor 
es erróneo o que el submódulo base aún no se ha parametrizado (no está operativo). 







 Funciones 
 5.3 Shared Device 


PROFINET con STEP 7 V13 
Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 145 


Submódulos MSO 
En la configuración MSO de un módulo de salida se copian los valores de salida de todos 
los canales del módulo de un submódulo base en hasta tres submódulos MSO adicionales. 
De este modo los canales del módulo están disponibles con valores idénticos en el 
submódulo base y en los submódulos MSO. Los submódulos MSO pueden asignarse a 
hasta tres controladores IO si el módulo se utiliza en un Shared Device. 


● El controlador IO al que está asignado el submódulo base tiene acceso de escritura a las 
salidas del módulo. En consecuencia, el submódulo base ocupa direcciones de salida en 
la memoria imagen de proceso del controlador IO. 


● Los controladores IO a los que están asignados los submódulos MSO tienen acceso de 
lectura a las salidas del módulo. En consecuencia, los submódulos MSO ocupan 
direcciones de entrada en la memoria imagen de proceso del controlador IO. 


La figura siguiente ilustra un módulo de salidas digitales con el submódulo base y tres 
submódulos MSO. Cada submódulo está asignado a un controlador IO. El diagnóstico y la 
parametrización del módulo de salidas digitales también son posibles desde el submódulo 
base del controlador IO 1. 


 
① Acceso de escritura 
② Acceso de lectura 
③ Parametrización y diagnóstico del sistema 
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Información de calidad (Quality Information, QI) 


El significado de la información de calidad depende del submódulo en cuestión.  


En el submódulo base (= submódulo 1), la información de calidad "0" indica que el valor es 
erróneo. 


En un submódulo MSO (= submódulos 2 a 4), la información de calidad "0" indica que el 
valor es erróneo o que se ha producido uno de los siguientes errores: 


● El submódulo base todavía no está parametrizado (no está operativo). 


● Se ha interrumpido la conexión entre el controlador IO y el submódulo base. 


● El controlador IO del submódulo base está en estado STOP o DESCONEXIÓN. 


Configuración de módulos de periferia con submódulos MSI/MSO 


Requisitos 


● Software de configuración STEP 7 (TIA Portal) a partir de V12 Service Pack 1 


● Archivo GSD para módulos de periferia con MSI/MSO 


● El dispositivo IO soporta MSI/MSO (p. ej., IM 155-5 PN ST a partir de la versión de 
firmware V2.0.0) 
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Procedimiento 


1. Inserte un módulo de interfaz IM 155-5 PN ST V2.0 en la vista de redes de STEP 7 
(catálogo de hardware: Otros dispositivos de 
campo > PROFINET IO > I/O > Siemens AG > ET 200MP). 


2. Haga doble clic en el dispositivo IO. 


Ahora se encuentra en la vista de dispositivos. 


3. Inserte los módulos con MSI/MSO desde el catálogo de hardware a la tabla de la vista de 
dispositivos. 


Los módulos se crean con el submódulo base en la vista de dispositivos. 


 
① Módulo con MSI en el catálogo de hardware 
② Módulo con MSO en el catálogo de hardware 
Figura 5-23 Configuración de módulos de periferia con MSI/MSO 
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4. Agregue submódulos MSI/MSO a los módulos de la tabla de la vista de dispositivos. Los 
submódulos MSI/MSO se encuentran en el catálogo de hardware. 


 
① Submódulo MSO en el catálogo de hardware 
② Submódulo MSI en el catálogo de hardware 
③ Módulo configurado (MSI) con submódulo base en la vista general de dispositivos 
④ Submódulos MSI configurados en la vista general de dispositivos 
⑤ Módulo configurado (MSO) con submódulo base en la vista general de dispositivos 
⑥ Submódulos MSO configurados en la vista general de dispositivos 


Figura 5-24 Configuración de submódulos MSI/MSO 


Asignación de submódulos MSI/MSO a un controlador IO 
Puede asignar los submódulos de un Shared Device a un controlador IO. 


Encontrará más información en Configurar un Shared Device (configuración GSD) 
(Página 127). 
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5.4 Redundancia de medios (topologías en anillo) 
Para aumentar la disponibilidad de una red Industrial Ethernet con topologías de línea 
ópticas y eléctricas se puede convertir una topología en línea en una topología en anillo. 


Redundancia de medios en topologías en anillo  
Los dispositivos de las topologías en anillo pueden ser dispositivos IO, controladores IO, 
switches externos y/o los switches integrados de módulos de comunicación. 


Para crear una topología en anillo con redundancia de medios, los dos extremos libres de 
una topología de red en línea tienen que confluir en un dispositivo. La confluencia de la 
topología en línea en un anillo tiene lugar por medio de dos puertos (puertos de anillo) de un 
dispositivo integrante del anillo. Un dispositivo del anillo formado de esta manera realiza la 
función de administrador de redundancia. Todos los demás dispositivos pertenecientes al 
anillo son clientes de redundancia.  


 
① Administrador de redundancia 
② Telegramas de test 
③ Clientes de redundancia 


Figura 5-25 Redundancia de medios en la topología de anillo 


Los puertos en anillo de un dispositivo son los puertos que, en una topología en anillo, 
establecen la conexión con los dos dispositivos vecinos. Los puertos en anillo se 
seleccionan y definen en la configuración del respectivo dispositivo (en algunas ocasiones 
ya están ajustados). 
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Función de la redundancia de medios en una topología en anillo 
Si el anillo se interrumpe en algún punto, el recorrido de los datos entre los diferentes 
dispositivos se reconfigura automáticamente. Tras la reconfiguración, los dispositivos 
vuelven a estar accesibles. 


En el administrador de redundancia se bloquea uno de los dos puertos en anillo para la 
comunicación normal durante el funcionamiento ininterrumpido de la red para que no haya 
telegramas de datos en circulación. Desde el punto de vista de la transmisión de datos, la 
topología en anillo se convierte de esta forma en una línea. El administrador de redundancia 
supervisa si se producen interrupciones en el anillo. Para esto envía telegramas de test 
tanto al puerto en anillo 1 como al puerto en anillo 2. Los telegramas de test recorren el 
anillo en ambos sentidos, hasta llegar al otro puerto del administrador de redundancia, 
respectivamente. 


Se puede producir una interrupción del anillo por fallo de la conexión entre dos dispositivos 
o por fallo de un dispositivo integrante del anillo. 


Si, debido a una interrupción del anillo, los telegramas de test enviados por el administrador 
de redundancia no pueden llegar al otro puerto en anillo, el administrador de redundancia 
interconecta sus dos puertos en anillo. A través de esta vía alternativa se restablece una 
conexión operativa entre los dispositivos restantes, en forma de una topología de red en 
línea. 


El tiempo que transcurre entre la interrupción del anillo y el restablecimiento de una 
topología lineal operativa recibe el nombre de tiempo de reconfiguración. 


En cuanto se elimina la interrupción, se restablecen las vías de transmisión originales, se 
separan el uno del otro los dos puertos en anillo del administrador de redundancia y se 
informa a los clientes de redundancia acerca del cambio. Los clientes de redundancia 
utilizan de nuevo las vías originales hacia los otros dispositivos. 


Métodos de redundancia de medios 
El método estándar de redundancia de medios en SIMATIC es MRP (Media Redundancy 
Protocol), con un tiempo típico de reconfiguración de 200 ms. Pueden participar hasta 50 
dispositivos por anillo.  
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5.4.1 Media Redundancy Protocol (MRP) 


Media Redundancy Protocol (MRP)  
El procedimiento "MRP" funciona de acuerdo con el Media Redundancy Protocol (MRP), 
que se especifica en la norma IEC 61158, tipo 10 "PROFINET". 


Requisitos 
Los requisitos para el funcionamiento sin fallos del procedimiento de redundancia de medios 
MRP son los siguientes: 


● El anillo en el que se desea utiliza el método MRP debe estar formado solo por 
dispositivos compatibles con esta función. 


● Todos los dispositivos del anillo deben tener activado "MRP". 


● Todos los dispositivos deben estar comunicados entre sí a través de sus puertos en 
anillo. 


● Debe existir como mínimo un administrador de redundancia (función "Manager (Auto)"). 


● El anillo no puede constar de más de 50 dispositivos. De lo contrario, es posible que se 
den tiempos de reconfiguración mayores o iguales a 200 ms. 


● Todos los puertos interlocutores dentro del anillo deben tener los mismos ajustes. 
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Topología  
La figura siguiente muestra una posible topología para dispositivos en un anillo con MRP. 
Los dispositivos dentro del óvalo ensombrecido están dentro del dominio de la redundancia.  


Ejemplo de una topología en anillo con el método de redundancia de medios MRP: 


 
Figura 5-26 Ejemplo de una topología en anillo con el método de redundancia de medios MRP 


Para la topología en anillo con redundancia de medios según el método MRP rigen las 
siguientes reglas: 


● Todos los dispositivos del anillo pertenecen al mismo dominio de redundancia. 


● Un dispositivo en el anillo cumple la función de un administrador de redundancia. 


● Todos los demás dispositivos pertenecientes al anillo son clientes de redundancia. 


Los dispositivos no aptos para MRP pueden integrarse en el anillo con un switch 
SCALANCE X o un PC con CP 1616, por ejemplo. 
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Condiciones 


MRP y RT 


El modo RT es posible cuando se utiliza MRP.  
 


 Nota 


La comunicación RT se interrumpe (fallo de estación), si el tiempo de reconfiguración del 
anillo es superior al tiempo de supervisión de respuesta seleccionado para los dispositivos 
IO. Por esta razón, seleccione un tiempo de supervisión de respuesta suficientemente 
grande para los dispositivos IO.  


 


MRP y IRT 


El modo IRT no es posible junto con MRP. 


MRP y TCP/IP (TSEND, HTTP, ...) 


La comunicación TCP/IP es posible junto con MRP, dado que se vuelven a enviar, si fuera 
necesario, los paquetes de datos perdidos.  


MRP y arranque priorizado 


Si se configura MRP en un anillo, en los dispositivos que intervienen no es posible utilizar la 
función "Arranque priorizado" en aplicaciones PROFINET. 


Si desea utilizar la función "Arranque priorizado", desactive MRP en la configuración (de 
este modo, el dispositivo tampoco puede formar parte del anillo). 


MRP en dispositivos PROFINET con más de dos puertos 


Si se utiliza un dispositivo PROFINET con más de dos puertos en un anillo, se debe activar 
un límite Sync en los puertos que no están en el anillo. Con la activación del límite Sync se 
define una limitación para un dominio Sync. No se transfieren frames Sync que se 
transmiten dentro de un dominio Sync para sincronizar dispositivos. 
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5.4.2 Configurar la redundancia de medios 


Requisitos para la redundancia de medios con MRP  
● Los componentes que intervienen tienen que ser compatibles con el Media Redundancy 


Protocol (MRP). 


● No se ha configurado ninguna comunicación IRT. 


Procedimiento  
Para configurar la redundancia de medios, proceda del siguiente modo: 


1. Cree un anillo mediante las interconexiones de puertos correspondientes  
(p. ej. en la vista topológica). 


2. Seleccione un dispositivo PROFINET para el que desee configurar la redundancia de 
medios. 


3. Vaya a la interfaz "PROFINET [X1]" > "Opciones avanzadas" > "Redundancia de medios" 
en la ventana de inspección. 


 
Figura 5-27 Configurar la redundancia de medios 
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4. En "Función de redundancia de medios", asigne al dispositivo la función 
"Manager (auto)", "Cliente" o "No es estación del anillo". 


5. Repita los pasos 2 a 4 para todos los dispositivos PROFINET del anillo. 


O 


1. En la vista de redes, resalte el sistema PROFINET IO. 


2. Haga clic en el sistema PROFINET IO. 


3. En la ventana de inspección, vaya al dispositivo del dominio MRP deseado. 


 
Figura 5-28 Dominio MRP 


4. Para los dispositivos PROFINET ajuste las funciones "Manager (auto)", "Cliente" o "No 
es estación del anillo". 
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Posibilidades de ajuste de la "Redundancia de medios"  


Función de redundancia de medios 


Según sea el dispositivo utilizado, están disponibles las funciones "Manager", "Manager 
(Auto)", "Client" y "No es estación del anillo".  


Reglas:  


● Un anillo solo puede tener un dispositivo que tenga la función "Manager". No se permiten 
más dispositivos con la función "Manager" o "Manager (Auto)". Los demás dispositivos 
pueden tener únicamente la función "Cliente" o "No es estación del anillo". 


● Si un anillo no tiene un dispositivo con la función "Manager", entonces el anillo debe 
disponer de como mínimo un dispositivo con la función "Manager (auto)". Pueden existir 
varios dispositivos con las funciones "Cliente" y "No es estación del anillo". 


Puerto en anillo 1 / Puerto en anillo 2  


Seleccione aquí el puerto que quiera configurar como puerto en anillo 1 o como puerto en 
anillo 2. La lista desplegable muestra la selección de los puertos posibles para cada tipo de 
dispositivo. Si los puertos vienen definidos de fábrica, los campos aparecen desactivados. 


Alarmas de diagnóstico 
Active la casilla de verificación "Alarmas de diagnóstico", si deben emitirse alarmas de 
diagnóstico para el estado de MRP en la CPU local. Se pueden emitir las siguientes alarmas 
de diagnóstico: 


● Fallos de cableado o de puerto 


Si se producen los siguientes fallos en los puertos en anillo se generan alarmas de 
diagnóstico: 


– Un vecino del puerto en anillo no soporta MRP. 


– Un puerto en anillo está conectado a uno que no lo es. 


– Un puerto en anillo está conectado al puerto en anillo de otro dominio MRP. 


● Interrupción / recuperación (solo administrador de redundancia) 


En caso de interrupción del anillo y de recuperación de la configuración original se 
generan alarmas de diagnóstico. La aparición de estas dos alarmas en un plazo de 0,2 
segundos indica que se ha interrumpido el anillo.  


En el programa de usuario existe la posibilidad de reaccionar a estos eventos programando 
la reacción correspondiente en el OB de alarma de diagnóstico (OB 82). 


 


 Nota 
Dispositivos de terceros como administradores de redundancia 


Con el fin de garantizar un funcionamiento correcto en caso de utilizar un dispositivo 
diferente como administrador de redundancia del anillo, tiene que asignar a los demás 
dispositivos del anillo la función "Client" antes de cerrar el anillo. En caso contrario, es 
posible que circulen telegramas de datos y se produzca un fallo de la red. 
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5.5 Comunicación en tiempo real 


5.5.1 Introducción 


Características 
PROFINET IO es un sistema de comunicación en tiempo real escalable basado en el 
protocolo Layer 2 para Fast Ethernet. Para ello, con el procedimiento de transmisión RT 
para datos de proceso críticos en el tiempo e IRT para procesos de alta precisión e 
isócronos dispone de dos niveles de asistencia en tiempo real. 


 
Figura 5-29 Rendimiento de la comunicación en tiempo real 


Comunicación en tiempo real y comunicación TI  
La comunicación industrial, especialmente en la automatización de la producción y en la 
automatización de procesos, requiere una transmisión de datos puntual y determinista. Por 
ello, PROFINET IO no utiliza TCP/IP para el intercambio cíclico de datos de usuario IO 
críticos en el tiempo, sino la comunicación Real-Time (RT) o Isochronous Real-Time (IRT) 
para el intercambio de datos sincronizado en intervalos de tiempo reservados. 


Campo de aplicación de PROFINET con RT 
PROFINET con RT es apto para: 


● aplicaciones críticas en el tiempo en la automatización de la producción 


● la realización de grandes estructuras en instalaciones de procesos 
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Campo de aplicación de PROFINET con IRT  
PROFINET con IRT es especialmente adecuado para: 


● Alto determinismo con grandes estructuras en cuanto a la comunicación de datos de 
usuario IO (datos productivos) 


● Alto rendimiento también con muchos dispositivos en cuanto a la comunicación de datos 
de usuario IO (datos productivos) 


● Transmisión paralela de datos productivos y TCP/IP a través de un cable, también con 
gran cantidad de datos con garantía de transmisión de los datos productivos mediante 
reserva del ancho de banda. 


Norma internacional IEC 61158  
Los métodos de comunicación RT y IRT se han regularizado en la norma internacional 
IEC 61158.  


5.5.2 RT 
PROFINET IO con comunicación Real-Time (RT) es la solución óptima para la integración 
de sistemas de periferia. Se trata de una solución que también se basa en Ethernet 
estándar y que utiliza dispositivos y switches industriales convencionales como 
componentes de la infraestructura. No es necesario un soporte de hardware especial.  


Si desea utilizar las funciones PROFINET que le ofrecen una plusvalía, como la detección 
de la topología, diagnóstico, sustitución de dispositivo sin medio de almacenamiento 
extraíble/PG, entonces es necesario utilizar switches que soporten el estándar PROFINET 
según la norma IEC 61158. Los switches integrados de los dispositivos PROFINET y los 
switches PROFINET (p. ej. de la familia de productos SCALANCE) llevan integradas 
funciones PROFINET conforme al estándar PROFINET y pueden utilizarse de forma 
ilimitada para la integración en el sistema PROFINET IO (consulte también el capítulo 
Componentes de red activos (Página 27)). 


Comunicación en tiempo real (RT)  
Los telegramas PROFINET IO se priorizan frente a telegramas estándar según 
IEEE802.1Q. Con ello se asegura el determinismo necesario en aplicaciones de 
automatización. En este procedimiento, los datos se transmiten a través de telegramas 
Ethernet priorizados. RT permite disponer de tiempos de actualización ≥ 250 μs. 


Mecanismos de switches  
Los switches en SIMATIC cumplen con las propiedades de tiempo real en PROFINET 
gracias a dos mecanismos: "Store and Forward" y "Cut Through". 
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Store and Forward  
En este procedimiento, el switch recibe los telegramas por completo y a continuación los 
clasifica en una cola de espera. Si el switch es compatible con el estándar internacional 
IEEE 802.1Q, los datos se clasifican en la cola según su prioridad. Seguidamente, los 
telegramas se transmiten de forma selectiva al puerto a través del cual se accede al nodo 
direccionado (Store and Forward).  


Cut Through  
En el procedimiento Cut Through no se guarda temporalmente todo el paquete de datos en 
un búfer, sino que se transmite directamente al puerto de destino en cuanto se ha leído la 
dirección de destino y se ha determinado el puerto de destino.  


De este modo, el tiempo que necesita el paquete de datos para pasar el switch es mínimo y 
es independiente de la longitud del telegrama. Solo si el segmento de destino (es decir, el 
trayecto entre el puerto de destino y el puerto del switch siguiente) está ocupado, los datos 
se guardan temporalmente conforme a su prioridad con el procedimiento Store and Forward. 


5.5.3 IRT 


Comunicación Isochronous Real-Time (IRT) 
 IRT es un procedimiento de transmisión sincronizado para el intercambio cíclico de datos 
IRT entre dispositivos PROFINET. Para los datos IRT se dispone de un ancho de banda 
reservado dentro del tiempo de ciclo de emisión. El ancho de banda reservado garantiza 
que los datos IRT también se puedan transferir sin verse condicionados por una elevada 
carga de la red (p. ej. comunicación TCP/IP o comunicación adicional Real-Time) en 
intervalos reservados con sincronización horaria. 


Ventajas 
 PROFINET con IRT es la comunicación sincronizada en intervalos de tiempo reservados. 
IRT permite controlar aplicaciones críticas en el tiempo como Motion Control a través de 
PROFINET. Con IRT se beneficiará de otras ventajas: 


● Un determinismo altamente preciso permite una máxima calidad de regulación y, con 
ello, un posicionamiento exacto de los ejes, por ejemplo. 


● Integración fácil y flexible de dispositivos PROFINET para aplicaciones en tiempo real en 
redes corporativas existentes 


● Tiempos de reacción mínimos y máximo determinismo mediante reserva de ancho de 
banda, lo que permite utilizarlo para aplicaciones con grandes exigencias de rendimiento 
(p. ej. control de presión y de posición de las prensas; detección de marcas impresas en 
máquinas de embalaje) 


● Comunicación estándar asegurada paralela a la comunicación en tiempo real a través del 
mismo medio de transmisión 


● Además se puede continuar utilizando componentes estándar para el sistema 
PROFINET IO fuera del dominio Sync 
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Características de Isochronous Real-Time 
Para IRT es imprescindible la configuración de la topología.  


Además del ancho de banda reservado, las tramas o telegramas se intercambian a través 
de vías de transmisión definidas para optimizar aún más el intercambio de datos. A este 
efecto se consultan los datos topológicos de la configuración con objeto de planificar la 
comunicación. De este modo, los tiempos de transmisión y recepción de cada una de las 
tramas de datos quedan asegurados en cada nodo de comunicación. Así se aprovecha el 
ancho de banda de manera óptima y se consigue el máximo rendimiento del sistema 
PROFINET IO. 


Mediante IRT se alcanzan tiempos de actualización con máximo determinismo a partir de 
250 µs y una precisión de jitter del tiempo de ciclo de emisión de menos de 1 µs. Con IRT es 
posible utilizar aplicaciones isócronas (véase el capítulo Modo isócrono (Página 168)). 


 


 Nota 
 IWLAN e IRT  


 Los dispositivos PROFINET conectados a PROFINET IO a través de puntos de acceso no 
soportan IRT. 


 


Sincronización 
Para la comunicación IRT se requiere un ciclo de sincronización para todos los dispositivos 
PROFINET de un dominio Sync con el fin de distribuir una base de tiempo común. Con esta 
sincronización básica se consigue acompasar el ciclo de transmisión de los dispositivos 
PROFINET que pertenecen a un dominio Sync. 


Un maestro Sync marca el ciclo con el que se sincronizan los esclavos Sync. Un controlador 
IO y un dispositivo IO pueden tener la función del maestro Sync. Si falla el maestro Sync, 
fallarán todos los dispositivos IO con IRT. 


El maestro y los esclavos Sync siempre forman parte de un dominio Sync. En un dominio 
Sync se reserva el ancho de banda para la comunicación IRT. La comunicación Real-Time y 
Non-Real-Time (comunicación TCP/IP) es posible fuera del ancho de banda reservado. 


Dominio Sync predeterminado 
Si se ha creado una subred PROFINET, se crea automáticamente un dominio Sync 
especial: el dominio Sync predeterminado. Todos los dispositivos PROFINET que se 
configuren para la subred PROFINET pertenecerán a este dominio Sync. 


Encontrará más información sobre cómo crear dominios Sync en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 
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Intervalos de tiempo del ciclo de comunicación 
El ciclo de comunicación se divide en tres intervalos de tiempo que se muestran en el 
gráfico siguiente: 


 
Figura 5-30 Reserva de ancho de banda 


●  Datos IRT (comunicación sincronizada) 


Existe la posibilidad de reservar este intervalo de tiempo en función del tiempo de ciclo 
de emisión en incrementos determinados. Dentro de ese intervalo de tiempo solo se 
transmiten datos IRT. 


●  Datos RT (comunicación Real-Time) 


En este intervalo de tiempo se transmiten los datos RT cíclicos. Los datos RT tienen 
prioridad frente a los datos TCP/IP "normales". Los datos TCP/IP o las tramas Ethernet 
pueden tener una prioridad de 1 a 7. Los datos RT tienen la prioridad 6. 


●  Datos TCP/IP (comunicación estándar) 


La comunicación estándar (p. ej. TCP/IP) se transfiere finalmente en el intervalo restante 
del ciclo de comunicación. 
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5.5.4 Comparativa de RT e IRT 


Principales diferencias entre RT e IRT  


Tabla 5- 2 Comparación entre RT e IRT 


Característica RT IRT 
Tipo de transferencia Priorización de los telegramas RT por 


Ethernet-Prio (variable VLAN) 
Conmutación por rutas basada en una  
planificación de la ruta de comunicación; sin 
transferencia de frames TCP/IP en el  
intervalo de tiempo con comunicación IRT. 


Determinismo Variación de la duración de transmisión 
por el uso común del ancho de banda con 
otros protocolos (p. ej. TCP/IP) 


La transferencia exacta y planificada, así 
como los momentos de envío y recepción 
quedan asegurados para cualquier  
topología. 


Se requiere ayuda de hardware 
mediante controladores  
Ethernet especiales 


No es necesario Es necesario 


Aplicación isócrona - Sí (solo en la interfaz PROFINET IO  
integrada de la CPU) 


Momento de inicio de la  
aplicación isócrona 


- Momentos para la recepción de datos están 
exactamente planificados. Es posible iniciar 
la aplicación de forma sincronizada con el 
ciclo. 


5.5.5 Configurar PROFINET IO con IRT 


Introducción 
Si desea configurar un sistema PROFINET IO con IRT es preciso configurar los dispositivos 
PROFINET IO. Estos dispositivos PROFINET deben ser compatibles con IRT. Defina el 
dispositivo que actúa de maestro Sync y que sincroniza los demás dispositivos. Para ello se 
debe configurar un dominio Sync con un maestro Sync y, al menos, un esclavo Sync. 


Requisitos 
● Se dispone de un sistema IO con un controlador IO y, por lo menos, un dispositivo IO. 


● Ha configurado la topología para el sistema IO. 


● Los dispositivos soportan IRT. 
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Procedimiento  
Con el fin de capacitar un sistema IO existente para el uso de IRT, proceda del siguiente 
modo: 


1. Seleccione la interfaz PROFINET del controlador IO. 


2. En la ventana de inspección, vaya a "Opciones avanzadas > Configuración en tiempo 
real > Sincronización". 


 
Figura 5-31 Configuración IRT del maestro Sync 


3. En "Función de sincronización", asigne al controlador IO la función de maestro Sync. 


4. Seleccione las interfaces PROFINET de un respectivo dispositivo IO. 
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5. En la ventana de inspección, vaya a "Opciones avanzadas > Configuración en tiempo 
real > Sincronización". 


 
Figura 5-32 Configuración IRT del esclavo Sync 


6. Una vez allí, active la clase RT "IRT". Seguidamente, y de manera automática, se asigna 
al dispositivo IO la función de sincronización "Esclavo Sync". 


7. El botón "Ajustes del dominio" permite comprobar y corregir los ajustes en todo 
momento. 
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O bien 


1. En la vista de redes, resalte el sistema PROFINET IO. 


2. Haga clic en el sistema PROFINET IO. 


3. En la ventana de inspección, vaya al dispositivo del dominio Sync deseado. 


 
Figura 5-33 Configuración IRT del dominio Sync 


4. Efectúe todos los ajustes necesarios directamente en las tablas: 


– Seleccione un sistema IO. 


– Ajuste la función de sincronización "Maestro Sync" en el controlador IO. 


– En el dispositivo IO, cambie la clase RT a "IRT". Con ello se asigna automáticamente 
la función de sincronización "Esclavo Sync" a los dispositivos IO. 


Ahora puede cargar la configuración con PROFINET IRT en los dispositivos 
correspondientes. 
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5.5.6 Recomendaciones de instalación para optimizar PROFINET 


Optimizar PROFINET con RT  
PROFINET permite una comunicación de alto rendimiento en todos los niveles. 


En la siguiente figura se observa un ejemplo de una topología PROFINET optimizada. 


 
Figura 5-34 Topología PROFINET optimizada 


Al diseñar la topología de red PN, asegúrese de distribuir las diferentes aplicaciones de 
automatización en ramas propias de la red, a fin de disponer de suficiente reserva de ancho 
de banda para futuras ampliaciones. 


● Cuando se integran dispositivos Ethernet estándar en la topología de red o se utiliza la 
comunicación Ethernet estándar, se debe tener en cuenta la carga de la red debida a 
Ethernet estándar y, si es necesario, modificar la topología de red (ancho de banda máx. 
100 Mbits/s). 
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● Para la comunicación con redes superiores con una elevada cantidad de datos, a ser 
posible utilice vías directas a la infraestructura de red superior. 


Tenga en cuenta la directiva de instalación 
(http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-installation-
guide/display/) de la organización de usuarios de PROFIBUS. 


Instalar PROFINET con IRT  
Tenga en cuenta las reglas siguientes para instalar y utilizar un sistema PROFINET IO en el 
modo IRT. Estas reglas sirven para garantizar el funcionamiento correcto del sistema 
PROFINET IO. 


● Si se utiliza IRT, es necesario configurar la topología. De este modo se calculan con 
exactitud el tiempo de actualización, el ancho de banda y otros parámetros. 


● Si quiere usar varios dominios Sync, configure un límite Sync para el puerto que está 
conectado a un dispositivo PROFINET de otro dominio Sync. 


● En un dominio Sync no se puede configurar más de un maestro Sync en cada caso. 


● Un sistema PROFINET IO no puede pertenecer a más de un dominio Sync. 


● Si configura dispositivos PROFINET en un dominio Sync y desea sincronizarlos con IRT, 
los dispositivos PROFINET en cuestión deben ser compatibles con la comunicación IRT. 


● Si es posible, utilice el mismo dispositivo PROFINET como controlador PROFINET IO y 
maestro Sync. 


● Si se sincroniza solo una parte de los dispositivos PROFINET de un sistema 
PROFINET IO, tenga en cuenta lo siguiente: asigne a los dispositivos PROFINET que no 
participen en la comunicación IRT la clase RT "RT" y la función de sincronización "no 
sincronizado" en el dominio Sync. 


Directivas de instalación de la organización de usuarios de PROFIBUS 
Encontrará la directiva de instalación en Internet 
(http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-installation-
guide/display/). 


 



http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-installation-guide/display/

http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-installation-guide/display/

http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-installation-guide/display/

http://www.profibus.com/nc/download/installation-guide/downloads/profinet-installation-guide/display/
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5.6 Modo isócrono 


5.6.1 ¿En qué consiste el modo isócrono? 


¿Para qué sirve el modo isócrono?  
Si el transporte público de cercanías circulara tan rápido como fuera posible y los tiempos 
de parada se redujeran al mínimo más absoluto, los pasajeros a menudo solo verías los 
faroles de cola rojos. Sin embargo, la duración total del viaje viene determinada por los 
ciclos correspondientes del tren, autobús o metro, pues todo va mejor con unos ciclos bien 
sintonizados. Lo mismo es válido para la técnica de automatización descentralizada. No solo 
cuentan los ciclos rápidos, sino que la sintonización y sincronización de los diferentes ciclos 
consiguen el caudal óptimo. 


Just in Time 


 
Figura 5-35 Reloj del sistema 


El tiempo de respuesta rápido y fiable de un modo isócrono se basa en que todos los datos 
se ponen a disposición Just in Time. Para ello, el ciclo PROFINET IO equidistante determina 
el ciclo. 
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Ventajas del modo isócrono 
El uso del modo isócrono permite regulaciones de alta precisión. 


● Regulaciones optimizadas 


● Determinismo 


● Lectura coherente (simultánea) de los datos de entrada 


● Emisión coherente (simultánea) de los datos de salida 


5.6.2 Empleo del modo isócrono 
Con la propiedad de sistema "Modo isócrono" pueden detectarse valores medidos y datos 
de proceso en un ciclo de reloj del sistema fijo. En el mismo ciclo de reloj del sistema se 
produce el procesamiento de señales hasta la conmutación al "borne de salida". De esta 
manera, el modo isócrono contribuye a lograr una gran calidad de regulación y, por tanto, a 
mejorar la precisión de fabricación. Con el modo isócrono se reducen drásticamente las 
posibilidades de oscilación de los tiempos de reacción del proceso. El procesamiento en 
tiempo asegurado puede utilizarse para un ciclo de máquina mayor.  


En general, el modo isócrono puede utilizarse donde sea necesario registrar 
sincrónicamente valores medidos, coordinar movimientos y definir y realizar 
simultáneamente reacciones de procesos. Es por esto que existen diversos campos de 
aplicación para el modo isócrono.  
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5.6.3 Aplicaciones del modo isócrono 


Ejemplo: Medir en varios puntos de medición en modo isócrono 
En el proceso de producción deben medirse unos árboles de levas con precisión para el 
control de calidad. 


 
Figura 5-36 Medición de árboles de levas 


Proceso de trabajo en modo isócrono 
Con la propiedad del sistema Modo isócrono el proceso de medición se realiza de forma 
síncrona y simultáneamente en los diferentes puntos de medición. Esto acorta el tiempo del 
proceso de medición. De ello resulta el siguiente procedimiento: 


● Girar árbol de levas de forma continua 


● Durante el giro continuo, medir las posiciones y las desviaciones de las levas de modo 
síncrono 


● Procesar el siguiente árbol de levas 


De este modo, con un solo giro del árbol de levas se miden de forma síncrona todas las 
posiciones del árbol y los valores medidos correspondientes (rojo). El tiempo de ciclo de la 
máquina aumenta si la precisión de medición es igual o mejor. 
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5.6.4 Secuencia temporal de la sincronización 


Desde la lectura de los datos de entrada hasta la emisión de los datos de salida  
A continuación se explica el principio del proceso de ejecución de todos los componentes 
involucrados en la sincronización:  


● Lectura isócrona de los datos de entrada 


● Transporte de los datos de entrada vía subred PROFINET hasta el controlador IO (CPU) 


● Reprocesamiento en la aplicación isócrona de la CPU 


● Transporte de los datos de salida vía subred PROFINET hasta el dispositivo IO de salida 


● Emisión isócrona de los datos de salida 


 
T_DC Ciclo de datos (Time_DataCycle) 
TI Tiempo de lectura de los datos de entrada 
TO Tiempo para emitir los datos de salida 


Figura 5-37 Secuencia temporal de la sincronización 


Para que todos los datos de entrada se encuentren disponibles para el transporte a través 
de la línea PROFINET IO la próxima vez que empiece el ciclo PROFINET IO, el ciclo de 
lectura de la periferia se inicia previamente en un tiempo de preprocesamiento TI. TI es el 
"flash" para las entradas; en ese instante se leen todas las entradas sincronizadas. TI es 
necesario para compensar la conversión analógico-digital, los tiempos de bus de fondo y 
otros elementos similares. El tiempo de preprocesamiento TI  puede ser configurado por 
STEP 7 o por el usuario. Es recomendable dejar que STEP 7 determine automáticamente el 
tiempo de preprocesamiento TI. 
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La línea PROFINET IO transporta los datos de entrada al controlador IO. Es posible iniciar 
la aplicación de forma sincronizada con el ciclo, es decir, el OB de alarma de sincronismo se 
llama pasado un tiempo de retardo parametrizable. El programa de usuario en el OB de 
alarma de sincronismo determina la reacción del proceso y prepara los datos de salida a 
tiempo para el comienzo del próximo ciclo de datos. La longitud del ciclo de datos es 
configurada siempre por el usuario. 


TO es la compensación debida al bus de fondo y a la conversión digital-analógica dentro del 
dispositivo IO. TO es el "flash" para las salidas; en ese instante se emiten las salidas 
sincronizadas. El tiempo TO puede ser configurado por STEP 7 o por el usuario. Es 
recomendable dejar que STEP 7 determine automáticamente el tiempo de 
preprocesamiento TO. 


Periferia descentralizada isócrona y no isócrona 
Es posible combinar periferia descentralizada isócrona con periferia descentralizada no 
isócrona en un controlador IO. 
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5.6.5 Principios básicos de la programación 


Programación en los OB de alarma de sincronismo  
La programación de la parte isócrona del programa se realiza exclusivamente en los OB de 
alarma de sincronismo (de OB 61 a OB 64). Puesto que las alarmas de sincronismo se 
procesan con una prioridad mayor, sólo deberían procesarse en el OB 6x las partes del 
programa que sean críticas en el tiempo. La alarma de sincronismo se activa con el tiempo 
de retardo configurado. 


Acceso a la periferia isócrona llamando a funciones del sistema  
La periferia isócrona se actualiza exclusivamente llamando las instrucciones "SYNC_PI" y 
"SYNC_PO", es decir, en la correspondiente memoria imagen parcial del proceso. El acceso 
directo a las áreas de periferia suministra valores actuales del proceso, aunque no tienen 
que estar necesariamente relacionados con otros valores. 


Las instrucciones "SYNC_PI" y "SYNC_PO" solo pueden actualizar la memoria imagen 
parcial del proceso en la ventana de ejecución permitida. La ventana de ejecución para la 
posible llamada de las instrucciones "SYNC_PI" y "SYNC_PO" se extiende desde el final del 
intercambio cíclico de datos en PROFINET IO hasta el momento en el que todavía se 
pueden copiar las salidas a tiempo antes de finalizar T_DC. En esta ventana de tiempo debe 
empezar el intercambio de datos. Si se viola la ventana de ejecución debido al 
procesamiento de las instrucciones "SYNC_PI" y SYNC_PO", las funciones del sistema lo 
indican con el mensaje de error correspondiente. Encontrará un gráfico que muestra la 
ventana de ejecución y los tiempos correspondientes en el siguiente capítulo.  


 


 Nota 


Para evitar que se devuelvan datos incoherentes al OB 6x, se recomienda no utilizar las 
instrucciones "DPRD_DAT" y "DPWR_DAT" (acceso directo a los datos) en el OB isócrono. 


 


 Nota 


Para garantizar un modo isócrono correcto, se recomienda evitar activar en la medida de lo 
posible servicios de registros para dispositivos IO utilizados en modo isócrono y configurar 
alarmas.  


 


Modelos de procesamiento del programa 
Según la secuencia de llamada de las instrucciones "SYNC_PI" y "SYNC_PO en el OB 6x y 
el factor de ciclo de aplicación ajustado, el procesamiento del programa se divide en dos 
modelos básicos: 


● Modelo EPA (leer Entradas - Procesar - escribir Salidas) con factor de ciclo de aplicación 
= 1 


● Modelo EPA (leer Entradas - Procesar - escribir Salidas) con factor de ciclo de aplicación 
> 1 
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5.6.6 Procesamiento del programa según el modelo EPA con ciclo de aplicación = 1 


Distintivo del modelo EPS con factor de ciclo de aplicación = 1 
El modelo EPS con factor de ciclo de aplicación = 1 se distingue por el hecho de que el 
procesamiento de los datos E/S concluye dentro de un ciclo del reloj del sistema T_DC. Con 
este modelo se consiguen los tiempos de reacción más cortos. 


Modelo EPS con factor de ciclo de aplicación = 1 
Con el modelo EPS con factor de ciclo de aplicación = 1 se consigue un tiempo de 
procesamiento constante desde el "borne de entrada" hasta el "borne de salida" de 
TI + T_DC + TO. Es posible asegurar TI + 2×T_DC + TO como tiempo de reacción del 
proceso. 


 
La figura muestra el modelo EPS con factor de ciclo de aplicación = 1 desde la captura 
hasta la salida de los valores del proceso, pasando por el procesamiento en la CPU. 
STEP 7 calcula el tiempo de retardo o también se puede introducir manualmente (véase el 
capítulo Configuración del ciclo de aplicación y del tiempo de retardo (Página 179)). Durante 
este tiempo, los datos de entrada leídos están de camino en PROFINET IO. 


El inicio consiste en la transferencia con la instrucción "SYNC_PI" y el final se alcanza con la 
instrucción "SYNC_PO". El tiempo de retardo está ajustado de forma predeterminada al 
principio de la ventana de ejecución.  


Las instrucciones "SYNC_PI" y "SYNC_PO" solo pueden procesarse en la ventana de 
ejecución. El procesamiento debe terminar dentro del ciclo de datos T_DC. En caso de 
ajustar el factor de ciclo de aplicación a un valor > 1, las instrucciones "SYNC_PI" y 
"SYNC_PO" deberán haber terminado dentro del primer ciclo de datos T_DC; en los 
siguientes ciclos de datos solo puede tener lugar el procesamiento.  







 Funciones 
 5.6 Modo isócrono 


PROFINET con STEP 7 V13 
Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 175 


5.6.7 Procesamiento del programa según el modelo EPA con ciclo de aplicación > 1 


Distintivo del modelo EPS con factor de ciclo de aplicación > 1 
El modelo EPS con factor de ciclo de aplicación > 1 es un modelo EPS de varios ciclos de 
datos T_DC; se trata de un modelo EPS con una salida retardada en un ciclo de aplicación 
(OB 6x). La entrada y el procesamiento tienen lugar en el mismo ciclo de aplicación. La 
salida tiene lugar al comienzo del siguiente ciclo de aplicación, directamente antes de la 
siguiente entrada. 


Las instrucciones "SYNC_PI" y "SYNC_PO" se llaman en la ventana de ejecución del primer 
ciclo de datos T_DC del ciclo de aplicación (con factor de ciclo de aplicación > 1, solo está 
disponible allí). El procesamiento restante del programa de usuario en el OB 6x tiene lugar 
en el siguiente ciclo de datos T_DC o en los posteriores. 


 
La figura muestra la curva de señales del modelo EPS con factor de ciclo de aplicación = 2 
desde la captura hasta la salida de los valores del proceso, pasando por el procesamiento 
en el controlador IO. STEP 7 calcula el tiempo de retardo TM. Durante este tiempo, los datos 
de entrada leídos están de camino en PROFINET IO. 


El modelo EPS con factor de ciclo de aplicación > 1 es especialmente adecuado para 
grandes extensiones de periferia con un programa de usuario extenso en el OB 6x. Este 
modelo permite tiempos de cálculo más largos para procesar los datos de entrada y 
determinar los datos de salida correspondientes. 


Con el modelo EPS con factor de ciclo de aplicación > 1 se consigue un tiempo de 
procesamiento constante desde el "borne de entrada" hasta el "borne de salida" de 
TI + (factor de ciclo de aplicación + 1) x T_DC + TO. Como tiempo de reacción del proceso 
se puede asegurar TI + (2 x factor de ciclo de aplicación + 1) x T_DC + TO. 
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5.6.8 Configurar el modo isócrono 


Introducción 
A continuación se describe cómo configurar el modo isócrono de un módulo utilizando como 
dispositivo IO el sistema de periferia descentralizada ET 200MP. El procedimiento descrito 
también es válido para otros sistemas de periferia descentralizada (p. ej. ET 200S o 
ET 200SP).  


El controlador IO es una CPU S7-1500.  


Requisitos 
● La vista de redes está abierta en STEP 7. 


● Se ha colocado una CPU S7-1500 (p. ej. CPU 1516-3 PN/DP). 


● Se ha colocado un módulo de interfaz IM 155-5 PN HF (ET 200MP) y se ha conectado 
en red con la CPU. 


● Se cumplen todos los requisitos para una configuración IRT, es decir: 


– Los puertos de la CPU y del módulo de interfaz están interconectados entre sí. 


– El módulo de interfaz tiene configurado "IRT" como clase RT (sección "Opciones 
avanzadas > Configuración en tiempo real > Sincronización"). 


– Ha asignado las funciones "maestro Sync" y "esclavo Sync". 
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Procedimiento  
Para crear una conexión isócrona entre la periferia y el programa de usuario, proceda del 
siguiente modo: 


1. Seleccione el IM 155-5 PN HF en la vista de redes de STEP 7 y vaya a la vista de 
dispositivos. 


2. Inserte un módulo de periferia que funcione en modo isócrono (módulo con la extensión 
"HF"). 


3. En la ventana de inspección del módulo de periferia seleccionado, vaya a la sección 
"Direcciones E/S". 


 
Figura 5-38 Configuración del modo isócrono en STEP 7 
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4. En la sección "Direcciones E/S" realice los ajustes siguientes: 


– Active la opción "Modo isócrono". 


– Seleccione una memoria imagen parcial de proceso, p. ej. Memoria imagen parcial de 
proceso 1. 


– Haga clic en la lista desplegable "Bloque de organización asignado" y después haga 
clic en el botón "Agregar objeto" o seleccione un bloque de organización existente. 


 
Figura 5-39 Creación del bloque de organización para programar el modo isócrono 


Se abre un cuadro de diálogo para seleccionar los bloques de organización.  


– Seleccione el OB "Synchronous Cycle" y confirme con "Aceptar". 


Si hay asignación automática de números, se genera y se abre el OB 61. En la 
ventana de inspección está seleccionada la sección "Modo isócrono", lo que permite 
continuar de inmediato con la configuración del ciclo de aplicación y del tiempo de 
retardo y comenzar la programación del OB en la sección de instrucciones.  


5. Agregue los dispositivos IO que necesite en la vista de redes y adapte la configuración y 
los ajustes del modo isócrono. 


6. Para acceder a información sobre los anchos de banda calculados o para adaptar el 
tiempo de ciclo de emisión, seleccione la subred y vaya a la sección correspondiente de 
administración del dominio en la ventana de inspección. 


Programar el modo isócrono  
Para que la instalación funcione en modo isócrono, es necesario estructurar el programa de 
usuario adecuadamente. Para ello se debe crear un OB de alarma de sincronismo (OB 6x) 
en un módulo de periferia (véase arriba). A la periferia isócrona se accede a través de la 
memoria imagen parcial de proceso, es decir, las direcciones de los módulos isócronos 
deben estar en una memoria imagen parcial de proceso. Los accesos a la periferia isócrona 
se deben programar con las instrucciones SYNC_PI y SYNC_PO en el OB de alarma de 
sincronismo.  


Llame a la instrucción SYNC_PI al comienzo del OB de alarma de sincronismo, siempre y 
cuando haya seleccionado el ajuste automático para el tiempo de retardo. La instrucción 
SYNC_PO se llama al final del OB 6x. 
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5.6.9 Configuración del ciclo de aplicación y del tiempo de retardo 


Requisitos 
● Ha creado una configuración isócrona en STEP 7. 


● Se ha creado un OB de alarma de sincronismo. 


● El OB de alarma de sincronismo está abierto. 


Configuración del ciclo de aplicación y del tiempo de retardo 
Para configurar el ciclo de aplicación para la aplicación isócrona, proceda del modo 
siguiente: 


1. Abra el diálogo "Propiedades" del OB de alarma de sincronismo en cuestión. 


2. Haga clic en el grupo "Modo isócrono" de la navegación local. 


3. En "Ciclo de aplicación (ms)" ajuste el ciclo de aplicación. Para ello abra la lista 
desplegable y elija el ciclo de la aplicación. Como valores posibles del ciclo de aplicación 
en la lista se ofrecen múltiplos del tiempo de ciclo de emisión PROFINET. En la figura 
siguiente se ha ajustado el tiempo de ciclo de emisión PROFINET de 2 ms. 


 
Figura 5-40 Configuración del ciclo de aplicación 
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Configuración del tiempo de retardo 
STEP 7 ajusta el tiempo de retardo automáticamente como valor predeterminado al principio 
de la ventana de ejecución. Con ello, la actualización isócrona de la memoria imagen parcial 
de proceso cae automáticamente dentro de la ventana de ejecución del ciclo de aplicación. 


El tiempo de retardo también se puede ajustar manualmente. Un tiempo de retardo breve 
permite alcanzar tiempos de procesamiento superiores para el programa de usuario en el 
OB de alarma de sincronismo. En el ajuste manual tenga en cuenta que debe llamar las 
instrucciones "SYNC_PI" y "SYNC_PO" en la ventana de ejecución del ciclo de aplicación. 


Para configurar el tiempo de retardo para la aplicación isócrona, proceda del modo 
siguiente: 


1. Abra el diálogo "Propiedades" del OB de alarma de sincronismo en cuestión. 


2. Haga clic en el grupo "Modo isócrono" de la navegación local. 


3. Desactive la casilla de verificación "Ajuste automático". 


4. En "Retardo (ms)" introduzca el tiempo de retardo que desee. 


 
Figura 5-41 Configuración del tiempo de retardo 
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5.7 Sustitución de dispositivos sin medio de almacenamiento extraíble 


Definición  
Los dispositivos IO que no disponen de ranura para un medio de almacenamiento extraíble 
(p. ej. ET 200SP, ET 200MP) o los que soportan la funcionalidad PROFINET Sustitución de 
dispositivos sin medio de almacenamiento extraíble/PG, pueden cambiarse sin necesidad 
de insertar un medio de almacenamiento extraíble o bien sin necesidad de asignar el 
nombre de dispositivo con la PG. El dispositivo IO cambiado no obtiene su nombre del 
medio de almacenamiento extraíble o de la PG, sino del controlador IO.  


Para asignar el nombre del dispositivo, el controlador IO emplea la topología configurada y 
las relaciones de vecindad detectadas por los dispositivos IO. 


 
Figura 5-42 Sustitución de dispositivos sin medio de almacenamiento extraíble 


 


 Nota 


Al cambiar un dispositivo, asegúrese de volver a enchufar los cables PROFINET en los 
puertos correctos, tal y como se ha configurado en STEP 7. 


De lo contrario la instalación no arrancará. 
 


Ventajas  
La funcionalidad PROFINET de sustitución de dispositivos sin medio de almacenamiento 
extraíble/PG aporta las siguientes ventajas: 


● Una vez cambiado el dispositivo IO, este recibe el nombre automáticamente del 
controlador IO. Ya no es necesario asignar un nombre de dispositivo con la PG o un 
medio de almacenamiento extraíble. 


● Se prescinde así del medio de almacenamiento para el dispositivo IO cambiado. 


● Asignación sencilla del nombre de dispositivo en máquinas en serie con la misma 
configuración y topología teórica. Desaparece la asignación manual del nombre de 
dispositivo mediante un medio de almacenamiento extraíble/PG. 
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5.7.1 Función Sustitución de dispositivos sin medio de almacenamiento extraíble/PG 


Vecindad  
La vecindad designa la relación física entre dos puertos de dispositivos PROFINET vecinos. 
En este caso, un dispositivo PROFINET se encuentra en las inmediaciones directas 
(vecindad) y está conectado a través de uno de sus puertos y por medio de un trayecto 
físico de Ethernet con un puerto determinado del segundo dispositivo PROFINET.  


Los dispositivos PROFINET pueden ser terminales como, p. ej., controladores IO y 
dispositivos IO con un solo puerto, pero también componentes de red como, p. ej., switches, 
controladores IO y dispositivos IO con varios puertos. 


Fallo y sustitución de un dispositivo IO  
El siguiente ejemplo muestra la sustitución de un dispositivo sin medio de almacenamiento 
extraíble en caso de producirse un fallo en un dispositivo IO. 


 
Figura 5-43 Ejemplo de configuración de la sustitución de dispositivos sin medio de almacenamiento extraíble 


El controlador IO dispone de la siguiente información para la sustitución de un dispositivo: 
 
Dispositivo PROFINET Alias del dispositivo 
Controlador "port-001.Switch" 
Switch "port-002.Controlador", "port-001.Prensa", "port-001.Bomba" 
Prensa "port-002.Switch", "port-001.Molino" 
Molino "port-002.Prensa" 
Bomba "port-004.Switch" 


En este ejemplo se produce un fallo en el dispositivo IO con el nombre de dispositivo 
"Molino": 


Requisitos 
El dispositivo PROFINET cambiado no tiene nombre de dispositivo. 
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Principio de la asignación de nombres  
Se observa el fallo del dispositivo IO "Molino". 


1. El controlador IO solicita el nombre del dispositivo IO cambiado. 


2. El controlador IO detecta que el dispositivo IO con el alias "port-002.Prensa" no tiene 
nombre de dispositivo. 


3. El controlador IO asigna el nombre "Molino" al dispositivo IO cambiado a través del alias 
"port-002.Prensa" del dispositivo IO en que se produjo el fallo. 


 
  Nota 


Si se inserta un dispositivo con la funcionalidad PROFINET de sustitución de dispositivos 
sin medio de almacenamiento extraíble/PG en otro sitio diferente al configurado, 
entonces se le asignará al dispositivo otro nombre. 


Si ha enchufado un dispositivo equivocado, restablezca su estado de suministro antes de 
volverlo a utilizar. 
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5.7.2 Sustitución de un dispositivo IO sin medio de almacenamiento extraíble 


Introducción 
En los sistemas de automatización puede ser necesario sustituir los dispositivos IO en 
determinadas circunstancias. Habitualmente, el nombre de dispositivo se les asigna a los 
dispositivos IO al insertar el medio de almacenamiento extraíble o desde la programadora. 
La CPU identifica el dispositivo IO mediante estos nombres de dispositivo.  


La sustitución de un dispositivo IO se realiza en determinadas condiciones sin tener que 
insertar un medio de almacenamiento extraíble o sin una PG. 


Requisitos 
● La topología del sistema PROFINET IO tiene que estar configurada con los dispositivos 


IO correspondientes. 


Con la configuración de la topología se dan a conocer al sistema PROFINET IO o al 
controlador IO las relaciones de vecindad de todos los dispositivos PROFINET 
integrados en el sistema PROFINET IO. A partir de las relaciones de vecindad 
predefinidas por la topología prevista y de las relaciones reales determinadas por los 
dispositivos PROFINET existentes físicamente, el controlador IO puede identificar al 
dispositivo IO sustituido sin nombre y asignarle el nombre y la dirección IP configurados, 
además de integrarlo después de nuevo en el tráfico de datos de usuario. 


● Los dispositivos IO que intervienen en el sistema de automatización tienen que permitir la 
sustitución del dispositivo sin medio de almacenamiento extraíble. 


Si algunos dispositivos IO del sistema de automatización no son compatibles con la 
sustitución del dispositivo sin medios de almacenamiento extraíbles, el dispositivo IO 
emite el aviso correspondiente. 


 
  Nota 


Para sustituir los dispositivos utilice solo dispositivos IO nuevos o restablezca el estado 
de suministro de los dispositivos IO parametrizados. 


 


Activar y desactivar la sustitución de dispositivos sin medio de almacenamiento extraíble 
La función Sustitución de dispositivos sin medio de almacenamiento extraíble está activada 
de forma predeterminada en el controlador IO. 


Para desactivar la sustitución de dispositivos sin medio de almacenamiento extraíble, 
proceda del siguiente modo: 


1. En la vista de dispositivos o en la vista de redes de STEP 7, seleccione la interfaz 
PROFINET del controlador IO correspondiente. 


2. En las propiedades de la interfaz, en "Opciones avanzadas > Opciones de interfaz", 
desactive la casilla de verificación "Permitir sustitución de dispositivo sin medio de 
almacenamiento extraíble". 


Para activarla de nuevo, marque la casilla de verificación "Permitir sustitución de dispositivo 
sin medio de almacenamiento extraíble". 
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5.7.3 Permitir sobrescribir el nombre de dispositivo PROFINET 
Con una CPU S7-1500 a partir de la versión de firmware V1.5 o con una CPU ET 200SP a 
partir de la versión de firmware V1.6 tiene la posibilidad de sobrescribir los nombres de 
dispositivo PROFINET de los dispositivos IO durante el arranque de la CPU. Esta opción 
reduce el esfuerzo necesario a la hora de cambiar un dispositivo, por ejemplo, en la puesta 
en marcha automática. 


Efecto de la opción "Permitir sobrescribir el nombre del dispositivo PROFINET" 
Si está activada la opción "Permitir sobrescribir el nombre del dispositivo PROFINET", el 
controlador IO (CPU) puede sobrescribir los nombres de dispositivo PROFINET de los 
dispositivos IO en el sistema IO. 


Los sistemas IO de múltiples aplicaciones solo se pueden utilizar si esta opción está 
activada. Antes de sobrescribirlos, el controlador IO comprueba si el tipo de dispositivo IO 
coincide con el tipo configurado. 


 


 ADVERTENCIA 


Nombre de dispositivo PROFINET incorrecto 


Si está activada la opción "Permitir sobrescribir el nombre del dispositivo PROFINET", los 
dispositivos conectados incorrectamente pueden recibir un nombre de dispositivo 
PROFINET incorrecto de la configuración. 


Esto puede provocar un funcionamiento incorrecto, con peligro de muerte, lesiones graves 
o daños materiales, según el tipo de periferia conectada. 


Para evitar este tipo de riesgos, al sustituir un dispositivo compruebe siempre que esté 
conectado el dispositivo sustituto adecuado y que la interconexión de puertos se 
corresponda con la topología prevista. 


 


Si la opción está desactivada, el controlador IO no puede sobrescribir los nombres de los 
dispositivos IO. En este caso, tras cambiar un nombre de dispositivo PROFINET en la 
configuración, o en caso de cambiar un dispositivo, p. ej., deberá asignar manualmente el 
nombre de dispositivo PROFINET al dispositivo IO o borrar el nombre de dispositivo de los 
dispositivos IO antes de una puesta en marcha automática. 
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Típica fuente de peligro 
En principio, al sustituir un dispositivo IO ("supuesto normal"), está casi garantizado que la 
conexión del dispositivo sustituido se realice de acuerdo con la interconexión de puertos 
configurada. 


La siguiente figura muestra un supuesto en el que se confunden las conexiones de dos 
líneas PROFINET de idéntica estructura en dos switchports. Dado que el controlador IO 
asigna los nombres de dispositivo en función de la topología prevista, una conexión 
incorrecta de los dispositivos puede tener graves efectos en la asignación de nombres. 


En este caso, al controlar actuadores de distinta naturaleza, pueden producirse situaciones 
de peligro en la instalación. 


 
① Switch con líneas PROFINET conectadas 
② Dispositivo A, nombre de dispositivo "IOD-1": controla el motor 1 
③ Dispositivo B, nombre de dispositivo "IOD-10": controla el motor 10 
④ El dispositivo A controla el motor 10. 
⑤ El dispositivo B controla el motor 1. 
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Procedimiento 
Para modificar la opción "Permitir sobrescribir el nombre de dispositivo PROFINET", haga lo 
siguiente: 


1. Seleccione en la vista de redes o en la vista de dispositivos la interfaz PROFINET de la 
CPU para la que desee cambiar esta opción. 


2. Seleccione el área "Opciones avanzadas", sección "Opciones de interfaz". 


3. Modifique la opción. 


5.8 Proyectos de maquinaria de serie 


Introducción 
Los proyectos de maquinaria de serie son proyectos de STEP 7 que utilizan un conjunto de 
funciones innovadoras para configurar y poner en marcha con facilidad soluciones de 
automatización flexibles para maquinaria de serie o modular. 


En este caso, una configuración hardware compuesta por una CPU S7-1500 como 
controlador IO y un número cualquiera de dispositivos IO conectados representa un 
"maestro del sistema PROFINET IO". Dicho maestro tiene una configuración máxima 
equivalente a una plantilla de la que se derivan diferentes opciones para distintas máquinas 
de serie con, p. ej., diferentes variantes de configuración del sistema IO. 


Flexibilización en todos los niveles 
Los proyectos de maquinaria de serie presentan las siguientes características centrales: 


● A partir de un solo proyecto con configuración máxima es posible cargar diferentes 
variantes de una máquina de serie (opciones de sistema IO). El proyecto de maquinaria 
de serie contempla todas las variantes (opciones) del sistema IO. 


● Una opción de sistema IO puede integrarse localmente en una red existente utilizando 
medios simples. 


La flexibilidad se da en varios aspectos: 


● Mediante una configuración adecuada es posible realizar una adaptación local de los 
parámetros de dirección IP del controlador IO con herramientas sencillas. Esto permite 
integrar una máquina de serie en diferentes instalaciones sin grandes complicaciones o 
bien incorporarla a una red. 
Los sistemas IO que tienen esta característica se denominan sistemas IO de múltiples 
aplicaciones. 


● Mediante una configuración y una programación adecuadas es posible utilizar localmente 
opciones de sistema IO con estructuras distintas que se diferencian entre sí en cuanto a 
la selección de los dispositivos IO utilizados o a su disposición. 
Puesto que la configuración concreta del sistema IO se controla desde el programa de 
usuario, esta variante se denomina control de configuración de sistemas IO. 
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● Independientemente de las funciones descritas anteriormente, una configuración y una 
programación adecuadas permiten utilizar en un solo proyecto diferentes opciones de 
estación para dispositivos centralizados o unidades de la periferia descentralizada. Los 
dispositivos pueden ser diferentes en cuanto a la selección y disposición de los módulos. 
Puesto que la configuración concreta de la estación se controla desde el programa de 
usuario, esta variante se denomina también control de configuración. 


Información adicional 
Encontrará más información acerca de los sistemas IO de múltiples aplicaciones en el 
capítulo Sistemas IO de múltiples aplicaciones (Página 188). 


Encontrará más información acerca del control de configuración de sistemas IO en el 
capítulo Control de configuración para sistemas IO (Página 197). 


Encontrará más información acerca del control de configuración en el manual de sistema 
S7-1500/ET 200MP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792). 


5.8.1 Sistemas IO de múltiples aplicaciones 


5.8.1.1 Información importante sobre sistemas IO de múltiples aplicaciones 


Soluciones de automatización de múltiples aplicaciones 
Para una solución de automatización flexible, como en el caso de la maquinaria de serie, 
existen los siguientes casos de aplicación típicos: 


● La máquina (y, por consiguiente, el sistema PROFINET IO) se utiliza varias veces en las 
instalaciones de los clientes. 


● La máquina se utiliza en diferentes instalaciones de distintos clientes. 


Para ello, la solución de automatización debe cumplir los requisitos siguientes: 


● Un proyecto (configuración y programa) puede cargarse sin cambios en diferentes 
máquinas del mismo tipo. 


● Para integrar la máquina en una infraestructura de red existente, basta con realizar unas 
pocas adaptaciones sencillas in situ. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792
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La figura siguiente muestra cómo se carga una solución de automatización con un sistema 
IO de múltiples aplicaciones en diferentes sistemas de automatización y, seguidamente, 
cómo se adapta localmente un sistema de automatización a la infraestructura de red 
existente. 


 
① Cargar configuración con sistema IO de múltiples aplicaciones 
② Ajustar la dirección IP y el nombre de dispositivo in situ en el controlador IO 


Principio 
Los componentes de automatización para una máquina incluyen un sistema PROFINET IO, 
compuesto de un controlador IO (interfaz PROFINET de una CPU) y los dispositivos IO que 
tiene asignados. 


El ajuste "Sistema IO de múltiples aplicaciones" en el sistema IO convierte un proyecto 
STEP 7 en un "proyecto de maquinaria de serie". 


Con el ajuste "Sistema IO de múltiples aplicaciones", STEP 7 realiza diversos ajustes y 
comprobaciones en la configuración. Estos ajustes permiten que el sistema IO esté 
autocontenido y no existan dependencias de componentes externos al sistema IO. 







Funciones  
5.8 Proyectos de maquinaria de serie 


 PROFINET con STEP 7 V13 
190 Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 


Requisitos 
● STEP 7 V13 o superior 


● Una CPU S7-1500 con versión de firmware V1.5 o superior como controlador IO 


o bien 


● Una CPU ET 200SP con versión de firmware V1.6 o superior como controlador IO 


Reglas 
Para los sistemas IO de múltiples aplicaciones se aplican las siguientes reglas: 


● Ningún dispositivo IO puede estar configurado como Shared Device. 


● Los puertos de los dispositivos deben estar interconectados. 
Los dispositivos para los que no se haya configurado ninguna interconexión de puertos, 
como p. ej. el módulo de interfaz IM 154-6 IWLAN (ET 200pro PN), no se pueden utilizar 
con STEP 7 V13 como dispositivo IO en el sistema IO de múltiples aplicaciones. 


● Si un dispositivo IO conectado al sistema IO de múltiples aplicaciones es un I-device 
(CPU como dispositivo IO "inteligente"): 


– Si el I-device tiene un sistema IO subordinado, este I-device no deberá estar 
conectado a la misma interfaz PROFINET que el controlador IO de nivel superior. 


Nota: si el I-device está configurado a través de un GSD PROFINET, STEP 7 no 
podrá comprobar si se cumple esta regla. En tal caso, el propio usuario debe tomar 
las medidas adecuadas para que se cumpla esta regla. 


 
① I-device conectado al sistema IO de múltiples aplicaciones. La interfaz PROFINET funciona como dispositivo IO. 


No hay ningún otro sistema IO conectado. 
② Un sistema IO subordinado conectado al I-device está conectado a otra interfaz PROFINET. 


– La interfaz PROFINET del I-device debe estar ajustada a "Parametrización de la 
interfaz PN por el controlador OP de nivel superior". 


● Si se ha configurado MRP (Media Redundancy Protocol): 


–  Todos los dispositivos IO del sistema IO de múltiples aplicaciones deben pertenecer 
al mismo dominio MRP. 
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● Si se ha configurado IRT (Isochronous Real Time): 


– Todos los dispositivos IO del sistema IO de múltiples aplicaciones deben pertenecer 
al mismo dominio Sync. 


– El dominio Sync no debe contener otros dispositivos IO. 


● Los IE/PB Links no pueden utilizarse con STEP 7 V13 como dispositivo IO conectado al 
sistema IO de múltiples aplicaciones. 


Configuración 
En las propiedades del sistema IO se define si una configuración se puede reutilizar. 


Seguidamente, STEP 7 ajusta automáticamente los parámetros de los dispositivos 
configurados y estos se comprueban durante la compilación. 


Condiciones marco 
Para evitar que un proyecto de maquinaria de serie tenga dependencias de otros 
dispositivos externos a la máquina, tenga en cuenta lo siguiente: 


● Un proyecto de maquinaria de serie consta de un controlador IO y los dispositivos IO 
correspondientes. Por ello, en el proyecto de maquinaria de serie debe configurarse solo 
una CPU como controlador IO y los dispositivos IO correspondientes. 


● No utilice para la comunicación conexiones bilaterales, sino solamente conexiones 
unilaterales o conexiones no especificadas si es necesario. 


Trasfondo: para configurar la comunicación en un proyecto de STEP 7 básicamente hay 
que ajustar los parámetros de dirección IP en el proyecto. Sin embargo, este 
procedimiento no es válido para sistemas IO de múltiples aplicaciones, pues los 
parámetros de dirección IP del controlador IO y de los dispositivos IO asignados se 
asignan en la ubicación definitiva. Es decir, en el momento de realizar la configuración se 
desconocen los parámetros de dirección IP. 


Si, a pesar de todo, desea configurar la comunicación con los dispositivos en 
PROFINET, p. ej., para un coordinador centralizado, solo podrá utilizar los mecanismos 
de comunicación que permitan una asignación dinámica de los parámetros de dirección 
IP en el programa de usuario. 


Ejemplo: Open User Communication 


Si el dispositivo está configurado, p. ej., como punto final activo (iniciador de la 
conexión), los parámetros de dirección IP pueden guardarse en un bloque de datos. El 
bloque de datos no recibirá los parámetros de dirección IP válidos actualmente hasta el 
instante de la puesta en marcha. Para este tipo dinámico de parametrización de la 
dirección IP no existe soporte del sistema, es decir, si se cambia la configuración del 
sistema, no se adaptan automáticamente los parámetros de dirección IP.  


Encontrará la descripción sobre el manejo de instrucciones relacionadas con la Open 
User Communication bajo esta misma palabra clave en la Ayuda en pantalla de STEP 7. 
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5.8.1.2 Configurar sistemas IO de múltiples aplicaciones 


Requisitos 
● Una CPU S7-1500 a partir de la versión de firmware V1.5 como controlador IO 


o bien 


● Una CPU ET 200SP a partir de la versión de firmware V1.6 como controlador IO 


Procedimiento 
A continuación se describe la configuración de una maquinaria de serie tomando como 
ejemplo una S7-1500-CPU. 


Para crear un proyecto de maquinaria de serie, proceda del siguiente modo: 


1. Cree un proyecto. 


2. Configure una CPU S7-1500 con versión de firmware V1.5 o superior como controlador 
IO. 


3. Configure los dispositivos IO necesarios y asigne los dispositivos IO al controlador IO. 


4. Configure la interconexión de puertos entre los dispositivos. 


5. Seleccione el sistema IO de manera que pueda editar sus propiedades en la ventana de 
inspección. 


6. Active la casilla de verificación "Sistema IO de múltiples aplicaciones" en la sección 
"General" de la ventana de inspección. 


 
Resultado: STEP 7 establece los siguientes ajustes: 


● El nombre de dispositivo del controlador IO (CPU) del proyecto de maquinaria de serie 
está ajustado en "Permitir ajustar el nombre de dispositivo PROFINET directamente en el 
dispositivo". El controlador IO (CPU) carece al principio de nombre de dispositivo 
PROFINET. 


● El protocolo IP del controlador IO (CPU) está ajustado en "Permitir ajustar la dirección IP 
directamente en el dispositivo". La CPU carece al principio de dirección IP. 


● La opción "Permitir sustitución de dispositivo sin medio de almacenamiento extraíble" se 
activa automáticamente. Esta opción hace posible una puesta en marcha automática. En 
tal caso, no es necesario que un técnico de puesta en marcha asigne localmente 
nombres de dispositivo a los dispositivos IO. El controlador IO asigna el nombre de 
dispositivo y la dirección IP a los dispositivos IO durante el arranque en función de la 
topología teórica y otros ajustes. 
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● El nombre de dispositivo de los dispositivos IO está ajustado en "Generar 
automáticamente el nombre del dispositivo PROFINET" (a partir del nombre configurado 
del dispositivo IO). 


● El protocolo IP de los dispositivos IO está ajustado en "Permitir que el controlador IO 
ajuste la dirección IP". Los dispositivos IO carecen al principio de dirección IP. Si un 
dispositivo IO no es un sistema de periferia descentralizada típico (p. ej., un sistema 
ET 200), sino otro dispositivo, como p. ej. un dispositivo HMI, cambie la opción a 
"Permitir ajustar la dirección IP directamente en el dispositivo"; véase abajo. 


● El número de dispositivo para los dispositivos IO se asigna automáticamente y se utiliza 
in situ para hacer que la dirección IP sea unívoca. 


Para que el controlador IO pueda modificar más adelante el nombre de dispositivo, debe 
activarse la opción "Permitir sobrescribir el nombre del dispositivo PROFINET" (parámetros 
de CPU, propiedad de la interfaz PROFINET, sección Direcciones Ethernet). 


Esta opción está desactivada por defecto. 


La figura siguiente muestra los ajustes de dirección IP y nombre de dispositivo PROFINET 
descritos anteriormente. 


 
① Después de cargar la configuración del proyecto de maquinaria de serie, el controlador IO no 


tiene nombre de dispositivo ni dirección IP. 
② Después de la carga, los dispositivos IO tienen un nombre y un número de dispositivo, pero no 


tienen dirección IP. 


Figura 5-44 Ajustes de dirección IP y nombre de dispositivo PROFINET 
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Cómo recibe un dispositivo IO una dirección IP in situ 
A continuación se explican las opciones "Ajustar dirección IP" y "Permitir ajustar la dirección 
IP directamente en el dispositivo", que pueden configurarse por lo general en un sistema IO 
de múltiples aplicaciones.  


Si se ha ajustado la opción "Sistema IO de múltiples aplicaciones" en el sistema IO, STEP 7 
activa automáticamente la opción "Dirección IP" en los dispositivos IO. 


En tal caso, el dispositivo IO recibe del controlador IO una dirección IP derivada de la 
dirección IP del controlador IO ajustada in situ (consulte el siguiente capítulo). Esta opción 
resulta conveniente si el dispositivo IO es un aparato de campo, p. ej., ET 200MP, 
ET 200SP, ET 200AL u otro sistema de periferia descentralizada. 


Si el dispositivo IO no es un aparato de campo "normal" sino, p. ej., un dispositivo HMI con 
sistema operativo Windows, la opción "Dirección IP" descrita anteriormente no funciona. En 
tal caso, seleccione la opción "Permitir ajustar la dirección IP directamente en el dispositivo". 
La dirección IP debe asignarse localmente en el dispositivo y el propio usuario debe 
asegurarse de que esta dirección concuerde con las direcciones IP de los demás 
dispositivos IO y con la dirección IP del controlador IO. 


5.8.1.3 Ajustar sistemas IO de múltiples aplicaciones localmente 
Para adaptar la máquina en la que se ha cargado el proyecto de maquinaria de serie, son 
necesarios unos pocos pasos de adaptación. 


In situ solo deberán adaptarse el nombre de dispositivo y la dirección IP del controlador IO. 
Los nombres de dispositivo y las direcciones IP de los dispositivos IO se derivan de estas 
adaptaciones. En este ejemplo se describen las repercusiones de los ajustes locales para 
dos módulos de máquina concretos. 


Los ajustes locales pueden realizarse, p. ej., en el display de la CPU, con herramientas de 
puesta en marcha como Primary Setup Tool (PST) o PRONETA. Para estos ajustes no se 
necesita programadora con STEP 7, aunque también es posible realizarlos con ella. 


Requisitos 
● La máquina se ha cargado con un proyecto de maquinaria de serie (consulte Configurar 


sistemas IO de múltiples aplicaciones (Página 192)). 


● El display está operativo o la herramienta deseada para asignar la dirección IP y el 
nombre de dispositivo está disponible (p. ej., herramienta PST, STEP 7). 


● Los puertos del controlador IO y los dispositivos IO están interconectados de acuerdo 
con la configuración. 
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Procedimiento 
Tenga en cuenta las condiciones marco y las instrucciones para poner en marcha un  
S7-1500. Encontrará más información acerca de la puesta en marcha de una CPU S7-1500 
en el manual de sistema S7-1500/ET 200MP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792). 


Para adaptar maquinaria de serie in situ, proceda del siguiente modo: 


1. Incorpore la máquina a la red. 


2. Conecte el dispositivo a la CPU para asignar la dirección IP y el nombre de dispositivo,  
p. ej., una programadora o un PC con el software adecuado. 


3. Asigne al controlador IO el nombre de dispositivo y la dirección IP deseados. 


4. Arranque la CPU. 


A continuación, el controlador IO asigna a los dispositivos IO el nombre de dispositivo 
PROFINET adaptado y una dirección IP unívoca. 


Para la asignación se aplican las siguientes reglas: 


● Los nombres de los dispositivos IO se derivan de la concatenación de los siguientes 
componentes del nombre, separados por un punto: 


<Nombre del dispositivo IO configurado en el proyecto de maquinaria de serie>.<Nombre 
del controlador IO respectivo ajustado en el dispositivo> 


● Las direcciones IP de los dispositivos IO se derivan de la dirección IP del controlador IO 
correspondiente, configurada in situ, y del número de dispositivo (suma). 


 


 Nota 


Tenga en cuenta que durante la asignación no pueden crearse en la subred direcciones IP 
duplicadas. En tal caso, el controlador IO no asignará ninguna dirección IP nueva. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792
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En la siguiente figura se ha asignado el nombre de dispositivo "m1" y la dirección IP 
192.168.1.10 al controlador IO de la primera máquina. 


Se ha asignado el nombre de dispositivo "m2" y la dirección IP 192.168.1.20 a la segunda 
máquina. 


Los nombres de dispositivo y direcciones IP obtenidos de este modo pueden verse en la 
figura. 


 
① Ajuste del nombre de dispositivo y la dirección IP en el controlador IO 
② Tras el arranque, los dispositivos IO tienen un nombre de dispositivo actualizado (<Nombre de dispositivo  


configurado>.<Nombre de dispositivo del controlador IO>) y una dirección IP adaptada (= <Dirección IP del  
controlador IO> + <Número de dispositivo>) 


Consulte también 
Configurar sistemas IO de múltiples aplicaciones (Página 192) 
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5.8.2 Control de configuración para sistemas IO 


5.8.2.1 Información importante sobre el control de configuración de sistemas IO 
El control de configuración de sistemas IO permite crear varias versiones concretas de una 
máquina de serie a partir de un proyecto de maquinaria de serie. 


La configuración de un sistema IO se puede variar con toda flexibilidad para una aplicación 
determinada, siempre que la configuración real derive de la configuración prevista. Por ello, 
la configuración prevista representa la cantidad máxima de todas las configuraciones reales 
que pueden derivarse de ella. 


La figura siguiente muestra a modo de ejemplo cómo de un proyecto de maquinaria de serie 
se derivan dos sistemas IO con un número distinto de dispositivos IO. 


 
Figura 5-45 Ejemplo de control de configuración de sistemas PROFINET IO 


Los apartados siguientes explican cómo configurar y programar un sistema PROFINET IO 
para poder poner en marcha, p. ej., una maquinaria de serie localmente y sin necesidad de 
software de configuración. 







Funciones  
5.8 Proyectos de maquinaria de serie 


 PROFINET con STEP 7 V13 
198 Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 


Concepto 
El principio del control de configuración ya se conoce a nivel de dispositivo para el uso 
flexible de módulos ("configuración futura"). Tanto para la periferia centralizada como para la 
descentralizada existe la posibilidad de derivar configuraciones distintas a partir de una sola 
configuración principal. 


Con las CPU S7-1500 con versión de firmware V1.7 o superior, este principio se aplica 
también a nivel de sistemas IO. Es posible suprimir o agregar estaciones (dispositivos IO) 
de un sistema PROFINET IO en una instalación concreta, así como variar el orden de las 
estaciones.  


El control de configuración de dispositivos y el control de configuración de sistemas IO 
pueden combinarse; las funciones son independientes unas de otras. 


Es posible utilizar variantes que difieran de la configuración máxima prevista de un sistema 
IO. En un proyecto de maquinaria de serie es posible preparar un conjunto de dispositivos 
IO para adaptarlo con flexibilidad, mediante el control de configuración, a diferentes niveles 
de configuración. 


Existen las siguientes opciones de variación: 


● Variación del número de dispositivos IO implicados 


Los dispositivos IO opcionales para el control de configuración se incorporan a la 
configuración transfiriendo un juego de datos determinado con la configuración deseada 
en el programa de usuario. 


● Variación del orden de los dispositivos IO implicados 


La interconexión de puertos de los dispositivos IO se adapta a la topología utilizada 
transfiriendo un juego de datos determinado con la topología deseada en el programa de 
usuario. 
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La figura siguiente muestra cómo manejar dos configuraciones distintas mediante un 
dispositivo IO que se ha marcado como opcional en la vista de redes de STEP 7. 


● Configuración sin dispositivo IO opcional: 


en este caso, con ayuda de la instrucción "ReconfigIOSystem" se transfiere a la interfaz 
PROFINET un juego de datos que contiene la información de que no debe incorporarse 
a la configuración ningún dispositivo IO opcional. 


● Configuración con dispositivo IO opcional: 


en este caso, con ayuda de la instrucción "ReconfigIOSystem" se transfiere a la interfaz 
PROFINET un juego de datos que incorpora a la configuración el dispositivo IO opcional. 


 
① Definido por parametrización: IO-Device_2 es el dispositivo IO opcional  
② Configuración sin dispositivo IO opcional 
③ Configuración con dispositivo IO opcional  
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Resumen: procedimiento básico 
Para la aplicación de un concepto de maquinaria de serie cabe distinguir las fases 
siguientes: 


1. Fase de ingeniería: crear proyecto de maquinaria de serie y cargarlo en la máquina o 
instalación concreta: 


– Configurar completamente todos los dispositivos IO (opciones) que se vayan a 
necesitar en una máquina o instalación concreta. 


– Parametrizar como opcionales los dispositivos IO que no se requieran en máquinas o 
instalaciones concretas. 


– Configurar la interconexión de puertos con vistas a la diferente disposición de los 
dispositivos IO. 


– Preparar el programa de usuario (ver Parametrización de ubicación flexible de 
dispositivos IO (Página 209)) con la posibilidad de elegir localmente la configuración 
real, mediante interruptor o dispositivo HMI. 


2. Fase de puesta en servicio: preparar para el servicio una máquina o instalación concreta: 


– Integrar una máquina o instalación en la red local (ver Ajustar sistemas IO de 
múltiples aplicaciones localmente (Página 194)) 


– Con la opción configurada, elegir la configuración existente del sistema IO. 
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5.8.2.2 Parametrización de dispositivos IO opcionales 


Requisitos 
● CPU S7-1500 con versión de firmware V1.7 o superior como controlador IO 


● STEP 7 V13 SP1 o superior 


● Se han tenido en cuenta las reglas (Página 215) de configuración y funcionamiento de un 
proyecto de maquinaria de serie. 


Procedimiento  
Para parametrizar un dispositivo IO como opcional, proceda del modo siguiente:  


1. Cree un proyecto. 


2. Configure una CPU S7-1500 con versión de firmware V1.7 o superior como controlador 
IO. 


3. Configure los dispositivos IO necesarios y asigne los dispositivos IO al controlador IO. 


4. Configure la interconexión de puertos entre los dispositivos. 


 
  Nota 


Para sistemas IO que se van a adaptar mediante el programa de usuario es 
imprescindible una interconexión de puertos entre los dispositivos del sistema IO. En 
caso contrario no se establecería un orden de los dispositivos IO interconectados. Son 
posibles las configuraciones de puerto interlocutor siguientes: 
• Puerto interlocutor concreto de un dispositivo IO (selección mediante la lista 


desplegable "Puerto interlocutor" en las propiedades del puerto o interconexión 
mediante Arrastrar y soltar en la vista topológica). 


• "Activar puerto interlocutor por programa de usuario" (selección mediante la lista 
desplegable "Puerto interlocutor" en las propiedades del puerto). 


 


5. Seleccione el dispositivo IO que desea marcar como opcional. 


6. Seleccione el área "Interfaz PROFINET [X1] > Opciones avanzadas". 


7. Active la opción "Dispositivo IO opcional". 


8. Repita los pasos 5 a 7 para todos los dispositivos IO que desee parametrizar como 
opcionales. 


9. Cargue la configuración en la CPU. 
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Resultado: una vez cargada la configuración, el comportamiento del sistema es el siguiente: 


● La CPU está preparada para el control de configuración del sistema IO. 


● Todos los dispositivos IO están desactivados. 


● Con independencia de si la configuración se adapta en el programa de usuario (agregar 
dispositivos IO opcionales) o de si no se realiza ningún cambio en la configuración 
cargada: en el programa de usuario hay que llamar la instrucción "ReconfigIOSystem" y 
comunicar al sistema la configuración actual. 


Si no se llama la instrucción "ReconfigIOSystem", el sistema no está operativo. 


Consulte más información sobre el procedimiento en Activación de dispositivos IO 
opcionales en el programa (Página 202). 


Parametrización rápida en la tabla "Comunicación E/S" 
En la ficha "Comunicación E/S" se configura si un dispositivo IO es opcional o no. 


En la columna adicional "Dispositivo IO opcional" existe una casilla de verificación, activable 
individualmente para cada dispositivo IO, que indica si un dispositivo IO es opcional o no. 
Aquí se puede adaptar la configuración de forma centralizada. 


5.8.2.3 Activación de dispositivos IO opcionales en el programa 


Requisitos 
● CPU S7-1500 con versión de firmware V1.7 o superior como controlador IO. 


● STEP 7 V13 SP1 


● Se ha parametrizado como opcional al menos un dispositivo IO. 


● Se han tenido en cuenta las reglas (Página 215) de configuración y funcionamiento de un 
proyecto de maquinaria de serie. 
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Procedimiento  
Tenga en cuenta las indicaciones y reglas para la puesta en servicio de un sistema S7-1500 
contenidas en la documentación de SIMATIC S7-1500.  


La siguiente descripción del procedimiento incluye solo los pasos necesarios para 
comprender la activación de un dispositivo IO opcional mediante control del programa. 


Para activar o desactivar dispositivos IO opcionales, haga lo siguiente:  


1. Cree un juego de datos "CTRLREC" para la instrucción "ReconfigIOSystem". Encontrará 
información acerca de la estructura del juego de datos en la Ayuda en pantalla de  
STEP 7. 


2. Llame la instrucción "ReconfigIOSystem" y seleccione el MODE 1 para desactivar todos 
los dispositivos IO. 


Si pone la CPU en estado STOP o POWER OFF para modificar la instalación (p. ej., para 
agregar un dispositivo IO opcional), no es necesario desactivar explícitamente con 
"ReconfigIOSystem" y modo 1. En este caso, es decir, tras un cambio de STOP-RUN y 
POWER OFF > POWER ON, todos los dispositivos IO están desactivados 
automáticamente. 


3. Si ha llevado la instalación a un estado seguro que permita modificarla sin peligro: 


Componga la instalación de acuerdo con su caso de aplicación. Enchufe los dispositivos 
IO opcionales necesarios en los lugares previstos para ello en la configuración (observar 
el orden) o bien elimine los dispositivos IO opcionales que ya no necesite.  


4. Conecte en red los dispositivos IO. 


5. Arranque el sistema S7-1500 y llame de nuevo la instrucción "ReconfigIOSystem". Elija 
el MODE 2 para transferir el juego de datos CTRLREC. 


6. Una vez transferido con éxito el juego de datos, llame de nuevo la instrucción 
"ReconfigIOSystem". Elija el MODE 3 para activar todos los dispositivos IO 
correspondientes a la configuración actual. 


Resultado: la CPU activa los dispositivos IO siguientes:  


– Todos los dispositivos IO que no se han parametrizado como dispositivos IO 
opcionales. 


– Todos los dispositivos IO opcionales indicados en el juego de datos de control 
(CTRLREC). 


Los dispositivos IO siguientes permanecen desactivados: 


– Docking Units (dispositivos IO que cambian en funcionamiento). 


– Los dispositivos IO opcionales que no se indican en el juego de datos de control. 


 


 Nota 


Llame la instrucción "ReconfigIOSystem" para todos los valores del parámetro MODE con el 
mismo juego de datos de control (CTRLREC).  


Si se utilizan juegos de datos diferentes para los valores del parámetro MODE, se producirá 
una modificación incoherente de la configuración que dará lugar a mensajes de error de 
difícil interpretación.  
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Ejemplo: estructura del juego de datos para la activación de un dispositivo IO 
El dispositivo IO "IO-Device_2" debe ser el único activado en el programa de usuario. 


Para ello se requiere el identificador de hardware del "IO-Device_2". 


Recomendación: utilice las constantes de sistema de los identificadores de hardware en 
lugar de los valores absolutos, tal como se muestra en este ejemplo. Con este 
procedimiento, el contenido del DB no se ve afectado por los cambios de los identificadores 
de hardware a consecuencia de una modificación de la configuración. 


El juego de datos debe depositarse en un bloque de datos y transferirse a la interfaz 
PROFINET del controlador IO en el programa de usuario, mediante la instrucción 
"ReconfigIOSystem". 


 
① IO-Device_2 está parametrizado como dispositivo IO opcional.  
② Después de transferir el juego de datos y de activar la configuración con la instrucción  


"ReconfigIOSystem", IO-Device_2 se ha incorporado a la configuración e interviene en el  
intercambio de datos con el controlador IO. 
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Creación del bloque de datos 
En este ejemplo el juego de datos de control se ha creado en un bloque de datos. El bloque 
de datos está estructurado de la siguiente manera: 


Línea 2: definición de array: array del tipo Word con 4 elementos. El tipo de datos permitido 
es Array of Word . 


Línea 3: versión del juego de datos (actual: V1.0). 


Línea 4: número de dispositivos IO opcionales que activar (en este caso: 1). 


Línea 5: lista de identificadores de hardware de los dispositivos IO, agregada en este caso 
como constante del sistema. 


Línea 6: número de interconexiones de puertos activados en el programa de usuario  
(en este caso: 0). 


Línea 7: otros juegos de datos (opcional)  
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Parámetros MODE de la instrucción "ReconfigIOSystem" 
Con el parámetro MODE se controla el funcionamiento de la instrucción 
"ReconfigIOSystem". 


Para el parámetro de entrada MODE pueden aplicarse los valores siguientes: 
 
MODE Descripción 
1 Todos los dispositivos IO del sistema IO se desactivan al llamar la instrucción con el 


MODE 1. Internamente, la instrucción "ReconfigIOSystem" utiliza la instrucción 
"D_ACT_DP". Los errores determinados mediante D_ACT_DP los indica  
"ReconfigIOSystem" en los parámetros de salida siguientes:  
• STATUS (código de error) 
• ERR_INFO (identificador de hardware del dispositivo IO que causa el error). 
En STATUS y ERR_INFO, la CPU registra el último error detectado o la última ID de  
hardware detectada y al hacerlo sobrescribe un código de error ya existente. Por ello es 
posible que existan otros errores además del registrado. 


2 La instrucción transfiere el juego de datos para controlar la configuración real del sistema 
IO a la interfaz PROFINET direccionada mediante el parámetro de bloque LADDR  
(identificador de hardware de la interfaz PROFINET).  


3 Se activan todos los dispositivos IO no opcionales del sistema IO, así como los dispositivos 
IO opcionales que figuran en el juego de datos de control CTRLREC.  
Los dispositivos IO opcionales que no se indican en el juego de datos CTRLREC  
permanecen inactivos. 
Si en el juego de datos de control CTRLREC aparecen dispositivos IO que forman parte de 
Docking Units (dispositivos IO que cambian en funcionamiento), el sistema PN IO se  
comporta del siguiente modo:  
• Los dispositivos IO de las Docking Units permanecen inactivos cuando se llama  


ReconfigIOSystem con MODE 3. 


Este comportamiento equivale al de una configuración sin dispositivos IO controlados 
por configuración. Los dispositivos IO de las Docking Units están desactivados en el 
ajuste estándar y no tienen que activarse en el programa de usuario. 


Encontrará más información sobre Docking Units en el capítulo Sistemas Docking 
(Página 220). 
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Reglas sobre la secuencia de llamada de "ReconfigIOSystem" 
● Asigne a la instrucción "ReconfigIOSystem" siempre el mismo juego de datos de control 


(parámetro de entrada "CTRLREC"). 


● Secuencia de llamada tras un cambio de POWER OFF -> POWER ON: 


– Llamada a ReconfigIOSystem con MODE 1 (opcional). 


– Llamada a ReconfigIOSystem con MODE 2 (obligatoria, incluso sin reconfiguración). 


– Llamada a ReconfigIOSystem con MODE 3 (obligatoria). 


● Secuencia de llamada tras un cambio de STOP > RUN: 


– Llamada a ReconfigIOSystem con MODE 1 (opcional). 


– Llamada a ReconfigIOSystem con MODE 2 (obligatoria si se ha cambiado la 
configuración en STOP. En caso contrario, no es necesaria). 


– Llamada a ReconfigIOSystem con MODE 3 (obligatoria). 


● Secuencia de llamada con reconfiguración en RUN: 


– Llamada a ReconfigIOSystem con MODE 1 (obligatoria). 


– Llamada a ReconfigIOSystem con MODE 2 (obligatoria). 


– Llamada a ReconfigIOSystem con MODE 3 (obligatoria). 


Explicaciones y consejos sobre las reglas 
● Si un dispositivo IO parametrizado como opcional no se incluye en el juego de datos de 


control o en el bloque de datos, dicho dispositivo IO no formará parte de la configuración 
y no participará en el intercambio de datos con la CPU. 


● Si no se activa ningún dispositivo IO opcional y se trabaja con la configuración cargada 
sin realizar una reconfiguración, es necesario observar el procedimiento descrito en el 
apartado anterior y transferir el juego de datos de control a la CPU. 


El juego de datos de control tiene una estructura simple con las variables siguientes: 


– Versión (High Byte =1, Low Byte = 0) 


– Número de dispositivos opcionales que activar = 0 


– Número de interconexiones de puertos activados en el programa de usuario = 0 


● Tras un cambio de STOP > RUN y tras un cambio de POWER OFF > POWER ON, todos 
los dispositivos IO están desactivados automáticamente. Por ello, no es necesario llamar 
ReconfigIOSystem con MODE 1 para que el control de configuración funcione 
correctamente. 


Si utiliza su proyecto como modelo de validez general para la programación del control 
de configuración, le recomendamos que, aun así, llame ReconfigIOSystem con MODE 1 
antes de cada reconfiguración. Entonces podrá utilizar el modelo también para 
reconfiguraciones en estado operativo RUN. 
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● Puesta en marcha de sistemas IO extensos (más de 8 dispositivos IO opcionales) con 
uso simultáneo de IRT: 


Para mantener tiempos de arranque reducidos al activar los dispositivos IO opcionales 
(ReconfigIOSystem, modo 3), siga el consejo siguiente: compruebe los números de los 
dispositivos IO. Los números de dispositivo deben seguir la interconexión topológica en 
orden ascendente a partir del controlador IO. Cuanto más lejos esté un dispositivo IO del 
controlador IO en la topología, es decir, cuantos más dispositivos IO haya entre el 
controlador IO y el dispositivo IO en cuestión, mayor debe ser el número de dispositivo.  


Los números de dispositivo se ajustan en el área "Direcciones Ethernet - PROFINET" de 
la ventana de inspección estando seleccionada la interfaz PROFINET. 


Ejemplo de asignación de números de dispositivo en una topología en línea: 


 
● La CPU procesa la instrucción "ReconfigIOSystem" para transferir el juego de datos de 


control de modo asíncrono. 


Si llama la instrucción en el programa de arranque es necesario llamar repetidamente 
"ReconfigIOSystem" en un bucle hasta que los parámetros de salida "BUSY" o "DONE" 
indiquen que se ha transferido el juego de datos.  


Consejo: para programar el bucle utilice el lenguaje de programación SCL con la 
instrucción REPEAT ... UNTIL. 


REPEAT 


    "ReconfigIOSystem"(REQ := "start_config_ctrl", 


               MODE := 1, 


               LADDR := 64, 


               CTRLREC := "myCTRLREC".ArrMachineConfig0, 


               DONE => "conf_DONE", 


               BUSY => "conf_BUSY", 


               ERROR => "conf_ERROR", 


               STATUS => "conf_STATUS"); 


UNTIL NOT "conf_BUSY" 


END_REPEAT; 


Información adicional 
Encontrará información sobre la estructura básica del juego de datos y sobre el uso de la 
instrucción "ReconfigIOSystem" en la ayuda en pantalla de STEP 7. 
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Consulte también 
Parametrización de dispositivos IO opcionales (Página 201) 


5.8.2.4 Parametrización de ubicación flexible de dispositivos IO 
El apartado siguiente muestra cómo cumplir los requisitos para cambiar el orden de los 
dispositivos IO en un sistema PROFINET IO. 


Esta función también es posible con dispositivos IO opcionales. Para facilitar la 
representación, a continuación se describe una configuración máxima sin dispositivos IO 
opcionales. 


Concepto 
Una aplicación típica de un proyecto de maquinaria de serie consiste en componer, a partir 
de un conjunto formado por diversas partes de la instalación, una instalación general que 
solo se diferencie por la diferente disposición espacial de las partes: p. ej., en sistemas de 
transporte. Cada parte de la instalación consta de una unidad funcional entre la parte 
mecánica (carriles o cintas transportadoras) y la eléctrica (alimentación, dispositivo IO con 
módulos de periferia, sensores, actuadores, motores, conexión PROFINET para intercambio 
de datos con el controlador central, etc.).  


La figura siguiente ilustra cómo cambiando dos segmentos de carril se genera un sistema 
de transporte nuevo adaptado a las condiciones locales mediante un desvío antepuesto. 


 
Desde el punto de vista de la automatización, la adaptación flexible de la configuración de 
PROFINET no requiere ningún cambio en el proyecto.  


El orden de los dispositivos IO está definido por la interconexión de puertos. En las 
propiedades de los puertos de los dispositivos IO es posible configurar el puerto interlocutor, 
y por tanto el dispositivo subsiguiente que está conectado al puerto local correspondiente. Si 
el puerto interlocutor debe definirlo el programa de usuario, como puerto interlocutor puede 
elegirse la opción "Interlocutor activado por programa de usuario"  
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La figura siguiente muestra la configuración inicial del sistema de transporte anterior, que 
permite modificar mediante el programa de usuario el orden de los dispositivos IO 
conectados. En el ejemplo, la secuencia de IO-Device_2 y IO-Device_3 se controla a través 
del programa de usuario.  


 
Para determinar qué configuración de puertos interlocutores elegir, anote para cada 
dispositivo y para cada puerto de cada dispositivo qué interlocutor puede interconectarse. 


● Si en diferentes configuraciones previstas el interlocutor es siempre el mismo, seleccione 
el puerto interlocutor para ese interlocutor. 


● Si en diferentes configuraciones varían los interlocutores, elija "Configurar interlocutor 
por programa de usuario". 







 Funciones 
 5.8 Proyectos de maquinaria de serie 


PROFINET con STEP 7 V13 
Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 211 


Para el ejemplo de la figura anterior se obtienen las configuraciones de puertos siguientes: 
 
Dispositivo Puerto 


local 
Ajuste del puerto  
interlocutor 


Explicación 


PLC_1 p1 p1 (IO-Device_1) Interlocutor de PLC_1 en puerto 1 es  
IO-Device_1 (siempre) 


IO-Device_1 p1 p1 (PLC_1) Interlocutor de IO-Device_1 en puerto 1 es 
PLC_1 (siempre) 


IO-Device_1 p2 Interlocutor activado por 
programa de usuario 


Interlocutor de IO-Device_1 en puerto 2 es  
IO-Device_2 o IO-Device_3 => Configurar  
interlocutor por programa de usuario 


IO-Device_2 p1 Interlocutor activado por 
programa de usuario 


Interlocutor de IO-Device_2 en puerto 1 es  
IO-Device_1 o IO-Device_3 => Configurar  
interlocutor por programa de usuario 


IO-Device_2 p2 Interlocutor activado por 
programa de usuario 


Interlocutor de IO-Device_2 en puerto 2 es  
IO-Device_3 o IO-Device_4 => Configurar  
interlocutor por programa de usuario 


IO-Device_3 p1 Interlocutor activado por 
programa de usuario 


Interlocutor de IO-Device_3 en puerto 1 es  
IO-Device_2 o IO-Device_1 => Configurar  
interlocutor por programa de usuario 


IO-Device_3 p2 Interlocutor activado por 
programa de usuario 


Interlocutor de IO-Device_3 en puerto 2 es  
IO-Device_4 o IO-Device_2 => Configurar  
interlocutor por programa de usuario 


IO-Device_4 p1 Interlocutor activado por 
programa de usuario 


Interlocutor de IO-Device_4 en puerto 1 es  
IO-Device_3 o IO-Device_2 => Configurar  
interlocutor por programa de usuario 


IO-Device_4 p2 Cualquier interlocutor No está previsto ningún interlocutor en puerto 2 


Requisitos 
● CPU S7-1500 con versión de firmware V1.7 o superior como controlador IO. 


● STEP 7 V13 SP1 o superior 


● Se han tenido en cuenta las reglas (Página 215) de configuración y funcionamiento de un 
proyecto de maquinaria de serie. 


Procedimiento  
Para configurar el interlocutor de un puerto para una interconexión controlada por programa, 
proceda del modo siguiente:  


1. Seleccione la interfaz PROFINET del dispositivo (controlador IO o dispositivo IO) cuyo 
puerto desee configurar. 


2. En las propiedades de la interfaz PROFINET elija el área "Interconexión de puertos" 
(Opciones avanzadas > Puerto [...] > Interconexión de puertos). 


3. En la lista desplegable seleccione como puerto interlocutor "Configurar interlocutor por 
programa de usuario". 


4. Repita los pasos 1 a 3 para cada puerto que vaya a interconectarse mediante el 
programa de usuario. 
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Consulte también 
Adaptar en el programa la ubicación de dispositivos IO (Página 212) 


5.8.2.5 Adaptar en el programa la ubicación de dispositivos IO 


Requisitos 
● CPU S7-1500 con versión de firmware V1.7 o superior como controlador IO. 


● STEP 7 V13 SP1 


● Al menos un puerto interlocutor se ha parametrizado como "Interlocutor activado por 
programa de usuario". 


● Se han tenido en cuenta las reglas (Página 215) de configuración y funcionamiento de un 
proyecto de maquinaria de serie. 


Procedimiento  
El procedimiento es el correspondiente a la activación de dispositivos IO opcionales. 


Lo único necesario es ampliar la estructura del juego de datos para la asignación de puertos 
controlada por programa. Dicha ampliación se describe en los apartados siguientes. 


Ejemplo: estructura del juego de datos para la asignación de puertos interlocutores 
Para crear el juego de datos se necesitan los identificadores de hardware de los puertos. 


El juego de datos debe depositarse en un bloque de datos y transferirse a la interfaz 
PROFINET del controlador IO en el programa de usuario, mediante la instrucción 
"ReconfigIOSystem". 


Como el parámetro de entrada RECORD de la instrucción "ReconfigIOSystem" es del tipo 
de datos VARIANT, primero es necesario crear un tipo de datos para el bloque de datos. 


En los apartados siguientes se explica la estructura del tipo de datos PLC y la estructura del 
bloque de datos basado en el mismo.  
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Seleccionar configuración derivada 
Para la configuración elegida a continuación se muestra cómo debe crearse el juego de 
datos para que el programa de usuario interconecte los dispositivos IO en el orden previsto.  


 
Un requisito es la configuración flexible del apartado anterior (Página 209) con los ajustes 
descritos para los puertos interlocutores correspondientes. 


Los puertos interlocutores en la configuración derivada concreta están definidos, por lo que 
es posible designar los identificadores de hardware de los puertos que intervienen. 


La tabla siguiente contiene solo los dispositivos cuyos puertos puede determinar el 
programa de usuario. Estos son los únicos dispositivos relevantes para crear el juego de 
datos. 
 
Dispositivo Puerto local Ajuste del puerto interlocutor Puerto interlocutor de la  


configuración elegida 
IO-Device_1 p2 = puerto 2  


Identificador de 
hardware: 251 


Interlocutor activado por 
programa de usuario 


Puerto 1 de IO-Device_3 
Identificador de hardware: 261 


IO-Device_2 p1 = puerto 1 
Identificador de 
hardware: 281 


Interlocutor activado por 
programa de usuario 


Puerto 2 de IO-Device_3  
Identificador de hardware: 291 


IO-Device_2 p2 = puerto 2 
Identificador de 
hardware: 311 


Interlocutor activado por 
programa de usuario 


Puerto 1 de IO-Device_4  
Identificador de hardware: 321 
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Creación del bloque de datos 
Para la configuración derivada se explica aquí a modo de ejemplo la estructura del bloque 
de datos "DB-IO-SYSTEM-Port-Interconnections".  


Este bloque de datos se utiliza al llamar la instrucción "ReconfigIOSystem" en el parámetro 
de entrada "CTRLREC".  


En lugar de los valores absolutos para los identificadores de hardware de los puertos, aquí 
se utilizan las constantes de sistema de los identificadores de hardware.  


El bloque de datos tiene la siguiente estructura: 


Línea 2: declaración de un Array of Word (solo es posible este tipo de datos). 


Línea 3: versión del juego de datos de control: V1.0. 


Línea 4: número de dispositivos IO opcionales: 0. 


Línea 5: número de interconexiones de puertos especificadas: 3. 


Línea 6: interconexión de puertos 1, puerto local. 


Línea 7: interconexión de puertos 1, puerto interlocutor. 


Línea 8: interconexión de puertos 2, puerto local. 


Línea 9: interconexión de puertos 2, puerto interlocutor. 


Línea 10: interconexión de puertos 3, puerto local. 


Línea 11: interconexión de puertos 3, puerto interlocutor. 


 


No se ha indicado la interconexión en el bloque de datos 
Si en las propiedades del puerto ha parametrizado el puerto interlocutor como "Configurar 
interlocutor por programa de usuario" y no se indica dicho puerto ni en el juego de datos ni 
en el bloque de datos, la CPU activa para dicho puerto la configuración "Cualquier 
interlocutor". Si no se transfiere ningún juego de datos, la CPU activa la configuración 
"Cualquier interlocutor" para todas las asignaciones controladas por programa. 


Información adicional 
Encontrará información sobre la estructura básica del juego de datos y sobre el uso de la 
instrucción "ReconfigIOSystem" en la ayuda de STEP 7. 
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5.8.2.6 Comportamiento del sistema y reglas 
A continuación se explica cómo se comporta un sistema IO cuya configuración está 
controlada por programa de usuario durante el funcionamiento. 


Además se explican las reglas y restricciones que deben tenerse en cuenta para la 
configuración máxima prevista en el proyecto de maquinaria de serie. 


Comportamiento del sistema 
● Diagnóstico del sistema: 


Cuando un dispositivo IO opcional está desactivado, se muestra como "desactivado" 
desde el punto de vista del diagnóstico del sistema (vista online u Online y diagnóstico). 


● Vista topológica: 


Vista offline: como está configurada. Los puertos cuyo puerto interlocutor se parametrizó 
como "Configurar interlocutor por programa de usuario" no muestran ninguna 
interconexión. 


Vista online: los puertos y las interconexiones con dispositivos IO desactivados se 
representan en un tono verde distinto al de los puertos e interconexiones seguros de 
dispositivos IO activados. 


● Representación en el servidor web: 


Los nombres de los dispositivos se muestran como están configurados (Propiedades > 
General > Información del proyecto).  


El nombre de dispositivo PROFINET asignado se muestra para la CPU en la página web 
"Comunicación", ficha "Parámetros". 


Parámetros de dirección IP: Los parámetros de dirección IP actualmente asignados se 
muestran en la página web "Información del módulo".  


Topología: en el servidor web la topología actual se muestra tal como está tras ser 
adaptada por el programa de usuario. En el servidor web, los dispositivos IO 
parametrizados como opcionales se muestran como dispositivos IO "desactivados". 
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Reglas 
Se aplican las reglas para proyectos de maquinaria de serie descritas aquí (Página 188).  


Para sistemas IO con control de configuración se aplican las reglas adicionales siguientes: 


● Si configura MRP (Media Redundancy Protocol): 


No está permitido interconectar mediante programa de usuario los puertos 
parametrizados como puertos en anillo. 


Sin embargo, los dispositivos con puertos en anillo (dispositivos de un dominio MRP) 
pueden ser dispositivos IO opcionales. 


● Si configura Docking Systems (= dispositivos IO que cambian en funcionamiento): 


Ni la Docking Station ni el primer dispositivo IO de una Docking Unit pueden ser 
dispositivos IO opcionales. 


No está permitido interconectar mediante programa de usuario los puertos de las 
Docking Units. 


● Si configura IRT: 


El orden de los dispositivos IO sincronizados ("dispositivos IRT") debe definirse por 
configuración y no está permitido que cambie en las diferentes versiones de una 
maquinaria de serie. No está permitido interconectar mediante programa de usuario los 
puertos de dispositivos IRT.  


Sin embargo, es posible parametrizar dispositivos IRT en una línea como dispositivos IO 
opcionales. 


Además también es posible interconectar mediante el programa de usuario dispositivos 
RT que, p. ej., "cuelguen" de dicha línea a través de un puerto conmutado (ver figura). 
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5.9 Ahorro de energía con PROFIenergy 


Ahorro de energía con PROFIenergy  
PROFIenergy es una interfaz de datos basada en PROFINET que permite desconectar 
cargas de forma coordinada y centralizada durante pausas independientemente del 
fabricante y del dispositivo. De esta manera se pretende suministrar al proceso únicamente 
la energía absolutamente necesaria. La mayor parte de la energía se ahorra en el proceso, 
el dispositivo PROFINET solo contribuye al potencial de ahorro con algunos vatios.  


 
Figura 5-46 Ahorro de energía en pausas con PROFIenergy 


Principio básico 
La desconexión de los dispositivos PROFINET o de los módulos de potencia se realiza 
mediante comandos especiales en el programa de usuario del controlador PROFINET IO. 
No se necesita ningún hardware adicional; los dispositivos PROFINET interpretan 
directamente los comandos de PROFIenergy.  


Funcionamiento 
Al principio y al final de las pausas, el responsable de la instalación activa o desactiva la 
función de pausa de la instalación; a continuación, el controlador IO envía el comando de 
PROFIenergy "Start_Pause" o "End_Pause" a los dispositivos PROFINET. El dispositivo 
interpreta posteriormente el contenido del comando de PROFIenergy y se desconecta o se 
vuelve a conectar.  


A través de otras funciones adicionales de PROFIenergy es posible consultar información 
de los dispositivos durante las pausas. El usuario puede aprovecharlas para transmitir el 
comando "Start_Pause" o "End_Pause" a tiempo. 
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Instrucciones PROFIenergy para controladores IO 
Para controlar y monitorizar las funciones de PROFIenergy se necesitan dos instrucciones.  


Con la instrucción PE_START_END se activa o desactiva de manera muy sencilla el estado 
de reposo de los dispositivos PROFINET. La activación o desactivación se realiza mediante 
un flanco entrante o un flanco saliente. La instrucción PE_START_END ofrece una interfaz 
sencilla para ejecutar los comandos de PROFIenergy Start_Pause y End_Pause.  


La instrucción PE_CMD permite transferir todos los comandos de PROFIenergy, incluidos 
Start_Pause y End_Pause. Con los demás comandos se pueden consultar, por ejemplo, el 
estado actual de los dispositivos PROFINET o el comportamiento durante las pausas. La 
instrucción PE_CMD permite un manejo cómodo de todas las funciones de PROFIenergy.  


Instrucción de PROFIenergy para I-devices 
La instrucción PE_I_DEV permite ejecutar PROFIenergy también en I-devices. Dicha 
instrucción recibe comandos de PROFIenergy en el I-device y los reenvía al programa de 
usuario para ser procesados. Una vez que el comando ha sido procesado por el programa 
de usuario, este vuelve a llamar la instrucción PE_I_DEV para enviar el acuse al controlador 
IO. Para estas respuestas, el usuario dispone de una instrucción auxiliar para cada 
comando que proporciona los datos de respuesta a la instrucción. 


Las instrucciones se encuentran en la Task Card "Instrucciones" del editor de programas de 
STEP 7.  


Encontrará un ejemplo de aplicación en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/41986454) en el portal Service & 
Support. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/41986454
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Configuración y programación  
Las funciones se pueden integrar fácilmente en las instalaciones existentes. Para la 
aplicación de PROFIenergy no se requiere configuración. Sin embargo, será necesario 
realizar algunas ampliaciones en el programa de usuario:  


● Antes de emitir el comando "Start_Pause", el usuario deberá asegurarse de que la 
instalación se encuentre en un estado seguro y apto para una pausa. 


● Se deberá programar un control secuencial para iniciar la pausa de los dispositivos y 
para volver a conectar a tiempo los dispositivos que están parados, (en función de los 
tiempos necesarios de conexión y anticipación que requiere el dispositivo PROFINET 
correspondiente). 


● Deberán analizarse los mensajes de error de la instrucción PE_CMD y programarse la 
respuesta requerida en cada caso (p. ej. cancelación o continuación de otros comandos 
a dispositivos PROFINET subordinados). 


 
  Nota 


En el sistema de periferia descentralizada ET 200S es necesario configurar la aplicación 
de PROFIenergy en STEP 7. PROFIenergy se configura activando en el módulo de 
potencia PM-E DC24V/8A RO la casilla de verificación "Utilizar medidas de ahorro 
energético para este grupo de potencial". 


En el caso de los I-devices, es necesario configurar la aplicación de PROFIenergy en 
STEP 7. Encontrará más información en el capítulo Configuración de PROFIenergy con 
I-devices (Página 121). 
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5.10 Sistemas Docking 


Uso de dispositivos IO que cambian en funcionamiento ("Interlocutores alternativos") en una Docking 
Station 


En la siguiente figura se representa una célula de automatización con una docking station y 
varias docking units. 


 
Figura 5-47 Dispositivos IO cambiantes (puertos interlocutores) en un sistema Docking 


Campo de aplicación de dispositivos IO que cambian en funcionamiento 
La funcionalidad PROFINET de "Dispositivos IO que cambian en funcionamiento" 
("Interlocutores alternativos") puede utilizarse p. ej. para el cambio de herramientas en 
robots. Herramientas típicas son por ejemplo: 


● Pinzas de soldar 


● Herramientas de sujeción de piezas de producción 
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Requisitos para la interconexión de puertos interlocutores que cambian en funcionamiento 
Los dispositivos IO pueden interconectarse con puertos interlocutores que cambian durante 
el funcionamiento en los siguientes casos: 


● Si no se ha configurado la comunicación IRT en el dispositivo IO cambiante (Docking 
Unit). 


● Si la interfaz PROFINET está conectada a la subred Ethernet. 


● Si los dispositivos PROFINET soportan la configuración de topología. 


● Si el controlador IO, los dispositivos IO cambiantes (Docking Unit) y el switch (Docking 
Station) en el que funcionan los dispositivos IO cambiantes soportan esta función. 


 
  Nota 


Dirección IP unívoca 


Todas las Docking Units de un sistema Docking se deben configurar con una dirección IP 
unívoca en un proyecto común y deben funcionar en el mismo controlador IO como las 
demás Docking Units del sistema. 


 


Requisitos aplicativos 
Al crear un sistema Docking con dispositivos IO que cambian en funcionamiento deben 
observarse los siguientes aspectos: 


● En la configuración, los dispositivos IO de todas las Docking Units deben estar 
desactivados por defecto. 


● En cada momento solo puede haber una Docking Unit activa, es decir, que solo pueden 
estar activos los dispositivos IO de una Docking Unit. Todos los dispositivos IO de las 
otras Docking Units deben estar desactivados o deben desactivarse antes de poder 
activar los dispositivos IO de una Docking Unit. La instrucción "D_ACT_DP" permite 
activar un dispositivo IO. 


● Para activar una Docking Unit se establece una conexión física con ella y con sus 
dispositivos IO y, a continuación, se activan todos los dispositivos IO (Power ON). Al 
mismo tiempo se deben activar en el programa de usuario todos los dispositivos IO de 
dicha Docking Unit con la instrucción "D_ACT_DP". 


 
  Nota 


Desactivación automática del estado operativo "Arranque" de la CPU 


Si la CPU se encuentra en el estado operativo "Arranque", se desactivan 
automáticamente los dispositivos IO de un sistema Docking que cambian durante el 
funcionamiento. 
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● Una vez recibida la respuesta "Dispositivo IO activado", se accede al dispositivo IO 
mediante un acceso directo a periferia. 


● Llame la instrucción "D_ACT_DP" para activar y desactivar el dispositivo IO, a ser posible 
al comienzo del ciclo del OB 1. 


 
  Nota 


Número de dispositivos IO que cambian durante el funcionamiento ("Puerto interlocutor 
cambiante") - Número de Docking Units 


Para obtener tiempos de cambio de herramienta lo más cortos posibles deben 
observarse los siguientes puntos, que varían en función de la CPU o del CP utilizados: 
• Solo pueden realizar un arranque optimizado los dispositivos IO configurados con la 


funcionalidad PROFINET "Arranque optimizado". El número de dispositivos IO 
configurados con esa funcionalidad PROFINET es limitado. 


• Solo se puede activar un cierto número de dispositivos IO a la vez. Este depende de 
los recursos "D_ACT_DP" disponibles. Una Docking Unit solo debe tener el número 
de dispositivos IO correspondientes. Si en una Docking Unit funcionan más 
dispositivos IO, estos deberán activarse sucesivamente uno tras otro, prolongando así 
el tiempo necesario. 


Ejemplo: Una S7-CPU 1516-3 PN/DP puede manejar como máximo 32 dispositivos IO 
con arranque optimizado y puede activar al mismo tiempo 8 dispositivos IO por 
"D_ACT_DP". 


Por ello, para una aplicación optimizada en cuanto al tiempo, una Docking Unit no debe 
contener más de 8 dispositivos IO y en todas las Docking Units cambiantes no deben 
utilizarse más de 32 dispositivos IO. 
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5.10.1 Configurar sistemas docking 


Configuración de sistemas Docking  
Las posibles conexiones con los distintos dispositivos IO deben configurarse en STEP 7.  


Procedimiento en STEP 7  
1. Configure su instalación como de costumbre, pero en este caso deje de lado la 


interconexión topológica de los distintos dispositivos PROFINET. 


2. Navegue hasta la ficha "Vista topológica". 


3. Seleccione el puerto que desee utilizar con interlocutores cambiantes en funcionamiento. 


4. Navegue hasta la ficha "Propiedades" de la ventana de inspección y seleccione 
"Interconexión de puertos" en la navegación local. 


5. Active en "Puerto interlocutor" la opción "Interlocutores alternativos". 


6. Seleccione los puertos interlocutores deseados: Para ello haga clic en "<Agregar 
interlocutor alternativo...>" y seleccione un puerto del interlocutor. Repita el 
procedimiento hasta que estén conectados todos los puertos deseados del interlocutor. 


 
Figura 5-48 Configurar sistemas Docking en STEP 7 


Sugerencia: los puertos alternativos del interlocutor se pueden conectar con la función Drag 
& Drop en la vista topológica si se ha activado la opción "Interlocutores alternativos". 


Resultado 
De ese modo ha interconectado el puerto en cuestión con uno o varios dispositivos IO 
cambiantes. Las conexiones con los diferentes puertos interlocutores cambiantes en 
funcionamiento se representan en la vista topológica con una línea discontinua verde. 
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Varios dispositivos IO como Docking Unit ("Puerto interlocutor cambiante") 
Una Docking Unit puede estar conformada por varios dispositivos IO conectados en serie. 
En caso de utilizar dispositivos IO conectados en serie como Docking Unit, asegúrese de 
que la topología de los dispositivos IO esté configurada. En la parte inferior derecha de la 
figura siguiente aparece una Docking Unit conformada por dos dispositivos IO conectados 
en serie (Tool_3_1 y Tool_3_2).  


 
Figura 5-49 Sistema Docking en la vista topológica de STEP 7 


Restricciones en la interconexión 
En los siguientes casos no es posible realizar una interconexión con un puerto interlocutor: 


● Si el puerto interlocutor tiene un tipo de cable no apto. En ese caso hay que insertar el 
convertidor de medios desde el catálogo. 


● Si el puerto interlocutor está bloqueado (desactivado). 


● Si los dos puertos que deben interconectarse pertenecen a la misma interfaz (solo es 
posible interconectar puertos de diferentes interfaces en una estación). 


● Si los dos puertos a interconectar pertenecen a diferentes subredes Ethernet. 


Borrar una interconexión 
Seleccione el puerto del interlocutor cambiante y elimine la interconexión con la tecla "Supr".  
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5.11 Acelerar el arranque 


5.11.1 Opciones para acelerar el arranque de los dispositivos IO 
El tiempo de arranque de los dispositivos IO depende de distintos factores y puede 
reducirse de distinta manera. Con la función "Arranque preferente" se obtiene una primera 
reducción sustancial del tiempo de arranque.  


Dependencias 
La duración del tiempo de arranque de un dispositivo IO (periferia descentralizada) con la 
funcionalidad PROFINET "Arranque preferente" depende de los siguientes aspectos:  


● De los dispositivos IO (periferia descentralizada) 


● De la extensión de la periferia del dispositivo IO (periferia descentralizada) 


● De los módulos del dispositivo IO (periferia descentralizada) 


● Del controlador IO 


● Del switch 


● Del ajuste de puertos 


● Del cableado 


● De la clase RT configurada del dispositivo IO 


 
  Nota 


Tiempo de arranque y clase RT del dispositivo IO 


Para un arranque acelerado, un dispositivo IO con comunicación IRT requiere más 
tiempo que un dispositivo IO con comunicación RT. 


La causa del arranque más lento en IRT es la obligatoriedad de sincronizar el dispositivo 
IO antes de establecer la comunicación. 


 
  Nota 


IWLAN y arranque preferente 


Los dispositivos PROFINET conectados a PROFINET IO a través de Access Points no 
soportan la funcionalidad PROFINET "Arranque preferente". 
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Aceleración adicional 
Para obtener un tiempo de arranque lo más corto posible, deben tomarse las medidas 
siguientes: 


● Ajuste correcto de los puertos en el dispositivo IO 


● Optimización del cableado de los puertos 


● Medidas en el programa de usuario (solo para sistemas Docking) 


Incluso sin la función PROFINET "Arranque preferente" estos pasos aceleran el arranque de 
los dispositivos IO. No obstante, los tiempos de arranque más cortos (aprox. 500 ms) solo 
se pueden alcanzar combinando todos los pasos con "Arranque preferente". 


 


 Nota 
Tiempo de arranque de hasta 8 s 


En la siguiente situación, es posible que se produzca un tiempo de arranque de hasta 8 s a 
pesar del arranque preferente:  


En una estación de acoplamiento se acoplan varios dispositivos IO físicos en calidad de 
dispositivo IO con nombres de dispositivo y configuración IP idénticos (p. ej., una estación 
de acoplamiento para un sistema de transporte sin conductor). 
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5.11.2 Arranque optimizado 


Definición 
El término "Arranque preferente" hace referencia a la funcionalidad PROFINET de acelerar 
el arranque de dispositivos IO en un sistema PROFINET IO con comunicación RT. De este 
modo se reduce el tiempo que los dispositivos IO configurados necesitan para regresar al 
intercambio cíclico de datos de usuario en los siguientes casos: 


● después de un corte de alimentación 


● después de recuperarse la estación 


● después de activar dispositivos IO 


 


 ADVERTENCIA 


Intercambio de datos a pesar de la repetición de direcciones IP o nombres de dispositivo 
en el sistema PROFINET IO 


Para alcanzar tiempos de arranque más rápidos, durante el arranque preferente el 
controlador IO comprueba si son unívocos los nombres de dispositivo y las direcciones IP 
simultáneamente al arranque de los dispositivos. En caso de asignación errónea o 
duplicada de los nombres de dispositivo o direcciones IP, puede producirse un intercambio 
de datos breve antes de que el controlador IO reaccione al error. Durante ese tiempo, el 
controlador IO puede intercambiar datos IO con el dispositivo equivocado. 


En el momento de la puesta en marcha, asegúrese de que no existan direcciones IP ni 
nombres de dispositivo repetidos en el sistema PROFINET IO. 


 


Ventajas 
La funcionalidad PROFINET "Arranque preferente" hace posibles las aplicaciones 
PROFINET IO con cambio permanente de piezas de máquinas o herramientas y de sus 
dispositivos IO. Los tiempos de espera de varios segundos entre las secuencias del 
rearranque se minimizan por optimización. Con ello se acelera el proceso de fabricación con 
dispositivos IO cambiantes (funcionalidad PROFINET "sistemas Docking"), p. ej. en 
aplicaciones con cambiadores de herramientas, y permite un mayor rendimiento de la 
producción.  


La funcionalidad PROFINET "Arranque preferente" también aporta una importante ganancia 
de rendimiento en aplicaciones en las que se requiere un tiempo de arranque breve de los 
dispositivos IO después de "Power ON", tras un fallo de la estación y su recuperación, o al 
activar los dispositivos IO. 
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Campo de aplicación 
El arranque preferente se puede utilizar, p. ej., para el cambio de herramientas en robots en 
la industria de automóviles. Algunas herramientas típicas son p. ej.: 


● Pinzas de soldar 


● Herramientas de sujeción para la fabricación de piezas de carrocería 


 
Figura 5-50 Ejemplo de configuración de un cambiador de herramientas: Herramientas 1-3 configuradas con "arranque 


preferente". 
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5.11.3 Configurar el arranque optimizado 


Requisitos 
La funcionalidad PROFINET "Arranque optimizado" solo puede activarse en los dispositivos 
IO (periferia descentralizada) en los siguientes casos: 


● El controlador IO utilizado puede priorizar dispositivos IO específicos en el arranque. 


● El dispositivo IO utilizado soporta la priorización. 


Procedimiento 
1. Seleccione en la vista de redes o dispositivos el dispositivo IO cuyo arranque debe 


acelerarse. 


2. En la ventana de inspección abra las propiedades del dispositivo IO. 


3. Vaya a "Interfaz PROFINET > Opciones avanzadas > Opciones de interfaz". 


4. Active la casilla de verificación "Arranque optimizado". 


 
Figura 5-51 Configurar el arranque optimizado en STEP 7 


5. Cargue la configuración en el controlador IO. 


 
  Nota 


Arranque optimizado después del primer arranque 


El arranque optimizado de los dispositivos IO no está disponible hasta después de la 
primera parametrización del dispositivo IO en cuestión en el primer arranque del sistema 
PROFINET IO. También en caso de repuesto o después de "Reset to factory Settings" 
(restablecer los ajustes de fábrica), el primer arranque es un arranque estándar en los 
dispositivos IO configurados de la forma correspondiente. 


 
  Nota 


Número de dispositivos IO (periferia descentralizada) con arranque optimizado 


Dentro de un sistema PROFINET IO solo puede utilizarse un número máximo de 
dispositivos IO con la funcionalidad PROFINET "Arranque optimizado". El número 
depende del controlador IO utilizado. 
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5.11.4 Optimizar los ajustes de los puertos para acelerar el arranque 


Optimizar el ajuste de los puertos en el dispositivo IO y el controlador IO 
Durante el arranque del dispositivo IO se realiza una comprobación del medio de 
transferencia y la opción dúplex en caso de cableado con CU. 


Estas comprobaciones requieren algún tiempo, que se puede reducir gracias a la 
configuración precisa de estas opciones. Asegúrese de que la configuración realizada se 
corresponde con las condiciones reales (uso de los cables correctos).  


Optimizar los ajustes de los puertos para acelerar el arranque 
Para optimizar los ajustes de los puertos para acelerar el arranque, proceda del siguiente 
modo: 


1. Seleccione el puerto del controlador IO o del puerto interlocutor del dispositivo IO 
correspondiente. 


2. En la ventana de inspección, vaya a "Opciones de puerto > Conexión". Seleccione el 
ajuste "TP 100 Mbits/s dúplex" en "Velocidad de transferencia/dúplex". 


3. Desactive la casilla de verificación "Activar autonegotiation". 


 
Figura 5-52 Optimizar los ajustes de los puertos para acelerar el arranque en STEP 7 


Estos ajustes se adoptan automáticamente en la configuración de la topología para el puerto 
interlocutor.  
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5.11.5 Optimizar el cableado para acelerar el arranque 


Requisitos 
Se han realizado los ajustes siguientes para acelerar el tiempo de arranque del dispositivo 
IO para el puerto correspondiente: 


● Velocidad de transmisión fija 


● Autonegotiation desactivada 


De ese modo, durante el arranque se prescinde del tiempo de negociación de la velocidad 
de transmisión. 


Si ha desactivado Autonegotiation, observe las normas de cableado. 


Características de los puertos  
Los dispositivos PROFINET tienen dos tipos de puertos: 
 
Tipo de puerto Dispositivos PROFINET 
Switchport con asignación de pines cruzada En dispositivos IO: puerto 2 


En CPUs S7 con dos puertos: puerto 1 y puerto 2 
Puerto de terminal con asignación normal de 
pines 


En dispositivos IO: puerto 1 
En CPUs S7 con un puerto: puerto 1 


Asignación de pines cruzada significa que la asignación de pines de los puertos para 
transmisión y recepción se intercambia internamente entre los dispositivos PROFINET en 
cuestión. 


Validez de las normas de cableado 
Las normas de cableado descritas en el siguiente apartado rigen exclusivamente para 
aquellos casos en los que se ha definido un ajuste de puerto fijo en STEP 7. 
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Normas para el cableado 
Varios dispositivos IO pueden conectarse en línea con cables no cruzados. Para ello se 
conecta el puerto 2 del dispositivo IO (periferia descentralizada) con el puerto 1 del siguiente 
dispositivo IO. En el gráfico siguiente se muestra un ejemplo con dos dispositivos IO. 


 
Figura 5-53 Cableado optimizado para el arranque acelerado 


5.11.6 Optimizar el programa de usuario para acelerar el arranque 


Introducción 
Mediante determinadas modificaciones en el programa de usuario, se puede acelerar el 
arranque de dispositivos IO de sistemas Docking cambiantes en funcionamiento.  


Efectuar cambios necesarios en el programa de usuario 
Para acelerar el arranque mediante cambios en el programa de usuario, proceda de la 
siguiente manera: 


1. Llame la instrucción "D_ACT_DP" para activar y desactivar el dispositivo IO al comienzo 
del ciclo del OB 1. 


Cuando se sustituya el dispositivo IO, ya no será necesario desactivar el dispositivo IO 
que ya no se necesita ni tampoco activar el nuevo dispositivo IO. 


2. Si controla el comando para conectar ("Power ON") los dispositivos IO por medio de la 
aplicación, entonces inicie dentro de lo posible la activación de los dispositivos IO al 
mismo tiempo con la correspondiente llamada de la instrucción "D_ACT_DP". Para tal fin, 
el dispositivo IO debe estar conectado físicamente. 


3. Una vez recibida la respuesta "Dispositivo IO activado" de la instrucción "D_ACT_DP", 
acceda al dispositivo IO con los comandos de acceso directo. 
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Oferta completa y única en su género que cubre todo el ciclo de vida 
Ya sea usted constructor de máquinas, operador de planta u oferente de soluciones: 
Siemens Industry Automation y Drive Technologies le ofrece una amplia gama de servicios 
destinada a los usuarios más diversos en todos los sectores de la industria manufacturera y 
de procesos. 


Orbitando alrededor de nuestros productos y sistemas tenemos una paleta de servicios 
homogéneos y estructurados que le ofrecen un valioso apoyo en todas las fases de la vida 
de sus máquinas y plantas, desde la concepción y realización, pasando por la puesta en 
marcha, y llegando al mantenimiento y modernización. 


Los empleados del Service & Support asisten a nuestros clientes en cualquier parte del 
mundo ayudándoles en todos los asuntos relacionados con la automatización y los 
accionamientos de Siemens. En más de 100 países, a nivel local y a lo largo de todas las 
fases del ciclo de vida de sus máquinas e instalaciones. 


Un equipo de especialistas expertos está a su lado con profundos conocimientos de la 
materia. Los cursos a los que asisten periódicamente nuestros empleados, así como el 
estrecho contacto que mantienen entre sí, traspasando las fronteras continentales, 
garantizan un servicio técnico fiable, sea cual sea el ámbito en cuestión. 
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Online Support 
La extensa plataforma de información online que ofrece nuestro Service & Support apoya en 
todo momento a nuestros clientes, estén donde estén. 


El Online Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support). 


Technical Consulting 
Apoyo durante la planificación y concepción de su proyecto: desde el detallado análisis real 
y la definición del objetivo, hasta el asesoramiento en caso de dudas acerca del producto o 
sistema y la elaboración de soluciones de automatización. 


Technical Support 
Asesoramiento competente en caso de preguntas técnicas, incluyendo una amplia gama de 
servicios para todas las exigencias en relación con nuestros productos y sistemas. 


El Technical Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/support-request). 


Formación 
Aumente su ventaja competitiva, gracias a conocimientos prácticos impartidos directamente 
por el fabricante. 


Nuestra oferta de formación figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/sitrain). 


Engineering Support 
Apoyo durante el desarrollo y configuración mediante servicios adecuados, desde la 
configuración hasta la realización del proyecto de automatización. 


Field Service/Servicio técnico 
Nuestro Field Service le ofrece todo tipo de servicios relacionados con las actividades de 
puesta en marcha y mantenimiento, para asegurar en todo caso la disponibilidad de sus 
máquinas y plantas. 


Repuestos 
Las plantas y sistemas en todos los sectores y lugares deben funcionar siempre de forma 
fiable. Nosotros le apoyamos para evitar de raíz paradas de planta: con una red mundial de 
servicio técnico y cadenas logísticas optimizadas. 



http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/support-request

http://www.siemens.com/sitrain
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Reparaciones 
Tiempos de parada significan problemas en la empresa así como costes innecesarios. 
Nosotros le ayudamos a minimizar ambas problemáticas, para lo que le ofrecemos 
posibilidades de reparación en todo el mundo. 


Optimización 
Durante la vida de máquinas y plantas aparecen con frecuencia oportunidades para 
aumentar su productividad o para reducir costes. 


Para que las pueda aprovechar le ofrecemos toda una serie de servicios relacionados con la 
optimización. 


Modernización 
También para modernizaciones puede contar con nuestro pleno apoyo, con muchos 
servicios que van desde la ingeniería hasta la puesta en marcha. 


Programas de servicio técnico 
Nuestros programas de servicio técnico son selectos paquetes de servicios dirigidos a un 
determinado grupo de sistemas o productos del área de automatización y accionamientos. 
Los diferentes servicios cubren sin fisuras todo el ciclo de vida, están coordinados entre si, y 
facilitan la óptima aplicación de sus productos y sistemas.  


Los servicios de uno de estos programas pueden adaptarse en todo momento con plena 
flexibilidad y aplicarse independientemente. 


Ejemplos de servicios: 


● Contratos de servicio técnico 


● Plant IT Security Services 


● Life Cycle Services para accionamientos 


● SIMATIC PCS 7 Life Cycle Services 


● SINUMERIK Manufacturing Excellence 


● SIMATIC Remote Support Services 


 


Resumen de las ventajas: 


● Tiempos de parada optimizados para más productividad 


● Óptimos costes de mantenimiento gracias a volumen de prestaciones a la medida 


● Costes calculables para plena planeabilidad 


● Seguridad operativa gracias a tiempos de reacción y plazos de entrega de repuestos 
asegurados 


● Complementación y descarga del propio personal de servicio técnico 


● Los servicios prestados por el mismo proveedor implican menos interfaces y más 
conocimientos 
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Persona de contacto  
Para usted, en cualquier parte del mundo: somos su interlocutor para el asesoramiento, 
compra, formación, servicio, soporte, piezas de repuesto... Su interlocutor para toda la oferta 
de Industry Automation and Drive Technologies. 


Encontrará a su persona de contacto personal en nuestra base de datos de personas de 
contacto en Internet (http://www.siemens.com/automation/partner). 



http://www.siemens.com/automation/partner
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Glosario  
 


Alarma 
Una alarma es un evento cuya aparición hace que el sistema operativo de la CPU S7 llame 
automáticamente un bloque de organización asociado (OB de alarma) en el que el usuario 
puede programar la reacción deseada a dicho evento. 


Alarma de diagnóstico 
Los módulos aptos para diagnóstico notifican a la CPU los errores de sistema detectados 
mediante alarmas de diagnóstico. 


→ Véase también CPU 


Alarma de diagnóstico 
→ Alarma de diagnóstico 


API 
API (Application Process Identifier) es un parámetro cuyo valor especifica el proceso 
(aplicación) que procesa datos IO. 


La norma PROFINET IEC 61158 asigna a determinados API perfiles (PROFIdrive, 
PROFIsave) que están definidos por la organización de usuarios de PROFINET. 


El API estándar es 0. 


Aplicación 
Una aplicación es un programa que funciona en el entorno del sistema operativo  
MS-DOS/Windows. Una aplicación instalada en la PG es, p. ej. STEP 7. 


AR 
AR (Application Relation) es un nivel de direccionamiento de los registros de diagnóstico. 


Archivo GSD 
El archivo Generic Station Description almacena en formato XML todas las características 
de un dispositivo PROFINET necesarias para su configuración. 
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Arranque optimizado 
El arranque optimizado designa las funcionalidades PROFINET para acelerar el arranque de 
dispositivos IO en un sistema PROFINET IO con comunicación RT e IRT. Estas reducen el 
tiempo que necesitan los dispositivos IO configurados para retornar al intercambio cíclico de 
datos de usuario en los siguientes casos: 


● después de un corte de alimentación 


● después de recuperarse la estación 


● después de activar dispositivos IO 


Autómata programable 
Los autómatas programables (PLC) son controladores electrónicos cuya función está 
almacenada en forma de programa en la unidad de control. Por tanto, la estructura y el 
cableado del dispositivo no dependen de las funciones del controlador. El autómata 
programable tiene la misma estructura que una computadora; está formado por una CPU 
(unidad central) con memoria, tarjetas de entrada/salida y un sistema de bus interno. La 
periferia y el lenguaje de programación dependen de los requisitos de las tareas de 
automatización. 


Bloque de organización 
Los bloques de organización (OBs) constituyen la interfaz entre el sistema operativo de la 
CPU y el programa de usuario. En los bloques de organización se determina el orden de 
procesamiento del programa de usuario. 


Búfer de diagnóstico 
El búfer de diagnóstico es un área de memoria respaldada en la CPU en la que se 
depositan los eventos de diagnóstico en el orden en que van apareciendo. 


Bus 
Un bus es un medio de transmisión que interconecta varios dispositivos. Los datos se 
pueden transferir eléctricamente o a través de un cable de fibra óptica, en ambos casos 
tanto en serie como en paralelo. 


Bus de fondo 
El bus de fondo es un bus de datos serie a través del cual los módulos pueden comunicarse 
entre sí y recibir la tensión necesaria. El enlace entre los módulos se establece mediante 
conectores de bus. 







 Glosario 
 


PROFINET con STEP 7 V13 
Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 239 


Ciclo de comunicación y reserva del ancho de banda 
PROFINET IO es un sistema de comunicación en tiempo real escalable basado en el 
protocolo Layer 2 para Fast Ethernet. Para ello, con el procedimiento de transmisión RT 
para datos de proceso críticos en el tiempo e IRT para procesos de alta precisión e 
isócronos dispone de dos niveles de asistencia en tiempo real. 


Comunicación en tiempo real 
Concepto genérico para RT e IRT. 


Para la comunicación de datos de usuario IO críticos en el tiempo, PROFINET no utiliza 
TCP/IP, sino un canal de tiempo real (RT) propio. 


Configuración de la topología 
Totalidad de puertos interconectados de los dispositivos PROFINET en el proyecto STEP 7 
y sus relaciones entre sí. 


Configurar 
Selección y agrupación de los distintos componentes de un sistema de automatización, o 
bien instalación del software necesario y adaptación al uso específico  
(p. ej., la parametrización de los módulos). 


Controlador PROFINET IO 
Dispositivo a través del cual se direccionan los dispositivos IO conectados. Es decir, que el 
controlador IO intercambia señales de entrada y salida con los aparatos de campo 
asignados. A menudo, el controlador IO es el controlador en el que se ejecuta el programa 
de automatización. 


CP 
→ Procesador de comunicaciones 


CPU 
Central Processing Unit = módulo central del sistema de automatización S7 con unidad de 
control y cálculo, memoria, sistema operativo e interfaz para la programadora. 


Datos coherentes 
Los datos cuyo contenido está interrelacionado, siendo inseparables, se denominan datos 
coherentes. 


Por ejemplo, los valores de los módulos analógicos se deben tratar siempre como un todo, 
es decir, el valor de un módulo analógico no se podrá falsificar por su lectura en dos 
instantes diferentes. 
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DCP 
DCP (Discovery and Basic Configuration Protocol). Permite asignar parámetros de 
dispositivos (p. ej. la dirección IP) mediante herramientas de configuración y programación 
específicas del fabricante. 


Determinismo 
Determinismo significa que un sistema reacciona de forma predecible (determinista). 


Diagnóstico 
→ Diagnóstico de sistema 


Diagnóstico de sistema 
Por diagnóstico del sistema se entiende la detección, evaluación y notificación de errores 
que ocurren en el sistema de automatización, p. ej. errores del programa o fallos de los 
módulos. Los errores de sistema se pueden señalizar mediante indicadores LED, o bien en 
STEP 7. 


Dirección IP 
Para poder direccionar un dispositivo PROFINET como dispositivo de Industrial Ethernet, 
dicho dispositivo requiere además una dirección IP unívoca en la red. La dirección IP está 
compuesta por cuatro números decimales en el rango de 0 a 255. Los números decimales 
están separados por un punto. 


La dirección IP se compone de los siguientes elementos: 


● Dirección de la red 


● Dirección del dispositivo (generalmente también se conoce por host o nodo de la red). 


Dirección MAC 
Identificación del dispositivo unívoca internacional para los dispositivos Ethernet. Es 
asignada por el fabricante y tiene 3 bytes de identificación del fabricante y 3 bytes de 
identificación del dispositivo como número correlativo. 


A cada dispositivo PROFINET se le asigna de fábrica una identificación unívoca 
internacional. Esta identificación de dispositivo de 6 bytes de longitud es la dirección MAC. 
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Dispositivo 
En el entorno de PROFINET, "dispositivo" es el término genérico que designa: 


● Sistemas de automatización (p. ej. PLC, PC) 


● Sistemas de periferia descentralizada 


● Aparatos de campo (p. ej. PLC, PC, aparatos hidráulicos y neumáticos) 


● Componentes de red activos (p. ej. switches, routers) 


● Transiciones de red a PROFIBUS, AS-Interface o a otros sistemas de bus de campo 


Dispositivo PROFIBUS 
Un dispositivo PROFIBUS tiene como mínimo una interfaz PROFIBUS con una interfaz 
eléctrica (RS485) o una interfaz óptica (Polymer Optical Fiber, POF). 


Dispositivo PROFINET 
Un dispositivo PROFINET siempre dispone de una interfaz PROFINET (eléctrica, óptica, 
inalámbrica). Muchos dispositivos disponen además de una interfaz PROFIBUS DP para la 
conexión de dispositivos PROFIBUS. 


Dispositivo PROFINET IO 
Aparato de campo descentralizado que está asignado a uno de los controladores IO  
(p. ej. IO remotas, islas de válvulas, convertidores de frecuencia, switches). 


Dominio Sync 
Todos los dispositivos PROFINET que deben sincronizarse con IRT mediante 
PROFINET IO tienen que pertenecer a un dominio Sync. 


El dominio Sync está compuesto por un maestro Sync y, al menos, un esclavo Sync. La 
función del maestro Sync la realiza por lo general un controlador IO o un switch. 


Los dispositivos PROFINET no sincronizados no forman parte de un dominio Sync. 


DPV1 
Por DPV1 se entiende la ampliación funcional de los servicios acíclicos (p. ej. con nuevas 
alarmas) del protocolo DP. La funcionalidad DPV1 está integrada en la norma 
IEC 61158/EN 50170, volumen 2, PROFIBUS. 


Dúplex 
Semidúplex: un canal está disponible para el intercambio de información alternante. 


Dúplex: dos canales disponibles para el intercambio de información simultáneo en ambos 
sentidos. 
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Esclavo 
Un esclavo solo puede intercambiar datos con el maestro tras solicitarlo este. 


→ Véase también Esclavo DP 


Esclavo DP 
Los esclavos que funcionan en PROFIBUS con el protocolo PROFIBUS DP y que se 
comportan según la norma EN 50170, parte 3, se denominan esclavos DP. 


→ Véase también Esclavo 


Estación PC SIMATIC 
Una estación PC es un PC con módulos de comunicación y componentes de software 
integrados en una solución de automatización con SIMATIC. 


Estado operativo 
Los sistemas de automatización SIMATIC S7 pueden adoptar los estados operativos 
siguientes: STOP, ARRANQUE, RUN. 


Ethernet 
Ethernet es una tecnología estándar internacional para redes locales (LAN) basada en 
frames. Define tipos de cable y señalización para el nivel físico, así como formatos de 
paquete y protocolos para el control de acceso al medio. 


I-device 
La función "I-Device" (dispositivo IO inteligente) de una CPU permite intercambiar datos con 
un controlador IO y, así, utilizarla p. ej. como una unidad inteligente para el 
preprocesamiento de procesos parciales. El I-Device, que actúa como un dispositivo IO, 
está conectado a un controlador IO superior. 


Industrial Ethernet 
Industrial Ethernet es una directiva para configurar redes Ethernet en entornos industriales. 
En comparación con el estándar Ethernet, la principal diferencia radica en la solicitación 
mecánica y en la inmunidad contra perturbaciones de los distintos componentes. 


IRT 
 IRT es un procedimiento de transmisión sincronizado para el intercambio cíclico de datos 
IRT entre dispositivos PROFINET. Para los datos IRT se dispone de un ancho de banda 
reservado dentro del tiempo de ciclo de emisión. El ancho de banda reservado garantiza 
que los datos IRT también se puedan transferir sin verse condicionados por una elevada 
carga de la red (p. ej. comunicación TCP/IP o comunicación adicional Real-Time) en 
intervalos reservados con sincronización horaria. 
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LAN 
Local Area Network, red local a la que se encuentran conectados varios PC de una 
empresa. Por consiguiente, la LAN tiene una extensión escasa y está sujeta a las 
disposiciones de una empresa o institución. 


Maestro 
Dispositivo de orden superior activo en la comunicación o la subred PROFIBUS. Posee 
derechos de acceso al bus (token), envía y solicita datos. 


Maestro DP 
Los maestros que se comportan de acuerdo con la norma EN 50170, parte 3, se denominan 
maestros DP. 


→ Véase también Maestro 


Mantenimiento necesario / Mantenimiento solicitado 
Es posible definir un aviso del sistema de tipo Mantenimiento necesario para distintos 
parámetros de desgaste y p. ej. recomendar que se compruebe un componente tras 
alcanzar un determinado número de horas de servicio. 


El aviso "Mantenimiento solicitado" se envía si dentro de un lapso de tiempo previsible es 
necesario sustituir el componente en cuestión. 


(Ejemplo impresora: el aviso "Mantenimiento solicitado" es enviado cuando el tóner/el 
cartucho de tinta debe ser sustituido inmediatamente.) 


Máscara de subred 
Los bits activados de la máscara de subred determinan la parte de la dirección IP que 
contiene la dirección de la red. 


Por regla general se aplicará: 


● La dirección de red resulta de combinar la dirección IP y la máscara de subred mediante 
una combinación Y lógica. 


● La dirección de dispositivo resulta de combinar la dirección IP y la máscara de subred 
mediante una combinación Y-NO lógica. 


Memoria imagen de proceso 
La imagen de proceso forma parte de la memoria de sistema de la CPU. Al comienzo de un 
programa cíclico, los estados de señal de los módulos de entrada se transfieren a la imagen 
de proceso de las entradas. Al final del programa cíclico, la imagen de proceso de las 
salidas se transfiere en forma de estados de señal a los módulos de salida. 


→ Véase también Memoria de sistema 







Glosario  
 


 PROFINET con STEP 7 V13 
244 Manual de funciones, 12/2014, A5E03444489-AF 


Memory Card SIMATIC (SMC) 
→ Micro Memory Card (MMC) 


Micro Memory Card (MMC) 
Las Micro Memory Cards son medios de almacenamiento para las CPUs y los CPs. Las 
Micro Memory Cards se diferencian de las Memory Cards SIMATIC solo por tener unas 
dimensiones más reducidas. La S7-1500-CPU y la ET 200SP-CPU utilizan 
SIMATIC Memory Cards. 


MPI 
La interfaz multipunto (Multi Point Interface, MPI) es la interfaz de las programadoras 
SIMATIC S7. Permite utilizar varios dispositivos al mismo tiempo (programadoras, 
visualizadores de texto, paneles de operador) con uno o incluso varios módulos centrales. 
Todo dispositivo se identifica mediante una dirección unívoca (dirección MPI). 


Nombre de dispositivo (nombre de dispositivo PROFINET) 
En el entorno de PROFINET IO, el nombre del dispositivo es una identificación unívoca para 
la interfaz PROFINET IO de un dispositivo. 


OB 
→ Bloque de organización 


OPC 
OPC (OLE for Process Control) define una interfaz estándar para la comunicación en 
aplicaciones de automatización. 


Organización de usuarios de PROFIBUS 
Comité técnico que define y desarrolla el estándar PROFIBUS y PROFINET. Para más 
información, visite Internet. 


Parámetros 
1. Variable de un bloque lógico STEP 7 


2. Variable para definir el comportamiento de un módulo (uno o varios por módulo) 


Cada módulo se suministra con un ajuste básico razonable que puede modificarse por 
configuración en STEP 7. 


Hay parámetros estáticos y parámetros dinámicos 
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PG 
→ Programadora 


PLC 
→ Autómata programable 


Procesador de comunicaciones 
Los procesadores de comunicaciones son módulos o tarjetas para acoplamientos punto a 
punto y para acoplamientos de bus. 


PROFIBUS 
Process Field Bus - norma europea de bus de campo. 


PROFIBUS DP 
Un PROFIBUS con el protocolo DP que se comporta de acuerdo con la norma EN 50170. 
DP es la abreviatura alemana de Periferia Descentralizada (rápido, apto para tiempo real, 
intercambio cíclico de datos). Desde el punto de vista del programa de usuario, la periferia 
descentralizada se direcciona del mismo modo que la periferia centralizada. 


PROFIenergy 
Función para ahorrar energía en el proceso, p. ej. en tiempos de pausa, apagando 
temporalmente todo el sistema mediante comandos PROFIenergy estandarizados. 


PROFINET 
Sistema de comunicación industrial abierto basado en componentes sobre la base de 
Ethernet para sistemas de automatización distribuidos. Tecnología de comunicación 
promovida por la organización de usuarios de PROFIBUS. 


PROFINET IO 
Concepto de comunicación para la ejecución de aplicaciones modulares y descentralizadas 
en el marco de PROFINET. 


PROFINET IO se basa en Switched Ethernet con modo dúplex y un ancho de banda de  
100 Mbits/s. 


Profundidad de línea 
Especifica el número de switches externos o switches integrados conectados en línea. 
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Programa de usuario 
En SIMATIC se distingue entre el sistema operativo de la CPU y los programas de usuario. 
El programa de usuario contiene todas las instrucciones, declaraciones y datos que 
permiten controlar una instalación o un proceso. El programa de usuario está asignado a un 
módulo programable (p. ej., a una CPU o un FM) y se puede dividir en unidades menores. 


Programadora 
Las programadoras son esencialmente PC aptos para aplicaciones industriales, compactas 
y portátiles. Se caracterizan por su equipamiento hardware y software especialmente 
apropiado para autómatas programables. 


Proxy 
El dispositivo PROFINET con funcionalidad proxy es el sustituto de un dispositivo 
PROFIBUS en la red Ethernet. La funcionalidad proxy permite que un dispositivo 
PROFIBUS no solo se pueda comunicar con su maestro, sino también con todos los 
dispositivos conectados a la red PROFINET. 


En PROFINET, los sistemas PROFIBUS existentes se pueden integrar en la comunicación 
PROFINET, p. ej. con ayuda de un IE/PB-Link. El IE/PB-Link PN IO establece entonces la 
comunicación a través de PROFINET como sustituto de los componentes PROFIBUS. 


Actualmente es posible integrar de este modo esclavos DPV0 y DPV1 en PROFINET. 


Red 
Una red se compone de una o varias subredes enlazadas con cualquier número de 
dispositivos. Puede haber varias redes paralelamente. 


Redundancia de medios 
Mediante el protocolo de redundancia de medios (Media Redundancy Protocol, MRP) es 
posible configurar redes redundantes. Las líneas de transmisión redundantes (topología en 
anillo) se encargan de que haya disponible una vía de comunicación alternativa en el caso 
de que se interrumpa la línea de transmisión. Los dispositivos PROFINET que forman parte 
de la red redundante constituyen un dominio MRP. 


Router 
Un router conecta dos subredes entre sí. Un router funciona de manera similar a un switch. 
Además, en el caso del router se puede determinar qué dispositivos pueden comunicarse a 
través del router y cuáles no. Los dispositivos a cada lado de un router solamente pueden 
comunicarse entre sí una vez habilitada la comunicación entre estos dispositivos a través 
del router. Los datos Real Time no pueden intercambiarse más allá de una subred. 


Router predeterminado 
Si deben transmitirse datos vía TCP/IP a un interlocutor que está fuera de la red propia, se 
hace mediante el router predeterminado. 
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RT 
PROFINET IO con comunicación Real Time (RT) es el procedimiento de transmisión óptimo 
para aplicaciones críticas en el tiempo en la automatización de la producción. Los 
telegramas PROFINET IO se priorizan frente a telegramas estándar según IEEE802.1Q. 
Con ello se asegura el determinismo necesario en aplicaciones de automatización. 


Seguridad 
Término genérico para todas las medidas de protección contra 


● Pérdida de confidencialidad debido al acceso no autorizado a los datos 


● Pérdida de integridad por manipulación de los datos 


● Pérdida de disponibilidad por destrucción de los datos 


SIMATIC 
Término que designa productos y sistemas de automatización industrial de la Siemens AG. 


SIMATIC NET 
División de negocio de Siemens Comunicación industrial para redes y componentes de red. 


Sistema de automatización 
Autómata programable que permite regular y controlar cadenas de proceso en las industrias 
de procesos y la producción. Los componentes y las funciones integradas del sistema de 
automatización varían en función de la tarea de automatización. 


Sistema PROFINET IO 
Controlador PROFINET IO con dispositivos PROFINET IO asignados. 


SNMP 
El Protocolo Simple de Administración de Red SNMP (Simple Network Management 
Protocol) utiliza el protocolo de transporte UDP sin conexión. Este protocolo comprende dos 
componentes de red, similares al modelo cliente/servidor. El administrador SNMP vigila los 
nodos de la red y los agentes SNMP recopilan en los diversos nodos la información 
específica de la red y la depositan de forma estructurada en la MIB (Management 
Information Base). Con esta información, un sistema de administración de red puede 
realizar un diagnóstico detallado de la red. 


STEP 7 
STEP 7 es un sistema de ingeniería que contiene lenguajes de programación para crear 
programas de aplicación para controladores SIMATIC S7. 
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Subred 
Todos los dispositivos interconectados se encuentran en la misma red, una subred. Todos 
los dispositivos de una subred pueden comunicarse directamente unos con otros. 


La máscara de subred es idéntica en todos los dispositivos que están conectados a la 
misma subred. 


La subred se limita físicamente mediante un router. 


Switch 
Componente de red para conectar varios terminales o segmentos de red en una red local 
(LAN). 


TCP/IP 
La Ethernet en sí es solo un sistema de transporte para datos, así como una autovía es un 
sistema de transporte para personas y mercancías. El transporte real de datos lo realizan 
los llamados protocolos, que de manera similar a los automóviles y camiones transportan 
personas y mercancías por la autovía. 


Ambos protocolos de base TCP (Transmission Control Protocol) e IP (Internet Protocol) - 
abreviados TCP/IP - ejecutan las tareas siguientes: 


1. En el emisor los datos se dividen en paquetes. 


2. Los paquetes son transportados vía Ethernet al destinatario correcto. 


3. En el destinatario los paquetes de datos se vuelven a componer en el orden correcto. 


4. Los paquetes erróneos se envían una y otra vez hasta que son recibidos correctamente. 


La mayoría de protocolos de orden superior utilizan TCP/IP para cumplir sus tareas. Así por 
ejemplo, el Hyper Text Transfer Protocol (HTTP) transmite documentos a través del World 
Wide Web (WWW), escritos en Hyper Text Markup Language (HTML). Sin esta tecnología 
no sería posible ver las distintas páginas de Internet en el navegador de Internet. 


Tiempo de actualización 
Dentro de este intervalo de tiempo, el controlador IO/dispositivo IO suministra datos nuevos 
a un dispositivo IO/controlador IO en el sistema PROFINET IO. El tiempo de actualización 
se puede configurar por separado para cada dispositivo IO y determina el intervalo de 
tiempo en que el controlador IO envía datos al dispositivo IO (salidas) y el dispositivo IO 
envía datos al controlador IO (entradas). 
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Tiempo de ciclo de emisión 
Período entre dos intervalos consecutivos para la comunicación IRT o RT. El tiempo de ciclo 
de emisión es el intervalo mínimo de transmisión para el intercambio de datos. 


En IRT, además de los tiempos de ciclo de emisión "pares" (250 μs, 500 μs, 1 ms, 2 ms, 
4 ms) en el rango entre 250 μs y 4 ms es posible configurar cualquier múltiplo de 125 μs 
como tiempos de ciclo de emisión "impares". 375 μs, 625 μs ... 3,875 ms. 


Para los tiempos de ciclo de emisión "impares" se aplica en los dispositivos PROFINET IO: 


● tiempo de actualización = tiempo de ciclo de emisión 


● No es posible el complemento de dispositivos IRT con dispositivos RT 


Tiempo real 
Tiempo real significa que un sistema procesa eventos externos en un tiempo definido. 


Topología 
Estructura de una red. Las estructuras más usuales son: 


● Topología en línea 


● Topología en anillo 


● Topología en estrella 


● Topología en árbol 


Twisted Pair 
Fast Ethernet con cables de par trenzado se basa en el estándar IEEE 802.3u  
(100 Base-TX). El medio de transmisión es un cable de 2x2 hilos, trenzado y apantallado 
con una impedancia de 100 Ω (AWG 22). Las características de transmisión de este cable 
tienen que cumplir las exigencias de la categoría 5. 


La longitud máxima de la conexión entre el terminal y el componente de red no puede ser 
superior a 100 m. Las conexiones se realizan según el estándar 100 Base-TX con el 
sistema de conexión RJ45. 


WAN 
Red que sobrepasa la extensión de una red local y que permite la comunicación en red  
p. ej. superando los límites entre continentes. El control jurídico no está en manos del 
usuario, sino del proveedor de las redes de transmisión. 


XML 
XML (Extensible Markup Language) es un lenguaje extensible de etiquetas flexible, sencillo 
y fácil de aprender. La información se intercambia con ayuda de documentos XML legibles. 
Estos contienen texto continuo enriquecido con información de estructura. 
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Prólogo  
 


Finalidad del manual 
El presente manual de funciones proporciona una descripción general del sistema de 
comunicación PROFIBUS con SIMATIC STEP 7 V13. 


STEP 7 V13 está integrado en el potente portal gráfico Totally Integrated Automation Portal 
(TIA Portal), la nueva plataforma de integración para todas las herramientas de software de 
automatización. 


Este manual de funciones le ayudará a planificar un sistema PROFIBUS. El presente 
manual está estructurado conforme a las siguientes áreas temáticas: 


● Principios básicos de PROFIBUS 


● Diagnóstico PROFIBUS 


● Funciones PROFIBUS 


Conocimientos básicos necesarios 
Para comprender el manual se requieren los siguientes conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC 


● Conocimientos sobre el uso de PC Windows 


● Conocimientos sobre el uso de STEP 7 


Ámbito de validez 
El presente manual de funciones constituye la documentación básica para todos los 
productos SIMATIC del entorno PROFIBUS. La documentación de los productos se basa en 
esta documentación. 


Los ejemplos se basan en la funcionalidad del sistema de automatización S7-1500. 


Cambios con respecto a la versión anterior 
Con respecto a la versión anterior del manual (edición 07/2014) se han realizado los 
siguientes cambios o ampliaciones: 


● ampliación de la documentación a STEP 7 (TIA Portal) V13 Sp1; 


● ampliación de la función esclavos DP inteligentes (I-slaves); 


● guía de orientación nueva. 
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Convenciones 
STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de "STEP 7 a partir de V12 (TIA Portal)" 
y versiones posteriores. 


La presente documentación contiene ilustraciones de los dispositivos descritos. Las 
ilustraciones pueden diferir del dispositivo suministrado en algunos detalles. 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto, el manejo de dicho producto o la 
parte de la documentación a la que debe prestarse especial atención. 


 


Soporte adicional 
Encontrará más información acerca de la oferta del Technical Support en el anexo Service & 
Support (Página 94). 


La oferta de documentación técnica de los distintos productos y sistemas SIMATIC se 
encuentra en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.industry.siemens.com). 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

http://mall.industry.siemens.com/

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


 


La documentación del sistema de automatización SIMATIC S7-1500 y de los sistemas de 
periferia descentralizada SIMATIC ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL se divide en tres 
partes. 
Esta división le permite acceder específicamente a los contenidos de su interés. 


 


Información básica 
En los manuales de sistema y en los Getting Started (primeros pasos) se describen 
detalladamente la configuración, el montaje, el cableado y la puesta en marcha de los 
sistemas SIMATIC S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL. La ayuda en pantalla de 
STEP 7 le presta asistencia a la hora de configurar y programar. 


Información de dispositivos 
Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones exhaustivas sobre temas generales, 
p. ej. diagnóstico, comunicación, control de movimiento, servidor web. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/Pages/Default.aspx). 
Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en informaciones de producto. 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/Pages/Default.aspx
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Manual Collections 
Las Manual Collections contienen la documentación completa de los sistemas recogida en 
un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet: 


● S7-1500/ET 200MP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86140384) 


● ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942) 


● ET 200AL (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/95242965) 


My Documentation Manager 
Con My Documentation Manager se combinan manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual propio. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Aplicaciones & Tools 
Aplicaciones & Tools le proporciona herramientas y ejemplos para resolver tareas de 
automatización. Las soluciones se representan como combinación de varios componentes 
del sistema; se evita centrarse en productos concretos. 


Encontrará Aplicaciones & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con solo unos clics configurará su propio paquete para descargar. 


Puede elegir lo siguiente: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas de conexiones, 
archivos de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de uso, certificados 


● Datos característicos de productos 


Encontrará la Cesta de Compra CAx en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86140384

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/95242965

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541
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TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es el sucesor de SIMATIC Selection Tool y aúna en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool). 
 



http://w3.siemens.com/mcms/topics/en/simatic/tia-selection-tool
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 Descripción 2 
2.1 Introducción a PROFIBUS 


¿Qué es PROFIBUS?  
PROFIBUS conecta en red, como sistema de bus, sistemas de automatización y 
dispositivos de campo compatibles con PROFIBUS. Como medio de comunicación para el 
nivel de campo, PROFIBUS es parte integrante de Totally Integrated Automation (TIA).  


Las diferentes redes de comunicación se pueden combinar y utilizar independientemente las 
unas de las otras. 


Protocolos PROFIBUS  
PROFIBUS DP (periferia descentralizada) es una red de comunicación de campo, de 
acuerdo con IEC 61158-2/EN 61158-2 con el proceso de acceso híbrido token bus y 
maestro-esclavo. La interconexión se efectúa mediante cables bifilares o de fibra óptica. Se 
pueden alcanzar velocidades de transferencia de datos de 9,6 kbits/s a 12 Mbits/s. 


PROFIBUS PA es el PROFIBUS para la automatización de procesos (PA). Conecta en red 
el protocolo de comunicación PROFIBUS DP a la tecnología de transmisión MBP 
(Manchester Bus Powered) según IEC 61158-2. 


Las redes PROFIBUS PA se pueden ejecutar a base de cables bifilares retorcidos 
apantallados y, por lo tanto, son aptos para atmósferas potencialmente explosivas (zona 
Ex 0 y 1). La velocidad de transferencia de datos es de 31,25 kbits/s. 
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2.1.1 Aplicaciones posibles de PROFIBUS DP 


Introducción 
La eficiencia de los sistemas de control no solo viene determinada por los autómatas 
programables, sino que también la condiciona de forma decisiva la configuración global de 
una solución de automatización. Aparte de la visualización, el control y la supervisión de la 
instalación, también es esencial contar con un potente sistema de comunicación. 


La herramienta de ingeniería STEP 7 le ayuda en la configuración y parametrización de 
soluciones de automatización.  


Aplicaciones posibles de PROFIBUS DP  
La red PROFIBUS puede interconectar de modo inalámbrico varios controladores, 
componentes y subredes en forma de red eléctrica, óptica o mediante links. A través de 
PROFIBUS DP se controlan sensores y actuadores desde un controlador central. 


La siguiente figura ilustra las conexiones posibles con PROFIBUS DP: 


 
Figura 2-1 Conexiones posibles con PROFIBUS DP 
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Objetivos de PROFIBUS DP 
En la automatización manufacturera y de procesos se emplean cada día más sistemas de 
automatización descentralizados. Esto significa que significa que una compleja tarea de 
control se reparte en tareas parciales menores y más claras con sistemas de control 
descentralizados. Ello resulta en una mayor necesidad de comunicación entre los sistemas 
descentralizados.  


Los sistemas descentralizados presentan las siguientes ventajas: 


● Es posible la puesta en marcha simultánea e independiente de algunas partes de la 
instalación. 


● Programas pequeños y comprensibles 


● Procesamiento paralelo mediante sistemas de automatización distribuidos 


● Reducción de los tiempos de reacción 


● Además, las estructuras de nivel superior pueden asumir funciones de diagnóstico y 
registro. 


● Aumento de la disponibilidad de la instalación, ya que si falla una estación subordinada 
puede seguir funcionando el resto del sistema en su conjunto. 


2.1.2 Términos utilizados en PROFIBUS 


Definición: Dispositivos en el entorno PROFIBUS  
En el entorno de PROFIBUS, "dispositivo" es el término genérico que designa: 


● Sistemas de automatización (p. ej. PLC, PC) 


● Sistemas de periferia descentralizada 


● Dispositivos de campo (p. ej. aparatos hidráulicos y neumáticos) 


● Componentes de red activos (p. ej. repetidor de diagnóstico, Optical Link Modules) 


● Gateways a AS-Interface o a otros sistemas de bus de campo 
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Dispositivos en PROFIBUS DP  
En el siguiente gráfico puede ver los componentes más importantes de PROFIBUS DP. En 
la tabla inferior encontrará los nombres de cada uno de los componentes. 


 
Cifra PROFIBUS Observación 
① Sistema maestro DP   
② Maestro DP  Dispositivo a través del cual se direccionan los esclavos DP conec-


tados. El maestro DP intercambia señales de entrada y  
salida con dispositivos de campo. 
El maestro DP es el autómata en el que se ejecuta el programa de 
automatización. 


③ PG/PC PG/PC/Dispositivo HMI para puesta en marcha y diagnóstico  
Maestro DP clase 2 


④ PROFIBUS Infraestructura de red 
⑤ HMI Dispositivo de control y supervisión 
⑥ Esclavo DP  Dispositivo de campo descentralizado que está asignado al  


maestro DP, p. ej. islas de válvulas, convertidores de frecuencia. 
⑦ Esclavo I  Esclavo DP inteligente 


Figura 2-2 Dispositivos en PROFIBUS 
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Resumen de la comunicación E/S  
Por comunicación E/S se entiende la lectura o escritura de las entradas/salidas de la 
periferia descentralizada. La siguiente figura ilustra esquemáticamente la comunicación E/S 
mediante PROFIBUS DP: 


 
Figura 2-3 Comunicación E/S mediante PROFIBUS DP 


La comunicación E/S también es posible mediante módulos de comunicaciones (CM) o 
módulos de interfaz (IM) con una interfaz DP integrada. Estas interfaces DP se comportan 
como interfaces DP integradas de la CPU. 
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Comunicación E/S mediante PROFIBUS DP 


Tabla 2- 1 Comunicación E/S mediante PROFIBUS DP 


Comunicación entre… Explicación 
Maestro DP y esclavo DP El intercambio de datos entre el maestro DP y los esclavos DP con módulos E/S se produce 


de la siguiente forma: el maestro DP consulta sucesivamente a los esclavos DP de su  
sistema maestro, recibe valores de entrada de los esclavos DP y transfiere datos de salida a 
los esclavos DP (principio maestro-esclavo). 


Maestro DP y esclavo I Entre los programas de usuario de las CPU de los maestros DP y esclavos I, se transfiere 
cíclicamente una cantidad fija de datos.  
El maestro DP no accede a los módulos E/S del esclavo I, sino a las áreas de direcciones 
configuradas, las denominadas áreas de transferencia, que pueden hallarse dentro o fuera de 
la memoria imagen de proceso de la CPU del esclavo I. En caso de que partes de la memoria 
imagen de proceso se utilicen como áreas de transferencia, no se pueden emplear para  
módulos E/S reales.  
La transferencia de datos se realiza mediante operaciones de carga y transferencia a través 
de la memoria imagen de proceso o mediante acceso directo. 


Maestro DP y maestro DP Entre los programas de usuario de las CPU de los maestros DP, se transfiere cíclicamente 
una cantidad fija de datos. Se requiere un acoplador DP/DP como hardware adicional. 
Los maestros DP acceden mutuamente a las áreas de direcciones configuradas, las  
denominadas áreas de transferencia, que pueden hallarse dentro o fuera de la memoria  
imagen de proceso de las CPU. En caso de que partes de la memoria imagen de proceso se 
utilicen como áreas de transferencia, no se pueden emplear para módulos E/S reales.  
La transferencia de datos se realiza mediante operaciones de carga y transferencia a través 
de la memoria imagen de proceso o mediante acceso directo. 


  


Información adicional 
Para más información sobre la configuración hardware, consulte la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 







Descripción  
2.1 Introducción a PROFIBUS 


 PROFIBUS con STEP 7 V13 
16 Manual de funciones, 12/2014, A5E03775448-AC 


2.1.3 Interfaz PROFIBUS DP 


Características  
Un dispositivo PROFIBUS tiene como mínimo una interfaz PROFIBUS con una interfaz 
eléctrica (RS 485) o una interfaz óptica (Polymer Optical Fiber, POF).  


Tabla 2- 2 Características de la interfaz PROFIBUS DP 


Norma PROFIBUS: IEC 61158/61784 
Medio físico Cables de bus PROFIBUS (cables de par trenzado RS 485 o cables de 


fibra óptica) 
Velocidad de transferencia De 9,6 kbits/s a 12 Mbits/s 
  


Representación de la interfaz PROFIBUS DP en STEP 7  
En la vista de dispositivos de STEP 7, las interfaces PROFIBUS DP destinadas a un 
maestro DP o un esclavo DP se resaltan con un rectángulo lila: 


 
Figura 2-4 Interfaces PROFIBUS DP 
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2.2 Configuración de redes PROFIBUS 


Contenido de este capítulo    
El siguiente capítulo proporciona información de trasfondo para la configuración de la red de 
comunicación. 


● Resumen de los principales componentes de red pasivos: Se trata de componentes de 
red que transmiten una señal pero no tienen la posibilidad de influir en ella activamente, 
p. ej. cables, conectores. 


● Resumen de los principales componentes de red activos: Se trata de componentes de 
red que influyen activamente en una señal, p. ej. repetidor, repetidor de diagnóstico. 


● Resumen de las estructuras de red más comunes (topologías) 


Conexiones físicas de redes industriales 
La interconexión de dispositivos PROFIBUS en plantas industriales se puede realizar 
básicamente de las maneras físicas siguientes:  


● Con señales eléctricas a través de cables de cobre 


● Con señales ópticas a través de cables de fibra óptica 
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Criterios para seleccionar la interconexión  
La siguiente tabla contiene criterios para seleccionar la interconexión eléctrica y óptica de 
dispositivos PROFIBUS:  


Tabla 2- 3 Criterios para seleccionar la interconexión eléctrica y óptica 


Criterios PROFIBUS  
eléctrico 


Red óptica con 
OLM 


Red óptica con 
OBT 


Medio de transmi-
sión 


Cable bifilar  
apantallado 


● – – 


POF – ● ● 
PCF – ● ● 
Vidrio – ● – 


Distancias Máx. extensión de la 
red 


PROFIBUS DP: 
9,6 km 
PROFIBUS PA: 
1,9 km 


90 km 9,6 km 


Entre 2 dispositivos hasta 1 km 1) hasta 15 km 2) hasta 300 m 2) 
Topología Bus ● – – 


Línea – ● ● 
Árbol ● ● ● 
Anillo – ● ● 


Protocolos de 
transferencia 


 DP, PA DP, PA DP 


Conexión de los 
dispositivos  
mediante 


OLM – ● – 
Interfaces integradas ● – ● 
Terminal de bus ● – ● 
Conector de bus ● – – 


Segmentos de red 
eléctricos  
conectables 


 ● ● – 


 ● Apto 
– No es relevante para este caso de aplicación 
1) Según la velocidad de datos y el tipo de cable utilizados 
2) Según el tipo de cable utilizado 


Normas de configuración para redes PROFIBUS 
Un segmento PROFIBUS debe estar limitado al principio y al final, pasivamente con un 
conector o activamente con una resistencia terminadora de bus. 


Al configurar una red PROFIBUS son válidas, fundamentalmente, las normas de 
configuración y las indicaciones descritas en el manual de redes SIMATIC NET PROFIBUS 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/35222591). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/35222591
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2.2.1 Componentes de red pasivos para redes RS 485 


2.2.1.1 Cables RS 485 


Introducción  
Para todos los cables RS 485 para PROFIBUS de Siemens vale lo siguiente: 


● Gracias a su doble apantallamiento, son especialmente aptos para el tendido en un 
entorno industrial con carga electromagnética. 


● Permite realizar un sistema de puesta a tierra homogéneo por medio de la pantalla 
externa del cable de bus o de los bornes de puesta a tierra de los terminales de bus. 


● Como los cables están marcados por metros es más fácil determinar su longitud 
(precisión de ±5%). 


Cables RS 485 para PROFIBUS 
Existen distintas variantes de cables SIMATIC NET PROFIBUS que hacen posible una 
adaptación óptima a diferentes aplicaciones: 


● FC Standard Cable GP (cable de bus para el tendido fijo en el interior de edificios) 


● FC Standard Cable IS GP (cable de bus para la zona Ex) 


● FC-FRNC Cable GP (cable de bus con devanado exterior libre de halógenos para el uso 
dentro de edificios) 


● FC Food Cable (cable de bus con revestimiento de polietileno para el uso en la industria 
alimentaria) 


● FC Robust Cable (cable de bus con revestimiento de poliuretano para el uso en entornos 
sometidos a cargas mecánicas y químicas) 


● FC Ground Cable (cable enterrado con revestimiento de polietileno) 


● PROFIBUS FC Trailing Cable (cable de arrastre para líneas de arrastre) 


● PROFIBUS Festoon Cable (cable de bus apto para festones) 


● PROFIBUS Torsion Cable (cable de bus a prueba de torsión para la interconexión de 
partes móviles de la instalación, p. ej., robots) 


● PROFIBUS FC Flexible Cable (cable de bus para piezas de maquinaria o puertas de 
armario que se mueven ocasionalmente) 


● Cable marino SIENOPYR-FR (para el tendido fijo en todas las salas y cubiertas libres de 
barcos y unidades off-shore) 


● PROFIBUS Hybrid Standard Cable (cable híbrido con 2 conductores de energía  
(1,5 mm2) para el suministro de energía y de datos de ET 200pro) 


● PROFIBUS Hybrid Robust Cable (cable híbrido apto para servicio móvil con 
2 conductores eléctricos (1,5 mm2) para el suministro de energía y de datos de 
ET 200pro) 
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Longitudes de cable máximas  
Al utilizar cables de cobre, la extensión máxima posible de un segmento PROFIBUS 
depende de la velocidad de transferencia. 


Si estas longitudes no son suficientes para su aplicación, puede ampliar la extensión de la 
red utilizando repetidores. Mediante la conexión en cascada de hasta nueve repetidores, 
pueden alcanzarse las extensiones máximas correspondientes. 


Tabla 2- 4 Longitudes de cable máximas 


Velocidad de transferencia  Longitud máxima del cable de 
un segmento 


Distancia máxima entre dos 
dispositivos 


De 9,6 a 187,5 kbits/s 1000 m 10000 m 
500 kbits/s 400 m 4000 m 
1,5 Mbits/s 200 m 2000 m 
De 3 a 12 Mbits/s 100 m 1000 m 
  


2.2.1.2 Sistema PROFIBUS FastConnect 


PROFIBUS FastConnect (FC)  
Con PROFIBUS FastConnect se dispone de un sistema para la confección rápida y sencilla 
de cables de cobre PROFIBUS. 


Este sistema consta de tres componentes: 


● Cables de bus FastConnect para el montaje rápido 


● FastConnect Stripping Tool (herramienta pelacables) 


● Conector de bus FastConnect para PROFIBUS con conexión por desplazamiento del 
aislamiento 


Cables de bus FastConnect y herramienta pelacables 
El diseño especial de los cables de bus FastConnect permite utilizar la herramienta 
pelacables FastConnect para quitar con precisión el revestimiento exterior y la pantalla de 
malla en un solo paso. La conexión de los cables preparados de este modo se realiza en los 
conectores de bus FastConnect mediante conexión por desplazamiento del aislamiento. 


Todos los cables de bus PROFIBUS FastConnect se pueden conectar asimismo a 
conectores de bus convencionales con bornes de tornillo. 
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Aplicación 
El conector de bus FastConnect para PROFIBUS se requiere para las siguientes 
aplicaciones: 


● Conexión directa de los dispositivos mediante una interfaz D Sub eléctrica de 9 polos 
según IEC 61158-2 a los cables SIMATIC NET PROFIBUS. 


● Conexión de segmentos eléctricos o dispositivos individuales a Optical Link Module 
(OLM) y a Optical Bus Terminal (OBT). 


● Conexión de dispositivos o programadoras a los repetidores. 


Variantes 
Los conectores de bus FastConnect con el grado de protección IP20 están disponibles en 
las siguientes variantes: 


● Con resistencia terminadora integrada y función de seccionamiento 


● Con o sin conector hembra para PG 


● Con una salida de cable a 35°, 90° o 180° 


● Con la categoría de producto 3G apta para atmósferas potencialmente explosivas de la 
zona 2 


 


 
Figura 2-5 Ejemplo de conector de bus PROFIBUS FastConnect con conector hembra para PG, 


salida de cable a 90° 
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Información adicional 
Encontrará más información sobre los componentes disponibles en el Siemens Mall 
(http://mall.industry.siemens.com). 


2.2.1.3 Conector de bus PROFIBUS 


Aplicación  
El conector de bus para PROFIBUS se requiere para las siguientes aplicaciones: 


● Conexión directa de dispositivos a través de una interfaz D Sub de 9 polos según 
IEC 61158-2 a los cables SIMATIC NET PROFIBUS. 


● Conexión de segmentos eléctricos o dispositivos individuales a Optical Link Module 
(OLM) y a Optical Bus Terminal (OBT). 


● Conexión de dispositivos o programadoras a los repetidores. 



http://mall.industry.siemens.com/
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Variantes 
Los conectores de bus PROFIBUS con el grado de protección IP20 están disponibles en las 
siguientes variantes: 


● Con resistencia terminadora integrada y función de seccionamiento 


● Con o sin conector hembra para PG 


● Con una salida de cable a 35°, 90° o 180° 


● Con la categoría de producto 3G apta para atmósferas potencialmente explosivas de la 
zona 2 


 


 
Figura 2-6 Ejemplo de conector de bus PROFIBUS con conector hembra para PG, salida de 


cable a 35° 


Información adicional 
Encontrará más información sobre los componentes disponibles en el Siemens Mall 
(http://mall.industry.siemens.com). 



http://mall.industry.siemens.com/
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2.2.1.4 Conector de bus M12 


Aplicación    
Con ayuda del conector de bus M12 para SIMATIC NET PROFIBUS los dispositivos con 
una interfaz M12 eléctrica se pueden conectar directamente a los cables SIMATIC NET 
PROFIBUS. 


Los conectores de bus M12 con el grado de protección IP65 disponen de las siguientes 
variantes: 


● Con bornes de tornillo 


● Con contactos para conexión por desplazamiento del aislante 


● Con una salida de cable a 180° 


2.2.1.5 Terminales de bus para redes RS 485 


Terminal de bus RS 485 y terminal de bus M12    
Un terminal de bus se utiliza para conectar un solo dispositivo PROFIBUS con la interfaz 
RS485 al cable de bus PROFIBUS. 


Existen las siguientes variantes de los terminales de bus con el grado de protección IP20: 


● Terminal de bus RS 485 con o sin interfaz PG, velocidad de transferencia de 9,6 kbits/s a 
1,5 Mbits/s, combinación de resistencia de terminación integrada (conectable), con cable 
enchufable de 1,5 m y 3 m 


● Terminal de bus M12, velocidad de transferencia de 9,6 kbits/s a 12 Mbits/s, combinación 
de resistencia terminadora integrada con función de seccionamiento, con cable 
enchufable de 1,5 m 


2.2.1.6 Resistencia terminadora de bus M12 


Finalización de un segmento con resistencia terminadora    
Si hay un dispositivo con sistema de conexión M12 al principio o al final de un segmento 
PROFIBUS, necesitará una resistencia terminadora de bus M12. 


La conexión M12 PROFIBUS de un dispositivo se compone de un conector hembra M12 
para la alimentación y un conector macho M12 para conectar en cadena la señal del bus.  


Por lo tanto, en cada línea de bus M12, necesita una resistencia terminadora de bus con 
contactos macho (6GK1905-0EC00) y contactos hembra (6GK1905-0ED00). 
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2.2.2 Componentes pasivos para redes ópticas 


2.2.2.1 Cables de fibra óptica 


Tipos de cables de fibra óptica    
En los cables de fibra óptica, la transferencia de datos se efectúa modulando ondas 
electromagnéticas en el área de la luz visible e invisible. Como material se utilizan plásticos 
y fibras de vidrio de alta calidad: 


● Cables de fibra óptica de plástico y PCF (Página 26) 


● Cables de fibra óptica de vidrio (Página 27) 


Los distintos tipos de cables de fibra óptica posibilitan las soluciones adaptadas a las 
condiciones operativas y ambientales para interconectar los componentes. 


Ventajas 
Comparados con los cables eléctricos, los cables de fibra óptica presentan las siguientes 
ventajas: 


● Aislamiento galvánico de los dispositivos y segmentos 


● Sin corrientes de igualación de potencial 


● No influyen en la vía de transmisión las perturbaciones electromagnéticas 


● No son necesarios elementos de protección contra rayos 


● Sin radiación de ondas electromagnéticas a lo largo de los tramos de transmisión 


● Más ligero 


● Según el tipo de fibra, los cables puede alcanzar longitudes de hasta varios kilómetros, 
incluso con velocidades de transferencia más elevadas 


● Las longitudes de tramos máximas admisibles no dependen de la velocidad de 
transferencia 


Información adicional 
Para más información sobre las características y datos técnicos de los componentes 
pasivos y sobre los conectores para cables de fibra óptica, consulte el PROFIBUS network 
manual  (Manual de redes PROFIBUS) 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/35222591). 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/35222591
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2.2.2.2 Cables de fibra óptica de plástico y PCF 


Cables de fibra óptica de plástico y PCF  
Los cables de fibra óptica de plástico (POF) y PCF se utilizan para la conexión de módulos 
Optical Link con conexiones para cables de fibra óptica de plástico (OLM/P), Optical Bus 
Terminal (OBT) y dispositivos con interfaces ópticas integradas. En determinadas 
condiciones, son una alternativa económica a los cables de fibra óptica de vidrio 
convencionales. 


Dúplex Plastic Fiber Optic 
El cable dúplex de fibra óptica de plástico es un cable doble plano con cubierta interior de 
PVC y sin cubierta exterior. El cable se puede confeccionar fácilmente in situ.  


Este cable está previsto para el uso en interiores con pocas cargas mecánicas o dentro de 
armarios. En conexiones OLM y con interfaces ópticas integradas, este cable permite 
puentear conexiones de hasta 50 m de longitud entre dos dispositivos. 


Cable estándar Plastic Fiber Optic 
El cable estándar de fibra óptica de plástico se compone de dos fibras plásticas con una 
robusta cubierta interior de poliamida, envuelto por elementos de tracción de Kevlar y una 
cubierta exterior de PVC lila. El cable se puede confeccionar fácilmente in situ.  


Este robusto cable redondo es apto para el uso en interiores. La línea puenteable máxima 
alcanza 80 m en conexiones OLM/P y 50 m en interfaces ópticas integradas y OBT. 


PCF Standard Cable 
El PCF Standard Cable preconfeccionado se compone de dos fibras PCF envueltas por 
elementos de tracción Kevlar y una cubierta exterior de PVC violeta. Se suministra con un 
asidero lateral que permite introducirlo en las canaletas. 


El cable redondo robusto es apto para el uso en interiores con longitudes de cable hasta 
400 m (OLM) o 300 m (interfaces ópticas integradas, OBT) entre dos dispositivos. 


PCF Standard Cable GP 
El PCF Standard Cable GP se compone de dos fibras PCF envueltas por elementos de 
tracción de aramida y una cubierta exterior de PVC verde. Este cable está preconfeccionado 
y se puede adquirir por metros. Se suministra con un asidero lateral que permite introducirlo 
en las canaletas.  


El cable redondo robusto es apto para el uso en interiores y exteriores con longitudes de 
cable hasta 400 m (OLM) o 300 m (interfaces ópticas integradas, OBT) entre dos 
dispositivos. 
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PCF Trailing Cable 
El PCF Trailing Cable se compone de dos fibras PCF envueltas por elementos de tracción 
de aramida y una cubierta exterior de poliuretano verde. Este cable está preconfeccionado y 
se puede adquirir por metros. Se suministra con un asidero lateral que permite introducirlo 
en las canaletas. 


El cable redondo robusto es apto para el uso en aplicaciones móviles de interiores y 
exteriores con longitudes de hasta 400 m (OLM) o 300 m (interfaces ópticas integradas, 
OBT) entre dos dispositivos. 


PCF Trailing Cable GP 
El PCF Trailing Cable GP se compone de dos fibras PCF envueltas por elementos de 
tracción de aramida y una cubierta exterior de PVC verde. Este cable está preconfeccionado 
y se puede adquirir por metros. Se suministra con un asidero lateral que permite introducirlo 
en las canaletas. 


El cable redondo robusto es apto para el uso en aplicaciones móviles de interiores y 
exteriores con longitudes de hasta 400 m (OLM) o 300 m (interfaces ópticas integradas, 
OBT) entre dos dispositivos. 


2.2.2.3 Cables de fibra óptica de vidrio 


Cables de fibra óptica de vidrio    
Los cables de fibra óptica de vidrio son adecuados para la conexión de interfaces ópticas 
que operan en rangos de longitud de onda cercanos a 850 nm y 1300 nm. Contienen cada 
uno dos fibras de gradiente multimodo del tipo 62,5/125 μm. 


Existen distintas variantes de cables de fibra óptica de vidrio que se pueden adaptar 
perfectamente a diferentes aplicaciones: 


● Cable estándar Fiber Optic 


● Cable para interiores INDOOR Fiber Optic 


● Cable móvil Flexible Fiber Optic 


Cable estándar Fiber Optic 
El cable estándar es el cable universal para el uso en interiores y exteriores. 


Cable para interiores INDOOR Fiber Optic 
El cable para interiores está destinado al uso en interiores al abrigo de la intemperie. Está 
libre de halógenos, es resistente a pisadas y retardante de llama. 
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Cable móvil Flexible Fiber Optic 
El cable móvil está diseñado para la aplicación especial del control de movimiento forzado, 
p. ej. para piezas de maquinaria como cadenas de arrastre en constante movimiento. Está 
concebido mecánicamente para 100.000 ciclos de flexión de ±90° (con el radio mínimo 
especificado). Los rellenos incorporados aseguran una sección redonda del cable. El cable 
móvil se puede emplear tanto en interiores como exteriores.  


Longitudes de tramos máximas entre dos Optical Link Modules 
Independientemente del balance de suministro y consumo óptico, no deben excederse las 
siguientes longitudes de tramo entre dos OLM: 


● OLM/P11, OLM/P12: 400 m 


● OLM/G11, OLM/G12, OLM/G12-EEC: 3 km 


● OLM/G11-1300, OLM/G12-1300: 15 km 


Más información 
En todas las Instrucciones de servicio 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/10805951/133300) de los 
componentes de bus SIMATIC NET encontrará información sobre las longitudes de tramos 
que se pueden puentear con los cables de fibra óptica de vidrio SIMATIC NET. Podrá 
configurar su red óptica, sin necesidad de cálculos, simplemente con unos valores límite. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/10805951/133300
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2.2.3 Componentes de red activos 


2.2.3.1 Componentes en redes eléctricas 


Componentes de red activos  
Los siguientes componentes de red activos están disponibles con PROFIBUS en redes 
eléctricas: 


● Repeater RS485 


● Repetidor de diagnóstico 


● PROFIBUS Terminator 


● Acoplador DP/DP 


● IE/PB Link PN IO 


● IWLAN/PB Link PN IO 


● Componentes activos para la integración de CAN 


● Componentes activos para la pasarela entre PROFIBUS y AS-Interface 


– DP/AS-i LINK Advanced 


– DP/AS-Interface Link 20E 


– DP/AS-i F-Link 


Repetidor RS485 
El repetidor RS485 IP20 interconecta dos segmentos de bus PROFIBUS en tecnología 
RS485 con un máximo de  32 dispositivos. Permite alcanzar velocidades de transferencia de 
9,6 kbits/s a 12 Mbits/s. 


El repetidor RS485 refresca la señal en cuanto a su amplitud, ancho y pendiente de flanco 
entre dos segmentos. Se utiliza si hay más de 32 estaciones conectadas al bus o si se ha 
superado la longitud máxima del cable de un segmento. 


Con un repetidor RS485 los segmentos de bus se pueden operar sin conexión a tierra 
(aislamiento galvánico de segmentos). 


Repetidor de diagnóstico  
El repetidor de diagnóstico conecta tres segmentos PROFIBUS en tecnología RS485, dos 
de los cuales aptos para diagnóstico con 31 dispositivos respectivamente. Está concebido 
como esclavo DP para emitir avisos de diagnóstico al maestro DP. 


La función de diagnóstico indica el lugar y la causa de fallos en la línea, tales como rotura 
de hilo o ausencia de resistencias terminadoras. El lugar del fallo se indica respecto de los 
dispositivos existentes. 


El repetidor de diagnóstico refresca la señal en cuanto a su amplitud, ancho y pendiente de 
flanco entre los segmentos. La profundidad de cascada entre dos dispositivos PROFIBUS 
cualesquiera se limita a 9 repetidores de diagnóstico. 
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PROFIBUS Terminator  
El PROFIBUS Terminator constituye una terminación de bus activa. Los dispositivos de bus 
se pueden desconectar, suprimir o sustituir sin que ello afecte a la transferencia de datos. 
Esto es válido, sobre todo, para los dispositivos de bus situados a ambos extremos del 
cable de bus, a los cuales deben estar conectadas y asignadas las resistencias 
terminadoras. El PROFIBUS Terminator se puede montar en un perfil soporte normalizado. 


IE/PB Link PN para conectar un segmento PROFIBUS a una red Industrial Ethernet  
El IE/PB Link PN IO constituye, como componente independiente, el paso sin 
discontinuidades entre Industrial Ethernet y PROFIBUS. Mediante el IE/PB Link PN IO como 
sustituto en Ethernet, se pueden seguir utilizando los dispositivos PROFIBUS existentes, e 
integrarse en una aplicación PROFINET. 


Para la configuración se necesita un controlador PROFINET IO. El IE/PB Link PN ejerce de 
maestro en el lado de PROFIBUS. 


IWLAN/PB Link PN IO para la pasarela entre Industrial Wireless LAN y PROFIBUS  
Los dispositivos PROFIBUS se pueden acoplar mediante el IWLAN/PB Link PN IO a 
PROFINET IO. De este modo, es posible integrar configuraciones PROFIBUS ya existentes 
en PROFINET. 


El IWLAN/PB Link PN IO permite utilizar IWLAN y las antenas WLAN para la transferencia 
de datos inalámbrica, p.ej., en electrovías o sistemas de estanterías automatizadas. Al 
soportar PROFINET, se pueden seguir aprovechando las numerosas prestaciones del 
sistema PROFIBUS, p. ej., diagnóstico mediante bus. 


Para la configuración se necesita un controlador PROFINET IO. El IWLAN/PB Link PN IO 
ejerce de maestro en el lado de PROFIBUS. 


Módulo CANopen para la integración en CAN  
Con el módulo CANopen podrá integrar fácilmente aplicaciones CANopen en PROFIBUS. 


Aplicaciones típicas: 


● Control de válvulas hidráulicas/ejes hidráulicos en vehículos 


● Control de motores en máquinas de embalaje o cintas transportadoras 


● Utilización en aerogeneradores para capturar encóders de eje 


● Captura de paneles de mando en máquinas, p. ej. joysticks 


● Captura de los datos medidos por transductores de posición, sensores de inclinación o 
encóders de eje en grúas torre y de pórtico 
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Acopladores DP/DP para conectar dos redes PROFIBUS  
El acoplador DP/DP PROFIBUS se utiliza para interconectar dos redes PROFIBUS DP. Se 
transfieren datos (de 0 a 244 bytes) del maestro DP de la primera red al maestro DP de otra 
red y viceversa. 


El acoplador DP/DP dispone de dos interfaces DP independientes entre sí con las que se 
efectúa el acoplamiento a las dos redes DP. Ejerce de esclavo en las redes DP. El 
intercambio de datos entre las dos redes DP se realiza mediante la copia interna en el 
acoplador. 


Acoplamiento de bus DP/PA para integrar PROFIBUS PA  
El acoplamiento de bus DP/PA es el elemento de unión entre PROFIBUS DP y 
PROFIBUS PA. Conecta los sistemas de control de procesos a los aparatos de campo de la 
automatización de procesos. 


Para un acoplamiento de bus DP/PA hay disponibles los siguientes componentes: 


● Acoplador DP/PA Ex [ia] 


● Acoplador DP/PA FDC 157-0 


● Módulo de interfaz IM 153-2 para configurar un DP/PA Link. 


● Distribuidor de campo activo AFDiS para zonas potencialmente explosivas 
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Componentes activos para la pasarela entre PROFIBUS y AS-Interface 
● DP/AS-i LINK Advanced: 


El DP/AS-i LINK Advanced es esclavo PROFIBUS DPV1 (según 
IEC 61158-2/EN 61158-2) y maestro AS-Interface (de acuerdo con la especificación V3.0 
AS-Interface según EN 50295) y permite el acceso transparente de PROFIBUS DP a los 
datos de AS-Interface.  


Los maestros PROFIBUS DP pueden intercambiar cíclicamente datos E/S con la  
AS-Interface; los maestros DP con servicios acíclicos pueden realizar, además, llamadas 
de maestro AS-Interface. Por lo tanto, el DP/AS-i LINK Advanced es adecuado, 
especialmente, para una configuración descentralizada y para la integración de una red 
AS-Interface subordinada. 


Para aplicaciones con capacidades funcionales típicas es suficiente el DP/AS-i LINK 
Advanced en su variante de maestro simple AS-Interface. 


Para aplicaciones con capacidades funcionales elevadas se emplea el DP/AS-i LINK 
Advanced como maestro doble AS-Interface. En este caso, las capacidades funcionales 
duplicadas se pueden utilizar en dos líneas AS-Interface que funcionan 
independientemente entre sí. 


● DP/AS-Interface Link 20E: 


El DP/AS-Interface Link 20E es esclavo PROFIBUS DP (según EN 61158) y maestro  
AS-Interface (de acuerdo con la especificación AS-Interface V3.0 según EN 50295) y 
permite utilizar la AS-Interface en el PROFIBUS DP. 


Los maestros simples PROFIBUS pueden intercambiar cíclicamente datos E/S con la 
AS-Interface; los maestros con servicios acíclicos pueden intercambiar datos E/S y 
realizar llamadas al maestro. 


● DP/AS-i F-Link: 


El DP/AS-i F-Link es esclavo PROFIBUS DP-V1 (según EN 61158) y maestro AS-i 
(según EN 50295, de acuerdo con la especificación V3.0 AS-Interface) y permite el 
acceso transparente de PROFIBUS DP a los datos de la AS-Interface. Además, el 
DP/AS-i F-Link es el único maestro AS-i con el que los datos de entrada orientados a 
seguridad de los esclavos ASIsafe se pueden reenviar, mediante el protocolo 
PROFIsafe, a una CPU de seguridad con maestro PROFIBUS DP. No se requiere 
cableado ni vigilancia de seguridad adicionales (especialmente, ningún monitor de 
seguridad AS-Interface). Dependiendo del tipo de esclavo, es posible transferir valores 
binarios o analógicos. Como esclavos AS-i se pueden utilizar todos los esclavos 
conformes a las especificaciones V2.0, V2.1 o V3.0 AS-Interface.  


Como maestro AS-i plenamente válido según la especificación V3.0, se pueden utilizar 
capacidades funcionales más elevadas en la red AS-i (496 entradas y salidas 
respectivamente, hasta 62 esclavos digitales o analógicos). 
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Información adicional 
Encontrará más información sobre los componentes en Siemens Mall 
(http://mall.industry.siemens.com). 


Encontrará información adicional en los manuales siguientes: 


● PROFIBUS Network Manual 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/35222591) 


● Repetidor de diagnóstico (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/7915183) 


● DP/DP Coupler (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/1179382) 


● SIMATIC NET Twisted Pair and Fiber Optic Networks 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/8763736) 


● Basics on Setting up an Industrial Wireless LAN 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/9975764) 


● Acopladores DP/PA de acoplamientos de bus SIMATIC, distribuidores de campo activos, 
DP/PA Link e Y Link (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/1142696/0/es) 


● Encontrará más información sobre el módulo CANopen en Internet  
(http://www.hms-networks.com/can-for-et200s). 


● Manual DP/AS-INTERFACE LINK Advanced 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/22502958/133300) 


● Manual DP/AS-i F-Link (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/24196041) 


Consulte también 
Topología con el repetidor RS485 (Página 36) 


Topología OLM (Página 41) 


Topología WLAN (Página 41) 


Integración de PROFIBUS en PROFINET (Página 42) 



http://mall.industry.siemens.com/

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/35222591

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/7915183

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/1179382

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/8763736

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/9975764

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/1142696/0/es

http://www.hms-networks.com/can-for-et200s

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/22502958/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/24196041
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2.2.3.2 Componentes de redes ópticas 


Componentes de red activos   
Los siguientes componentes de red activos están disponibles en PROFIBUS en redes 
ópticas: 


● Optical Link Module OLM 


● Optical Bus Terminal OBT 


Optical Link Module OLM    
Con PROFIBUS Optical Link Modul OLM se pueden configurar redes PROFIBUS con 
topología en línea, en estrella y en anillo redundante. 


La velocidad de transferencia de un tramo de cable de fibra óptica no depende de la 
distancia y puede alcanzar entre 9,6 kbits/s y 12 Mbits/s. 


Las posibles aplicaciones para OLM son, por ejemplo, buses de instalación basados en 
PROFIBUS, interconexión entre edificios con cable de fibra óptica de vidrio, redes mixtas 
con segmentos eléctricos y ópticos, redes de gran extensión (túneles de carretera, sistemas 
de control de tráfico) y redes con una gran demanda de disponibilidad (redes en anillo 
redundantes). 


Mediante una interfaz RS485 se pueden combinar módulos Optical Link entre sí e integrar 
dispositivos individuales o segmentos eléctricos completos en la red PROFIBUS óptica. 


Independientemente del balance de suministro y consumo óptico, no deben excederse las 
siguientes longitudes de tramo entre dos OLM: 


● OLM/P11, OLM/P12: 400 m 


● OLM/G11, OLM/G12, OLM/G12-EEC: 3 km 


● OLM/G11-1300, OLM/G12-1300: 15 km 


Optical Bus Terminal OBT (terminal de bus óptico)    
Con el Optical Bus Terminal se conecta un solo dispositivo PROFIBUS sin interfaz óptica 
integrada o un segmento PROFIBUS RS 485 con hasta 31 dispositivos al PROFIBUS 
óptico. 


Se conectará un solo dispositivo DP PROFIBUS con su interfaz RS 485 mediante un cable 
PROFIBUS con resistencias terminadoras integradas, p. ej. el cable enchufable 830-1T, a la 
interfaz RS 485 del OBT. Mediante dos interfaces ópticas se conectará OBT a la línea 
óptica. 


Pueden conectarse al OBT los siguientes medios de transferencia ópticos: 


● Cable de fibra óptica de plástico de hasta 50 m de tramo individual. Se pueden 
confeccionar in situ con conectores simplex 2x2. 


● Cable de fibra óptica PCF de hasta 300 m de tramo individual. Estos cables deben 
adquirirse ya confeccionados. 
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Información adicional 
Encontrará más información sobre los componentes en Siemens Mall 
(http://mall.industry.siemens.com). 


Encontrará información adicional en los manuales siguientes: 


● Manual de redes PROFIBUS 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/35222591) 


● SIMATIC NET PROFIBUS, Optical Link Module 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/56606534) 


● SIMATIC NET Twisted Pair and Fiber Optic Networks 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/8763736) 



http://mall.industry.siemens.com/

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/35222591

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/56606534

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/8763736
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2.2.4 Ejemplos de topologías 


2.2.4.1 Topología con el repetidor RS485 


Posibilidades de configuración con el repetidor RS485  
En las configuraciones siguientes puede utilizar el repetidor RS485: 


 
Figura 2-7 Segmento 1 y segmento 2 finalizados en el repetidor RS485 


 
Figura 2-8 Segmento 1 y segmento 2 distribuidos en el repetidor RS485 


 
Figura 2-9 Segmento 1 finalizado en el repetidor RS485 y segmento 2 distribuido en el repetidor 


RS485 


① Conectar resistencia terminadora 


② No conectar resistencia terminadora 







 Descripción 
 2.2 Configuración de redes PROFIBUS 


PROFIBUS con STEP 7 V13 
Manual de funciones, 12/2014, A5E03775448-AC 37 


Configuración de ejemplo 


 
Figura 2-10 Configuración de ejemplo con cinco repetidores RS485 


 


① Conectar resistencia terminadora 


② No conectar resistencia terminadora 


Configuración máxima 
Si configura una red PROFIBUS con repetidores RS485, puede conectar un máximo de 
nueve repetidores RS485 en serie. 
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2.2.4.2 Topología con el repetidor de diagnóstico 


Repetidor de diagnóstico con tres segmentos   
La longitud de cable máxima permitida y monitorizable son 100 m por segmento y no debe 
superarse en el repetidor de diagnóstico. Los segmentos aptos para diagnóstico son 
aquellos conectados a DP2 y DP3. La longitud de cable monitorizable está restringida en 
algunos tipos de cable. 


Profundidad máxima de cascada   
Entre dos dispositivos PROFIBUS cualquiera se pueden conectar hasta nueve repetidores 
de diagnóstico en serie.  


 
Figura 2-11 Diseño esquemático de una red PROFIBUS con la profundidad de cascada máxima 


posible en repetidores de diagnóstico 
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Ejemplo: Profundidad máxima de cascada excedida 


 
Figura 2-12 Profundidad máxima de cascada excedida 
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Configuración con varios segmentos 
Al utilizar varios segmentos se puede aumentar el total de los repetidores de diagnóstico 
empleados. El ejemplo muestra una estructura en la que 2 segmentos exceden la 
profundidad máxima de cascada. 


 
Figura 2-13 Configuración con varios segmentos, profundidad máxima de cascada excedida 


Más información 
Para más información, consulte el manual Repetidor de diagnóstico 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/7915183). 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/7915183
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2.2.4.3 Topología OLM 


Combinación de redes ópticas y eléctricas con OLM  
Se pueden puentear otros tramos mediante Optical Link Module. 


Ya que los cables de bus entre edificios están especialmente expuestos a mayor peligro de 
sobretensión (acción de un rayo), es necesario proteger de dicha sobretensión los 
dispositivos contenidos en el segmento de bus conectado. 


 


 
Figura 2-14 Combinación de redes ópticas y eléctricas 


2.2.4.4 Topología WLAN 


IWLAN/PB Link PN IO para el gateway entre Industrial Wireless LAN y PROFIBUS  
El IWLAN/PB Link PN IO permite el empleo de IWLAN y de antenas WLAN para la 
transmisión de datos inalámbrica. Así es posible utilizar las diversas prestaciones de los 
sistemas PROFIBUS de modo uniforme, p. ej. diagnóstico mediante bus. 


 
Figura 2-15 PROFIBUS y WLAN 
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2.2.4.5 Integración de PROFIBUS en PROFINET 
PROFIBUS se puede integrar en PROFINET. Ello permite configurar sistemas mixtos a 
partir de subsistemas basados en buses de campo y Ethernet. Por lo tanto, se permite un 
intercambio de datos homogéneo. 


Acoplamiento de PROFIBUS y PROFINET     
Con un dispositivo PROFINET con capacidad proxy que además de la interfaz PROFINET 
disponga de interfaz PROFIBUS, se pueden integrar configuraciones PROFIBUS existentes 
en la configuración PROFINET. 


 
Figura 2-16 Conexión de PROFIBUS y PROFINET con IE/PB-Link 


Dispositivo PROFINET con funcionalidad proxy   
El dispositivo PROFINET con funcionalidad proxy es el sustituto de un dispositivo 
PROFIBUS en Ethernet. La funcionalidad proxy permite que un dispositivo PROFIBUS no 
sólo se pueda comunicar con su maestro, sino también con todos los dispositivos 
conectados a la red PROFINET. 


En PROFINET, los sistemas PROFIBUS existentes se pueden integrar en la comunicación 
PROFINET con ayuda de un IE/PB-Link. El IE/PB-Link PN IO establece entonces la 
comunicación a través de PROFINET como sustituto de los componentes PROFIBUS.  
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Para crear un sistema de automatización, los diferentes componentes de hardware deben 
configurarse, parametrizarse y conectarse entre sí. Las tareas correspondientes se realizan 
en STEP 7 en la vista de dispositivos, redes y topológica. 


Configuración  
Se entiende por "configuración" la disposición, parametrización e interconexión de 
dispositivos y módulos en la vista de dispositivos o de redes. 


A cada módulo se le asigna automáticamente una dirección PROFIBUS. Las direcciones se 
pueden modificar posteriormente. 


La CPU compara la configuración teórica creada en STEP 7 con la configuración real de la 
instalación. Esto permite detectar y notificar los errores inmediatamente.  


El nuevo procedimiento para la configuración de los dispositivos se describe con detalle en 
la Ayuda en pantalla de STEP 7. 


Parametrización  
Se entiende por "parametrización" el ajuste de las propiedades de los componentes 
utilizados. Se parametrizan los ajustes de los componentes de hardware y del intercambio 
de datos, p. ej. habilitación de diagnósticos, retardo a la entrada en DI. 


Al arrancar, los parámetros se cargan en la CPU y se transfieren desde ella a los módulos 
correspondientes. En caso de sustitución, los módulos se pueden reemplazar muy 
fácilmente, ya que, con cada arranque, los parámetros creados en las CPU SIMATIC se 
cargan automáticamente al módulo nuevo. 


Adaptación del hardware a las necesidades del proyecto 
Es necesario adaptar el hardware al crear, ampliar o modificar un proyecto de 
automatización. Para ello se agregan componentes de hardware a la instalación, se 
conectan con los componentes existentes y se adaptan sus propiedades a las tareas. 


Las propiedades de los sistemas de automatización y módulos están preajustadas de modo 
que en muchos casos no es necesario realizar ninguna parametrización.  


Sin embargo, la parametrización es necesaria en los siguientes casos: 


● Cuando hay que modificar parámetros predeterminados de un módulo. 


● Cuando hay que utilizar funciones especiales. 


● Cuando hay que configurar conexiones. 
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Procedimiento básico al crear un sistema PROFIBUS DP 
● Configuración 


– Crear módulos y dispositivos PROFIBUS en STEP 7 


– Asignación de un esclavo DP a un maestro DP (Página 44) 


● Opcional: Parametrización 


– Asignar dirección PROFIBUS (Página 46) 


– Efectuar ajustes de red (Página 47) 


– Toma en consideración de la configuración de línea (Página 50) 


– Considerar dispositivos de red adicionales (Página 52) 


– Parámetros del bus: crear perfil definido por el usuario (Página 53) 


– Parametrizar equidistancia  (Página 56) 


3.1 Asignación de un esclavo DP a un maestro DP 


Sistema PROFIBUS DP  
Un sistema PROFIBUS DP se compone de un maestro PROFIBUS DP y sus esclavos 
PROFIBUS DP asignados. Después de colocar estos dispositivos en la vista de redes o de 
dispositivos, STEP 7 parametriza los dispositivos con valores estándar. En un principio, el 
usuario sólo tiene que ocuparse de asignar los esclavos DP a un maestro DP. 


Requisitos 
● La vista de redes de STEP 7 está abierta. 


● Se ha colocado una CPU (p. ej. CPU 1516-3 PN/DP). 


● Se ha colocado un esclavo DP (p. ej. IM151-1 HF). 
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Procedimiento 
Para asignar esclavos DP a un maestro DP, proceda del siguiente modo: 


1. Haga clic en el esclavo DP con el botón izquierdo del ratón en el enlace "No asignado". 
Se abre el menú "Seleccionar maestro DP". 


2. Seleccione en el menú el maestro DP al que quiera asignar el esclavo DP. 


Resultado: Se crea una subred con un sistema DP en la CPU. La CPU es ahora el 
maestro PROFIBUS DP. Se ha asignado el esclavo DP al maestro DP. 


3. Repita los pasos 1 y 2 para los demás esclavos DP que desee asignar al maestro DP. 


 
Figura 3-1 Asignación de un esclavo DP a un maestro DP 


Vista general de la red 
En la vista general de la red puede controlar las relaciones de comunicación de la interfaz 
activada. La vista general de la red depende del contextual de la selección en la vista de 
redes: 


● Si se selecciona la CPU, se muestra la comunicación DP de la CPU. 


● Si se selecciona la estación, se muestra la comunicación de la estación completa. 


● Si se selecciona la interfaz, se muestra la comunicación DP de la interfaz. 
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3.2 Dirección PROFIBUS 
En la subred PROFIBUS se pueden conectar los dispositivos que se comuniquen a través 
de conexiones configuradas o que pertenezcan a un sistema maestro PROFIBUS DP.  


Si el esclavo DP ya se ha asignado a un maestro DP, aparece automáticamente la subred 
PROFIBUS con la que está conectada al dispositivo en "Interfaz conectada en red con". 


En la ventana de inspección, seleccione en "Dirección PROFIBUS", la subred con la que 
está conectada la interfaz o añada una subred nueva.  


Todos los dispositivos de una subred deben tener direcciones PROFIBUS diferentes.  


 
Figura 3-2 Dirección PROFIBUS 


Reglas para la asignación de direcciones  
STEP 7 asigna las direcciones de dispositivo automáticamente.  


Puede modificar las direcciones si observa lo siguiente: 


● Asigne una dirección PROFIBUS única a cada dispositivo de la red PROFIBUS, a cada 
maestro DP y a cada esclavo DP de la red PROFIBUS. 


● No todos los esclavos DP soportan todas las direcciones PROFIBUS permitidas. En 
dispositivos con interruptores BCD a menudo sólo se permiten las direcciones 
PROFIBUS de la 1 a la 99. 


Cambio de dirección PROFIBUS  
Cambie la dirección PROFIBUS en "Parámetros". 
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3.3 Ajustes de red 


Dirección PROFIBUS más alta (HSA) 
Indica la dirección PROFIBUS más alta de un dispositivo activo. Para los dispositivos 
pasivos, se permiten direcciones PROFIBUS superiores a HSA, pero como máximo 126.    


Perfil 
Según el tipo de dispositivo conectado y de los protocolos utilizados, hay diversos perfiles 
disponibles en PROFIBUS. Los perfiles se diferencian en cuanto a las posibilidades de 
ajuste y el cálculo de los parámetros del bus.  


El funcionamiento correcto de una subred PROFIBUS sólo queda asegurado si los 
parámetros del bus de todos los dispositivos tienen los mismos valores.  


 
Figura 3-3 Ajustes de red 


Perfiles y velocidades de transferencia   


Tabla 3- 1 Perfiles y velocidades de transferencia 


Perfiles Velocidades de transferencia soportadas 
DP De 9,6 kbits/s a 12 Mbits/s  
Estándar De 9,6 kbits/s a 12 Mbits/s 
Universal (DP/FMS)  
(FMS no se soporta) 


De 9,6 kbits/s a 1,5 Mbits/s 


Definido por el usuario De 9,6 kbits/s a 12 Mbits/s 
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DP (perfil recomendado) 
Seleccione el perfil "DP" si en la subred PROFIBUS sólo se han conectado dispositivos que 
cumplen los requisitos de la norma EN 61158-6-3. El ajuste de los parámetros del bus está 
optimizado para estos dispositivos. Entre ellos están los dispositivos con interfaces de 
maestro DP y esclavo DP de SIMATIC S7, así como sistemas de periferia descentralizada 
de otros fabricantes. 


 


 Nota 
Perfil para equidistancia y modo isócrono 


DP es el perfil recomendado para la configuración de equidistancia y modo isócrono. 
 


Estándar 
En comparación con el perfil "DP", el perfil "Estándar" permite incluir además en el cálculo 
de los parámetros del bus los dispositivos de otro proyecto o los dispositivos que no se 
habían configurado aquí. Los parámetros del bus se calcularán con un sencillo algoritmo no 
optimizado. 


Universal (DP/FMS) (FMS no se soporta) 
Seleccione el perfil "Universal (DP/FMS)" si hay dispositivos individuales que utilizan el 
servicio FMS en la subred PROFIBUS (p. ej. CP 343-5, dispositivos FMS PROFIBUS). 


Igual que en el perfil "Estándar", aquí también se pueden incluir dispositivos adicionales en 
el cálculo de los parámetros del bus. 
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Definido por el usuario   
El funcionamiento correcto de la subred PROFIBUS sólo queda asegurado si los parámetros 
para el perfil están ajustados sí. Seleccione el perfil "Definido por el usuario" si para el 
funcionamiento de un dispositivo PROFIBUS no se ajusta ninguno de los perfiles existentes 
y si debe ajustar los parámetros del bus a su configuración especial.  


Tampoco con el perfil definido por el usuario se pueden parametrizar todas las 
combinaciones ajustables teóricamente. La norma PROFIBUS prescribe algunos valores 
límite para los parámetros en función de otros parámetros. Por ejemplo, no está permitido 
que un repetidor responda (Min Tsdr) antes de que el detector de proximidad haya podido 
recibir el telegrama (Trdy). Estas especificaciones de la norma se comprueban también en 
el perfil "Definido por el usuario".  


 


 Nota 
Ajustes definidos por el usuario 


Utilice los ajustes definidos por el usuario sólo si está familiarizado con los parámetros 
PROFIBUS. Por lo general, es mejor trabajar con el perfil "DP". 


Póngase en contacto con el Customer Support (Página 94) en caso necesario. 


Se ajustan automáticamente como definidos por el usuario los parámetros del bus que eran 
válidos en la última subred PROFIBUS. Si, por ejemplo, el perfil del bus "DP" era válido para 
la subred, se ajustarán los parámetros del bus para "DP" en el perfil del bus "Definido por el 
usuario". A partir de ahí puede modificar los parámetros. 


 


Los tiempos de vigilancia no se recalculan automáticamente con el ajuste "Ajustes definidos 
por el usuario", para no evitar poner en peligro la igualdad de los valores ajustados sin el 
conocimiento del usuario, p. ej. para configurar otras herramientas de configuración. 


Los tiempos de vigilancia Ttr y la supervisión de respuesta pueden calcularse a partir de los 
parámetros ajustados por el usuario: Para ello, haga clic en el botón "Recalcular". 


Consulte también 
Dispositivos de red adicionales (Página 52) 
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3.4 Configuración de línea 


Considerar la configuración de la línea  
Los datos para la configuración de la línea pueden considerarse en el cálculo de los 
parámetros del bus. Para ello, active la casilla de verificación "Considerar la siguiente 
configuración de línea" en las propiedades de la subred PROFIBUS. 


Los demás datos dependen del tipo de cable utilizado.  


 
Figura 3-4 Configuración de la línea 


Configuración de la línea: cable de fibra óptica/anillo óptico  
El cálculo depende de los tipos de OLM empleados. Active para ello la casilla de verificación 
correspondiente. Es posible activar varias opciones. 
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Ajustar los parámetros del bus en el anillo óptico  
La estructura en anillo proporciona una especie de redundancia dado que con la topología 
en anillo se pueden direccionar todos los dispositivos aun cuando la conexión entre dos 
dispositivos se haya interrumpido. 


En el anillo óptico se deben cumplir las condiciones de configuración siguientes: 


● Una dirección libre por debajo de HSA (Highest Station Address) 


● Aumento del valor Retry al valor 3 como mínimo 


(Ajustes de red: perfil definido por el usuario) 


● Verificación y ajuste del tiempo de slot 


(Ajustes de red: perfil definido por el usuario; parámetros del bus: parámetro Tslot: 


Para OLM/P12 se requieren valores de tiempo de slot cortos; para OLM/G12 y 
OLM/G12-EEC, medios; y para OLM/G12-1300, elevados. De este modo se obtiene un 
alto rendimiento en una red de poca extensión y un rendimiento entre medio y bajo en 
una red entre media y grande.  


Información adicional 
Para más información sobre el ajuste del valor Retry y el tiempo de slot, consulte el 
SIMATIC NET PROFIBUS Network Manual System Manual 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/35222591). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/35222591
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3.5 Dispositivos de red adicionales 


Carga por comunicación: considerar dispositivos de red adicionales  
Los parámetros del bus dependen del modo de comunicación de los dispositivos de red 
activos. Para ello, existen diferencias entre la comunicación cíclica (DP) y la comunicación 
acíclica, basada en conexiones (comunicación S7, Send/Receive (FDL)). A diferencia de 
DP, la cantidad y el tamaño de las peticiones de comunicación (carga por comunicación) 
dependen del programa de usuario. Por esta razón, no siempre se puede determinar la 
carga por comunicación automáticamente.  


Si activa la casilla de verificación "Considerar los siguientes dispositivos de red", también 
pueden incluirse en el cálculo de los tiempos de bus aquellos dispositivos de red que no 
están configurados en el proyecto. 


 
Figura 3-5 Dispositivos de red adicionales 


Cálculo de los tiempos de bus  
Para calcular los tiempos del bus puede definir una configuración de red en el grupo de 
parámetros "Dispositivos de red adicionales" que se diferencie de la configurada. 


La configuración de red sólo es posible para los perfiles siguientes: 


● Estándar 


● Universal (DP/FMS) 


● Definido por el usuario 
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Cuantificación de la carga por comunicación  
Para considerar la carga por comunicación son posibles los ajustes siguientes: 


● Cantidad de los dispositivos de red no configurados 


● Datos sobre la carga por comunicación resultante de los programas de usuario para la 
comunicación FDL o S7. Para ello puede seleccionar los siguientes niveles: 


– Bajo: típico de DP, sin una gran comunicación de datos excepto DP. 


– Medio: típico del funcionamiento mixto de DP y otros servicios de comunicación  
(p. ej. comunicación S7) si DP tiene elevados requisitos de tiempo y con un volumen 
de comunicación acíclica medio. 


– Alto: para el funcionamiento mixto de DP y otros servicios de comunicación  
(p. ej. comunicación S7) si DP tiene requisitos de tiempo bajos y con volumen de 
comunicación acíclica alto. 


3.6 Parámetros del bus 


Introducción   
Los parámetros del bus controlan el comportamiento de transferencia al bus. Cada 
dispositivo del bus debe tener unos parámetros coincidentes con los de los demás 
dispositivos. 


 


 Nota 


El funcionamiento correcto de la subred PROFIBUS sólo queda asegurado si los parámetros 
para el perfil de bus están ajustados sí. Modifique los valores predeterminados sólo si está 
familiarizado con la parametrización del perfil de bus para PROFIBUS. 
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Difusión cíclica de los parámetros de bus 
Si en la subred PROFIBUS seleccionada está activada la casilla de verificación "Activar 
difusión cíclica de los parámetros de bus" en la ventana de inspección bajo "Parámetros de 
bus", los módulos que soportan esta función se encargan de enviar cíclicamente los 
parámetros de bus en funcionamiento. De este modo, se puede conectar fácilmente,  
p. ej., una PG al PROFIBUS durante el funcionamiento.  


Desactive esta función en los siguientes casos: 


● En modo de equidistancia para minimizar el ciclo de bus. 


● Si se han conectado en la subred PROFIBUS dispositivos ajenos cuyo protocolo utilice el 
DSAP 63 (Destination Service Access Point) para Multicast. 


 
Figura 3-6 Parámetros del bus 
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Parámetros de bus para el perfil del bus de subredes PROFIBUS       
 


 Nota 
Visualización de los valores offline 


Siempre se visualizan los valores offline de los parámetros del bus, incluso cuando esté 
conectado online con el sistema de destino. 


 


Tabla 3- 2 Parámetros del bus: rangos de valores 


Parámetros del bus Ajustable 1 Valores límite 
Tslot_Init Sí  Máx. Tsdr + 15 <= Tslot_Init <= 16.383 t_Bit 
Máx. Tsdr Sí  35 + 2*Tset + Tqui <= máx. Tsdr <= 1.023 t_Bit 
Mín. Tsdr Sí  11 t_Bit <= Mín. Tsdr <= MIN(255 t_Bit, ... 


... Máx. Tsdr - 1, 34 + 2*Tset + Tqui) 
Tset Sí  1 t_bit <= Tset <= 494 t_bit 
Tqui Sí  0 t_bit <= Tqui <= MIN(31 t_bit, mín. Tsdr - 1) 
Factor GAP Sí 1 <= Factor GAP <= 100 
Retry Limit Sí  1 <= Retry Limit <= 15 
Tslot (Slot Time) No - 
Tid2 No Tid2 = máx. Tsdr 
Trdy No Trdy = mín. Tsdr 
Tid1 No Tid1 = 35 + 2*Tset + Tqui 
Ttr (Target rotation time) Sí 256 t_Bit <= Ttr <= 16.777.960 t_bit 
Ttr típico No Este tiempo sólo es informativo y no se transfiere a los 


dispositivos. 
Supervisión de respuesta   10 ms <= supervisión de respuesta <= 650 s 
 1 depende del perfil del bus 


Perfil del bus definido por el usuario   
Utilice los siguientes ajustes para crear un perfil del bus definido por el usuario: 


● Target rotation time mínimo (Ttr) = 5000 x HSA (dirección PROFIBUS más alta de un 
dispositivo activo) 


● Supervisión de respuesta mínima (Watchdog) = 6250 x HSA 


Recálculo 
Con el botón "Recalcular" puede recalcular los parámetros.  
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3.7 Equidistancia 


Equidistancia   
El maestro DP activa cíclicamente los esclavos DP que tiene asignados. Los intervalos de 
tiempo pueden variar por la comunicación S7. Para obtener siempre los mismos intervalos 
de tiempo, puede activar un "ciclo de bus equidistante". De este modo se asegura una 
transferencia de datos a unos intervalos de tiempo siempre iguales (equidistantes). 


 
Figura 3-7 Activar ciclo de bus equidistante 


Cantidad de OP/PG/TD en PROFIBUS 
Indique aquí la cantidad de dispositivos que no están configurados. 
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Aumento manual del tiempo de ciclo DP   
Especialmente en tiempos de ciclo DP muy cortos se puede producir la siguiente situación:  
El tiempo de ejecución del programa de usuario es mayor que el ciclo más pequeño (ver 
Datos técnicos de la CPU, apartado "Modo isócrono"). En este caso debe aumentar 
manualmente el tiempo de ciclo DP calculado de modo automático. 


Consulte también 
Configuración del modo isócrono (Página 68) 
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 Diagnóstico 4 
4.1 Resumen 


Posibilidades de diagnóstico 
En caso de error puede determinar el estado actual de su sistema de automatización y 
reaccionar a un fallo en concreto mediante el diagnóstico referido al evento y la evaluación 
de alarmas. 


Para el diagnóstico de los componentes PROFIBUS puede utilizar las posibilidades 
siguientes: 


● Determinar el estado del sistema mediante Lifelist en STEP 7. 


● Evaluar el estado del módulo, los textos de error y de aviso mediante el display de la 
CPU S7-1500. 


● Efectuar diagnósticos de línea mediante el repetidor de diagnóstico en funcionamiento. 


● Evaluar el diagnóstico y la reacción de alarma en modo isócrono (Página 72). 


● Determinar información de estado para la localización y eliminación de errores mediante 
el acoplador DP/PA FDC 157-0 configurado como esclavo de diagnóstico PROFIBUS. 


Más información 
Encontrará información adicional sobre el diagnóstico en los manuales siguientes: 


● En el manual Repetidor de diagnóstico para PROFIBUS DP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/7915183) sobre diagnóstico con 
STEP 7, diagnóstico en el programa de usuario, función de vigilancia PROFIBUS de 
modo isócrono, visualización de topología en STEP 7. 


● En el manual de funciones Diagnóstico 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926) sobre posibilidades de 
diagnóstico disponibles para los sistemas SIMATIC S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y 
ET 200AL. 


● En el manual de sistema Manual de redes PROFIBUS 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/35222591) sobre el diagnóstico de 
cables de fibra óptica. 


● En las instrucciones de servicio Acoplador DP/PA, distribuidores de campo activos, 
DP/PA-Link e Y-Link (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/1142696/0/es) 


● En el manual de funciones Servidor web 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560) sobre las posibilidades 
de diagnóstico (según la funcionalidad de la CPU). 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/7915183

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/35222591

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/1142696/0/es

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193560





 Diagnóstico 
 4.2 Diagnóstico mediante el display de S7-1500 


PROFIBUS con STEP 7 V13 
Manual de funciones, 12/2014, A5E03775448-AC 59 


4.2 Diagnóstico mediante el display de S7-1500 


Indicadores   
Cada CPU en el sistema de automatización S7-1500 tiene una tapa frontal con un display y 
botones de control. En el display se visualiza información de estado y de control en 
diferentes menús. Navegue por los menús con los botones de control. 


En el display se pueden evaluar los estados siguientes: 


● Estado de módulo para módulos centralizados y descentralizados 


● Textos de error y de aviso (diagnóstico de sistema, alarmas de usuario) 


Estado de módulo   
Desde la vista general de estaciones se accede, a través de la vista general de módulos, al 
estado del módulo para un módulo descentralizado. 


 
Figura 4-1 Ejemplo: Vista general de estaciones, vista general de módulos, estado de módulo 
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Textos de error y de aviso  
 


 
Figura 4-2 Ejemplo: búfer de diagnóstico, alarmas 


Más información 
Para más información sobre las funciones y el manejo del display, consulte la 
documentación del sistema de automatización S7-1500 en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792
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4.3 Diagnóstico con el repetidor de diagnóstico 


Introducción  
El repetidor de diagnóstico es un repetidor con la capacidad de monitorizar dos segmentos 
de una subred RS485-PROFIBUS (cable de cobre) durante el funcionamiento y notificar los 
errores de la línea por telegrama de diagnóstico al maestro DP. Mediante STEP 7 y 
dispositivos de manejo y observación (SIMATIC HMI) se puede visualizar la ubicación y 
causa del error en texto plano. 


Gracias a su diagnóstico de línea, el repetidor de diagnóstico permite detectar a tiempo 
errores de línea y localizarlos durante el funcionamiento. Con ello se detectan a tiempo 
fallos de la instalación y se evitan paradas. 


Funciones de diagnóstico 
● El diagnóstico devuelve la ubicación del error y la causa de los errores de la línea, como 


la rotura de hilo o la falta de resistencias terminadoras. La ubicación del error se indica 
en relación a los dispositivos existentes, p. ej. "Detectada rotura de la línea de señales A 
y/o B". 


● Lectura de la información estadística y de diagnóstico almacenada. 


● Supervisión del PROFIBUS isócrono, p. ej. violación del tiempo del ciclo. 


● Preparación de datos de identificación. 


Más información 
Puede consultar más información sobre el diagnóstico con STEP 7 y sobre la lectura del 
diagnóstico mediante el programa de usuario en el manual Repetidor de diagnóstico para 
PROFIBUS-DP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/7915183). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/7915183
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4.4 Datos I&M (Identification and Maintenance) 


Definición y propiedades   
Los datos de identificación y mantenimiento (I&M) son informaciones guardadas en un 
módulo que le resultarán útiles en las siguientes tareas: 


● comprobar la configuración de la instalación 


● localizar las modificaciones de hardware de una instalación 


Los datos de identificación (datos I) son informaciones acerca del módulo, tales como la 
referencia y el número de serie, que también pueden estar impresas en la carcasa del 
módulo. Los datos I son informaciones del fabricante del módulo que sólo se pueden leer. 


Los datos de mantenimiento (datos M) son informaciones dependientes de la instalación, 
tales como la ubicación y la fecha de montaje. Los datos M se crean durante la 
configuración y se escriben en el módulo. 


Los datos I&M permiten identificar módulos online de forma unívoca.  


Más información 
En el manual del dispositivo correspondiente se refleja si un dispositivo DP soporta dados 
I&M y en qué medida. 
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 Funciones 5 
5.1 Modo isócrono 


5.1.1 ¿Qué es el modo isócrono? 


¿Para qué sirve el modo isócrono?  
Si el transporte público de cercanías circulara tan rápido como fuera posible y los tiempos 
de parada se redujeran al mínimo absoluto, los pasajeros a menudo sólo verían los faroles 
de cola rojos. Sin embargo, la duración total del viaje viene determinada por los ciclos 
correspondientes del tren, autobús o metro, pues todo va mejor con unos ciclos bien 
sintonizados. Lo mismo es válido para la tecnología de automatización descentralizada. No 
sólo cuentan unos ciclos rápidos, sino que la sintonización y sincronización de los diferentes 
ciclos consiguen el caudal óptimo. 


Just in Time 


 
Figura 5-1 Reloj del sistema 


El tiempo de respuesta rápido y fiable de un modo isócrono se basa en que todos los datos 
se ponen a disposición Just in Time. Para ello, el ciclo PROFIBUS DP equidistante marca el 
tiempo de ciclo. 
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Ventajas del modo isócrono 
El empleo del modo isócrono permite: 


● Regulaciones optimizadas 


● Determinismo 


● Lectura coherente (simultánea) de los datos de entrada 


● Emisión coherente (simultánea) de los datos de salida 


5.1.2 Empleo del modo isócrono 
Con la propiedad del sistema "Modo isócrono" pueden registrarse valores medidos y datos 
de proceso en un ciclo del sistema fijo. En el mismo ciclo de sistema se procesan las 
señales hasta conmutar a "Borne de salida". El modo isócrono contribuye, de esta manera, 
a una mayor calidad de la regulación y a una mayor precisión de producción. El modo 
isócrono ayuda a reducir drásticamente las posibles fluctuaciones de los tiempos de 
reacción del proceso. El procesamiento guardado temporalmente puede utilizarse para un 
tiempo de ciclo de la máquina más alto.  


El modo isócrono es apropiado siempre que se deben registrar los valores medidos de 
forma síncrona, coordinar los movimientos y definir y efectuar simultáneamente las 
reacciones del proceso. Los campos de aplicación del modo isócrono son muy variados. 
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5.1.3 Aplicaciones del modo isócrono 


Ejemplo: Medir en varios puntos de medición con modo isócrono    
Dentro del proceso de producción, deben medirse unos árboles de levas con precisión para 
el control de calidad. 


 
Figura 5-2 Medición de árboles de levas 


Proceso de trabajo con modo isócrono 
Empleando la propiedad del sistema "Modo isócrono" y la simultaneidad relacionada del 
registro de valores medidos, el proceso de medición puede realizarse de forma continua; el 
tiempo empleado para la medición se reduce. De ahí resulta el siguiente procedimiento: 


● Girar árbol de leva de forma continua. 


● Medir posiciones y desviación de leva de forma síncrona durante el giro continuo. 


● Procesar próximo árbol de leva. 


De este modo, con un solo giro del árbol de leva se miden de forma síncrona todas las 
posiciones del árbol de leva y los valores medidos correspondientes (rojo). El tiempo de 
ciclo de la máquina aumenta si la precisión de medición es igual o mejor. 
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5.1.4 Desarrollo temporal de la sincronización 


De la lectura de los datos de entrada hasta la emisión de los datos de salida  
A continuación se describe el desarrollo temporal principal de todos los componentes 
implicados en la sincronización:  


● Lectura isócrona de los datos de entrada 


● Transporte de los datos de entrada a través de la subred PROFIBUS al maestro DP 
(CPU) 


● Procesamiento subsiguiente en la aplicación isócrona de la CPU 


● Transporte de los datos de salida a través de la subred PROFIBUS al esclavo DP de 
emisión 


● Emisión isócrona de los datos de salida 


 
T_DC Ciclo de datos 
TI Tiempo para leer los datos de entrada 
TO Tiempo para emitir los datos de salida 


Figura 5-3 Secuencia temporal de la sincronización 


 


Para que todos los datos de entrada estén siempre preparados para ser transportados por 
la línea PROFIBUS DP al principio del siguiente ciclo de PROFIBUS DP, el ciclo de lectura 
de la periferia empieza con un tiempo de anticipación TI. El TI pasa a ser un "flash" de todas 
las entradas. Este TI es necesario para compensar la conversión analógico-digital, los 
tiempos del bus de fondo y otros. El tiempo de anticipación TI puede ser configurado por 
STEP 7 o por el usuario. Es recomendable que STEP 7 determine el TI automáticamente. 
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La línea PROFIBUS DP transporta los datos de entrada para el master DP. Se llama al OB 
de alarma de sincronismo SynchronousCycle. El programa de usuario en el OB de alarma 
de sincronismo determina la reacción del proceso y prepara los datos de salida a tiempo 
para el comienzo del próximo ciclo de datos. El usuario se encarga siempre de configurar la 
longitud del ciclo de datos. 


To es la compensación del bus de fondo y la conversión digital-analógica dentro del esclavo. 
El To surge como "flash" de todas las salidas. El tiempo To puede ser configurado por 
STEP 7 o por el usuario. Es recomendable que STEP 7determine el To automáticamente. 


En modo no isócrono, la aplicación, la transferencia de datos y los dispositivos de campo 
tienen algunos ciclos de procesamiento no sincronizados, hecho que conlleva un mayor 
tiempo de ciclo total con jitter alto. En modo isócrono, la aplicación, la transferencia de datos 
y el dispositivo de campo son síncronos, hecho que conlleva un ciclo total mínimo con jitter 
mínimo. 


Periferia descentralizada isócrona y no isócrona 
Es posible combinar periferia descentralizada isócrona con periferia descentralizada no 
isócrona en un maestro DP. 


5.1.5 Requisitos para la configuración 
Tenga en cuenta los siguientes requisitos para la configuración del modo isócrono:   


● El modo isócrono no es apto para aplicaciones en redes PROFIBUS ópticas. 


● La equidistancia y el modo isócrono sólo están disponibles para los perfiles de bus "DP" 
y "Definido por el usuario". 


● El modo isócrono sólo es posible con las interfaces DP integradas en la CPU. El modo 
isócrono no es posible con CP para PROFIBUS. 


● En PROFIBUS DP isócrono sólo se permite el maestro de equidistancia como estación 
activa. OP y PG (o PC con funcionalidad PG) influyen el comportamiento temporal del 
ciclo DP equidistante, motivo por el que no están permitidos. 


● Un modo isócrono válido para todas las líneas no es posible. 


● La periferia isócrona sólo se puede procesar en memorias imagen parciales del proceso. 
Si no se emplean las memorias imagen parciales del proceso, no es posible la 
transferencia de datos isócrona coherente. Se supervisa el mantenimiento de 
capacidades ya que la cantidad de esclavos y la cantidad de bytes está restringida en el 
sistema maestro DP por memoria imagen parcial de proceso. 


● Las direcciones de los módulos isócronos deben estar en una memoria imagen parcial 
de proceso. 


● Un modo isócrono completo de "borne" a "borne" sólo es posible si todos los 
componentes implicados en la cadena soportan la propiedad del sistema "Modo 
isócrono". 


Al seleccionarlo en el catálogo, preste atención a la entrada "Modo isócrono" o 
"Procesamiento isócrono" en el campo de información del módulo. 


● Si configura el modo isócrono, no puede asignar un grupo SYNC/FREEZE al esclavo. 
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5.1.6 Configuración del modo isócrono 


Introducción 
Mediante la función de modo isócrono se puede acoplar una solución de automatización 
SIMATIC al PROFIBUS equidistante. El modo isócrono garantiza la lectura síncrona de los 
datos de entrada, el procesamiento y la emisión de los datos de salida a intervalos de 
tiempo siempre iguales (equidistantes). 


Procedimiento básico al configurar el modo isócrono 
1. Ajustar propiedades para el modo isócrono en el esclavo DP: 


– Ciclo DP equidistante 


– Funcionamiento isócrono de los módulos 


2. Ajustar propiedades para el modo isócrono en los módulos: 


– Alarma de sincronismo (SynchronousCycle) 


– Memoria imagen parcial de proceso 


– Retardo a la entrada 


3. Crear programa de usuario con accesos a la periferia isócrona 


Requisitos 
● La vista de redes en STEP 7 está abierta. 


● Se ha colocado una CPU (p. ej., CPU 1516-3 PN/DP). 


● Se ha colocado un módulo de interfaz y se ha conectado en red con la CPU  
(p. ej. IM 151-1 HF). 


● Se han colocado los módulos de periferia (p. ej. 2DI x DC24V HF y 
2DO x DC24V/0,5A HF). 
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Configuración del modo isócrono en el esclavo DP 
1. Marque el esclavo DP en la vista de redes y navegue en la ventana de inspección al área 


"Modo isócrono". 


2. Active para el esclavo DP la opción de la sincronización al ciclo DP. 


Ajuste predeterminado: Los esclavos DP obtienen los valores Ti/To de la subred, por lo 
que los valores son iguales automáticamente para todos los esclavos DP del sistema 
maestro DP. 


3. En la "Vista detallada" active la opción "Modo isócrono" para todos los módulos de 
periferia que desee utilizar de modo isócrono. 


4. Repita los pasos del 1 al 3 para todos los esclavos DP que desee utilizar de modo 
isócrono. 


 
Figura 5-4 Configuración del modo isócrono en el esclavo DP 
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Configuración de la alarma de sincronismo en el módulo de periferia 
1. Marque en la vista de dispositivos un módulo de periferia y navegue en la ventana de 


inspección al área "Direcciones E/S". 


– La opción para el modo isócrono está activada. 


2. Seleccione en la lista desplegable el OB de alarma de sincronismo. 


 
Figura 5-5 Direcciones E/S: crear OB de alarma de sincronismo 


3. Asigne la memoria imagen parcial de proceso parametrizada en la CPU. 


 
Figura 5-6 Direcciones E/S: asignar memorias imagen parciales de proceso 


4. Repita los pasos del 1 al 3 para todos los módulos de periferia que desee utilizar de 
modo isócrono. 
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Programación del modo isócrono 
Para utilizar la instalación de modo isócrono, es necesario configurar el programa de usuario 
debidamente. Para ello, deberá agregar un OB de alarma de sincronismo en el árbol del 
proyecto de STEP 7. 


Puede acceder a la periferia isócrona mediante una memoria imagen parcial de proceso, es 
decir, las direcciones de los módulos isócronos deben estar en una memoria imagen parcial 
de proceso. Los accesos a la periferia isócrona se programan con las instrucciones 
"SYNC_PI" (actualización de la memoria imagen parcial de proceso de las entradas) y 
"SYNC_PO" (actualización de la memoria imagen parcial de proceso de las salidas) en el 
OB de alarma de sincronismo. 


Llame la instrucción "SYNC_PI" al inicio del OB de alarma de sincronismo, siempre y 
cuando haya seleccionado el ajuste automático para el tiempo de retardo. Llame la 
instrucción "SYNC_PO" al final del OB de alarma de sincronismo. 
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5.1.7 Funciones de diagnóstico y alarma 
Para el modo isócrono dispone de las funciones de diagnóstico y alarma de STEP 7. Dichas 
funciones reducen los tiempos de parada y facilitan la localización y solución de errores.  


Eventos, causas de error y su solución 
A continuación encontrará los eventos de las funciones de diagnóstico y alarma y sus 
soluciones.  


Tabla 5- 1 Eventos, causas de error y su solución 


Evento Causa del fallo Solución 


• El OB de sincronismo se arranca con el 
parámetro de entrada EventCount > 0 
(cantidad de llamadas de OB perdidas 
desde la última llamada de OB) 


Si está parametrizado: 
• Llamada del OB de error de tiempo 
• Entrada en el búfer de diagnóstico "Buffer 


overflow for OB6x events" 


El OB de sincronismo requiere 
demasiado tiempo. 


• Reducir el OB de sincronismo. 
• Aumentar el ciclo DP. 
• Reducir el tiempo de retardo (en 


modo isócrono, ajuste en el OB de 
sincronismo). 


Error (RetVals negativo) al actualizar la  
memoria imagen parcial de proceso isócrono 
por SYNC_PI / SYNC_PO: 
• Advertencia de coherencia 
• La fecha y hora de actualización es  


anterior/posterior a la ventana de acceso 
permitida. 


SYNC_PI / SYNC_PO no se 
llaman en el OB de sincronismo 
en la ventana de acceso  
permitida, es decir, se llaman o 
se procesan durante la  
transferencia de datos E/S en 
PROFIBUS. 


• Aumentar el tiempo de retardo. 
• Aumentar el ciclo DP. 
• Ajustar programa. 


Error al actualizar la memoria imagen parcial 
de proceso isócrono por 
SYNC_PI / SYNC_PO: 
• Error de acceso 


Esclavo DP/módulo no  
accesible/alcanzable. 


 


5.1.8 Ajustes de parámetros para modo isócrono 


Modificación de parámetros como tarea del técnico de servicio  
La tarea del técnico de servicio es mantener el proceso de producción. 


Para ello debe detectar, localizar y eliminar errores y disminuciones de rendimiento en el 
modo isócrono.  


En el campo de diálogo "Modo isócrono" se pueden verificar todos los parámetros que 
influyen en el modo isócrono y, en caso necesario, volver a ajustarlos.  


Las modificaciones de parámetros deberían realizarlas sólo usuarios experimentados o 
técnicos de servicio. 
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5.1.8.1 Ver parámetros del modo isócrono 


Cuadro de diálogo "Modo isócrono"  
1. Seleccione "Propiedades > Modo isócrono" en la ventana de inspección. 


El cuadro de diálogo "Modo isócrono" ofrece un resumen de los parámetros que influyen 
en el modo isócrono.  
En "Vista detallada" obtendrá información sobre cada uno de los parámetros. 


2. Compare los valores visualizados con los valores documentados o mencionados por un 
técnico. 


 
Figura 5-7 Ver parámetros del modo isócrono 
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5.1.8.2 Modificar parámetros 


Modificación de los parámetros para el sistema maestro DP 
En el cuadro de diálogo "Equidistancia" puede modificar los parámetros para el modo 
isócrono.  


1. Marque el sistema maestro DP en la vista de redes. 


2. Seleccione en la ventana de inspección la sección "Equidistancia". 


3. Modifique los parámetros según las instrucciones recibidas. 


 
Figura 5-8 Modificación de los parámetros para el sistema maestro DP 
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Ajuste del retardo a la entrada 
1. Marque el módulo de entradas en la vista de dispositivos. 


2. Seleccione en la ventana de inspección la sección "Entradas". 


3. Ajuste el retardo a la entrada. 


 
Figura 5-9 Ajuste del retardo a la entrada 


Compilación, carga y almacenamiento de la configuración modificada 
1. Ponga la instalación fuera de servicio. 


2. Maque la CPU en el árbol del proyecto. 


3. Seleccione "Compilar > Hardware" en el menú contextual. 


4. Seleccione "Cargar en dispositivo" en el menú contextual. 


5. Guarde el proyecto. 
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5.2 Intercambio de datos acíclico 


Funcionalidad adicional en dispositivos DPV1 (maestro DP/esclavos DP)  
Los maestros DP y esclavos DP que soportan DPV1, en comparación con los dispositivos 
que sólo soportan DPV0, disponen de las funciones siguientes:  


● Se soporta el intercambio de datos acíclico entre maestro y esclavo. 


● Un esclavo DPV1 puede emitir alarmas de modo que quede garantizado el tratamiento 
del evento causante de la alarma en la CPU maestra. 


Intercambio de datos acíclico 
Leer/escribir registro, p. ej. para reparametrizar un esclavo en funcionamiento. Se pueden 
consultar los registros de datos de un módulo y su configuración en la documentación del 
módulo correspondiente.  


La siguiente tabla contiene las instrucciones con sus funciones para los accesos a esclavos 
DPV1. Para información detallada al respecto, consulte la Ayuda en pantalla de STEP 7. 


Tabla 5- 2 Instrucciones para accesos a esclavos DPV1 


Instrucciones Función (DPV1) 
RDREC Leer registro 
WRREC Escribir registro 
RALRM Recibir alarma de un esclavo DP. 


(Se debe llamar a la instrucción en el OB que ha disparado la alarma.) 
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5.3 Grupos SYNC/FREEZE 


Asignar esclavo DP a grupo SYNC/FREEZE  
Un maestro DP con la funcionalidad correspondiente puede enviar simultáneamente a un 
grupo de esclavos DP los comandos de control SYNC y/o FREEZE para la sincronización 
de dichos esclavos DP. Para ello, debe asignar los esclavos DP a grupos SYNC/FREEZE. 


Requisitos: Un sistema maestro DP está creado en el proyecto. 


Procedimiento 
Para asignar un esclavo DP a un grupo SYNC/FREEZE, debe proceder del siguiente modo: 


1. Seleccione en la vista de dispositivos o en la vista de redes la interfaz DP del esclavo DP 
que quiera asignar a un grupo. 


2. En la ventana de inspección bajo el grupo "SYNC/FREEZE", seleccione la casilla de 
verificación para los grupos SYNC/FREEZE deseados. 


Se puede asignar para cada esclavo DP un grupo SYNC/FREEZE como máximo. 


 
Figura 5-10 Asignar un esclavo DP a un grupo SYNC/FREEZE  
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Información importante sobre los comandos de control SYNC y FREEZE 
Con los comandos de control SYNC y FREEZE en el maestro DP es posible sincronizar los 
esclavos DP controlados por eventos. El maestro DP envía simultáneamente los comandos 
de control a un grupo de esclavos DP de su sistema maestro. No se tendrán en cuenta los 
esclavos DP que han fallado o que han notificado diagnóstico. 


Para la sincronización mediante comandos de control es necesario que los esclavos DP se 
hayan asignado a los grupos SYNC/FREEZE. 


Para una CPU S7, utilice la instrucción DPSYC_FR (SFC 11) para la sincronización de los 
esclavos DP. 


Si selecciona el maestro DP, verá en la ventana de inspección en "Propiedades > Interfaz 
DP > SYNC/FREEZE" una lista de los ocho grupos SYNC/FREEZE. 


 
Figura 5-11 Grupos SYNC/FREEZE en el maestro DP 


Comando de control SYNC 
Con el comando de control SYNC el maestro DP hace que un grupo de esclavos DP 
congele los estados de sus salidas en el valor actual. 


En los siguientes telegramas, los esclavos DP guardan los datos de salida del maestro DP. 
Los estados de las salidas de los esclavos DP permanecen intactos. 


Después de cada nuevo comando de control SYNC, el esclavo DP fija sus salidas en los 
valores que ha guardado como datos de salida del maestro DP. 


Las salidas se volverán a actualizar cíclicamente cuando el maestro DP envíe el comando 
de control UNSYNC. 
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Comando de control FREEZE 
Después de recibir el comando de control FREEZE del maestro DP, los esclavos DP de un 
grupo congelan el estado actual de sus entradas. En los siguientes telegramas cíclicos, los 
esclavos DP envían estos datos de entrada congelados al maestro DP. 


Con cada nuevo comando de control FREEZE, los esclavos DP congelan de nuevo el 
estado actual de sus entradas. 


El estado de las entradas del esclavo DP se envía cíclicamente al maestro DP si éste envía 
el comando de control UNFREEZE. 


5.4 Alarmas 


Alarmas y OB de alarma para DPV1  
Un esclavo DPV1 puede emitir alarmas de modo que quede garantizado el tratamiento del 
evento causante de la alarma en la CPU maestra. Incluso en el estado operativo "STOP" se 
evalúan los datos de alarmas en la CPU y se actualizan el búfer de diagnóstico y el estado 
del módulo. En el estado STOP no se procesan OB. 


Se soportan las siguientes alarmas DPV1: 


● Alarma de estado 


● Alarma de actualización 


● Alarma específica del fabricante 


Encontrará información más detallada en la descripción de los OB. Para las alarmas de 
diagnóstico, las alarmas de proceso y las alarmas de enchufe/desenchufe se pueden utilizar 
los OB correspondientes que proporciona el sistema operativo de las CPU S7. 


Alarma OB 55: alarma de estado 
La alarma de estado se puede disparar cuando cambia el estado operativo de un dispositivo 
o módulo, p. ej. de RUN a STOP. 


Alarma OB 56: alarma de actualización 
La alarma de actualización se puede disparar cuando se modifica la parametrización de un 
slot. Esto puede ocurrir, por ejemplo, mediante un acceso local o del interlocutor a los 
parámetros. 


Alarma OB 57: alarma específica del fabricante  
El evento que dispara la alarma específica del fabricante, lo puede definir el fabricante de un 
esclavo DPV1. 
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Información adicional 
Para una descripción detallada de los eventos que disparan alarmas, consulte la 
documentación del respectivo fabricante del esclavo DPV1. 


5.5 Esclavos DP inteligentes (I-slaves) 


5.5.1 Funcionalidad I-slave 


Funcionalidad I-slave 
La funcionalidad "I-slave" (esclavo DP inteligente) de una CPU permite intercambiar datos 
con un maestro DP y de este modo utilizar la CPU, p. ej., como unidad inteligente de 
preprocesamiento de procesos parciales. El I-slave, que aquí actúa como esclavo DP, está 
conectado a un maestro DP "de orden superior". 


El preprocesamiento está asegurado por el programa de usuario en el I-Slave. Los valores 
de proceso leídos por los módulos de periferia son preprocesados por el programa de 
usuario, que los pone a disposición del maestro DP. 


 
Figura 5-12 Funcionalidad I-slave 


Convención relativa al nombre "I-slave" 
En adelante, una CPU o un CP con funcionalidad de I-slave se denominará simplemente  
"I-slave" (o también "esclavo I". 
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Ventajas de configuraciones con I-slaves 
El I-slave ofrece las ventajas siguientes: 


● Acoplamiento sencillo de CPU con interfaz PROFIBUS 


● Comunicación en tiempo real entre diferentes CPU con interfaz PROFIBUS 


● Procesamiento distribuido 


Una tarea de automatización compleja puede repartirse entre unidades/procesos 
parciales más pequeños. De este modo, resultan procesos más sencillos y claros que 
resultan en tareas parciales más sencillas. 


● Alivio del maestro DP al distribuir la capacidad de procesamiento en I-slaves 


● Menor carga de comunicación gracias al procesamiento local de los datos de proceso 


● Desacoplamiento de procesos parciales 


Los procesos complicados, ampliamente distribuidos y extensos pueden dividirse en 
varios procesos parciales con interfaces abarcables gracias al uso de I-slaves. Si es 
necesario, estos procesos parciales pueden almacenarse siempre en proyectos 
individuales de STEP 7 que posteriormente se agrupan en un proyecto global.  


● Desacoplamiento de proyectos de STEP 7 


Los creadores y usuarios de un I-device pueden tener proyectos de STEP 7 
completamente separados. El archivo GSD junto con la configuración de las áreas de 
transferencia del I-slave constituyen la interfaz entre los proyectos STEP 7. De este 
modo es posible el acoplamiento con maestros DP estándar mediante una interfaz 
estandarizada. 


● Protección de know-how 


En lugar de suministrar partes de la instalación con un proyecto STEP 7 es posible 
hacerlo con un solo archivo GSD y la configuración de las áreas de transferencia para la 
descripción de la interfaz del I-Slave. Por lo tanto, ya no es necesario revelar el know-
how del programa de usuario. 
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Diferencia: Esclavo DP - I-Slave 
En un esclavo DP, el maestro DP accede a las entradas/salidas descentralizadas. 


En un I-slave, el maestro DP no accede a las entradas/salida conectadas del I-slave, sino a 
un área de transferencia del área de direcciones E/S de la CPU de preprocesamiento. El 
programa de usuario de la CPU de preprocesamiento debe procurar el intercambio de datos 
entre el área de operandos y las entradas/salidas. 


 
Figura 5-13 Acceso a datos de un I-slave 


 


 Nota 
Maestro DP o esclavo DP  


Atención: Los módulos de comunicaciones de las CPU S7-1500/CPU ET 200SP como, 
p. ej., el CP 1542-5, soportaban solo el funcionamiento como maestro DP o como esclavo 
DP. 


 


 Nota 


Las áreas E/S configuradas para el intercambio de datos entre maestro DP y esclavo DP no 
pueden ser utilizadas por módulos E/S. 
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5.5.2 Intercambio de datos con el maestro DP de nivel superior 


Introducción  
En el siguiente capítulo se muestra el intercambio de datos entre el I-slave y el maestro DP 
de nivel superior. 


Áreas de transferencia 
Las áreas de transferencia son una interfaz con el programa de usuario de la CPU I-Slave. 
Las entradas se procesan en el programa de usuario y las salidas son el resultado de un 
procesamiento en el programa de usuario. 


En las áreas de transferencia se preparan los datos para la comunicación entre el maestro 
DP y el I-slave. Un área de transferencia contiene una unidad de información que se 
intercambia de forma coherente entre maestro DP e I-slave por byte, palabra o en total. 
Encontrará más información acerca de la configuración y el uso de áreas de transferencia 
en el capítulo Configuración de áreas de transferencia (Página 87). 


La figura imagen ilustra el intercambio de datos entre el I-slave y el maestro DP de nivel 
superior. Las diferentes relaciones de comunicación se explican a continuación con cifras. 
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Figura 5-14 Intercambio de datos con el maestro DP 


① Intercambio de datos entre el maestro DP de nivel superior y el esclavo DP normal 
Por esta vía, el maestro DP y el esclavo DP intercambian datos mediante PROFIBUS.  
② Intercambio de datos entre el maestro DP de nivel superior y el I-Slave 
Por esta vía, el maestro DP y el esclavo intercambian datos mediante PROFIBUS. 
El intercambio de datos entre un maestro DP de nivel superior y un I-slave se basa en la 
relación convencional entre maestro DP y esclavo DP.  
Para el maestro DP de nivel superior, las áreas de transferencia del I-slave representan 
submódulos de un esclavo DP.  
Los datos de salida del maestro DP son los datos de entrada del I-slave. De forma análoga, 
los datos de entrada del maestro DP son los datos de salida del I-slave. 
③ Relación de transferencia entre el programa de usuario y el área de transferencia 
El programa de usuario y el área de transferencia intercambian datos de entrada y salida 
por esta vía. 
④ Intercambio de datos entre el programa de usuario y la periferia del I-Slave 
El programa de usuario y la periferia centralizada del I-slave intercambian datos de entrada 
y salida por esta vía.  
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5.5.3 Configuración del I-slave 


Requisitos para la configuración de un I-Slave 
El I-Slave se compone de: 


● una CPU de la serie S7-1500 y un módulo de comunicaciones CM 1542-5/CP 1542-5 
(STEP 7 a partir de V12) 


● una CPU de la serie ET 200SP y un módulo de comunicaciones CM DP  
(STEP 7 a partir de V13 SP1) 


Procedimiento para configurar un I-slave 
Este capítulo muestra cómo se configura un I-slave a partir del ejemplo de una  
CPU 1512SP-1 PN en STEP 7. El procedimiento para las CPU de la serie S7-1500 con  
CM 1542-5/CP 1542-5 y la CPU 1510SP-1 PN con CM DP es idéntico. 


Para configurar un I-slave, haga lo siguiente: 


1. Arrastre una CPU 1512SP-1 PN desde el catálogo de hardware a la vista de redes 
mediante Drag & Drop. 


2. Abra la vista de dispositivos de la CPU. 


3. Haga doble clic en el catálogo de hardware sobre el módulo de comunicaciones CM DP. 
STEP 7 coloca entonces el CM DP en la vista de dispositivos. 


4. Seleccione la interfaz PROFIBUS del módulo de comunicaciones CM DP. 


5. En la ventana de inspección, seleccione en la navegación local la entrada "Modo de 
operación" y active la casilla de verificación "Esclavo DP". 


6. En la lista desplegable "Maestro DP asignado" se puede seleccionar ahora el maestro 
DP. 


Una vez seleccionado el maestro DP, en la vista de redes se puede ver la conexión en 
red y el sistema maestro DP entre ambos dispositivos. 


 
Figura 5-15 Configuración del I-Slave 
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  Nota 
Funcionamiento mediante archivo GSD 


Si se utiliza un I-slave por medio de un archivo GSD, no se podrá activar la casilla de 
verificación "Test, puesta en servicio y routing". 


Cree una subred DP en la interfaz PROFIBUS del I-slave. 
 


Resultado 
Ha configurado un I-slave. 
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5.5.4 Configuración de áreas de transferencia 


Requisitos para la configuración de áreas de transferencia 
● Ha creado un I-slave en STEP 7. 


● Se encuentra en la vista de dispositivos del I-Device y ha seleccionado la interfaz 
PROFIBUS del módulo de comunicaciones. 


Procedimiento para configurar áreas de transferencia 
Para configurar áreas de transferencia para un I-slave en STEP 7, haga lo siguiente: 


1. En la navegación local, vaya a la sección "Modo de operación" > "Comunicación de  
I-slave" > "Áreas de transferencia". 


2. Cree las áreas de transferencia. Configure las propiedades de las áreas de transferencia 
creadas. 


 
① Haga clic en el primer campo de la columna "Área de transferencia". STEP 7 asigna un 


nombre predeterminado, que se puede cambiar. 
② Seleccione el tipo de relación de comunicación: actualmente solo se puede seleccionar MS 


para "Relación de comunicación maestro-esclavo". 
③ STEP 7 asigna automáticamente las direcciones para el área de transferencia. Corrija las 


direcciones si es necesario. 
④ Configure la longitud del área de transferencia. Indique la longitud del área de transferencia 


en el campo correspondiente de la siguiente manera: [1...64] bytes/palabras. 
Ejemplos: "32 bytes", "64 palabras" 


⑤ Determine si el área de transferencia debe intercambiarse con coherencia byte a byte o 
palabra a palabra en toda la longitud entre el maestro DP y el I-slave. 


Figura 5-16 Configuración de áreas de transferencia 


Para cada área de transferencia se genera una entrada individual en la navegación local. Si 
selecciona una de estas entradas, podrá adaptar o corregir y comentar los detalles del área 
de transferencia. 
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5.5.5 Ejemplo de programa 


Introducción  
Este sencillo ejemplo de programación muestra cómo utilizar las áreas de transferencia de 
un I-slave. 


Requisitos 
Ha configurado un I-slave. 


Tarea planteada 
El resultado de una "operación lógica Y" de dos entradas (preprocesamiento) en el I-slave 
debe ponerse a disposición del maestro DP de nivel superior. En el maestro DP, este 
resultado debe colocarse en una salida local (procesamiento posterior). 
Para ello utilice un área de transferencia con las siguientes direcciones: 


● Dirección en el I-slave: Q568 


● Dirección en el maestro DP: I68 


Pasos necesarios 
Para solucionar la tarea se requieren los pasos siguientes: 


1. Configuración del área de transferencia 


2. Programación del I-slave 


3. Programación del maestro DP 
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Configuración del área de transferencia 
Configure un área de transferencia en el I-Slave con las siguientes propiedades: 


 
Figura 5-17 Área de transferencia, programa de ejemplo del I-slave 
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Programación del I-slave 
Para programar el programa de ejemplo del I-slave, haga lo siguiente: 


1. En el árbol del proyecto, en "Bloques de programa" > "Agregar nuevo bloque", cree una 
función nueva con el nombre "preprocessing" en el lenguaje de programación SCL. Abra 
la función. 


2. Cree las siguientes variables en la interfaz de la función "preprocessing": 


Nombre Tipo de datos Tipo de entrada/salida 
input 1 bool Input 
input 2 bool Input 
result bool Output 


3. Escriba en la ventana de instrucciones de la función "preprocessing" el siguiente código 
de programa: 
#result:=#input 1&#input 2; 


4. Llame la función "preprocessing" en un OB de ciclo, p. ej. en el OB1. 


5. Cablee la función "preprocessing" en el OB de ciclo de la siguiente manera: 


 
Figura 5-18 Programa de ejemplo del I-Slave 
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Programación del maestro DP 
Para programar el programa de ejemplo para el maestro DP, haga lo siguiente: 


1. En el árbol del proyecto, en "Bloques de programa" > "Agregar nuevo bloque", cree una 
función nueva con el nombre "further processing" en el lenguaje de programación SCL. 
Abra la función. 


2. Cree las siguientes variables en la interfaz de la función "further processing": 


Nombre Tipo de datos Tipo de entrada/salida 
result bool Input 
output bool Output 


3. Escriba en la ventana de instrucciones de la función "further processing" el siguiente 
código de programa: 
#output:=#result; 


4. Llame la función "further processing" en un OB de ciclo, p. ej. en el OB1. 


5. Cablee la función "further processing" en el OB de ciclo de la siguiente manera: 


 
Figura 5-19 Programa de ejemplo del maestro DP 


Resultado 
Ha resuelto la tarea planteada. 
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5.5.6 Diagnóstico y respuesta a alarmas 


Diagnóstico y respuesta a alarmas 
Las CPU S7 disponen de numerosas funciones de diagnóstico y alarma que, por ejemplo, 
notifican errores o fallos en los sistemas DP subordinados. Estos avisos de diagnóstico 
reducen los tiempos de parada y facilitan la localización y solución de errores. 


Opciones de diagnóstico en el maestro DP de nivel superior y en el I-slave 
Para el maestro DP de nivel superior y el I-slave existen los siguientes mecanismos de 
diagnóstico: 


● OB 82 (alarma de diagnóstico) 


Cuando el I-slave cambia de estado operativo, el maestro DP llama al OB 82  
(alarma de diagnóstico). 


Cuando el maestro DP cambia de estado operativo, el I-slave llama al OB 82  
(alarma de diagnóstico). 


● OB 86 (fallo del rack) 


Cuando se interrumpe la conexión de bus con el I-slave, el maestro DP llama al OB 86 
(fallo de rack). 


Cuando se interrumpe la conexión de bus con el maestro DP, el I-slave llama al OB 86 
(fallo de rack). 


● OB 122 (error de acceso a periferia) 


Mientras no se haya activado el atributo "Tratamiento local de errores en el bloque" para 
el OB 122, se aplica lo siguiente: 


– Cuando se interrumpe la conexión de bus con el I-slave, el maestro DP llama al 
OB 122 (error de acceso a periferia) al acceder directamente a las áreas de 
transferencia correspondientes. 


– Cuando se interrumpe la conexión de bus con el maestro DP, el I-slave llama al 
OB 122 (error de acceso a periferia) al acceder directamente a las áreas de 
transferencia correspondientes. 
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Respuesta de las áreas de transferencia a cambios de estado operativo 


Tabla 5- 3 Respuesta de las áreas de transferencia a cambios de estado operativo 


Maestro DP I-slave Respuesta de las áreas de transferencia de 
entrada del maestro DP 


Respuesta de las áreas de transferencia de 
entrada del I-slave 


RUN→STOP RUN No se actualiza la memoria imagen de  
proceso 


Las áreas de transferencia de entrada  
conservan sus valores actuales. (no hay 
error de acceso) 


STOP→RUN RUN El programa de usuario cíclico actualiza las 
áreas de transferencia de entrada a través 
de la memoria imagen de proceso. 


Las áreas de transferencia de entrada se 
actualizan mediante la memoria imagen de 
proceso. 


RUN RUN→STOP El I-slave pone las áreas de transferencia de 
entrada del maestro DP a "0". 
 


No se actualiza la memoria imagen de  
proceso 


RUN STOP→RUN El I-slave pone las áreas de transferencia de 
entrada del maestro DP a "0". 
Después del programa de arranque del  
I-slave, las áreas de transferencia de  
entrada del maestro DP se actualizan a 
través de la memoria imagen de proceso. 


Las áreas de transferencia de entrada se 
actualizan a través de la memoria imagen 
de proceso antes de que se ejecute el  
programa de arranque. 
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 Service & Support A 
 


 


 


Oferta completa y única en su género que cubre todo el ciclo de vida 
Ya sea usted constructor de máquinas, operador de planta u oferente de soluciones: 
Siemens Industry Automation y Drive Technologies le ofrece una amplia gama de servicios 
destinada a los usuarios más diversos en todos los sectores de la industria manufacturera y 
de procesos. 


Orbitando alrededor de nuestros productos y sistemas tenemos una paleta de servicios 
homogéneos y estructurados que le ofrecen un valioso apoyo en todas las fases de la vida 
de sus máquinas y plantas, desde la concepción y realización, pasando por la puesta en 
marcha, y llegando al mantenimiento y modernización. 


Los empleados del Service & Support asisten a nuestros clientes en cualquier parte del 
mundo ayudándoles en todos los asuntos relacionados con la automatización y los 
accionamientos de Siemens. En más de 100 países, a nivel local y a lo largo de todas las 
fases del ciclo de vida de sus máquinas e instalaciones. 


Un equipo de especialistas expertos está a su lado con profundos conocimientos de la 
materia. Los cursos a los que asisten periódicamente, así como el estrecho contacto que 
mantienen entre sí, traspasando las fronteras de los continentes, garantizan un servicio 
técnico fiable, sea cual sea el ámbito en cuestión. 
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Online Support 
La extensa plataforma de información online que ofrece nuestro Service & Support apoya en 
todo momento a nuestros clientes, estén donde estén. 


El Online Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support). 


Technical Consulting 
Apoyo durante la planificación y concepción de su proyecto: desde el detallado análisis real 
y la definición del objetivo, hasta el asesoramiento en caso de dudas acerca del producto o 
sistema y la elaboración de soluciones de automatización. 


Technical Support 
Asesoramiento competente en caso de preguntas técnicas, incluyendo una amplia gama de 
servicios para todas las exigencias en relación con nuestros productos y sistemas. 


El Technical Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/support-request). 


Formación 
Aumente su ventaja competitiva, gracias a conocimientos prácticos impartidos directamente 
por el fabricante. 


Nuestra oferta de cursos figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/sitrain). 


Engineering Support 
Apoyo durante el desarrollo y configuración mediante servicios adecuados, desde la 
configuración hasta la realización del proyecto de automatización. 


Field Service/Servicio técnico 
Nuestro Field Service le ofrece todo tipo de servicios relacionados con las actividades de 
puesta en marcha y mantenimiento, para asegurar en todo caso la disponibilidad de sus 
máquinas y plantas. 


Repuestos 
Las plantas y sistemas en todos los sectores y lugares deben funcionar siempre de forma 
fiable. Nosotros le apoyamos para evitar de raíz paradas de planta: con una red mundial de 
servicio técnico y cadenas logísticas optimizadas. 



http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/support-request

http://www.siemens.com/sitrain
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Reparaciones 
Tiempos de parada significan problemas en la empresa así como costes innecesarios. 
Nosotros le ayudamos a minimizar ambas problemáticas, para lo que le ofrecemos 
posibilidades de reparación en todo el mundo. 


Optimización 
Durante la vida de máquinas y plantas aparecen con frecuencia oportunidades para 
aumentar su productividad o para reducir costes. 


Para que las pueda aprovechar le ofrecemos toda una serie de servicios relacionados con la 
optimización. 


Modernización 
También para modernizaciones puede contar con nuestro pleno apoyo, con muchos 
servicios que van desde la ingeniería hasta la puesta en marcha. 


Programas de servicio técnico 
Nuestros programas de servicio técnico son selectos paquetes de servicios dirigidos a un 
determinado grupo de sistemas o productos del área de automatización y accionamientos. 
Los diferentes servicios cubren sin fisuras todo el ciclo de vida, están coordinados entre si, y 
facilitan la óptima aplicación de sus productos y sistemas.  


Los servicios de uno de estos programas pueden adaptarse en todo momento con plena 
flexibilidad y aplicarse independientemente. 


Ejemplos de servicios: 


● Contratos de servicio técnico 


● Plant IT Security Services 


● Life Cycle Services para accionamientos 


● SIMATIC PCS 7 Life Cycle Services 


● SINUMERIK Manufacturing Excellence 


● SIMATIC Remote Support Services 


 


Resumen de las ventajas: 


● Tiempos de parada optimizados para más productividad 


● Óptimos costes de mantenimiento gracias a volumen de prestaciones a la medida 


● Costes calculables para plena planeabilidad 


● Seguridad operativa gracias a tiempos de reacción y plazos de entrega de repuestos 
asegurados 


● Complementación y descarga del propio personal de servicio técnico 


● Servicios prestados por el mismo proveedor: menos interfaces y más know-how 
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Persona de contacto  
Para usted, en cualquier parte del mundo: somos su partner en asesoramiento, compra, 
formación, servicio, soporte, piezas de repuesto... y para toda la oferta de Industry 
Automation and Drive Technologies. 


Encontrará a su persona de contacto personal en nuestra base de datos de personas de 
contacto en Internet (http://www.siemens.com/automation/partner). 



http://www.siemens.com/automation/partner
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Glosario  
 


Bus 
Vía de transmisión común a la que están conectados todos los dispositivos de la red; posee 
dos finales definidos. 


En PROFIBUS el bus es un cable bifilar o un cable de fibra óptica. 


Conector de bus 
Conexión física entre el dispositivo y la línea del bus 


Diagnóstico 
Funciones de vigilancia para la detección, localización, clasificación, visualización y 
evaluación detallada de errores, fallos y avisos. Se ejecutan automáticamente durante el 
funcionamiento de la instalación. Esto redunda en una mayor disponibilidad de las 
instalaciones, al reducirse los tiempos de puesta en marcha y de parada. 


Dirección PROFIBUS 
Identificador unívoco de un dispositivo conectado a PROFIBUS. Para el direccionamiento de 
un dispositivo, la dirección PROFIBUS se transfiere en el telegrama. Un PC o una PG tiene 
la dirección PROFIBUS "0". Los maestros DP y esclavos DP tienen una dirección 
PROFIBUS comprendida en el rango de 1 a 125. 


Dispositivo 
En el entorno de PROFIBUS, "dispositivo" es el término genérico que designa: 


● Sistemas de automatización (p. ej. PLC, PC) 


● Sistemas de periferia descentralizada 


● Dispositivos de campo (p. ej. aparatos hidráulicos y neumáticos) 


● Componentes de red activos 


● Gateways a AS-Interface o a otros sistemas de bus de campo 


Dispositivo capaz de enviar, recibir o amplificar datos a través del bus, p. ej. un esclavo DP 
a través de PROFIBUS DP. 
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Dispositivo 
En el entorno de PROFIBUS, "dispositivo" es el término genérico que designa: 


● Sistemas de automatización (p. ej. PLC, PC) 


● Sistemas de periferia descentralizada 


● Dispositivos de campo (p. ej. aparatos hidráulicos y neumáticos) 


● Componentes de red activos 


● Gateways a AS-Interface o a otros sistemas de bus de campo 


Dispositivo capaz de enviar, recibir o amplificar datos a través del bus, p. ej. un esclavo DP 
a través de PROFIBUS DP. 


Dispositivo HMI 
Human Machine Interface o interfaz hombre-máquina, dispositivo para visualizar y controlar 
procesos de automatización. 


Dispositivo PROFIBUS 
Un dispositivo PROFIBUS tiene como mínimo una interfaz PROFIBUS con una interfaz 
eléctrica (RS 485) o una interfaz óptica (Polymer Optical Fiber, POF). 


DPV1 
Por DPV1 se entiende la ampliación funcional de los servicios acíclicos  
(p. ej. con nuevas alarmas) del protocolo DP. La funcionalidad DPV1 está integrada en la 
norma IEC 61158/EN 50170, volumen 2, PROFIBUS. 


Esclavo 
Dispositivo descentralizado en un sistema de bus de campo que solo puede intercambiar 
datos con el maestro tras haberlo solicitado éste último. Los esclavos son, p. ej., todos los 
esclavos DP, como ET 200SP, ET 200MP o ET 200AL. 


Esclavo DP 
Esclavo de la periferia descentralizada que se utiliza en PROFIBUS con el protocolo 
PROFIBUS DP y se comporta según la norma EN 50170, parte 3. El esclavo DP es 
direccionado por el maestro DP y pone a su disposición funcionalidades definidas  
(datos E/S, diagnóstico, etc.). 


→ Esclavo 
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Esclavo I 
La función "Esclavo I" de una CPU permite intercambiar datos con un maestro DP y así 
utilizarla p. ej., como unidad inteligente para el preprocesamiento de procesos parciales. El 
esclavo I, que actúa como esclavo DP, está conectado a un maestro DP "de orden 
superior". 


FDL 
Fieldbus Data Link (protocolo de acceso por bus). Capa 2 en PROFIBUS. 


HSA 
Highest Station Address. Un parámetro del bus para PROFIBUS. Indica la dirección 
PROFIBUS más alta de un dispositivo activo. Para los dispositivos pasivos, se autorizan 
direcciones PROFIBUS superiores a HSA, máximo 126. 


Industrial Ethernet 
Norma para configurar una red Ethernet en un entorno industrial. En comparación con el 
estándar Ethernet, la diferencia fundamental radica en la solicitación mecánica y en la 
inmunidad contra perturbaciones de los distintos componentes. 


Maestro 
Si poseen el token, los maestros pueden enviar datos a otros dispositivos así como solicitar 
datos de otros dispositivos (= dispositivo activo). 


Maestro DP 
Módulo central o dispositivo que ejecuta en el sistema DP la comunicación con los esclavos 
DP según un algoritmo definido. Para ello, el maestro DP utiliza las funciones definidas en 
PROFIBUS DP para la comunicación con los esclavos DP. El maestro DP se comporta 
según la norma EN 50170, parte 3. 


→ Maestro 


Memoria imagen de proceso 
Área de direcciones en la memoria de sistema del maestro DP. Al inicio del programa cíclico 
se transfieren los estados lógicos de los módulos de entrada a la memoria imagen de 
proceso de las entradas. Al final del programa cíclico, la memoria imagen de proceso de las 
salidas se transfiere en forma de estado lógico al esclavo DP. 


PCF 
Polymer Cladded Fiber (fibra de vidrio con revestimiento de plástico) 
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Perfil soporte normalizado 
Perfil metálico normalizado según EN 50022. 


El perfil soporte normalizado sirve para fijar rápidamente los componentes de red como 
OLM, repetidor, etc. 


POF 
Polymer Optical Fiber (cable de fibra óptica compuesto de plásticos ópticos) 


PROFIBUS 
PROcess FIeld BUS, en la norma IEC 61158-2 descrito como sistema de bus de campo por 
bits serie, estandarizado "Type 3". La norma especifica las características funcionales, 
eléctricas y mecánicas. 


PROFIBUS es un sistema en bus que conecta en red sistemas de automatización 
compatibles con PROFIBUS y dispositivos de campo a nivel de celda y de campo. 
PROFIBUS existe con los protocolos DP (= periferia descentralizada), FMS (= Fieldbus 
Message Specification) o PA (automatización de procesos). 


PROFIBUS DP 
Un PROFIBUS con el protocolo DP que se comporta de acuerdo con la norma EN 50170. 
DP es la abreviatura alemana de Periferia Descentralizada (rápido, apto para tiempo real, 
intercambio cíclico de datos). Desde el punto de vista del programa de usuario, la periferia 
descentralizada se direcciona del mismo modo que la periferia centralizada. 


PROFINET 
Sistema de comunicación industrial abierto basado en componentes sobre la base de 
Ethernet para sistemas de automatización distribuidos. Tecnología de comunicación 
promovida por la organización de usuarios de PROFIBUS. 


Repetidor RS 485 
Dispositivo para amplificar las señales del bus y acoplar segmentos a grandes distancias. 


Resistencia terminadora 
Componente que cierra los extremos de una línea de transferencia de datos para evitar 
reflexiones en el medio de transmisión. 


RS 485 
Proceso asíncrono de transferencia de datos para PROFIBUS DP según ANSI TIA/ 
EIA-RS485-A. 
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Segmento 
La línea de bus entre dos resistencias terminadoras conforma un segmento. 


Un segmento puede contener hasta 32 dispositivos. Los segmentos se pueden acoplar por 
medio de repetidores RS 485 o repetidores de diagnóstico, por ejemplo. 


Sistema de automatización 
Autómata programable que permite regular y controlar cadenas de proceso en las industrias 
de procesos y la producción. Los componentes y las funciones integradas del sistema de 
automatización varían en función de la tarea de automatización. 


Sistema en bus 
Todas las estaciones conectadas físicamente mediante un cable de bus conforman un 
sistema en bus. 


Subred 
Parte de una red cuyos parámetros deben estar sincronizados en los dispositivos  
(p. ej. en PROFIBUS). La subred abarca todos los componentes de bus y todas las 
estaciones conectadas. 


SynchronousCycle 
Nombre del OB de alarma de sincronismo en STEP 7. 


Target-Rotation-Time (Ttr) 
Parámetro del bus para PROFIBUS. El token es la autorización de envío de un dispositivo 
en el PROFIBUS. Un dispositivo compara el tiempo de rotación del token medido por él con 
el Target-Rotation-Time y, en función de ello, controla el envío de telegramas de prioridad 
alta y baja. 


Terminador 
Resistencia terminadora de segmentos de bus para velocidades de transferencia de 
9,6 kbits/s a 12 Mbits/s. La corriente eléctrica se suministra independientemente de las 
estaciones del bus. 


TIA Portal 
Totally Integrated Automation Portal 


Topología 
Estructura de una red. Las estructuras más extendidas son las topologías en línea, anillo, 
estrella y árbol. 
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Velocidad de transferencia 
Indica el número de bits transferidos por segundo. 


Watchdog 
Mecanismo que vigila la disponibilidad para el funcionamiento. 
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Prólogo 


Finalidad de la documentación 
Esta documentación contiene datos que le serán muy útiles a la hora de configurar y poner 
en servicio los módulos de comunicaciones punto a punto para S7-1500 (ET 200MP) y 
ET 200SP. 


Conocimientos básicos necesarios 
Para comprender la documentación se requieren los siguientes conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC 


● Conocimientos sobre el uso de PC Windows 


● Conocimientos sobre el uso de STEP 7 V12 


Ámbito de validez de la documentación 
La presente documentación es válida para todos los módulos de comunicaciones punto a 
punto del S7-1500 (ET 200MP) y del ET 200SP. 


Convenciones 
El término "CPU" se refiere en lo sucesivo tanto a módulos centrales de S7-1500 como a 
módulos de interfaz de la periferia descentralizada, p. ej. IM 155-5. 


Preste atención también a las indicaciones marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una indicación contiene datos importantes acerca del producto descrito en la 
documentación, el manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe 
prestarse especial atención. 


 


Reciclaje y eliminación 
Los componentes pueden reciclarse gracias a que han sido construidos con materiales poco 
nocivos. Para un reciclaje y una eliminación ecológica de los equipos usados, rogamos 
dirigirse a un centro certificado de recogida de material electrónico. 
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Soporte adicional 
● Encontrará más datos acerca de la oferta del Technical Support 


(http://www.siemens.com/automation/support-request) en el anexo de esta 
documentación. 


● La oferta de documentación técnica de los distintos productos y sistemas SIMATIC se 
encuentra en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


● Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.automation.siemens.com/). 


Nota sobre IT Security 
Siemens ofrece para su portfolio de productos de automatización y accionamientos 
mecanismos de IT Security con objetivo de hacer más seguro el funcionamiento de la 
instalación o máquina. Le recomendamos mantenerse informado sobre los últimos 
desarrollos de la tecnología de seguridad TI (IT-Security) en relación con sus productos. 
Encontrará información al respecto en Internet (http://support.automation.siemens.com).  


Aquí puede registrarse si le interesa recibir una newsletter específica de un producto. 


Sin embargo, para el funcionamiento seguro de una instalación o máquina también es 
necesario integrar los componentes de automatización en un concepto de IT Security 
integral de toda la instalación o máquina, que sea conforme a la tecnología TI más 
avanzada. Encontrará indicaciones al respecto en Internet 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


También hay que tener en cuenta los productos de terceros que tenga instalados. 



http://www.siemens.com/automation/support-request�

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

http://support.automation.siemens.com

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://mall.automation.siemens.com/
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Guía de documentación 1
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


El correspondiente manual de sistema, los manuales de funciones y los manuales de 
producto conforman la documentación completa de los sistemas S7-1500, ET 200MP y 
ET 200SP. 


Además, el sistema de información de STEP 7 V12 (Ayuda en pantalla) le ayudará a 
configurar y programar el sistema de automatización. 


Vista general de la documentación sobre comunicación punto a punto 
La tabla siguiente muestra documentación adicional que complementa la presente 
descripción. 


 
Tema Documentación Contenidos más destacados 
Sistema Manual de sistema Sistema de automatización 


S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59191792)  
Manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200MP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59193214)  
Manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/58649293)  


• Pasos previos a la 
instalación 


• Montaje 
• Conexión 
• Direccionamiento 
• Puesta en servicio 
• Puesta a punto 


Concepto de 
memoria de la 
CPU 


Manual de funciones Diseño y utilización de la 
memoria de la CPU 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59193101)  


• Diseño 
• Funcionamiento 
• Utilización 


STEP 7 V12 Ayuda en pantalla de STEP 7 Professional V12 • Configuración 
• Programar 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193101�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193101�
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
Manual de funciones Comunicación 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59192925)  


• Fundamentos de la 
comunicación serie 


• Funciones de transferencia 
de datos 


• Funciones de diagnóstico 


Comunicación 


Manual de producto Módulo de comunicación 
CM PtP RS232 BA 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59057152)  
Manual de producto Módulo de comunicación 
CM PtP RS422/485 BA 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59057390)  
Manual de producto Módulo de comunicación 
CM PtP RS232 HF 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59057160)  
Manual de producto Módulo de comunicación 
CM PtP RS422/485 HF 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59061372)  
Manual de producto Módulo de 
comunicaciones CM PtP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59061378)  


• Descripción del producto 
• Conectar 
• Parametrizar 
• Programar 
• Diagnóstico 


Diagnóstico del 
sistema 


Manual de funciones Diagnóstico del sistema 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59192926)  


Para S7-1500, ET 200MP y 
ET 200SP: 
• Evaluación de diagnóstico 


de hardware/software 


Configuración e 
instalación 


Manual de funciones Instalación de 
controladores con inmunidad a las 
perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59193566)  


• Principios básicos 
• Compatibilidad 


electromagnética 
• Protección contra rayos 


PROFINET Manual de funciones PROFINET con STEP 7 
V12 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/49948856)  


• Principios básicos 
• Funciones 
• Diagnóstico 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/automation/service&support) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192925�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192925�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057152�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057152�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057390�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057390�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057160�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057160�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59061372�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59061372�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59061378�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59061378�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856�

http://www.siemens.com/automation/service&support�
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Introducción 2
2.1 Sinopsis de los módulos de comunicaciones 


Los sistemas de automatización están compuestos por los más diversos componentes; 
entre ellos, los módulos de comunicaciones. La comunicación serie mediante conexiones 
punto a punto representa una opción sencilla de intercambio de datos.  


Ajustando los parámetros de comunicación en el nivel inferior del modelo de niveles ISO 
(consulte el capítulo Seguridad de la transmisión (Página 16)) es posible adaptarse a los 
más diversos interlocutores. 


La comunicación mediante acoplamiento punto a punto en S7-1500, ET 200MP y ET 200SP 
se realiza exclusivamente a través de módulos de comunicaciones (CM) con interfaces 
serie. 


SIMATIC S7 ofrece una serie de módulos que, para esta finalidad, ponen a disposición la 
interfaz física y los mecanismos de protocolo fundamentales. 


● RS232: interfaz que puede coordinar la comunicación entre los interlocutores mediante 
señales cualificadoras adicionales. 


● RS422/RS485: interfaz que permite líneas más largas utilizando tensiones diferenciales 
como tecnología de transmisión y que también posibilita estructuras con más de 2 
dispositivos a través de hardware de bus (RS485). 


Para transmitir los datos de la CPU a los módulos correspondientes, se dispone de 
instrucciones que asumen la coordinación entre la CPU y el CM (Communication module). 
Comunican al programa de usuario si la transmisión se ha realizado con éxito o si se han 
recibido datos nuevos (en sistemas sin una CPU SIMATIC, el usuario debe programar él 
mismo la función de estas instrucciones). 


En este manual de funciones se describe el funcionamiento y el uso de los módulos de 
comunicaciones PtP. 


Sinopsis de los componentes y las referencias   
Tabla sinóptica de los módulos de comunicaciones y su compatibilidad 


 
Módulo de comunicaciones S7-1500 ET 200MP ET 200SP Referencia 
CM PtP RS232 BA 1) X X - 6ES7540-1AD00-0AA0 
CM PtP RS422/485 BA X X - 6ES7540-1AB00-0AA0 
CM PtP RS232 HF 2) X X - 6ES7541-1AD00-0AB0 
CM PtP RS422/485 HF X X - 6ES7541-1AB00-0AB0 
CM PtP (ET 200SP) - - X 6ES7137-6AA00-0BA0 


1) BA = Basic 
2) HF = High Feature 
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Sinopsis de los componentes y las interfaces   
Tabla sinóptica de los módulos de comunicaciones y sus funciones. 


 
Módulo de comunicaciones Interfaz Protocolos Sistema de 


conexión 
  Freeport 3964(R) Modbus 


Master 
Modbus 
Slave 


USS-
Master 


Sub-D  
9 polos


Sub-D  
15 polos


CM PtP RS232 BA RS232 X X - - X X - 
RS422 X X - - X - X CM PtP RS422/485 BA 
RS485 X - - - X - X 


CM PtP RS232 HF RS232 X X X X X X - 
RS422 X X X X X - X CM PtP RS422/485 HF 
RS485 X - X X X - X 
RS232 X X X X X 
RS422 2) X X X X X 


CM PtP (ET 200SP) 


RS485 X - X X X 


ET 200SP 
BaseUnit1) 


1) BaseUnit con bornes en lugar de Sub-D; asignación según la física de transmisión 
2) El módulo de comunicaciones CM PtP también se puede utilizar para acoplamiento multipunto en el modo RS422. 


Sinopsis de los componentes y las velocidades de transferencia de datos   
Los módulos de comunicaciones pueden enviar y recibir datos con distintas velocidades de 
transferencia de datos. La siguiente tabla muestra la asignación a los módulos de 
comunicaciones individuales. 


 
Módulo de 
comunicaciones 


Velocidad de transferencia de datos en bits/s 


 300 600 1200 2400 4800 9600 19200 38400 57600 76800 115200 
CM PtP RS232 BA X X X X X X X - - - - 
CM PtP RS422/485 BA X X X X X X X - - - - 
CM PtP RS232 HF X X X X X X X X X X X 
CM PtP RS422/485 HF X X X X X X X X X X X 
CM PtP (ET 200SP) X X X X X X X X X X X 
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Sinopsis de los componentes y capacidades del búfer de recepción   
Cada módulo de comunicaciones dispone de un búfer para almacenar provisionalmente las 
tramas recibidas. La siguiente tabla muestra la asignación del tamaño máximo de una trama 
individual, así como el tamaño de la memoria de los módulos de comunicaciones 
individuales. 


 
Módulo Capacidad del búfer de 


recepción 
kB 


Longitud máxima de la 
trama 
kB 


Tramas en 
búfer 


CM PtP RS232 BA 2 1 255 
CM PtP RS422/485 BA 2 1 255 
CM PtP RS232 HF 8 4 255 
CM PtP RS422/485 HF 8 4 255 
CM PtP (ET 200SP) 4 2 255 


Señales cualificadoras y control del flujo de datos    
● Control del flujo de datos de software con XON/XOFF 


El control del flujo de datos con XON/XOFF es posible en el protocolo Freeport mediante 
las interfaces RS232 y RS422. 


● Control del flujo de datos de hardware con RTS/CTS 


El control del flujo de datos con RTS/CTS es posible en el protocolo Freeport mediante la 
interfaz RS232. 


● Manejo automático de las señales cualificadoras 


Con los protocolos Freeport, maestro Modbus y esclavo Modbus es posible manejar las 
señales cualificadoras RS232 a través de la interfaz RS232. (Solo está disponible si no 
está activado el control del flujo de datos de hardware.) 


Protocolos de los módulos de comunicaciones  
En función de los módulos de comunicaciones empleados es posible establecer una 
conexión de comunicación con diferentes protocolos:  


● Freeport: transferencia de cadenas de caracteres ASCII sin un formato de protocolo 
específico 


● 3964(R): comunicación entre autómatas programables (comunicación maestro-maestro) 


● USS: comunicación entre un autómata programable y un accionamiento (comunicación 
maestro-esclavo). La comunicación está adaptada a las necesidades de la tecnología de 
accionamientos. El módulo de comunicaciones solo puede ser maestro. 


● Modbus RTU: comunicación entre autómatas programables (comunicación maestro-
esclavo). El módulo de comunicaciones puede ser tanto maestro como esclavo. 
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2.2 Sinopsis de las operaciones 


Acoplamiento punto a punto  
Existen varias posibilidades de interconexión en red para intercambiar datos entre dos o 
más interlocutores. El acoplamiento punto a punto entre dos interlocutores es el método 
más sencillo de intercambio de información. 


El módulo de comunicaciones (CM) constituye la interfaz entre un autómata programable y 
un interlocutor. En el acoplamiento punto a punto, la transferencia de datos se realiza en 
serie con el módulo de comunicaciones. 


Configuración/parametrización 
La configuración del módulo de comunicaciones incluye la disposición del módulo de 
comunicaciones en la configuración de dispositivos de STEP 7 V12, así como los ajustes de 
los parámetros específicos de los protocolos en el diálogo de propiedades del módulo de 
comunicaciones (configuración estática).  


Programación 
La programación incluye la conexión informática del módulo de comunicaciones a la CPU 
correspondiente a través del programa de usuario. La programación del módulo de 
comunicaciones se realiza con STEP 7 V12. 


La comunicación entre la CPU, el módulo de comunicaciones y un interlocutor tiene lugar a 
través de instrucciones. Para el sistema de automatización S7-1500 se dispone de una serie 
de instrucciones que permiten iniciar y controlar la comunicación en el programa de usuario, 
así como modificar la configuración durante el tiempo de ejecución (configuración dinámica).  


Para más información al respecto, consulte Resumen de las instrucciones (Página 13) y la 
Ayuda en pantalla de STEP 7 V12.  
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2.3 Resumen de las instrucciones 
 


 Nota 
Capacidad de la CPU 


Las instrucciones punto a punto se comunican con los módulos de comunicaciones 
mediante lectura o escritura de registros. 
Por ello, al utilizar las instrucciones debe tenerse en cuenta la capacidad de lectura y 
escritura de registros de la CPU correspondiente. 
Si varias instrucciones de una CPU deben leer o escribir registros de forma simultánea, es 
posible que el programa de usuario tenga que llamar las instrucciones con un desfase 
temporal. 


 


Resumen de instrucciones  
En el módulo de comunicaciones se produce la conversión de los protocolos de transmisión. 
A través del protocolo se adapta la interfaz del módulo de comunicaciones a la interfaz del 
interlocutor. 


La comunicación entre la CPU, el módulo de comunicaciones y un interlocutor se desarrolla 
a través de instrucciones especiales y los protocolos soportados por los módulos de 
comunicaciones correspondientes. 


Las instrucciones conforman la interfaz de software entre la CPU y el módulo de 
comunicaciones. Deben llamarse cíclicamente desde el programa de usuario. Una 
transmisión de datos tiene lugar a lo largo de varios ciclos.  


Las instrucciones forman parte de STEP 7 V12. Encontrará las instrucciones en la Task 
Card "Instrucciones", en Comunicación > Procesador de comunicaciones.  


Las descripciones de las instrucciones correspondientes se encuentran en el sistema de 
información. Son aplicables a todos los módulos de comunicaciones indicados, siempre que 
estos soporten la función deseada. 


Tabla 2- 1 Instrucciones para PtP 


Instrucción Significado 
Port_Config  La instrucción Port_Config permite configurar parámetros básicos de la interfaz 


de forma dinámica.  
Send_Config  La instrucción Send_Config (parametrización de la transmisión) permite 


configurar dinámicamente parámetros de transmisión serie de un puerto.  
Receive_Config  La instrucción Receive_Config (parametrización de la recepción) permite 


parametrizar dinámicamente parámetros de recepción serie de un puerto.  
P3964_Config  La instrucción P3964_Config (configuración del protocolo) permite configurar los 


parámetros del procedimiento 3964(R) de forma dinámica.  
Send_P2P  La instrucción Send_P2P permite enviar datos a un interlocutor.  
Receive_P2P  La instrucción Recveive_P2P permite recibir datos de un interlocutor.  
Receive_Reset  La instrucción Receive_Reset permite borrar el búfer de recepción del módulo 


de comunicaciones.  
Signal_Get  La instrucción Signal_Get permite leer las señales cualificadoras RS232.  
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Instrucción Significado 
Signal_Set  La instrucción Signal_Set permite activar las señales cualificadoras RS232.  
Get_Features  La instrucción Get_Features permite leer funciones avanzadas soportadas por el 


módulo de comunicaciones.  
Set_Features  La instrucción Set_Features permite activar funciones avanzadas soportadas por 


el módulo de comunicaciones.  
 


Tabla 2- 2 Instrucciones para el USS 


Instrucción Significado 
USS_Port_Scan  La instrucción USS_Port_Scan permite la comunicación a través de la red 


USS.  
USS_Drive_Control  La instrucción USS_Drive_Control permite intercambiar datos con el 


accionamiento.  
USS_Read_Param  La instrucción USS_Read_Param permite leer parámetros del accionamiento.  
USS_Write_Param  La instrucción USS_Write_Param permite modificar los parámetros del 


accionamiento.  
 


Tabla 2- 3 Instrucciones para el Modbus 


Instrucción Significado 
Modbus_Comm_Load  La instrucción Modbus_Comm_Load permite configurar el puerto del 


módulo de comunicaciones para Modbus RTU.  
Modbus_Master  La instrucción Modbus_Master permite comunicarse a través del puerto PtP 


en calidad de maestro Modbus.  
Modbus_Slave  La instrucción Modbus_Slave permite comunicarse a través del puerto PtP 


en calidad de esclavo Modbus.  
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Fundamentos de la comunicación serie 3
3.1 Transferencia de datos serie 


En la transferencia de datos serie, los diferentes bits de un carácter correspondiente a la 
información que desea transferirse se transmiten uno detrás de otro en un orden fijo.   


Tráfico de datos bidireccional - Modo de operación   
En el módulo de comunicaciones, se distingue entre dos modos de operación para el 
intercambio de datos bidireccional: 


● Modo semidúplex 


Los datos se transfieren alternativamente en ambas direcciones entre uno o más 
interlocutores. Modo semidúplex significa que en un momento determinado un 
interlocutor envía y el otro interlocutor recibe. Para ello se utiliza una línea que varía de 
dirección para la transmisión o la recepción.   


● Modo dúplex 


Los datos se intercambian simultáneamente entre uno o más interlocutores, por lo que 
es posible enviar y recibir al mismo tiempo. Para ello se necesita una línea para la 
transmisión y una línea para la recepción.   


Transferencia de datos asíncrona   
En los módulos de comunicaciones se realiza una transmisión de datos serie asíncrona. El 
proceso llamado sincronización con el modelo temporal (modelo temporal fijo para la 
transmisión de una secuencia de caracteres determinada) solo se cumple durante la 
transmisión de un carácter. Cada uno de los caracteres que debe transferirse va precedido 
de un impulso de sincronización, también llamado bit de arranque. La longitud de la 
transmisión del bit de inicio determina la frecuencia. Uno o dos bits de parada establecen el 
fin de la transferencia de caracteres. 


Convenciones 
Además del bit de arranque y del bit de parada, para una transferencia de datos serie se 
requieren otras convenciones entre los interlocutores. Entre ellas se incluyen: 


● velocidad de transferencia de datos 


● criterios de inicio de trama y de fin (p. ej. tiempo de retardo de caracteres) 


● paridad 


● número de bits de datos (7 u 8 bits/carácter) 


● número de bits de parada (1 o 2) 
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3.2 Seguridad de la transmisión 
La seguridad de la transmisión es muy importante en el proceso de transferencia de datos y 
para la selección del método de transmisión. Por norma general puede decirse que cuantas 
más capas del modelo de referencia se ejecuten, mayor será la seguridad de la transmisión.   


Clasificación de los protocolos existentes 
La clasificación de los protocolos existentes del módulo de comunicaciones en el modelo de 
referencia puede consultarse en la siguiente figura. 


 
Figura 3-1 Catalogación de los protocolos existentes del módulo de comunicaciones en el modelo 


de referencia 
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Seguridad de la transmisión con Freeport   
Seguridad de la transmisión en caso de utilizar Freeport: 


● Dado que, en el transporte de datos con Freeport, aparte del bit de paridad no se aplica 
ninguna otra medida para la protección de los datos, la transferencia de datos con 
Freeport resulta muy eficaz en lo que respecta al flujo de datos, pero la seguridad del 
transporte de los datos es nula. Parametrizando las condiciones de inicio y fin de trama 
es posible conseguir cierta seguridad de los datos. 


● Mediante el uso del bit de paridad se garantiza la inversión de un bit en un carácter que 
debe transmitirse. Si se invierten dos o más bits de un carácter, ya no se podrá 
garantizar que el fallo se detecte. 


● Si fuera necesario aumentar la seguridad de la transmisión, puede hacerse introduciendo 
una suma de verificación, indicando la longitud de una trama o mediante condiciones de 
fin parametrizables. Estas medidas debe realizarlas el usuario. 


● Otra forma de aumentar la seguridad de los datos consiste en introducir tramas de acuse 
en las tramas de transmisión y recepción. Esto ya ocurre en los protocolos de 
comunicación de datos de alto nivel (véase el modelo de referencia OSI de 7 capas). 


Seguridad de la transmisión con 3964(R)   
El bit de paridad sirve para aumentar la seguridad de los datos; complementa el número de 
bits de datos transferidos a un número par o impar según sea la parametrización.  


Mediante el uso del bit de paridad se garantiza la inversión de un bit en un carácter que 
debe transmitirse. Si se invierten dos o más bits de un carácter, los fallos ya no podrán 
detectarse con seguridad. 


Paridad "ninguna" indica que no se transmite ningún bit de paridad. Esto reduce la 
seguridad de la transmisión. 


Dependiendo de si se desea transmitir los datos con o sin carácter de control de bloque, se 
distingue entre: 


● Transferencia de datos sin carácter de control de bloque: 3964 


La seguridad de la transmisión se consigue mediante establecimiento y desconexión fijos 
de las tramas, así como con repeticiones de las mismas.  


● Transferencia de datos con carácter de control de bloque: 3964R 


La elevada seguridad de transmisión se consigue mediante establecimiento y 
desconexión fijos de las tramas, repeticiones de los mismos así como la inclusión del 
carácter de control de bloque (BCC).  


En las descripciones e indicaciones que se refieren a ambos métodos de transferencia de 
datos se utiliza en este manual la denominación 3964(R). 
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Seguridad de la transmisión con Modbus y USS   
El bit de paridad sirve para aumentar la seguridad de la transmisión; complementa el 
número de bits de datos transferidos a un número par o impar según sea la parametrización.  


Mediante el uso del bit de paridad se garantiza la inversión de un bit en un carácter que 
debe transmitirse. Si se invierten dos o más bits de un carácter, el fallo ya no podrá 
detectarse con seguridad. 


Paridad "ninguna" indica que no se transmite ningún bit de paridad. Esto reduce la 
seguridad de la transmisión. 


En el caso de Modbus se utiliza además el control cíclico de redundancia (CRC: cyclic 
redundancy check). Antes de la transferencia de datos se añade redundancia adicional, en 
forma de un valor denominado valor CRC, para cada bloque de datos de usuario. Se trata 
de un valor de ensayo calculado según un procedimiento determinado, con el cual se 
pueden detectar posibles errores producidos durante la transmisión. 


Con USS se utiliza además un carácter de control de bloque BCC (block check character). 
Durante la recepción se forma el carácter de control de bloque y, tras la lectura de toda la 
trama, se compara con el BCC recibido. Si no coinciden, no se evalúa la trama. (Si un 
carácter se transmite incorrectamente, se detectará un fallo con seguridad. Si se ha 
transmitido erróneamente un número par a un carácter, ya no se podrá detectar un fallo con 
seguridad.) 







 Fundamentos de la comunicación serie 
 3.3 Modo RS232 


CM PtP - Configuraciones para acoplamientos punto a punto 
Manual de funciones, 01/2013, A5E03923061-01 19 


3.3 Modo RS232 
 El modo RS232 es compatible con los siguientes módulos de comunicaciones:   


● CM PtP RS232 BA 


● CM PtP RS232 HF 


● CM PtP (ET 200SP) 


En el modo RS232, la transmisión de datos se realiza a través de dos líneas. Una de las 
líneas está disponible para la transmisión y la otra para la recepción. Es posible enviar y 
recibir al mismo tiempo (dúplex). 


Señales RS232   
Cuando se emplea la física RS232, en el módulo de comunicaciones existen las siguientes 
señales RS232 además de las señales TXD (interfaz envía; Transmitted Data), RXD 
(interfaz recibe; Received Data) y GND (Ground; aislada):        


 
DCD (entrada) Data Carrier detect; 


Señal portadora en caso de conexión de un módem. El interlocutor 
señaliza que ha detectado datos entrantes. 


DTR (salida) Data terminal ready; 
DTR en "ON": módulo de comunicaciones encendido y listo para entrar 
en funcionamiento 
DTR en "OFF": módulo de comunicaciones apagado y no listo para 
entrar en funcionamiento 


DSR (entrada) Data set ready; 
DSR en "ON": el interlocutor señaliza que está listo para entrar en 
funcionamiento 
DSR en "OFF": interlocutor apagado y no listo para entrar en 
funcionamiento 


RTS (Salida) Request to send; 
RTS en "ON": módulo de comunicaciones preparado para enviar; 
señaliza al interlocutor que hay datos listos para ser enviados. 
RTS en "OFF": módulo de comunicaciones no preparado para enviar 


CTS (entrada) Clear to send; 
El interlocutor puede recibir datos del módulo de comunicaciones 
(respuesta a RTS = ON del módulo de comunicaciones) 
CTS en "ON": señaliza al interlocutor la disponibilidad de recepción 
CTS en "OFF": señaliza al interlocutor la no disponibilidad de recepción


RI (entrada) Ring Indicator; 
Llamada entrante en caso de conexión de un módem 
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Tras conectar el módulo de comunicaciones las señales de salida están en estado OFF 
(inactivas). 


La operación de las señales de control DTR/DSR y RTS/CTS puede parametrizarse en la 
interfaz del módulo de comunicaciones.   


No es posible influir en las señales RS232 cuando:   


● se ha parametrizado el control del flujo de datos "RTS de HW con protoc. intercambio" 


(equivale al manejo automático de las señales cualificadoras) 


● se ha parametrizado el control del flujo de datos "RTS de HW siempre ON" 


(equivale al control del flujo de hardware con RTS/CTS) 


● se ha parametrizado el control del flujo de datos "RTS de HW siempre ON, ignorar 
DTR/DSR" 


Consulte también el capítulo Procedimiento Handshake (Página 23). 
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3.4 Modo RS422 
El modo RS422 es soportado por los siguientes módulos de comunicaciones: 


● CM PtP RS422/485 BA 


● CM PtP RS422/485 HF 


● CM PtP (ET 200SP) 


En el modo de operación RS422, la transmisión de datos se realiza a través de dos parejas 
de hilos (modo a cuatro hilos). Una de las parejas está disponible para la transmisión y la 
otra para la recepción. Es posible enviar y recibir al mismo tiempo (dúplex).  


Cada interlocutor debe poder utilizar simultáneamente una dirección de transmisión y 
recepción.  


Los datos pueden intercambiarse simultáneamente entre uno o varios interlocutores. En el 
modo multipunto RS422 solo debe enviarse un esclavo en un instante concreto.  


Modos de operación de la interfaz  
En la tabla siguiente se muestran los modos de operación de la interfaz para módulos de 
comunicaciones y protocolos en general. 


El módulo de comunicaciones puede emplearse en el modo RS422 en las siguientes 
topologías: 


● acoplamiento entre dos dispositivos: acoplamiento punto a punto 


● acoplamiento entre varios dispositivos: acoplamiento multipunto 
(solo disponible con CM PtP (ET 200SP)) 


 
Modo de operación Descripción 
Dúplex (RS422) modo a 4 hilos 
(acoplamiento punto a punto) 


En este modo de operación, ambos dispositivos tienen los mismos derechos.  


Dúplex (RS422) modo a 4 hilos (maestro 
multipunto) 


El módulo de comunicaciones puede emplearse como maestro multipunto. 


Dúplex (RS422) modo a 4 hilos (esclavo 
multipunto) 


El módulo de comunicaciones puede emplearse como esclavo multipunto. 


En una topología maestro/esclavo multipunto en modo RS422 se aplica lo siguiente: 


● El emisor del maestro se interconecta con los receptores de todos los esclavos. 


● Los emisores de los esclavos se interconectan con el receptor del maestro. 


● El estado inicial (asignación predeterminada) solo se produce en el receptor del maestro 
y en el receptor de un esclavo. Todos los demás esclavos trabajan sin asignación previa. 
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3.5 Modo RS485 
El modo RS485 es soportado por los siguientes módulos de comunicaciones:  


● CM PtP RS422/485 BA 


● CM PtP RS422/485 HF 


● CM PtP (ET 200SP) 


En el modo RS485, la transferencia de datos se realiza a través de una pareja de hilos 
(modo a dos hilos). La pareja de hilos está disponible para la transmisión y la recepción de 
forma alternativa. Es posible o enviar o recibir (semidúplex). Tras una transmisión se 
conmuta inmediatamente a la recepción (disponibilidad de recepción). Si llega otra petición 
de transmisión, se conmuta de nuevo a transmisión. 


Modo RS485   
En la tabla siguiente se muestran los modos de operación de la interfaz para módulos de 
comunicaciones y protocolos en general. 


 
Modo de operación Descripción 
Semidúplex (RS485) modo a 2 hilos Modo de operación para acoplamiento punto a punto o acoplamiento 


multipunto (Multipoint) en modo a dos hilos. El módulo de comunicaciones 
puede ser tanto maestro como esclavo. 


Si se utiliza Freeport en modo RS485 (semidúplex, modo a dos hilos), hay que procurar en 
el programa de usuario que nunca envíe más de un dispositivo a la vez. Si se realizan 
transmisiones simultáneas, las tramas se falsifican. 


En el caso de Modbus, está garantizado automáticamente que nunca se envíe más de un 
dispositivo a la vez. 


Tiempos de conmutación para el módulo de comunicaciones RS485 en modo semidúplex 
El tiempo de conmutación máximo entre la transmisión y la recepción es de 0,1 ms. 







 Fundamentos de la comunicación serie 
 3.6 Procedimiento Handshake 


CM PtP - Configuraciones para acoplamientos punto a punto 
Manual de funciones, 01/2013, A5E03923061-01 23 


3.6 Procedimiento Handshake 


Introducción   
Los procedimientos handshake controlan el flujo de datos entre dos interlocutores. Con el 
uso de procedimientos handshake se impide que se pierdan datos durante la transmisión 
entre dispositivos que trabajan a diferentes velocidades.   


Básicamente se distinguen los procedimientos siguientes: 


Tabla 3- 1 Sinopsis de los procedimientos y las interfaces 


Procedimiento RS232 RS422 RS485 
Control del flujo de datos de software XON/XOFF X X - 
Control del flujo de datos de hardware RTS/CTS  X - - 
Manejo automático de las señales cualificadoras X - - 


 


Control del flujo de datos de software    
El control del flujo de datos de software en el módulo de comunicaciones se desarrolla del 
siguiente modo: 


● XON/XOFF  


– En cuanto el módulo de comunicaciones entra por parametrización en el modo de 
operación "XON/XOFF", envía el carácter XON y permite así que el interlocutor envíe. 


– Cuando se alcanza el número máximo de tramas parametrizado o bien 16 caracteres 
antes de que el búfer de recepción se desborde, el módulo de comunicaciones envía 
el carácter XOFF y pide así al interlocutor que interrumpa la transmisión. Si a pesar 
de ello el interlocutor continúa enviando, se genera un mensaje de error cuando el 
búfer de recepción se desborda. Los datos recibidos de la última trama se rechazan. 


– En cuanto la CPU recoge una trama y el búfer de recepción vuelve a estar listo para 
la recepción, el módulo de comunicaciones envía el carácter XON. 


– Si el módulo de comunicaciones recibe el carácter XOFF durante una transmisión, 
interrumpe la transmisión hasta que recibe de nuevo un XON del interlocutor. Si 
transcurrido un tiempo determinado parametrizable no se recibe ningún carácter 
XON, el proceso de transmisión se cancela y se genera el correspondiente mensaje 
de error. 


  Nota 


Los caracteres para XON y XOFF pueden parametrizarse (cualquier carácter ASCII). 


Al parametrizar el control del flujo de datos de software XON/XOFF, los datos de 
usuario no pueden contener ninguno de los caracteres XON o XOFF parametrizados.
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Control del flujo de datos de hardware    
 


 Nota 


Con la parametrización "RTS de HW siempre ON, ignorar DTR/DSR", las señales DTR/DSR 
no tienen que estar cableadas. 


Con la parametrización "RTS de HW siempre ON" es necesario cablear por completo las 
señales de interfaz utilizadas. Asegúrese de que la RTS local (out) esté conectada con la 
CTS (in) del interlocutor y la CTS local con la RTS del interlocutor. En correspondencia, la 
DTR local debe estar conectada con la DSR del interlocutor y la DSR local con la DTR del 
interlocutor.  


 


 
Figura 3-2 Cableado de las señales de interfaz 
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● RTS de HW siempre ON, ignorar DTR/DSR  


– En cuanto el módulo de comunicaciones entra por parametrización en un modo de 
operación con "RTS de HW siempre ON", indica su disponibilidad al interlocutor 
mediante RTS = ON. 


– Cuando se alcanza el número máximo de tramas parametrizado o bien 16 caracteres 
antes de que el búfer de recepción se desborde, RTS se pone a OFF. 
Si a pesar de ello el interlocutor continúa enviando, se genera un mensaje de error 
cuando el búfer de recepción se desborda. Los datos recibidos de la última trama se 
rechazan. 


– En cuanto la CPU recoge una trama y el búfer de recepción vuelve a estar preparado 
para la recepción, RTS se pone de nuevo a ON. 


– Si se produce un cambio de CTS a OFF durante la transmisión, el módulo de 
comunicaciones interrumpe el proceso de transmisión hasta que CTS vuelve a 
ponerse a ON. Si transcurrido un tiempo parametrizable CTS no vuelve a ponerse a 
ON, el proceso de transmisión se cancela y se genera el correspondiente mensaje de 
error. 


● RTS de HW siempre ON   


El modo de operación "RTS de HW siempre ON" es equivalente al modo de operación 
"RTS de HW siempre ON, ignorar DTR/DSR", aunque hay que cablear adicionalmente 
DTR y DSR.  


– En cuanto el módulo de comunicaciones entra por parametrización en un modo de 
operación con "RTS de HW siempre ON", indica por lo general su disponibilidad al 
interlocutor poniendo DTR = ON y RTS = ON. 


– Cuando se alcanza el número máximo de tramas parametrizado o bien 16 caracteres 
antes de que el búfer de recepción se desborde, RTS se pone a OFF. 
Si a pesar de ello el interlocutor continúa enviando, se genera un mensaje de error 
cuando el búfer de recepción se desborda. Los datos recibidos de la última trama se 
rechazan. 


– En cuanto la CPU recoge una trama y el búfer de recepción vuelve a estar preparado 
para la recepción, RTS se pone de nuevo a ON. 


– Si se produce un cambio de CTS a OFF durante la transmisión, el módulo de 
comunicaciones interrumpe el proceso de transmisión hasta que CTS vuelve a 
ponerse a ON. Si transcurrido un tiempo parametrizable CTS no vuelve a ponerse a 
ON, el proceso de transmisión se cancela y se genera el correspondiente mensaje de 
error. 


– Con un cambio de DSR = ON a OFF, una petición de transmisión en curso se cancela 
con un mensaje de error. 
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Manejo automático de las señales cualificadoras   
● HW RTS siempre activado     


La realización de "RTS de HW con protoc. intercambio" en el módulo de comunicaciones 
se desarrolla del siguiente modo: 


– En cuanto el módulo de comunicaciones entra por parametrización en el modo de 
operación con "RTS de HW con protoc. intercambio", pone las líneas RTS a OFF y 
DTR a ON (módulo de comunicaciones operativo). 


Solo es posible enviar tramas tras poner la línea DSR a ON. Mientras DSR 
permanezca en OFF, no se podrán transferir datos a través de la interfaz del RS232. 
Cualquier petición de transmisión se cancela con el correspondiente mensaje de 
error. 


– Si está pendiente una petición de transmisión, RTS pasa a ON y se inicia el retardo 
RTS ON parametrizado. Una vez transcurrido el tiempo de salida de datos se 
comprueba si el interlocutor ha puesto CTS a ON. En caso afirmativo, los datos se 
envían a través de la interfaz RS232. 


– Si la línea CTS no pasa a ON durante el retardo RTS ON, o si durante el proceso de 
transmisión CTS cambia a OFF, se cancela la petición de transmisión y se genera el 
correspondiente mensaje de error. 


– Tras la transmisión de los datos y una vez transcurrido el retardo RTS OFF 
parametrizado, la línea RTS pasa a OFF. No se espera a que la línea CTS pase a 
OFF. 


– Siempre es posible recibir datos a través de la interfaz RS232. Si existe riesgo de 
desbordamiento del búfer de recepción del módulo de comunicaciones, no se produce 
ninguna reacción. 


– Con un cambio de DSR = ON a OFF, una petición de transmisión en curso se cancela 
con un mensaje de error. 


  Nota 


El "retardo RTS ON" debe definirse de tal manera que el interlocutor pueda pasar a 
modo de disponibilidad de recepción antes de que el tiempo haya transcurrido.  


El "retardo RTS OFF" debe definirse de tal manera que el interlocutor pueda recibir 
completos los últimos caracteres de la trama antes de que la línea RTS, y con ella la 
petición de transmisión, se desactiven.  


  Nota 


En caso de parametrización de un control automático de las señales RS232 no es 
posible controlar RTS y DTR con las instrucciones correspondientes.  
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Cronograma 
La siguiente figura muestra el desarrollo temporal de una petición de transmisión con control 
del flujo de datos "RTS de HW con protoc. intercambio" parametrizado. 


 
Figura 3-3 cronograma con RTS de HW con protocolo de intercambio 


Información adicional 
 


 Nota 


Con los ajustes siguientes, el módulo de comunicaciones se hace cargo del control de 
DTR/DSR y RTS/CTS: 
• RTS de HW siempre ON, ignorar DTR/DSR 
• RTS de HW siempre ON 
• RTS de HW con protoc. intercambio 
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Configuración/parametrización 4
4.1 Configuración/parametrización de un módulo de comunicaciones 


En los capítulos siguientes encontrará explicaciones sobre los siguientes protocolos y sus 
parámetros:  


● Comunicación a través de Freeport (Página 30) 


● Comunicación a través de 3964(R) (Página 38) 


● Comunicación a través de USS (Página 43) 


● Comunicación a través de Modbus RTU (Página 46) 


Esta información es necesaria para poder realizar la parametrización y, seguidamente, la 
programación de la comunicación conforme al protocolo utilizado. 


La configuración y parametrización se realiza en la vista de dispositivos de STEP 7 y en el 
diálogo de propiedades del módulo de comunicaciones. Algunas configuraciones se pueden 
modificar también durante el tiempo de ejecución con las instrucciones "Config" 
correspondientes (Port_Config, Send_Config, Receive_Config, P3964_Config). 


Procedimiento para configurar una comunicación PtP 
El procedimiento es independiente del módulo de comunicaciones empleado.  


1. En la vista de dispositivos del editor de hardware de STEP 7 V12, configure una diseño 
S7-1500 con CPU y módulo de comunicaciones. 


2. Parametrice la interfaz del módulo de comunicaciones (protocolo, parámetros de 
protocolo, direcciones) en el campo "General" de la ficha "Propiedades". 


Información adicional 
Encontrará información sobre la programación de la comunicación en el capítulo 
Programación - Comunicación mediante instrucciones (Página 53). 
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4.2 Comunicación a través de Freeport 


4.2.1 Transferencia de datos con Freeport 


Introducción 
Freeport es un protocolo basado en tramas que puede programarse libremente y que 
también se denomina protocolo ASCII.    


El protocolo Freeport controla la transferencia de datos en un acoplamiento punto a punto 
entre el módulo de comunicaciones y un interlocutor. El protocolo Freeport contiene la capa 
física (capa 1). 


El protocolo Freeport permite transferir y recibir mensajes con cualquier estructura (todos los 
caracteres desde 00H hasta FFH (en tramas con 8 bits de datos) o desde 00H hasta 7FH 
(en tramas con 7 bits de datos)). 


Tanto para el sentido de transmisión como para el de recepción deben parametrizarse 
criterios de inicio y fin de una trama. Los criterios de inicio y fin se pueden parametrizar de 
forma diferente. 


Para la comunicación con un interlocutor se dispone de instrucciones (consulte 
Programación - Comunicación mediante instrucciones (Página 53)). 


4.2.2 Transferir datos con Freeport 


Definición de los ajustes para la transmisión    
Para enviar un mensaje hay que comunicar al interlocutor el principio y fin de un mensaje. 
Estos ajustes pueden realizarse de forma fija en la configuración hardware o adaptarse 
durante el tiempo de ejecución con la instrucción Send_CFG. Puede elegir entre las 
siguientes opciones o combinarlas: 


● Enviar Break antes de iniciar la trama 


Existe la posibilidad de especificar que, al principio de cada transmisión de mensajes, se 
envíe adicionalmente un 'break' una vez transcurrido el tiempo de retardo RTS ON. 
La duración de la señal "Break" se indica en tiempos de bit. 


Si la sincronización se realiza con otros mecanismos, se puede desactivar dicha pausa. 


● Enviar Idle Line 


Existe la posibilidad de especificar que, al principio de cada transmisión de mensajes, se 
emita adicionalmente la señal "Idle Line".  
La duración de la señal "Idle Line" se indica en tiempos de bit. 


Si la sincronización se realiza con otros mecanismos, se puede desactivar dicha pausa. 
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● Retardo RTS ON 


Es posible parametrizar el tiempo que debe transcurrir tras la solicitud de transmisión 
RTS (Request to send) antes de que empiece la transferencia de datos propiamente 
dicha (solo RS232). 


● Retardo RTS OFF 


Es posible parametrizar el tiempo que debe transcurrir tras la transferencia completa 
antes de que se desactive la señal RTS (solo RS232). 


● Enviar hasta carácter de fin inclusive 


Existe la posibilidad de parametrizar el número de caracteres de fin (1 o 2) y su valor. 


Se envía hasta el o los caracteres de fin, independientemente de la longitud de trama 
seleccionada. El delimitador de fin debe encontrarse en los datos que se van a enviar. 
Los datos se envían únicamente hasta el delimitador de fin incluido, aunque se haya 
especificado una mayor longitud de datos. 


● Número de caracteres añadidos 


Entrada del número de caracteres añadidos. Se envía hasta la longitud parametrizada. El 
o los delimitadores de fin se añaden automáticamente. Dependiendo del número de 
delimitadores de fin se le envían al interlocutor de 1 a 5 caracteres más de los indicados 
en la instrucción. 


  Nota 


Si se combinan "Enviar Break antes de iniciar la trama", "Enviar Idle Line" y "Retardo 
RTS ON", estos se procesarán en el orden: "Retardo RTS ON", "Enviar Break antes de 
iniciar la trama" y "Enviar Idle Line". 
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4.2.3 Recibir datos con Freeport 


Definición del principio del mensaje   
En la transferencia de datos con Freeport se puede elegir entre varios criterios de inicio 
distintos. El criterio de inicio establece cuándo empieza una trama. Cuando se cumple un 
criterio que indica el principio de un mensaje, se empieza a examinar el flujo de datos 
buscando criterios para el fin del mensaje. Seleccione aquí los ajustes correspondientes a 
las propiedades del interlocutor emisor. 


Para detectar el principio de un mensaje existen dos métodos distintos: 


● Empezar con cualquier carácter 


Cualquier carácter puede definir el principio de un mensaje (ajuste predeterminado). 


Esto significa que el primer carácter al principio de una comunicación o tras la detección 
de un fin de trama se detecta como primer carácter de un mensaje.  


● Iniciar con una condición especial 


El principio de un mensaje se reconoce por las siguientes condiciones especificadas. 


– Tras detectar Line Break 


El principio de la trama solo se acepta si previamente se ha recibido un Break, es 
decir, el interlocutor tiene que enviar obligatoriamente un Break antes de enviar una 
trama.  


– Tras detectar Idle Line 


El principio de la trama solo se acepta una vez transcurrida la duración parametrizada 
de la Idle Line. Para ello se requiere una pausa mínima entre 2 tramas.  


– Tras detectar el carácter de inicio 


El principio de la trama se detecta cuando se detecta el carácter de inicio 
parametrizado.  


– Tras detectar una o varias secuencias de inicio 


El principio de la trama se detecta cuando se detecta la secuencia de caracteres 
parametrizada, que está formada por un máximo de 5 caracteres. Es posible 
parametrizar hasta 4 secuencias de inicio. Las secuencias de inicio formadas por un 
máximo de 5 caracteres también pueden contener "don't care characters". 
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Ejemplo: 


Tabla 4- 1 Condiciones de inicio parametrizadas 


Condición de 
inicio 


1.er carácter 2.º carácter 3.er carácter 4.º carácter 5.º carácter 


1 0x68 xx xx 0x68 xx 
2 0x10 0xaa xx xx xx 
3 0xdc 0xaa xx xx xx 
4 0xe5 xx xx xx xx 
:      


Se ha recibido el siguiente mensaje: 68 10 aa 68 bb 10 aa 16  


La evaluación de los criterios de inicio comienza al recibir el 1.er carácter: 0x68.  
Los caracteres 2.º y 3.º pueden ser cualquiera.  
Al recibir el 4.º carácter (segundo 0x68) se cumple la primera condición de inicio y comienza 
la consiguiente evaluación del mensaje.  


Definición del fin del mensaje   
En la transmisión de datos con el protocolo Freeport se puede elegir entre varios criterios de 
fin distintos. El criterio de fin establece el momento en el que se completa la recepción de 
una trama.  


Los criterios de fin ajustables son: 


● Detectar fin del mensaje por rebase del tiempo máximo de espera 


● Detectar fin del mensaje por rebase del tiempo de respuesta 


● Transcurrido el tiempo de retardo de caracteres (ajuste predeterminado) 


● Tras recibir una longitud fija de la trama 


● Tras recibir un número máximo de caracteres 


● Leer longitud del mensaje en el mensaje 


● Tras recibir una secuencia de fin 


Tiempo de mensaje excedido 
En la recepción de datos se detecta el fin de la trama una vez transcurrido el tiempo 
parametrizado para la transferencia de una trama. El tiempo se empieza a medir cuando se 
cumple el criterio de inicio.  


Rebase del tiempo de respuesta 
Con el tiempo de respuesta se vigila el comportamiento de respuesta del interlocutor. Si al 
concluir un proceso de transmisión no se detecta un inicio de trama válido, el proceso de 
transmisión se acusa con el mensaje correspondiente. 


El criterio de fin real debe parametrizarse adicionalmente. 
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Transcurrido el tiempo de retardo de caracteres 
Al recibir datos se detecta el final de la trama una vez rebasado el tiempo máximo ajustado 
entre caracteres consecutivos (tiempo de retardo de caracteres). El valor se indica en 
tiempos de bit. 


En este caso, el tiempo de retardo de caracteres deberá ajustarse de tal modo que pueda 
transcurrir con seguridad entre dos tramas consecutivas. Esta indicación de tiempo debería 
ser lo suficientemente larga como para que no se confunda el final de la trama con una 
pausa de transmisión del interlocutor dentro de una trama. 


Longitud fija de la trama 
Al recibir datos se detecta el final de la trama una vez alcanzada la longitud parametrizada 
de la trama.  


Si el tiempo de retardo de caracteres transcurre (si está activado) antes de que se alcance 
la longitud fija de la trama, se genera un mensaje de error y la trama se rechaza. 


Cuando la longitud de la trama de los caracteres recibidos no coincida con la longitud fijada, 
tenga en cuenta lo siguiente: 


● Todos los caracteres que se reciben tras alcanzar la longitud parametrizada de la trama 
se rechazan hasta que se detecta un nuevo criterio de inicio. 


● Si se cumple otro criterio de fin (activado) antes de que se alcance la longitud de trama 
parametrizada, se genera un mensaje de error y se rechaza la trama. 


Número máximo de caracteres 
Al recibir datos se detecta el fin de la trama cuando se recibe el número parametrizado de 
caracteres.  


Este ajuste puede combinarse con los ajustes de "tiempo de retardo de caracteres". La 
trama también se considera recibida sin errores cuando se cumple otra condición de fin, 
independientemente de si se ha alcanzado el número máximo de caracteres. 


Cuando la longitud de trama de los caracteres recibidos no coincida con la longitud máxima 
parametrizada, tenga en cuenta lo siguiente: 


● Todos los caracteres que se reciben tras alcanzar el número máximo de caracteres 
parametrizado se rechazan hasta que se detecta un nuevo criterio de inicio (p. ej. "Idle 
Line"). 


● Si se cumple otro criterio de fin (activado) antes de que se alcance el número máximo de 
caracteres parametrizado, esta "parte de la trama" se valora como trama válida y se 
espera un nuevo criterio de inicio. Todos los caracteres recibidos antes de que se 
cumpla un nuevo criterio de inicio se rechazan. 


  Nota 


Si no hay ningún otro criterio de fin activado, la longitud fija de la trama y el número 
máximo de caracteres presentan el mismo comportamiento. 
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Longitud del mensaje dentro del mensaje 
Al recibir datos se detecta el final de la trama cuando se alcanza la longitud de trama 
enviada en la trama de recepción.  


Con los parámetros siguientes se especifican los caracteres que deben considerarse para 
evaluar la longitud del mensaje: 


● Offset del campo de longitud en el mensaje 


Este valor determina la posición del carácter en el mensaje que debe considerarse para 
determinar la longitud del mensaje. 


En función del tamaño del búfer pueden ajustarse valores entre 0 y 4095 caracteres.  


● Tamaño del campo de longitud 


Este valor indica cuántos caracteres a partir de la primera posición de evaluación deben 
considerarse para determinar la longitud del mensaje. 


Pueden ajustarse valores de 1, 2 y 4 caracteres.  


● Número de caracteres que se excluyen de la longitud 


Número de caracteres añadidos a la trama pero que no se incluyen en la longitud de la 
trama. Este valor indica el número de bytes al final de la trama que no deben tenerse en 
cuenta al evaluar la longitud de la trama. 


Pueden ajustarse valores entre 0 y 255 caracteres. 


Ejemplo: 


Parametrizaciones para "Longitud del mensaje dentro del mensaje" 


 
Offset del campo de longitud en el 
mensaje: 


3.er byte (como Offset debe parametrizarse "2") 


Tamaño del campo de longitud: 1 byte 
Número de caracteres que se excluyen de 
la longitud: 


3 bytes 
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Mensaje Número de caracteres que se excluyen 
de la longitud 


Carácter de 
inicio 


Direcció
n 


Campo de 
longitud 


  Suma de 
verificación 


Carácter de fin 


Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte... Byte X Byte X+1 Byte X+2 Byte X+3 


 


Secuencia de fin 
Al recibir datos se detecta el final de la trama cuando se recibe la secuencia de fin 
parametrizada (máx. 5 caracteres). La secuencia de fin formada por un máximo de 5 
caracteres también puede contener "don't care characters". Los datos recibidos son 
aplicados por la CPU, incluida la secuencia de fin.  


Si se trabaja con secuencia de fin, la transferencia no tendrá transparencia de código y 
deberá excluirse la posibilidad de que el o los delimitadores de fin estén incluidos en los 
datos de usuario. 


4.2.4 Transparencia del código 


Transparencia del código    
"Transparencia del código" significa que en los datos de usuario pueden darse todas las 
combinaciones de caracteres posibles sin que se detecte el criterio de fin. 


La transparencia del código del procedimiento depende del criterio de fin parametrizado y 
del control del flujo de datos: 


● Con secuencia de fin determinada o utilizando el control del flujo XON/XOFF 


– No hay transparencia del código 


● Criterio de fin tiempo de retardo de caracteres, longitud fija de trama, longitud máxima de 
trama, tiempo de mensaje excedido o tiempo de respuesta excedido y longitud del 
mensaje dentro del mensaje 


– Con transparencia del código 
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4.2.5 Búfer de recepción 


Búfer de recepción del módulo    
Los módulos de comunicaciones disponen de un búfer de recepción, que almacena 
provisionalmente las tramas recibidas hasta que se transfieren a la CPU. El búfer de 
recepción es un búfer en anillo, es decir, las tramas se transmiten a la CPU siguiendo su 
orden de recepción hasta que el búfer de recepción está lleno. Si se reciben posteriormente 
más tramas, se sobrescribe la más antigua de las existentes. Si se ha parametrizado 
"Impedir sobrescritura", cuando el búfer de recepción se llene se generará el mensaje 
correspondiente. Todas las demás tramas se rechazan hasta que el búfer de recepción 
vuelva a estar listo para la recepción. 


Durante la parametrización se puede indicar si se desea borrar el búfer de recepción al 
arrancar. Además puede indicarse el rango de valores (de 1 a 255) para el número de 
tramas de recepción guardadas en el búfer.  


Dependiendo del módulo de comunicaciones utilizado, el búfer de recepción del módulo 
puede alojar hasta 8 kB (consulte el capítulo Introducción (Página 9)). La longitud máxima 
de la trama es de 4 kB. De este modo, cada módulo de comunicaciones puede respaldar al 
menos dos tramas. 


Si desea que se transfiera siempre la trama más reciente a la CPU, deberá parametrizar 
para el número de tramas en búfer el valor "1" y desactivar la protección contra 
sobrescritura. 


 


 Nota 


Si la lectura continua de los datos recibidos en el programa de usuario se interrumpe 
durante un tiempo, al volver a solicitar los datos recibidos puede ocurrir que la CPU reciba 
primero una trama antigua del módulo de comunicaciones y después la última trama. La 
trama antigua se tomaba del búfer de recepción del módulo de comunicaciones en el 
momento de la interrupción y se preparaba para la transferencia a la CPU. 
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4.3 Comunicación a través de 3964(R) 


4.3.1 Transferencia de datos con el procedimiento 3964(R) 


Introducción   
El procedimiento 3964(R) controla la transferencia de datos en un acoplamiento punto a 
punto entre el módulo de comunicación y un interlocutor. El procedimiento 3964(R) contiene, 
además de la capa física (capa 1), la capa de enlace de datos (capa 2). 


Para la comunicación con un interlocutor se dispone de instrucciones (consulte 
Programación - Comunicación mediante instrucciones (Página 53)). 


4.3.2 Caracteres de control 


Introducción 
El procedimiento 3964(R) agrega caracteres de control a los datos de información (capa de 
enlace de datos) durante la transmisión de datos. Mediante estos caracteres de control, el 
interlocutor puede controlar si los datos le llegan de forma completa y sin errores. 


Caracteres de control del procedimiento 3964(R)   
El procedimiento 3964(R) evalúa los siguientes caracteres de control: 


 
STX Start of Text Inicio de la secuencia de caracteres que debe 


transmitirse  
02H 


DLE Data Link Escape Conmutación de transmisión de datos  10H 
ETX End of Text Fin de la secuencia de caracteres que debe 


transmitirse  
03H 


NAK Negative Acknowledge Respuesta negativa  15H 
BCC Block Check Character 


(solo con 3964R) 
Carácter de control de bloque    


BCC se forma y vigila automáticamente en el módulo de comunicaciones. El carácter de 
control de bloque no se transmite a la CPU como contenido de la trama. 


 


 Nota 


Si dentro de una trama se transmite el carácter DLE como carácter de información, este se 
enviará doblemente para distinguir el carácter de control DLE durante el establecimiento de 
la conexión y la desconexión en la línea de transmisión (duplicado DLE). El receptor anula el 
duplicado DLE. 
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Prioridad   
En el procedimiento 3964(R), un interlocutor debe tener asignada una prioridad mayor que 
el otro. Si ambos interlocutores empiezan a establecer la conexión simultáneamente, el 
interlocutor que tiene la prioridad más baja retira su petición de transmisión. 
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4.3.3 Carácter de control de bloque 


Carácter de control de bloque    
En el protocolo de transmisión 3964R, la seguridad de datos se aumenta mediante un 
carácter de control de bloque (BCC = Block Check Character) enviado adicionalmente. 


El carácter de control de bloque es la paridad longitudinal par (operación lógica EXOR de 
todos los bytes de datos) de un bloque enviado o recibido. La formación se inicia con el 
primer byte de datos de usuario (1.er byte de la trama) tras establecerse la conexión y 
finaliza después del carácter DLE ETX en la desconexión. 


 


 Nota 


En un duplicado DLE, el carácter DLE se incluye dos veces en la formación del BCC. 
 


4.3.4 Transferir datos con 3964(R) 


Establecimiento de la conexión al enviar   
Para establecer la conexión, el procedimiento 3964(R) envía el carácter de control STX. Si 
el interlocutor responde con el carácter DLE antes de que transcurra el tiempo de retardo de 
acuse, el procedimiento pasa al modo de transmisión. 


Si, por el contrario, el interlocutor responde con NAK, otro carácter cualquiera (con la 
excepción de DLE o STX) o si el tiempo de retardo de acuse transcurre sin que se produzca 
una reacción, el procedimiento repite el establecimiento de la conexión. Tras el número 
parametrizado de intentos fallidos, el procedimiento cancela el establecimiento y envía el 
carácter NAK al interlocutor. El módulo de comunicación emite el correspondiente mensaje 
de error. 


Transferir datos 
Si el establecimiento de la conexión tiene éxito, los datos de usuario contenidos en el búfer 
de salida del módulo de comunicaciones se envían al interlocutor con los parámetros de 
transmisión seleccionados (un DLE detectado en los datos de usuario se duplicará durante 
el proceso de transmisión). El interlocutor controla la distancia temporal de los caracteres 
entrantes. La distancia entre dos caracteres no debe ser mayor al tiempo de retardo de 
caracteres. La vigilancia del tiempo de retardo de caracteres empieza justo después de que 
se haya conseguido establecer la conexión. 


Si el interlocutor envía el carácter NAK durante una transmisión, el procedimiento cancela el 
bloque y lo repite del modo arriba descrito, comenzando con el establecimiento de la 
conexión. Si el interlocutor envía cualquier otro carácter, el procedimiento espera primero a 
que transcurra el tiempo de retardo de caracteres y a continuación envía el carácter NAK 
para que el interlocutor pase a estado de reposo. Entonces el procedimiento comienza de 
nuevo la transmisión con el establecimiento de la conexión STX. 
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Desconexión al enviar 
Una vez que se ha enviado el contenido del búfer, el procedimiento agrega los caracteres 
DLE, ETX y, solo en el caso de 3964R, el carácter de control de bloque BCC como 
delimitador de fin, y espera un carácter de acuse. Si el interlocutor envía el carácter DLE 
dentro del tiempo de retardo de acuse, significa que el bloque de datos se ha recibido sin 
errores. Si, por el contrario, el interlocutor responde con NAK, otro carácter cualquiera (con 
la excepción de DLE), un carácter erróneo, o si el tiempo de retardo de acuse transcurre sin 
que se produzca una reacción, el procedimiento comienza de nuevo la transmisión con el 
establecimiento de la conexión STX. 


Tras un número parametrizado de intentos de transferencia, el procedimiento cancela el 
proceso y envía el carácter NAK al interlocutor. El módulo de comunicación emite el 
correspondiente mensaje de error. 


4.3.5 Recibir datos con 3964(R) 


Establecimiento de la conexión al recibir   
En estado de reposo, cuando no debe procesarse ninguna petición de transmisión, el 
procedimiento espera a que el interlocutor establezca la conexión. 


Si durante el establecimiento de la conexión con STX no hay ningún búfer de recepción 
disponible, se inicia un tiempo de espera (tiempo de espera = tiempo de retardo de acuse - 
10 ms, aunque máximo 400 ms). Si transcurrido dicho tiempo no hay ningún búfer de 
recepción libre, se genera un mensaje de error. El procedimiento envía el carácter NAK y 
regresa al estado de reposo. En caso contrario, el procedimiento envía el carácter DLE y 
recibe los datos como se ha descrito. 


El tiempo de retardo de acuse debería ajustarse al mismo valor en ambos interlocutores. 


Si el procedimiento recibe cualquier carácter (con la excepción de STX o NAK) estando en 
reposo, espera primero a que transcurra el tiempo de retardo de caracteres y a continuación 
envía el carácter NAK. El módulo de comunicación emite el correspondiente mensaje de 
error. 


Recibir datos 
Una vez que la conexión se ha establecido correctamente, los caracteres de recepción 
entrantes se depositan en el búfer de recepción. Si se reciben dos caracteres DLE 
consecutivos, solo uno de ellos se registra en el búfer de recepción. 


Una vez establecida correctamente la conexión y después de cada carácter recibido, se 
espera al siguiente durante el tiempo de retardo de caracteres. Si este transcurre sin 
recepción, se envía el carácter NAK al interlocutor. El módulo de comunicación emite el 
correspondiente mensaje de error. A continuación se espera una repetición. 
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Si durante la recepción se producen errores de transmisión (error de trama, error de 
paridad, etc.), se continúa recibiendo hasta que se produce la desconexión y, a 
continuación, se envía el carácter NAK al interlocutor. A continuación se espera una 
repetición. Si el bloque no puede recibirse sin errores tras el número de intentos 
especificado, o si el interlocutor no inicia la repetición dentro de un tiempo de espera de 
bloque de 4 s, el procedimiento cancela la recepción. El módulo de comunicación notifica la 
primera transmisión errónea y la cancelación definitiva. 


Desconexión al recibir 
Cuando el procedimiento 3964 reconoce la secuencia de caracteres DLE ETX, finaliza la 
recepción y envía el carácter DLE al interlocutor si ha recibido un bloque sin errores. Si, por 
el contrario, se produce un error de recepción, envía el carácter NAK al interlocutor. A 
continuación se espera una repetición. 


Cuando el procedimiento 3964R reconoce la secuencia de caracteres DLE ETX BCC, 
finaliza la recepción. Compara el carácter de control de bloque recibido (BCC) con la 
paridad longitudinal calculada internamente. Si el carácter de control de bloque es correcto y 
no ha ocurrido ningún otro error en la recepción, el procedimiento 3964R envía el carácter 
DLE y vuelve al estado de reposo. El módulo de comunicaciones informa al control de que 
existen nuevos datos recibidos.  


Si hay un error en el BCC o si se produce cualquier otro error de recepción, se envía el 
carácter NAK al interlocutor. A continuación se espera una repetición. 
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4.4 Comunicación a través de USS 


4.4.1 Resumen de la comunicación USS 


Clasificación dentro del entorno del sistema 
La siguiente descripción de USS se refiere al uso de los módulos de comunicaciones 
correspondientes. 


● CM PtP RS232 BA 


● CM PtP RS422/485 BA 


● CM PtP RS232 HF 


● CM PtP RS422/485 HF 


● CM PtP (ET 200SP) 


Introducción    
El protocolo USS® (protocolo de interfaz en serie universal) es un protocolo sencillo de 
transferencia de datos serie, que está adaptado a las necesidades de la tecnología de 
accionamientos.  


El protocolo USS define una técnica de acceso de acuerdo con el principio maestroesclavo 
para la comunicación a través de un bus serie. Es posible conectar al bus un maestro y un 
máximo de 16 accionamientos (esclavos). El maestro selecciona los diferentes 
accionamientos en la trama con la ayuda de un carácter de dirección. Un accionamiento no 
puede enviar datos nunca sin que el maestro haya iniciado la transferencia previamente. 
Esto significa que no es posible una transferencia de datos directa entre accionamientos. La 
comunicación funciona en modo semidúplex. La función del maestro no puede transferirse.  


La tecnología de accionamientos exige tiempos de reacción definidos para las tareas de 
control y regulación que deben realizarse y, por tanto, un tráfico de tramas con un ciclo 
estricto: 


El maestro envía tramas de forma continua (tramas de petición) a los accionamientos y 
espera una trama de respuesta de cada accionamiento activado. 


Un accionamiento debe enviar una trama de respuesta cuando 


● haya recibido correctamente una trama y 


● dicha trama estaba dirigida a él. 


Un accionamiento no tiene permitido transmitir si no se cumplen las condiciones 
mencionadas o si el accionamiento ha sido activado en Broadcast (difusión). 


Para el maestro, la conexión con los accionamientos en cuestión está establecida cuando 
recibe una trama de respuesta del accionamiento tras un tiempo de procesamiento definido 
(tiempo de retardo de respuesta). 
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Estructura de la trama   
Cada trama empieza con un carácter de inicio (STX), seguido de la información sobre la 
longitud (LGE) y el byte de dirección (ADR). A continuación sigue el campo de datos. La 
trama finaliza con el carácter de comprobación de bloque (BCC). Para la longitud del 
telegrama se tienen en cuenta los datos de usuario (número n), el byte de dirección (ADR) y 
el carácter de protección de los datos (BCC). 


 
STX LGE ADR 1 2 ... N BCC 


 


En el caso de datos compuestos por una palabra (16 bits), primero se envía el byte High y 
después el byte Low. En el caso de datos de palabras dobles, primero se envía la palabra 
High y, a continuación, la palabra Low. La longitud de una trama se indica en bytes. 


Cifrado de datos   
Los datos se encriptan del modo siguiente: 


● STX: 1 byte, inicio de texto, 02H 


● LGE: 1 byte, contiene la longitud de trama como número binario 


● ADR: 1 byte, contiene la dirección del esclavo y el tipo de trama en código binario 


● Campos de datos: Un byte cada uno; el contenido depende de la petición 


● BCC: 1 byte, carácter de comprobación de bloque 


Procedimiento de transmisión de datos   
El maestro se ocupa de la transferencia de datos cíclica en tramas. El maestro direcciona 
sucesivamente todos los dispositivos esclavos con una trama de petición. Los dispositivos 
en cuestión responden con una trama de respuesta. De acuerdo con el procedimiento 
maestroesclavo, el esclavo debe enviar la trama de respuesta al maestro después de haber 
recibido la trama de petición. Solo entonces el maestro puede comunicarse con el siguiente 
esclavo. 
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Campo de datos en la trama  
El campo de datos está dividido en dos secciones: Parámetros (PKW) y datos de proceso 
(PZD). 


 
STX LGE ADR Parámetros (PKW) Datos de proceso (PZD) BCC 


 


● Área de parámetros (PKW)  


El área PKW gestiona la transferencia de parámetros entre dos interlocutores (p. ej. 
autómata y accionamiento). Esto incluye, por ejemplo, leer y escribir valores de 
parámetros así como leer descripciones de parámetros y el texto correspondiente. La 
interfaz de PKW suele contener peticiones de manejo y visualización, mantenimiento y 
diagnóstico. 


● Área de datos de proceso (PZD)  


El área PZD incluye señales necesarias para la automatización: 


– Palabras de control y consignas del maestro al esclavo 


– Palabras de estado y valores reales del esclavo al maestro 


Los accionamientos esclavos definen el contenido del área de parámetros y del área de 
datos de proceso.  


Encontrará más información al respecto en la documentación del accionamiento. 


4.4.2 Sinopsis de funciones 


Secuencia de transmisión   
Las instrucciones procesan cíclicamente la transferencia de datos con un máximo de 16 
accionamientos esclavos. Cada accionamiento solo tiene una petición activa. 


Características de prestaciones: 
● Creación de áreas de datos para la comunicación según la configuración de bus 


● Ejecución y supervisión de peticiones de PKW 


● Supervisión de todo el sistema y tratamiento de errores 


● Comunicación con la CPU 


● Acceso a las funciones del accionamiento 


● Lectura de los parámetros del accionamiento 


● Escritura de los parámetros del accionamiento 
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4.5 Comunicación a través de Modbus RTU 


4.5.1 Resumen de la comunicación Modbus 


Comunicación Modbus RTU 
Modbus RTU (Remote Terminal Unit) es un protocolo estándar para la comunicación dentro 
de la red y utiliza la conexión eléctrica RS232 o RS422/485 para la transferencia de datos 
serie entre dispositivos Modbus de la red.  


Modbus RTU utiliza una red de maestros y esclavos en la que toda la comunicación parte 
de un solo dispositivo maestro, mientras que los esclavos simplemente reaccionan a la 
solicitud del maestro. El maestro envía una solicitud a una dirección de esclavo y solo 
responde al comando dicha dirección de esclavo (excepción: tramas Broadcast en dirección 
de esclavo 0 que no son acusadas por los esclavos). 


Se utiliza un procedimiento semidúplex asíncrono y con trasparencia de códigos. La 
transmisión de datos se realiza sin procedimientos Handshake. 


Clasificación dentro del entorno del sistema 
La siguiente descripción de Modbus se refiere al uso de los módulos de comunicaciones 
correspondientes.  


● CM PtP RS232 HF 


● CM PtP RS422/485 HF 


● CM PtP (ET 200SP) 


Función del acoplamiento 
Con los módulos de comunicaciones correspondientes y las instrucciones respectivas, es 
posible establecer una conexión de comunicación entre un sistema de control Modbus 
remoto y un SIMATIC S7. 


Para la transmisión se utiliza el protocolo GOULD - MODBUS en el formato RTU.  


En la comunicación entre un módulo de comunicaciones utilizado como esclavo Modbus y 
un sistema maestro se pueden utilizar los códigos de función 01, 02, 03, 04, 05, 06, 08, 15 y 
16 (consulte Códigos de función (Página 50)). 


Si un módulo de comunicaciones SIMATIC S7 se utiliza como maestro Modbus, además 
están disponibles los códigos de función 11 y 12. 
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SIMATIC S7 como esclavo Modbus 
El maestro tiene la iniciativa en la transmisión, el módulo de comunicaciones funciona como 
esclavo. 


No es posible el intercambio de tramas entre esclavos.  


La instrucción Modbus_Slave pone los datos a disposición en un área de datos SIMATIC 
conforme a la especificación de la figura o los guarda. 


SIMATIC S7 como esclavo Modbus 
Como maestro, el módulo de comunicaciones inicia la transmisión y, tras transmitir la trama 
de solicitud, espera la trama de respuesta del esclavo durante el tiempo de vigilancia de 
respuesta parametrizado. Si el esclavo no responde, el maestro repite la petición conforme 
a la parametrización antes de devolver un mensaje de error. 


Estructura de la trama  
El intercambio de datos "maestro-esclavo" y "esclavo-maestro" comienza con la dirección 
del esclavo, seguida del código de función. A continuación se transfieren los datos. La 
estructura del campo de datos depende del código de función utilizado. Al final de la trama 
se transmitirá la comprobación CRC (CRC-Check). 


 
ADDRESS FUNCTION DATA CRC-CHECK 
Byte/palabra Bytes n bytes 2 bytes 


 


 
ADDRESS Dirección del esclavo Modbus 


• Dirección estándar: de 1 a 247 (bytes) 
• Dirección de estación avanzada: de 1 a 65535 (palabra) 


FUNCTION Códigos de función (Página 50) Modbus 
DATA Datos de la trama: datos de gestión y de usuario dependientes del 


código de función 
CRC-CHECK Suma de verificación de la trama 


Dirección del esclavo 
La dirección de esclavo puede encontrarse en el rango de 1 a 247 (byte) o de 1 a 65535 
(palabra). Con la dirección se llega a un esclavo concreto del bus. 


Mensaje Broadcast  
Con la dirección de esclavo cero, el maestro se dirige a todos los esclavos del bus. 


Los mensajes Broadcast se permiten únicamente en relación con los códigos de función 05, 
06, 15 o 16 de escritura. 


En un mensaje Broadcast, el esclavo no envía ninguna trama de respuesta. 
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Campo de datos DATA 
En el campo de datos DATA se transfieren los datos específicos del código de función: 


● Bytecount, Coil_Startaddress, Register_Startaddress; Number_of_Coils, 
Number_of_Registers... 


Consulte al respecto "Códigos de función (Página 50)". 


CRC-Check  
El final de la trama forma la suma de verificación CRC-16 de dos bytes de longitud, formada 
según el polinomio x16 + x15 + x2 + 1. 


En primer lugar se transfiere el byte Low, y después, el byte High. 


Fin de la trama 
Se detecta el fin de la trama cuando no se realiza ninguna transferencia en el tiempo que 
tardan en transferirse 3,5 caracteres y medio (3,5 veces el tiempo de retardo de caracteres 
(véase Modbus Protocol Reference Guide).  


Así, este TIME_OUT de fin de trama depende de la velocidad de transferencia de datos y se 
indica en tiempos de bit (35 tiempos de bit están codificados internamente de forma fija; en 
la instrucción se pueden parametrizar adicionalmente otros tiempos de bit). 


Tras el TIME_OUT de fin de trama se evalúa y comprueba formalmente la trama Modbus 
recibida por el interlocutor. 


Exception Responses 
Cuando el esclavo detecta un error (p. ej., una dirección de registro no permitida) en la 
trama de solicitud del maestro, establece el bit de mayor valor en el código de función de la 
trama de respuesta. 


A continuación se transfiere un byte de Exception Code que describe la causa del error.  


El significado de dicho parámetro se describe en el "GOULD MODICON Modbus Protocol" 
(no forma parte de la presente documentación). 


Trama de Exception Code 
La estructura de la trama de Exception Code del esclavo es la siguiente: 


● p. ej., dirección de esclavo 5, código de función 5, Exception Code 2 


Trama de respuesta del esclavo EXCEPTION_CODE_xx: 


 
05H Dirección del esclavo 
85H Código de función 
02H Exception Code (1...7) 
xxH Código de verificación CRC "Low" 
xxH Código de verificación CRC "High" 
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Cuando el driver recibe una trama de Exception Code, la petición en curso finalizará con 
error. 


Los siguientes códigos de error están definidos según la especificación Modbus: 


 
Código de 
error 


Significado según la especificación 
Modbus 


Causa - Resumen técnico * 


1 Illegal function Código de función no permitido 
2 Illegal data address Dirección de datos no permitida en el 


esclavo 
3 Illegal data value Valor de datos no permitido en el 


esclavo 
4 Failure in associated device Error interno en el esclavo 
5 Acknowledge La función será ejecutada 
6 Busy, Rejected message El esclavo no está preparado 
7 Negative acknowledgement Función no ejecutable 
* Buscar causa detallada en el esclavo. 


Modo RS232 
El modo RS232 es compatible con los siguientes módulos de comunicaciones: 


● CM PtP RS232 HF 


● CM PtP (ET 200SP) 


Encontrará más información sobre el modo RS232 en el capítulo Modo RS232 (Página 19). 


Encontrará información sobre el control del flujo de datos de hardware y sobre el manejo 
automático de las señales cualificadoras en el capítulo Procedimiento Handshake 
(Página 23). 


Modo RS422/485 
El modo RS422/485 es compatible con los siguientes módulos de comunicaciones: 


● CM PtP RS422/485 HF 


● CM PtP (ET 200SP) 


Encontrará más información sobre el modo RS422/485 en los capítulos Modo RS422 
(Página 21) y Modo RS485 (Página 22). 
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4.5.2 Códigos de función 


Códigos de función utilizados 
El código de función define el significado de la trama. Mediante el código de función se 
define también la estructura de la trama.  


El módulo de comunicaciones soporta los siguientes códigos de función: 


 
Código de 
función 


Función según la especificación MODBUS Rango 


01 Read Coil Status 1 a 2000 bits/solicitud 
02 Read Input Status 1 a 2000 bits/solicitud 
03 Read Holding Registers 1 a 124/125 bits/solicitud (124 


con dirección de estación 
avanzada) 


04 Read Input Registers 1 a 124/125 bits/solicitud (124 
con dirección de estación 
avanzada) 


05 Force Single Coil 1 bit/solicitud 
06 Preset Single Register 1 palabra/solicitud 
08 * Loop Back Test Leer estado del esclavo o 


reiniciar contador de eventos 
en el esclavo 


11 * Fetch Communications Event Counter (solo 
maestro) 


- 


15 Force Multiple Coils 1 a 1968 bits/solicitud 
16 Preset Multiple Registers 1 a 123 bits/solicitud 


* Información de diagnostico para la comunicación del esclavo 


El código de función Modbus 00 envía un mensaje Broadcast (difusión) a todos los esclavos 
(sin respuesta del esclavo). 
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Asignación de las direcciones Modbus a las direcciones SIMATIC 
La tabla siguiente muestra la asignación de las direcciones Modbus a las direcciones 
SIMATIC. 


 
Modbus S7-1500 


FC1) Función Declaración Área de 
direcciones 


Declaración Dirección de la CPU 


01 Leer bits Output 1 - 9999 Imagen de proceso de las 
salidas 


A0.0 - A1248.6 


02 Leer bits Input 10001 - 19999 Imagen de proceso de las 
entradas 


E0.0 - 1248.6 


03 2) Leer palabras Holding Register 40001 - 49999 
o 
400001 - 465535 


DW0 - DW19998 
o 
DW0 - DW131068 


El área de direcciones 
M depende de la CPU 


04 Leer palabras Input 30001 - 39999 Imagen de proceso de las 
entradas 


EW0 - EW19996 


05 2) Escribir bits Output 1 - 9999 Imagen de proceso de las 
salidas 


A0.0 - A1248.7 


06 Escribir palabras Holding Register 40001 - 49999 
o 
400001 - 465535 


DW0 - DW19998 
o 
DW0 - DW131068 


El área de direcciones 
M depende de la CPU 


15 Escribir bits Output 1 - 9999 Imagen de proceso de las 
salidas 


A0.0 - A1248.6 


16 2) Escribir palabras Holding Register 40001 - 49999 
o 
400001 - 465535 


DW0 - DW19998 
o 
DW0 - DW131068 


El área de direcciones 
M depende de la CPU 


1) FC = Código de función 
2) Con el valor de HR_Start_Offset se determina si con los FC 03, 05 y 16 se direccionan áreas de datos o de marcas en la 


CPU SIMATIC. 
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Programación - Comunicación mediante 
instrucciones 5
5.1 Resumen de la programación PtP 


Intercambio de datos mediante comunicación Freeport o 3964 (R)   
Los datos enviados deben ponerse a disposición en bloques de datos o en el área de 
marcas en el programa de usuario de la CPU correspondiente. En el módulo de 
comunicaciones existe un búfer de recepción para los datos recibidos. Se crea el bloque de 
datos correspondiente en la CPU. 


En el programa de usuario de la CPU, las instrucciones Send_P2P y Receive_P2P se 
encargan de la transferencia de datos entre la CPU y el módulo de comunicaciones. La 
instrucción Receive_Reset permite borrar el búfer de recepción. 


Configuración dinámica mediante el programa de usuario 
Alternativa o complementariamente a la parametrización de la interfaz del módulo de 
comunicaciones descrita en el capítulo Configuración/parametrización de un módulo de 
comunicaciones (Página 29), en determinados campos de aplicación puede ser ventajoso 
establecer la comunicación dinámicamente, es decir, controlada por programa mediante una 
aplicación específica.  


Todas las parametrizaciones realizadas en el diálogo de propiedades del módulo de 
comunicaciones se pueden modificar también durante el tiempo de ejecución con las 
instrucciones "Config" correspondientes (Port_Config, Send_Config, Receive_Config, 
P3964_Config). 
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Secuencia de las llamadas de programa para la comunicación PtP 
El gráfico siguiente ilustra la función de las instrucciones PtP para la secuencia de 
comunicación entre el programa de usuario y el interlocutor. 


 
Figura 5-1 Secuencia de programa  
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Instrucciones PtP   
● Instrucciones para la parametrización dinámica 


– Port_Config 


La instrucción Port_Config (configuración de puerto) permite configurar de forma 
dinámica parámetros básicos de la interfaz, como velocidad de transferencia de 
datos, paridad y control del flujo de datos, a través del programa de usuario.   


– Send_Config 


La instrucción Send_Config (parametrización de la transmisión) permite configurar de 
forma dinámica parámetros de transmisión serie, como retardo RTS ON/RTS OFF 
para una interfaz de comunicación PtP.   


– Receive_Config 


La instrucción Receive_Config (parametrización de la recepción) permite configurar 
dinámicamente parámetros de recepción serie de un módulo de comunicaciones.   


Esta instrucción parametriza las condiciones que marcan el principio y fin de un 
mensaje recibido. 


– P3964_Config 


La instrucción P3964_Config (configuración del protocolo) permite configurar de forma 
dinámica desde el programa los parámetros de protocolo del procedimiento 3964(R), 
como tiempo de retardo de caracteres, prioridad y comprobación de bloque.   


● Instrucciones para el intercambio de datos (comunicación) 


– Send_P2P 


La instrucción Send_P2P (transferir datos punto a punto) permite transferir datos al 
interlocutor.    


Para transferir datos con el protocolo Freeport, llame la instrucción Send_P2P. Debe 
llamar la instrucción de forma cíclica hasta que reciba el acuse correspondiente en los 
parámetros de salida de la instrucción. 


Nota: Al parametrizar el control del flujo de datos XON/XOFF, los datos de usuario no 
deben contener ninguno de los caracteres XON o XOFF parametrizados. Los ajustes 
predeterminados son DC1 = 11H para XON y DC3 = 13H para XOFF. 


– Receive_P2P 


La instrucción Receive_P2P (recibir datos punto a punto) permite recoger los 
mensajes que ha recibido un interlocutor en el módulo de comunicaciones.   


Para recibir datos con el protocolo Freeport, llame la instrucción Receive_P2P de 
forma cíclica. La instrucción indica si hay nuevos datos recibidos en el parámetro 
NDR. 


Para indicar al receptor cuándo empieza la transmisión de un mensaje y cuándo ha 
finalizado, hay que definir en el protocolo Freeport criterios que identifiquen el 
principio y el fin de un mensaje.   


– Receive_Reset 


La instrucción Receive_Reset (borrar búfer de recepción) permite borrar el búfer de 
recepción del módulo de comunicaciones.   
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● Instrucciones para el control de las señales RS232 


– Signal_Get 


La instrucción Signal_Get (consultar señales RS232) permite leer los estados 
actuales de las señales RS232.   


– Signal_Set 


La instrucción Signal_Set (consultar señales RS232) permite activar los estados de 
las señales RS232 DTR y RTS.   


● Instrucciones para funciones avanzadas 


– Get_Features 


La instrucción Get_Features (activar funciones avanzadas) permite consultar 
información sobre la compatibilidad con Modbus y sobre la generación de alarmas de 
diagnóstico.   


– Set_Features 


La instrucción Set_Features (ajustar funciones avanzadas) permite activar la 
generación de alarmas de diagnóstico, siempre que el módulo la soporte.   


Procedimiento de configuración de la comunicación Freeport o 3964 (R) 
Requisitos: la configuración y parametrización de una CPU y de un módulo de 
comunicaciones en la vista de dispositivos y en el diálogo de propiedades del módulo de 
comunicaciones han concluido.  


1. Seleccione en el árbol del proyecto de la CPU la carpeta "Bloques de programa" y abra 
el Main (OB1) de la carpeta haciendo doble clic. Se abre el "Editor de programas". 


2. Seleccione en la Task Card "Instrucciones", en el campo "Comunicación", las 
instrucciones Send_P2P y Receive_P2P y desplácelas a una red del Main (OB1) 
mediante arrastrar y soltar. 


3. Parametrice las instrucciones según sus especificaciones. 


4. Cargue la configuración hardware y el programa de usuario en la CPU. 


Información adicional 
Encontrará una lista de las instrucciones disponibles en el capítulo Resumen de las 
instrucciones (Página 13).  


Encontrará información sobre las instrucciones en el sistema de información de STEP 7 
V12. 
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5.2 Resumen de la programación USS 


Secuencia de las llamadas de programa para la comunicación USS  
El gráfico siguiente ilustra la función de las instrucciones USS para la secuencia de 
comunicación entre el programa de usuario y el accionamiento USS. (Se requieren las 
instrucciones Send_P2P, Receive_P2P y las instrucciones "Config" subordinadas). 


 
Figura 5-2 Secuencia de programa 
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Instrucciones USS  
● USS_Port_Scan: 


La instrucción USS_Port_Scan permite la comunicación a través de un módulo de 
comunicaciones con hasta 16 accionamientos, mediante una red USS (debe ser llamada 
de forma cíclica).  


La instrucción USS_Port_Scan controla la comunicación entre la CPU y los 
accionamientos a través del puerto de comunicación PtP. Cada vez que se llama esta 
función se procesa una comunicación con un accionamiento. La instrucción 
USS_Port_Scan es requerida una vez. 


Puesto que la mayoría de los accionamientos disponen de una función interna 
parametrizable que vigila la integridad de la comunicación mediante un timeout, la 
instrucción USS_Port_Scan debe ser llamada desde un OB controlado por tiempo. 


● USS_Drive_Control: 


La instrucción USS_Drive_Control permite preparar los datos enviados para un 
accionamiento y mostrar los datos recibidos.  


Las entradas y salidas de la instrucción corresponden a los estados y las funciones de 
control del accionamiento. La instrucción USS_Drive_Control debe llamarse una vez por 
accionamiento. Para todas las llamadas de la instrucción USS_Drive_Control a una red 
USS, solo es necesario un DB de instancia común. Interconecte todas las llamadas de la 
instrucción USS_Drive_Control para una red USS con el mismo DB de instancia. 


La instrucción USS_Drive_Control debe llamarse desde el Main (OB1) cíclico del 
programa principal. 


● USS_Read_Param: 


La instrucción USS_Read_Param permite leer parámetros del accionamiento.  


Con la instrucción USS_Read_Param se leen los parámetros operativos del 
accionamiento que controlan las funciones internas del mismo. 


La instrucción USS_Read_Param debe llamarse desde el Main (OB1) cíclico del 
programa principal. 


● USS_Write_Param: 


La instrucción USS_Write_Param permite modificar los parámetros del accionamiento.  


La instrucción USS_Write_Param debe llamarse desde el Main (OB1) cíclico del 
programa principal. 


Procedimiento para configurar la comunicación USS 
Requisitos: la configuración y parametrización de una CPU y de un módulo de 
comunicaciones en la vista de dispositivos y en el diálogo de propiedades del módulo de 
comunicaciones han concluido.  


1. Seleccione en el árbol del proyecto de la CPU la carpeta "Bloques de programa" y abra 
el OB controlado por tiempo deseado haciendo doble clic. Se abre el "Editor de 
programas". 
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2. Seleccione en la Task Card "Instrucciones", en el campo "Comunicación", la instrucción 
USS_Port_Scan y desplácela a una red del OB controlado por tiempo mediante arrastrar 
y soltar. 


La instrucción USS_Port_Scan permite la comunicación a través de la red USS. 


3. Seleccione en el árbol del proyecto de la CPU la carpeta "Bloques de programa" y abra 
el Main (OB1) de la carpeta haciendo doble clic. Se abre el "Editor de programas". 


4. Seleccione en la Task Card "Instrucciones", en el campo "Comunicación", las 
instrucciones para la comunicación USS según la tarea planteada y desplácelas a una 
red del Main (OB1) mediante arrastrar y soltar: 


– La instrucción USS_Drive_Control sirve para el intercambio de datos con el 
accionamiento. 


– La instrucción USS_Read_Param sirve para leer parámetros del accionamiento. 


– La instrucción USS_Write_Param sirve para modificar parámetros del accionamiento. 


5. Parametrice las instrucciones según sus especificaciones. 


6. Cargue la configuración hardware y el programa de usuario en la CPU. 


Información adicional 
Encontrará una lista de las instrucciones disponibles en el capítulo Resumen de las 
instrucciones (Página 13). 


Encontrará información sobre las instrucciones en el sistema de información de STEP 7 
V12. 







Programación - Comunicación mediante instrucciones  
5.3 Resumen de la programación Modbus 


 CM PtP - Configuraciones para acoplamientos punto a punto 
60 Manual de funciones, 01/2013, A5E03923061-01 


5.3 Resumen de la programación Modbus 


Secuencia de las llamadas de programa para la comunicación Modbus  
El gráfico siguiente ilustra la función de las instrucciones Modbus para la secuencia de 
comunicación entre el programa de usuario y un dispositivo Modbus. (Se requieren las 
instrucciones Send_P2P, Receive_P2P y las instrucciones "Config" subordinadas). 


 
Figura 5-3 Secuencia de programa 
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Instrucciones Modbus  
● Modbus_Comm_Load: 


La instrucción Modbus_Comm_Load permite configurar el puerto del módulo de 
comunicaciones para Modbus RTU.  


Es necesario ejecutar Modbus_Comm_Load para establecer parámetros de puerto PtP 
como velocidad de transferencia de datos, paridad y control del flujo. Una vez se ha 
configurado la interfaz para el protocolo Modbus RTU, solo pueden utilizarla la 
instrucción Modbus_Master o la instrucción Modbus_Slave . 


● Modbus_Master: 


La instrucción Modbus_Master permite comunicarse a través del puerto PtP en calidad 
de maestro Modbus.  


Con la instrucción Modbus_Master es posible utilizar la CPU como dispositivo maestro 
Modbus RTU para la comunicación con uno o varios dispositivos esclavos Modbus. 


● Modbus_Slave: 


La instrucción Modbus_Slave permite comunicarse a través del puerto PtP en calidad de 
esclavo Modbus.  


Con la instrucción Modbus_Slave es posible utilizar la CPU como dispositivo maestro 
Modbus RTU para la comunicación con uno o varios dispositivos esclavos Modbus. 


  Nota 
Uso alternativo de Modbus_Slave y Modbus_Master 


Un módulo de comunicaciones puede utilizarse como maestro o como esclavo. 


Procedimiento para configurar la comunicación Modbus 
Requisitos: la configuración y parametrización de una CPU y de un módulo de 
comunicaciones en la vista de dispositivos y en el diálogo de propiedades del módulo de 
comunicaciones han concluido.  


1. Seleccione en el árbol del proyecto de la CPU la carpeta "Bloques de programa" y abra 
el Main (OB1) de la carpeta haciendo doble clic. Se abre el "Editor de programas". 


2. Seleccione en la Task Card "Instrucciones", en el campo "Comunicación", las 
instrucciones para la comunicación Modbus según la tarea planteada y desplácelas a 
una red del Main (OB1) mediante arrastrar y soltar: 


– La instrucción Modbus_Comm_Load configura el puerto del CM para la comunicación 
Modbus. 


La instrucción Modbus_Comm_Load debe ser llamada en el Main (OB1) hasta que se 
muestre DONE (o ERROR). 


– La instrucción Modbus_Master se utiliza para la funcionalidad de maestro Modbus. 


– La instrucción Modbus_Slave se utiliza para la funcionalidad de esclavo Modbus. 


3. Parametrice las instrucciones según sus especificaciones. 


4. Cargue la configuración hardware y el programa de usuario en la CPU. 
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Información adicional 
Encontrará una lista de las instrucciones disponibles en el capítulo Resumen de las 
instrucciones (Página 13). 


Encontrará información sobre las instrucciones en el sistema de información de STEP 7 
V12. 
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Arranque y diagnóstico 6
6.1 Comportamiento de arranque 


Transiciones de estado operativo   
Tras el arranque del módulo de comunicaciones se intercambian todos los datos entre la 
CPU y el módulo de comunicaciones a través de instrucciones. 


 
STOP de la CPU   Si hay una transferencia de datos en curso entre el módulo de 


comunicaciones y la CPU, ya sea una petición de transmisión o de 
recepción, se interrumpe. 


RUN de la CPU   En el estado RUN de la CPU está garantizado el intercambio de datos, 
ya sea envío o recepción.  
Con la parametrización correspondiente en el cuadro de diálogo de 
propiedades del módulo se puede borrar automáticamente el búfer de 
recepción del módulo de comunicaciones durante el arranque de la CPU.


Desde el punto de vista del módulo de comunicaciones, no hay más estados 
operativos/transiciones de estado operativo. 


6.2 Funciones de diagnóstico 


Introducción    
Las funciones de diagnóstico del módulo de comunicaciones permiten localizar rápidamente 
los errores ocurridos. Para ello existen varias posibilidades de diagnóstico: 


 
Diagnóstico a través de los elementos 
de indicación del módulo de 
comunicaciones 


Los elementos de indicación informan sobre el estado operativo o posibles 
estados de error del módulo de comunicaciones. Los elementos de indicación 
proporcionan una primera vista general sobre los errores internos y externos 
ocurridos, así como los errores específicos de interfaz. Encontrará más 
información al respecto en el manual de producto del módulo de 
comunicaciones correspondiente. 


Diagnóstico a través de la salida 
STATUS de las instrucciones 


Las instrucciones disponen de una salida STATUS destinada al diagnóstico, 
que proporciona información sobre errores de comunicación entre el módulo de 
comunicaciones y la CPU. El parámetro STATUS se puede evaluar en el 
programa de usuario (permanece pendiente durante un ciclo exacto). 


Alarma de diagnóstico El módulo de comunicaciones puede lanzar una alarma de diagnóstico en la 
CPU que tiene asignada. El módulo de comunicaciones pone a disposición 
información de diagnóstico. Dicha información se evalúa a través del programa 
de usuario o leyendo el búfer de diagnóstico de la CPU. 
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6.3 Mensajes de error 


Sinopsis de los mensajes de error - PtP 
Los mensajes de error se ponen a disposición en la salida STATUS de una instrucción y allí 
pueden ser evaluados o procesados en el programa de usuario. 


 
Código de 
error 


Descripción Solución 


0x0000 No hay error - 
Estado de RECEIVE y códigos de error 
0x0094 Fin de trama detectado por "recepción de una 


longitud fija/máxima de trama" 
- 


0x0095 Fin de trama detectado por "tiempo de mensaje 
excedido" 


- 


0x0096 Fin de trama detectado por haber transcurrido el 
"tiempo de retardo de caracteres"  


- 


0x0097 La trama se ha cancelado porque se ha alcanzado el 
tiempo de respuesta máximo. 


- 


0x0098 Fin de trama detectado por cumplirse las condiciones 
de "leer longitud del mensaje en el mensaje"  


- 


0x0099 Fin de trama detectado por recepción de la 
"secuencia de fin" 


- 


Estado de SEND y códigos de error 
0x7000 Bloque en vacío - 
0x7001 Primera llamada para una trama nueva: transferencia 


de datos lanzada 
- 


0x7002 Llamada intermedia: transferencia de datos en curso - 
0x8085 Indicación de longitud no válida Seleccione una longitud de trama adecuada. 


Se admiten (en función del módulo):  
1-1024/2048/4096 (Byte) 


0x8088 Indicación de longitud mayor que el área ajustada en 
el búfer de recepción. 
Nota: En el caso de que en el parámetro BUFFER se 
haya especificado el tipo de datos STRING, también 
aparece este código de error si la longitud de String 
actual es inferior al valor indicado en el parámetro 
LENGTH. 


Modifique el área en el búfer de recepción o 
seleccione una longitud de trama adecuada al área 
ajustada en el búfer. 
Se admiten (en función del módulo):  
1-1024/2048/4096 (Byte) 


Estado de RECEIVE y códigos de error 
0x8088 El número de caracteres recibidos es superior al 


especificado en el parámetro BUFFER. 
Seleccione una longitud de trama adecuada. 
Se admiten (en función del módulo):  
1-1024/2048/4096 (Byte) 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


Códigos de mensajes de error de las funciones especiales 
0x818F Ajuste erróneo del número de parámetro (solo en 


USS) 
Seleccione un número de parámetro adecuado 
(PARAM). 
Se admiten: 0-2047 


0x8190 Ajuste erróneo del cálculo CRC Seleccione un valor adecuado para el cálculo CRC. 
Se admiten: desactivado o activado. 
Compruebe si el módulo activado soporta el cálculo 
CRC. 


0x8191 Ajuste erróneo de la alarma de diagnóstico Seleccione un valor adecuado para "Alarma de 
diagnóstico". 
Se admiten: alarma de diagnóstico desactivada o 
alarma de diagnóstico activada. 
Compruebe si el módulo direccionado soporta la 
generación de alarmas de diagnóstico. 


Códigos de mensajes de error de la "Configuración del puerto" 
0x81A0 El módulo no soporta este protocolo. Seleccione un protocolo compatible con el módulo 


(PROTOCOL). 
0x81A1 El módulo no soporta esta velocidad de transferencia 


de datos. 
Seleccione una velocidad de transferencia de datos 
compatible con el módulo (BAUD). 


0x81A2 El módulo no soporta este ajuste de paridad. Seleccione un valor adecuado para "Paridad" 
(PARITY). 
Se admiten:  
• Sin (1) 
• Par (2) 
• Impar (3) 
• Mark (4) 
• Space (5) 
• Cualquiera (6) 


0x81A3 El módulo no soporta este número de bits de datos. Seleccione un valor adecuado para "Número de bits 
de datos" (DATABITS). 
Se admiten:  
• 7 (2) 
• 8 (1) 


0x81A4 El módulo no soporta este número de bits de parada. Seleccione un valor adecuado para "Número de bits 
de parada" (STOPBITS). 
Se admiten:  
• 1 (1) 
• 2 (2) 


0x81A5 El módulo no soporta este tipo de control del flujo de 
datos. 


Seleccione un control del flujo de datos compatible 
con el módulo (FLOWCTRL). 


0x81A7 Valor no admisible para XON o XOFF Seleccione valores adecuados para XON 
(XONCHAR) y XOFF(XOFFCHAR). 
Rango admisible: 0...255 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


0x81AA Modo de operación no admisible Los modos de operación admitidos son:  
• Dúplex (RS232) (0) 
• Dúplex (RS422) modo a cuatro hilos (punto a 


punto) (1)/(CM PtP (ET 200SP)) 
• Dúplex (RS422) modo a cuatro hilos (maestro 


multipunto) (2)/(CM PtP (ET 200SP)) 
• Dúplex (RS422) modo a cuatro hilos (esclavo 


multipunto) (3) 
• Semidúplex (RS485) modo a dos hilos (4) 


0x81AB Estado inicial no admisible de la línea de recepción Los estados iniciales admitidos son: 
• "Sin" estado inicial (0) 
• Señal R(A) = 5 V, señal R(B) = 0 V (detección 


Break) (1):  
Solo disponible con: "Dúplex (RS422) modo a 
cuatro hilos (acoplamiento punto a punto)" y 
"Dúplex (RS422) modo a cuatro hilos (esclavo 
multipunto)". 


• Señal R(A) = 0 V, señal R(B) = 5 V (2): este 
estado inicial corresponde al estado de reposo 
(ninguna transmisión activa). 


0x81AC Valor no admisible para "Detección Break" Seleccione un valor adecuado para "Detección 
Break". Se admiten:  
• Detección Break desactivada (0) 
• Detección Break activada (1) 


0x81AF El módulo no soporta este protocolo. Seleccione un protocolo compatible con el módulo. 
Códigos de error de la "Configuración de transmisión" 
0x81B5 Más de 2 caracteres de fin -o bien-  


secuencia de fin > 5 caracteres 
Seleccione valores adecuados para "Carácter de fin" 
y "Secuencia de fin". 
Se admiten:  
• desactivado (0) 
• 1 (1) o 2 (2) caracteres de fin 
o bien:  
• desactivado (0) 
• de 1 (1) a 5 (5) caracteres para la secuencia de 


fin 


0x81B6 Send Configuration rechazado porque está 
seleccionado el protocolo 3964(R) 


Asegúrese de que no se envía ninguna 
configuración de transmisión cuando esté ajustado 
el protocolo 3964(R). 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


Códigos de error de la "Configuración de recepción" 
0x81C0 Condición de inicio no admisible Seleccione una condición de inicio adecuada. 


Se admiten:  
• Enviar Break antes de iniciar la trama 
• Enviar Idle Line. 


0x81C1 Condición de fin no admisible o no se ha 
seleccionado ninguna condición de fin 


Seleccione una condición de fin adecuada (consulte 
Recibir datos con Freeport (Página 32)). 


0x81C3 Valor no admisible para "Longitud máxima del 
mensaje" 


Seleccione un valor adecuado para "Longitud 
máxima del mensaje" (MAXLEN). 
Rango admisible (en función del módulo): 
1-1024/2048/4096 (Byte) 


0x81C4 Valor no admisible para "Offset del campo de longitud 
en el mensaje" 


Seleccione un valor adecuado para "Offset del 
campo de longitud en el mensaje". 
Rango admisible (en función del módulo): 
1-1024/2048/4096 (Byte) 


0x81C5 Valor no admisible para "Tamaño del campo de 
longitud" 


Seleccione un valor adecuado para "Tamaño del 
campo de longitud" (LENGTHSIZE). 
Rango admisible en bytes:  
• 1 (1) 
• 2 (2) 
• 4 (4) 


0x81C6 Valor no admisible para "Número de caracteres que 
se excluyen de la longitud" 


Seleccione un valor adecuado para "Número de 
caracteres que se excluyen de la longitud" 
(LENGTHM). 
Rango admisible: de 0 a 255 (bytes) 


0x81C7 La suma de "Offset en el mensaje + Tamaño del 
campo de longitud + Número de caracteres que se 
excluyen" es mayor que la longitud máxima de la 
trama  


Seleccione valores adecuados para "Offset en el 
mensaje", "Tamaño del campo de longitud" y 
"Número de caracteres excluidos". 
Rango admisible: 
• Offset en el mensaje (en función del módulo):  


0-1024/2048/4096 (Byte) 
• Tamaño del campo de longitud: 1, 2 o 4 (bytes) 
• Número de caracteres excluidos: 0-255 (bytes) 


0x81C8 Valor no admisible para "Tiempo de respuesta 
excedido" 


Seleccione un valor adecuado para "Tiempo de 
respuesta excedido". 
Rango admisible: 1-65535 (ms) 


0x81C9 Valor no admisible para "Tiempo de retardo de 
caracteres" 


Seleccione un valor adecuado para "Tiempo de 
retardo de caracteres". 
Rango admisible: 1-65535 (tiempos de bit) 


0x81CB Secuencia de fin de trama activada, pero ninguno de 
los caracteres está activado para la comprobación  


Active uno o varios caracteres para la 
comprobación. 


0x81CC Secuencia de principio de trama activada, pero 
ninguno de los caracteres está activado para la 
comprobación  


Active uno o varios caracteres para la 
comprobación. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


0x81CD Valor no admisible para "Impedir sobrescritura" Seleccione un valor adecuado para "Impedir 
sobrescritura". 
Se admiten:  
• Impedir sobrescritura desactivado (0) 
• Impedir sobrescritura activado (1) 


0x81CE Valor no admisible para "Borrar búfer de recepción al 
arrancar" 


Seleccione un valor adecuado para "Borrar búfer de 
recepción al arrancar". 
Se admiten:  
• Borrar búfer de recepción en el arranque 


desactivado (0) 
• Borrar búfer de recepción en el arranque 


activado (1) 


Estado de SEND y códigos de error 
0x81D0 Recibir solicitud de transmisión durante el tiempo de 


ejecución de una petición de transmisión 
Asegúrese de que no se solicitan más transmisiones 
durante el tiempo de ejecución de una petición de 
transmisión. 


0x81D1 Ha expirado el tiempo de espera a XON o CTS = ON. El interlocutor falla, es demasiado lento o está 
offline. Revise el interlocutor o modifique la 
parametrización en caso necesario. 


0x81D2 "Hardware RTS siempre ON": Petición de transmisión 
cancelada por cambio de DSR = ON a OFF 


Compruebe el interlocutor. Asegúrese de que DSR 
es ON durante toda la transferencia. 


0x81D3 Desbordamiento del búfer de transmisión / trama de 
transmisión demasiado grande 


Seleccione una longitud de trama menor. 
Se admiten (en función del módulo): 1-
1024/2048/4096 (byte) 


0x81D5 Transferencia cancelada por cambio en la 
parametrización, detección de rotura de hilo o CPU 
en STOP 


Compruebe la parametrización, rotura de hilo o el 
estado de la CPU. 


0x81D6 Transferencia cancelada porque no se ha recibido el 
delimitador de fin 


Compruebe la parametrización de los caracteres de 
fin y la trama del interlocutor. 


0x81D7 Fallo de comunicación entre programa de usuario y 
módulo 


Compruebe la comunicación (p. ej. coincidencia del 
número de secuencia). 


0x81D8 Intento de transferencia rechazado porque el módulo 
no está parametrizado 


Parametrice el módulo. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


Códigos de error de la configuración de recepción 
0x81E0 Trama cancelada: desbordamiento del búfer de 


transmisión / trama de transmisión demasiado grande
En el programa de usuario, llame la función para la 
recepción con mayor frecuencia o parametrice una 
comunicación con control del flujo de datos. 


0x81E1 Trama cancelada: Error de paridad Compruebe la línea de conexión de los 
interlocutores y si la velocidad de transmisión, la 
paridad y el número de bits de parada tienen la 
misma configuración en ambos dispositivos. 


0x81E2 Trama cancelada: error de trama Compruebe los ajustes de bit de inicio, bits de datos, 
bit de paridad, velocidad de transferencia de datos y 
bit(s) de parada. 


0x81E3 Trama cancelada: error de desbordamiento de 
caracteres 


Error de firmware: póngase en contacto con el 
Customer Support. 


0x81E4 Trama cancelada: la longitud de "Offset en el 
mensaje + Tamaño del campo de longitud + Número 
de caracteres excluidos" es mayor que el búfer de 
recepción 


Compruebe los ajustes de Offset en el mensaje, 
Tamaño del campo de longitud y Número de 
caracteres excluidos. 


0x81E5 Trama cancelada: Break  Se ha interrumpido la línea de recepción del 
interlocutor.  
Restablezca la conexión o conecte el interlocutor. 


0x81E6 Número máximo de "Tramas de recepción en búfer" 
excedido 


En el programa de usuario llame la instrucción con 
más frecuencia o parametrice una comunicación con 
control del flujo de datos, o bien aumente el número 
de tramas en búfer. 


0x81E8 Trama cancelada: tiempo de retardo de caracteres 
transcurrido antes de detectar el criterio de fin del 
mensaje 


El interlocutor es demasiado lento o está fallando. Si 
fuese necesario, utilice un dispositivo de 
comprobación de interfaces que se conecte a la 
línea de transferencia. 


0x81E9 Error de Modbus CRC (solo módulos de 
comunicaciones compatibles con Modbus) 


Error de suma de verificación de la trama Modbus. 
Compruebe el interlocutor. 


0x81EA Trama Modbus demasiado corta (solo módulos de 
comunicaciones compatibles con Modbus) 


Rebase por defecto de la longitud mínima de la 
trama Modbus. Compruebe el interlocutor. 


0x81EB Trama cancelada: longitud máxima de trama 
alcanzada 


Seleccione una longitud de trama menor en el 
interlocutor. 
Se admiten (en función del módulo): 1-
1024/2048/4096 (Byte) 
Compruebe los parámetros de detección de fin de 
trama. 


Códigos de error de las señales cualificadoras V24 
0x81F0 El módulo no soporta señales cualificadoras V24 Ha intentado ajustar señales cualificadoras para un 


módulo que no soporta señales cualificadoras V24. 
Asegúrese de estar utilizando un módulo RS232 y 
de que está ajustado el modo RS232 (ET 200SP). 


0x81F1 No es posible manejar las señales cualificadoras V24 Si el control del flujo de datos de hardware está 
activo no es posible controlar manualmente las 
señales cualificadoras V24. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


Códigos de error de la configuración de recepción 
0x8201 1) BUFFER señala a un tipo de datos no permitido Introduzca un puntero hacia uno de los siguientes 


tipos de datos: 
DB, BOOL, BYTE, CHAR, WORD, INT, DWORD, 
DINT, REAL, DATE, TIME_OF_DAY, TIME, 
S5TIME, DATE_AND_TIME, STRING 


0x8225 BUFFER señala al área de memoria optimizada 
mayor que 1 kbyte  
o bien  
BUFFER señala al área de memoria optimizada y la 
longitud de recepción es mayor que la del área 
direccionada por BUFFER. 


Introduzca un puntero hacia un área con la longitud 
máxima siguiente: 
• Área de memoria optimizada: 1 kByte 
• Área de memoria no optimizada: 4 kByte 
Nota: Si el puntero señala a un área de memoria 
optimizada, no envíe más de 1 kByte. 


0x8229 1) BUFFER señala a BOOL con un número de bits 
diferente de n * 8 


Si utiliza un puntero hacia BOOL, el número de bits 
debe ser un múltiplo de 8. 


Códigos de error generales 
0x8280 Acuse negativo al leer el módulo Compruebe la entrada en el parámetro PORT 


Encontrará información más detallada sobre la 
causa del error en los parámetros estáticos 
RDREC.STATUS, así como en la descripción del 
SFB RDREC. 


0x8281 Acuse negativo al escribir en el módulo Compruebe la entrada en el parámetro PORT 
Encontrará información más detallada sobre la 
causa del error en los parámetros estáticos 
WRREC.STATUS, así como en la descripción del 
SFB WRREC. 


0x8282 Módulo no disponible Compruebe la entrada en el parámetro PORT y 
asegúrese de que el módulo está accesible. 


Códigos de error de la configuración de recepción 
0x82C1 Valor no admisible para "Tramas de recepción en 


búfer". 
Seleccione un valor adecuado para "Tramas de 
recepción en búfer". 
Rango admisible: 1-255 


0x82C2 Receive Configuration rechazado porque está 
seleccionado el protocolo 3964(R) 


Asegúrese de que no se envía ninguna 
configuración de recepción cuando esté ajustado el 
protocolo 3964(R). 


0x8301 1) BUFFER señala a un tipo de datos no permitido Seleccione un tipo de datos compatible. 
Se admiten: DB, BOOL, BYTE, CHAR, WORD, INT, 
DWORD, DINT, REAL, DATE, TIME_OF_DAY, 
TIME, S5TIME, DATE_AND_TIME, STRING 


0x8322 Error de longitud de área al leer un parámetro Compruebe la entrada en el parámetro BUFFER 
0x8324 Error de área al leer un parámetro Compruebe la entrada en el parámetro BUFFER 
0x8328 Error de ajuste al leer un parámetro Compruebe la entrada en el parámetro BUFFER 
Códigos de error de la configuración de transmisión 
0x8328 1) BUFFER señala a BOOL con un número de bits 


diferente de n * 8 
Si utiliza un puntero hacia BOOL, el número de bits 
debe ser un múltiplo de 8. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


Códigos de error de la configuración de recepción 
0x8332 Bloque de datos no admisible en el parámetro 


Receive_Conditions 
Compruebe la entrada en el parámetro 
Receive_Conditions  


0x833A El nombre del bloque de datos del parámetro 
BUFFER señala un bloque de datos no cargado. 


Compruebe la entrada en el parámetro BUFFER 


0x8351 Tipo de datos no admisible Compruebe la entrada en el parámetro BUFFER 
0x8352 1) Receive_Conditions no señala un bloque de datos Compruebe el puntero hacia Receive_Conditions 
0x8353 1) Receive_Conditions no señala a una estructura del 


tipo Receive_Conditions 
Compruebe el puntero hacia Receive_Conditions 


Códigos de error del protocolo 3964(R) 
0x8380 Error de parametrización: valor no admisible para 


"Tiempo de retardo de caracteres". 
Seleccione un valor adecuado para "Tiempo de 
retardo de caracteres" (CharacterDelayTime). 
Rango admisible: 1-65535 (ms) 


0x8381 Error de parametrización: valor no admisible para 
"Tiempo de respuesta excedido". 


Seleccione un valor adecuado para "Tiempo de 
respuesta excedido" (AcknDelayTime). 
Rango admisible: 1-65535 (ms) 


0x8382 Error de parametrización: valor no admisible para 
"Prioridad". 


Seleccione un valor adecuado para "Prioridad" 
(Priority). 
Se admiten:  
• Alta (1) 
• Baja (0) 


0x8383 Error de parametrización: valor no admisible para 
"Comprobación de bloque" 


Seleccione un valor adecuado para "Comprobación 
de bloque" (BCC). 
Se admiten:  
• con comprobación de bloque (1) 
• sin comprobación de bloque (0) 


0x8384 Error de parametrización: valor no admisible para 
"Intentos de establecer conexión". 


Seleccione un valor adecuado para "Intentos de 
establecer conexión" (BuildupAttempts). 
Rango admisible: 1-255 


0x8385 Error de parametrización: valor no admisible para 
"Intentos de transmisión". 


Seleccione un valor adecuado para "Intentos de 
transmisión" (RepetitionAttempts). 
Rango admisible: 1-255 


0x8386 Error en tiempo de ejecución: se ha excedido el 
número de intentos de establecer conexión 


Compruebe el cable de la interfaz y los parámetros 
de transferencia.  
Compruebe también que la función de recepción 
esté correctamente parametrizada en el interlocutor. 


0x8387 Error en tiempo de ejecución: se ha excedido el 
número de intentos de transmisión 


Compruebe el cable de la interfaz, los parámetros 
de transferencia y la parametrización del 
interlocutor. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


0x8388 Error en tiempo de ejecución: error en el "Carácter de 
control de bloque"  
El valor del carácter de control de bloque 
determinado internamente no concuerda con el 
recibido por el interlocutor al final de la conexión. 


Compruebe que la conexión no se encuentre 
seriamente dañada. De ser así, observará de vez en 
cuando códigos de error. Si fuese necesario, 
compruebe el comportamiento correcto del 
dispositivo interlocutor con un dispositivo de 
comprobación de interfaces que se conecte a la 
línea de transferencia. 


0x8389 Error en tiempo de ejecución: se ha recibido un 
carácter no admisible mientras se esperaba un búfer 
de recepción libre 


Cuando el búfer de recepción está vacío, se 
responde a la petición de transmisión del interlocutor 
(STX, 02H) con DLE. Antes no se debe recibir 
ningún otro carácter (excepto STX de nuevo). 
Si fuese necesario, compruebe el comportamiento 
correcto del dispositivo interlocutor con un 
dispositivo de comprobación de interfaces que se 
conecte a la línea de transferencia. 


0x838A Error en tiempo de ejecución: error lógico durante la 
recepción. 
Tras la recepción de DLE, se ha recibido otro 
carácter cualquiera (con la excepción de DLE, ETX). 


Compruebe si el interlocutor siempre duplica DLE en 
el encabezado de la trama y en la cadena de datos 
o si la interrupción de la conexión se realiza con 
DLE ETX. Si fuese necesario, compruebe el 
comportamiento correcto del dispositivo interlocutor 
con un dispositivo de comprobación de interfaces 
que se conecte a la línea de transferencia. 


0x838B Error en tiempo de ejecución: tiempo de retardo de 
caracteres excedido 


El dispositivo interlocutor es demasiado lento o es 
defectuoso. 
Si fuese necesario, compruébelo con un dispositivo 
de comprobación de interfaces que se conecte a la 
línea de transferencia. 


0x838C Error en tiempo de ejecución: se ha iniciado el tiempo 
de espera a un búfer de recepción libre 


En el programa de usuario llame la instrucción con 
más frecuencia o parametrice una comunicación con 
control del flujo de datos. 


0x838D Error en tiempo de ejecución: después de NAK, la 
repetición de la trama no se inicia en un intervalo de 
4 s 


Compruebe el interlocutor. Si una trama se recibe 
con errores, el interlocutor debe repetirlo en un 
intervalo de 4 segundos. 


0x838E Error en tiempo de ejecución: se han recibido uno o 
más caracteres durante el estado de reposo (excepto 
NAK y STX). 


Compruebe el comportamiento correcto del 
dispositivo interlocutor si fuese necesario con un 
dispositivo de comprobación de interfaces que se 
conecte a la línea de transferencia. 


0x838F Error en tiempo de ejecución: conflicto de 
inicialización; ambos interlocutores tienen ajustada 
una prioridad alta 


Ajuste una prioridad "baja" en uno de los 
interlocutores 


0x8391 Error de parametrización: se han rechazado los datos 
de parametrización 3964 porque está ajustado 
Freeport 


Asegúrese de que no se envía ningún dato de 
parametrización 3964 cuando está ajustado el 
protocolo Freeport. 


1) Solo en instrucciones para CPU S7-300/400  
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Sinopsis de los mensajes de error - Modbus 
 
Código de 
error 


Descripción Solución 


0x0000 No hay error - 
Error de configuración de la interfaz - Modbus_Comm_Load 
0x8181 El módulo no soporta esta velocidad de transferencia 


de datos. 
Seleccione una velocidad de transferencia de datos 
compatible con el módulo en el parámetro BAUD. 


0x8182 El módulo no soporta este ajuste de paridad. Seleccione un valor adecuado para "Paridad" en el 
parámetro PARITY. 
Se admiten:  
• Sin (1) 
• Par (2) 
• Impar (3) 
• Mark (4) 
• Space (5) 
• Cualquiera (6) 


0x8183 El módulo no soporta este tipo de control del flujo de 
datos. 


Seleccione un control del flujo de datos compatible 
con el módulo en el parámetro FLOW_CTRL. 


0x8184 Valor no admisible para "Tiempo de respuesta 
excedido". 


Seleccione un valor adecuado para "Tiempo de 
respuesta excedido" en el parámetro RESP_TO. 
Rango admisible: 1-65535 (ms) 


0x8280 Acuse negativo al leer el módulo Compruebe la entrada en el parámetro PORT. 
Encontrará información más detallada sobre la 
causa del error en los parámetros estáticos 
Send_Config.RDREC.STATUS, 
Receive_Config.RDREC.STATUS o 
RDREC.STATUS, así como en la descripción del 
SFB RDREC. 


0x8281 Acuse negativo al escribir en el módulo Compruebe la entrada en el parámetro PORT. 
Encontrará información más detallada sobre la 
causa del error en los parámetros estáticos 
Send_Config.WRREC.STATUS, 
Receive_Config.WRREC.STATUS o 
WRREC.STATUS , así como en la descripción del 
SFB WRREC. 


0x8282 Módulo no disponible Compruebe la entrada en el parámetro PORT y 
asegúrese de que el módulo está accesible. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


Error de configuración - Modbus_Slave 
0x8186 Dirección del esclavo no admisible Seleccione una dirección del esclavo adecuada en 


el parámetro MB_ADDR. 
Se admiten: 1-247 con área de direcciones 
estándar;  
1-65535 con área de direcciones ampliada  
(0 está reservado para Broadcast) 


0x8187 Valor no admisible en el parámetro MB_HOLD_REG Seleccione un valor adecuado para el registro 
Holding en el parámetro MB_HOLD_REG. 


0x8188 Modo de operación no admisible o Broadcast 
(MB_ADDR = 0) y parámetro MODE ≠ 1 


En el modo de operación Broadcast, seleccione el 
valor 1 para MODE 
o elija un modo de operación distinto. 


0x818C El puntero hacia un área MB_HOLD_REG debe ser 
un bloque de datos o un área de marcas. 


Seleccione un valor adecuado para el puntero hacia 
el área MB_HOLD_REG.  


0x8280 Acuse negativo al leer el módulo Compruebe la entrada en el parámetro PORT. 
Encontrará información más detallada sobre la 
causa del error en los parámetros estáticos 
Send_P2P.RDREC.STATUS o 
Receive_P2P.RDREC.STATUS, así como en la 
descripción del SFB RDREC. 


0x8281 Acuse negativo al escribir en el módulo Compruebe la entrada en el parámetro PORT. 
Encontrará información más detallada sobre la 
causa del error en los parámetros estáticos 
Send_P2P.WRREC.STATUS o 
Receive_P2P.WRREC.STATUS, así como en la 
descripción del SFB WRREC. 


0x8452 1) MB_HOLD_REG no señala a ningún DB ni área de 
marcas 


Compruebe el puntero MB_HOLD_REG 


0x8453 1) MB_HOLD_REG no es un puntero del tipo BOOL o 
WORD 


Compruebe el puntero MB_HOLD_REG 


0x8454 1) La longitud del área direccionada con 
MB_HOLD_REG supera la longitud del DB o el área 
direccionada es demasiado pequeña para el número 
de datos que deben leerse o escribirse. 


Compruebe el puntero MB_HOLD_REG 


0x8455 1) MB_HOLD_REG señala a un DB protegido contra 
escritura 


Compruebe el puntero MB_HOLD_REG 


0x8456 1) Error al ejecutar la instrucción. La causa del error 
figura en el parámetro estático STATUS. 


Determine el valor del parámetro SFCSTATUS. Lea 
su significado en la descripción del SFC51, 
parámetro STATUS. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


Error de configuración - Modbus_Master 
0x8180 Valor no admisible para el parámetro MB_DB  El valor parametrizado para MB_DB (DB de datos 


de instancia) en la instrucción Modbus_Comm_Load 
no es admisible. 
Compruebe la interconexión de la instrucción 
Modbus_Comm_Load y sus mensajes de error. 


0x8186 Dirección de estación no admisible Seleccione una dirección de estación adecuada en 
el parámetro MB_ADDR. 
Se admiten: 1-247 con área de direcciones 
estándar;  
1-65535 con área de direcciones ampliada  
(0 está reservado para Broadcast) 


0x8188 Modo de operación no admisible o Broadcast 
(MB_ADDR = 0) y parámetro MODE ≠ 1 


En el modo de operación Broadcast, seleccione el 
valor 1 para MODE o elija un modo de operación 
distinto. 


0x8189 Dirección de datos no admisible Seleccione un valor adecuado para la dirección de 
datos en el parámetro DATA_ADDR. 
Consulte la descripción Modbus_Master en el 
sistema de información 


0x818A Indicación de longitud no válida Seleccione una longitud de datos adecuada en el 
parámetro DATA_LEN. 
Consulte la descripción Modbus_Master en el 
sistema de información 


0x818B Valor no admisible para DATA_PTR Seleccione un valor adecuado para el puntero de 
datos (dirección M o DB) en el parámetro 
DATA_PTR. 
Consulte la descripción Modbus_Master en el 
sistema de información 


0x818C Error de interconexión del parámetro DATA_PTR Compruebe la interconexión de la instrucción. 
0x818D La longitud del área direccionada con DATA_PTR 


supera 
la longitud del DB o el área direccionada es 
demasiado pequeña para el número de datos que 
deben 
leerse o escribirse. 


Compruebe el puntero DATA_PTR  


0x8280 Acuse negativo al leer el módulo Compruebe la entrada en el parámetro PORT. 
Encontrará información más detallada sobre la 
causa del error en los parámetros estáticos 
Send_P2P.RDREC.STATUS o 
Receive_P2P.RDREC.STATUS, así como en la 
descripción del SFB RDREC. 


0x8281 Acuse negativo al escribir en el módulo Compruebe la entrada en el parámetro PORT. 
Encontrará información más detallada sobre la 
causa del error en los parámetros estáticos 
Send_P2P.WRREC.STATUS, 
Receive_P2P.WRREC.STATUS o Receive_Reset, 
así como en la descripción del SFB WRREC. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


Error de comunicación - Modbus_Master y Modbus_Slave 
0x80 D1 Ha expirado el tiempo de espera a XON o CTS = ON. El interlocutor falla, es demasiado lento o está 


offline. Revise el interlocutor o modifique la 
parametrización en caso necesario. 


0x80D2 "Hardware RTS siempre ON": Petición de transmisión 
cancelada por cambio de DSR = ON a OFF 


Compruebe el interlocutor. Asegúrese de que DSR 
es ON durante toda la transferencia. 


0x80E0 Trama cancelada: desbordamiento del búfer de 
transmisión / trama de transmisión demasiado grande


En el programa de usuario llame la instrucción con 
más frecuencia o parametrice una comunicación con 
control del flujo de datos. 


0x80E1 Trama cancelada: error de paridad Compruebe la línea de conexión de los 
interlocutores y si la velocidad de transmisión, la 
paridad y el número de bits de parada tienen la 
misma configuración en ambos dispositivos. 


0x80E2 Trama cancelada: error de trama Compruebe los ajustes de bit de inicio, bits de datos, 
bit de paridad, velocidad de transferencia de datos y 
bit(s) de parada. 


0x80E3 Trama cancelada: error de desbordamiento de 
caracteres 


Compruebe el número de datos en la trama del 
interlocutor. 


0x80E4 Trama cancelada: longitud máxima de trama 
alcanzada 


Seleccione una longitud de trama menor en el 
interlocutor. 
Se admiten (en función del módulo): 1-
1024/2048/4096 (byte) 


Error de comunicación - Modbus_Master  
0x80C8 El esclavo no responde dentro del tiempo ajustado Compruebe la velocidad de transferencia de datos, 


la paridad y el cableado del esclavo. 
0x8200 La interfaz está ocupada por una petición en curso. Repita la petición más tarde. Asegúrese de que no 


se esté ejecutando ninguna petición antes de iniciar 
una nueva.  


Error de protocolo - Modbus_Slave (solo módulos de comunicaciones compatibles con Modbus) 
0x8380 Error CRC  Error de suma de verificación de la trama Modbus. 


Compruebe el interlocutor. 
0x8381 El código de función no se soporta o no se soporta 


para Broadcast. 
Compruebe el interlocutor y asegúrese de que se 
envía un código de función válido. 


0x8382 Indicación de longitud no válida en la trama de 
solicitud 


Seleccione una longitud de datos adecuada en el 
parámetro DATA_LEN. 


0x8383 Dirección de datos no válida en la trama de solicitud Seleccione un valor adecuado para la dirección de 
datos en el parámetro DATA_ADDR. 


0x8384 Error de valor de datos no válido en la trama de 
solicitud 


Compruebe el valor de datos en la trama de solicitud 
del maestro Modbus 


0x8385 El esclavo Modbus no soporta el valor de diagnóstico 
(código de función 08) 


El esclavo Modbus solo soporta los valores de 
diagnóstico 0x0000 y 0x000A. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


Error de protocolo - Modbus_Master (solo módulos de comunicaciones compatibles con Modbus) 
0x8380 Error CRC  Error de suma de verificación de la trama Modbus. 


Compruebe el interlocutor. 
0x8381 Trama de respuesta de Modbus Slave con mensaje 


de error: El código de función no se soporta. 
Compruebe el interlocutor y asegúrese de que se 
envía un código de función válido. 


0x8382 Trama de respuesta de Modbus Slave con mensaje 
de error: Indicación de longitud no válida 


Seleccione una longitud de datos adecuada. 


0x8383 Trama de respuesta de Modbus Slave con mensaje 
de error: Dirección de datos no válida en la trama de 
solicitud 


Seleccione un valor adecuado para la dirección de 
datos en el parámetro DATA_ADDR. 


0x8384 Trama de respuesta de Modbus Slave con mensaje 
de error: Error de valor de datos 


Compruebe la trama de solicitud en el esclavo 
Modbus. 


0x8385 Trama de respuesta de Modbus Slave con mensaje 
de error: El esclavo Modbus no soporta el valor de 
diagnóstico 


Los esclavos Modbus solo soportan los valores de 
diagnóstico 0x0000 y 0x000A. 


0x8386 El código de función devuelto no concuerda con el 
código de función solicitado. 


Compruebe la trama de respuesta y el 
direccionamiento del esclavo. 


0x8387 Un esclavo no consultado responde Compruebe la trama de respuesta del esclavo. 
Compruebe los ajustes de direcciones de los 
esclavos. 


0x8388 Error en la respuesta del esclavo a una petición de 
escritura. 


Compruebe la trama de respuesta del esclavo. 


0x8828 1) DATA_PTR señala a una dirección de bit diferente de 
n * 8 


Compruebe el puntero DATA_PTR 


0x8852 1) DATA_PTR no señala a ningún DB ni área de 
marcas. 


Compruebe el puntero DATA_PTR  


0x8853 1) DATA_PTR no es un puntero del tipo BOOL o WORD Compruebe el puntero DATA_PTR  
0x8855 1) DATA_PTR señala a un DB protegido contra escritura Compruebe el puntero DATA_PTR  
0x8856 1) Error al llamar el SFC51 Repita la llamada de la instrucción Modbus_Master 
Error - Modbus_Slave (solo módulos de comunicaciones compatibles con Modbus) 
0x8428 1) MB_HOLD_REG señala a una dirección de bit 


diferente de n * 8 
Compruebe el puntero MB_HOLD_REG 


0x8452 1) MB_HOLD_REG no señala a ningún DB ni área de 
marcas  


Compruebe el puntero MB_HOLD_REG 


0x8453 1) MB_HOLD_REG no es un puntero del tipo BOOL o 
WORD 


Compruebe el puntero MB_HOLD_REG 


0x8454 1) La longitud del área direccionada con 
MB_HOLD_REG supera la longitud del DB o el área 
direccionada es demasiado pequeña para el número 
de datos que deben leerse o escribirse. 


Compruebe el puntero MB_HOLD_REG 


0x8455 1) MB_HOLD_REG señala a un DB protegido contra 
escritura 


Compruebe el puntero MB_HOLD_REG 


0x8456 1) Error al llamar el SFC51 Repita la llamada de la instrucción Modbus_Slave 


1) Solo en instrucciones para CPU S7-300/400 
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Sinopsis de los mensajes de error - USS 
 
Código de 
error 


Descripción Solución 


0x0000 No hay error - 
0x8180 Error de longitud en la respuesta del accionamiento Compruebe la trama de respuesta del 


accionamiento. 
0x8181 Error del tipo de datos Seleccione un tipo de datos adecuado. 


Se admiten:  
• Real 
• Palabra 
• Palabra doble 


0x8182 Error del tipo de datos: no se permite devolver 
"palabra doble" o "real" a la solicitud de "palabra". 


Compruebe la trama de respuesta del 
accionamiento. 


0x8183 Error del tipo de datos: no se permite devolver 
"palabra" a la solicitud de "palabra doble" o "real". 


Compruebe la trama de respuesta del 
accionamiento. 


0x8184 Error de suma de verificación en la respuesta del 
accionamiento 


Compruebe el accionamiento y la conexión de 
comunicación. 


0x8185 Error de direccionamiento Rango de direcciones admisible del accionamiento: 
de 1 a 16  


0x8186 Error de consigna Rango de consigna admisible: -200 % a +200 % 
0x8187 Devolución de número de accionamiento erróneo Compruebe la trama de respuesta del 


accionamiento. 
0x8188 Longitud de PZD no admisible Longitudes de PZD admisibles: 2, 4, 6 palabras  
0x8189 El módulo no soporta esta velocidad de transferencia 


de datos. 
Seleccione una velocidad de transferencia de datos 
compatible con el módulo. 


0x818A Para este accionamiento está activa otra petición. Repita la petición de lectura o de escritura de 
parámetros más tarde. 


0x818B El accionamiento no responde. Compruebe el accionamiento. 
0x818C El accionamiento responde a una consulta de 


parámetros con un mensaje de error. 
Compruebe la trama de respuesta del 
accionamiento. Compruebe la consulta de 
parámetros. 


0x818D El accionamiento responde a una consulta de 
parámetros con un error de acceso. 


Compruebe la trama de respuesta del 
accionamiento. Compruebe la consulta de 
parámetros. 


0x818E El accionamiento no se ha inicializado. Compruebe el programa de usuario y asegúrese de 
que se llama la instrucción USS_Drive_Control para 
este accionamiento. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


0x8280 Acuse negativo al leer el módulo Compruebe la entrada en el parámetro PORT. 
Encontrará información más detallada sobre la 
causa del error en los parámetros estáticos 
Port_Config.RDREC.STATUS, 
Send_Config.RDREC.STATUS , 
Receive_Config.RDREC.STATUS , 
Send_P2P.RDREC.STATUS o 
Receive_P2P.RDREC.STATUS, así como en la 
descripción del SFB RDREC. 


0x8281 Acuse negativo al escribir en el módulo Compruebe la entrada en el parámetro PORT. 
Encontrará información más detallada sobre la 
causa del error en los parámetros estáticos 
Port_Config.WRREC.STATUS, 
Send_Config.WRREC.STATUS , 
Receive_Config.WRREC.STATUS , 
Send_P2P.RDREC.STATUS o 
Receive_P2P.RDREC.STATUS, así como en la 
descripción del SFB WRREC. 


1) Solo en instrucciones para CPU S7-300/400  
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Service & Support A
A.1 Service & Support 


 


Oferta completa y única en su género que cubre todo el ciclo de vida 
Ya sea usted constructor de máquinas, operador de planta u oferente de soluciones: 
Siemens Industry Automation y Drive Technologies le ofrece una amplia gama de servicios 
destinada a los usuarios más diversos en todos los sectores de la industria manufacturera y 
de procesos. 


Orbitando alrededor de nuestros productos y sistemas tenemos una paleta de servicios 
homogéneos y estructurados que le ofrecen un valioso apoyo en todas las fases de la vida 
de sus máquinas y plantas, desde la concepción y realización, pasando por la puesta en 
servicio, y llegando al mantenimiento y modernización. 


Los empleados del Service & Support asisten a nuestros clientes en cualquier parte del 
mundo ayudándoles en todos los asuntos relacionados con la automatización y los 
accionamientos de Siemens. En más de 100 países, a nivel local y a lo largo de todas las 
fases del ciclo de vida de sus máquinas e instalaciones. 


Un equipo de especialistas expertos está a su lado con profundos conocimientos de la 
materia. Los cursos a los que asisten periódicamente, así como el estrecho contacto que 
mantienen entre sí, traspasando las fronteras de los continentes, garantizan un servicio 
técnico fiable, sea cual sea el ámbito en cuestión. 







Service & Support  
A.1 Service & Support 


 CM PtP - Configuraciones para acoplamientos punto a punto 
82 Manual de funciones, 01/2013, A5E03923061-01 


Online Support 
La extensa plataforma de información online que ofrece nuestro Service & Support apoya en 
todo momento a nuestros clientes, estén donde estén. 


El Online Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support). 


Technical Consulting 
Apoyo durante la planificación y concepción de su proyecto: desde el detallado análisis real 
y la definición del objetivo, hasta el asesoramiento en caso de dudas acerca del producto o 
sistema y la elaboración de soluciones de automatización. 


Technical Support 
Asesoramiento competente en caso de preguntas técnicas, incluyendo una amplia gama de 
servicios para todas las exigencias en relación con nuestros productos y sistemas. 


El Technical Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/support-request). 


Formación 
Aumente su ventaja competitiva, gracias a conocimientos prácticos impartidos directamente 
por el fabricante. 


Nuestra oferta de formación figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/sitrain). 


Engineering Support 
Apoyo durante el desarrollo y configuración mediante servicios adecuados, desde la 
configuración hasta la realización del proyecto de automatización. 


Field Service/Servicio técnico 
Nuestro Field Service le ofrece todo tipo de servicios relacionados con las actividades de 
puesta en marcha y mantenimiento, para asegurar en todo caso la disponibilidad de sus 
máquinas y plantas. 


Repuestos 
Las plantas y sistemas en todos los sectores y lugares deben funcionar siempre de forma 
fiable. Nosotros le apoyamos para evitar de raíz paradas de planta: con una red mundial de 
servicio técnico y cadenas logísticas optimizadas. 



http://www.siemens.com/automation/service&support�

http://www.siemens.com/automation/support-request�

http://www.siemens.com/sitrain�

http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/support-request

http://www.siemens.com/sitrain
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Reparaciones 
Los tiempos de parada significan problemas en la empresa así como costes innecesarios. 
Nosotros le ayudamos a minimizar ambas problemáticas, para lo que le ofrecemos 
posibilidades de reparación en todo el mundo. 


Optimización 
Durante la vida de máquinas y plantas aparecen con frecuencia oportunidades para 
aumentar su productividad o para reducir costes. 


Para que las pueda aprovechar le ofrecemos toda una serie de servicios relacionados con la 
optimización. 


Modernización 
También para modernizaciones puede contar con nuestro pleno apoyo, con muchos 
servicios que van desde la ingeniería hasta la puesta en marcha. 


Programas de servicio técnico 
Nuestros programas de servicio técnico son selectos paquetes de servicios dirigidos a un 
determinado grupo de sistemas o productos del área de automatización y accionamientos. 
Los diferentes servicios cubren sin fisuras todo el ciclo de vida, están coordinados entre si, y 
facilitan la óptima aplicación de sus productos y sistemas.  


Los servicios de uno de estos programas pueden adaptarse en todo momento con plena 
flexibilidad y aplicarse independientemente. 


Ejemplos de servicios: 


● Contratos de servicio técnico 


● Plant IT Security Services 


● Life Cycle Services para accionamientos 


● SIMATIC PCS 7 Life Cycle Services 


● SINUMERIK Manufacturing Excellence 


● SIMATIC Remote Support Services 


Resumen de las ventajas: 


● Tiempos de parada optimizados para más productividad 


● Óptimos costes de mantenimiento gracias a volumen de prestaciones a la medida 


● Costes calculables para plena planeabilidad 


● Seguridad operativa gracias a tiempos de reacción y plazos de entrega de repuestos 
asegurados 


● Complementación y descarga del propio personal de servicio técnico 


● Los servicios prestados por el mismo proveedor implican menos interfaces y más 
conocimientos 
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Persona de contacto  
Para usted, en cualquier parte del mundo: somos su interlocutor para el asesoramiento, 
compra, formación, servicio, soporte, piezas de repuesto... Su interlocutor para toda la oferta 
de Industry Automation and Drive Technologies. 


Encontrará a su persona de contacto personal en nuestra base de datos de personas de 
contacto en Internet (http://www.siemens.com/automation/partner). 



http://www.siemens.com/automation/partner�

http://www.siemens.com/automation/partner
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Glosario 


Acoplamiento punto a punto 
En el acoplamiento punto a punto, el módulo de comunicaciones constituye la interfaz entre 
un autómata programable y su interlocutor. 


Ajuste predeterminado 
El ajuste predeterminado es un ajuste básico lógico que se utiliza a menos que se indique 
un valor diferente. 


Búfer de diagnóstico 
Área de memoria en la que se registra información detallada sobre todos los eventos de 
diagnóstico en el orden de su aparición. 


Configuración 
Se entiende por configuración la agrupación de módulos individuales de un sistema de 
automatización en la tabla de configuración. 


CPU 
Central Processing Unit = módulo central del sistema de automatización con unidad de 
control y cálculo, memoria, programa de sistema e interfaces hacia los módulos de periferia. 


CTS 
Clear to send. El interlocutor está listo para recibir datos. 


Ejecución cíclica del programa 
En la ejecución cíclica del programa, el programa de usuario se ejecuta en un bucle que se 
repite continuamente y que se denomina ciclo. 


Estado inicial de la línea de recepción 
El estado inicial de la línea de recepción en el modo RS422 o RS485: 


● Posibilita la detección break (rotura de hilo). 


● Garantiza un nivel definido en la línea de recepción mientras no se esté enviando. 
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Eventos de diagnóstico 
Los eventos de diagnóstico son, por ejemplo, errores en un módulo o errores de sistema de 
la CPU provocados por un error de programa. 


Funciones de diagnóstico 
Las funciones de diagnóstico abarcan todo el diagnóstico de sistema e incluyen la 
detección, evaluación y notificación de errores dentro del sistema de automatización. 


Hardware 
Por hardware se entiende todo el equipamiento físico y técnico de un sistema de 
automatización. 


Módulo de comunicaciones 
Los módulos de comunicaciones son módulos para acoplamientos punto a punto y para 
acoplamientos de bus. 


Online/Offline 
En el modo online existe una conexión de datos entre el sistema de automatización y la 
programadora, mientras que no existe en el modo offline. 


Parametrización 
Por parametrización se entiende la definición del comportamiento de un módulo. 


Parámetros 
Los parámetros son valores que se pueden asignar. Se distingue entre parámetros de 
bloques y parámetros de módulos. 


Parámetros del módulo 
Los parámetros del módulo son valores que permiten determinar el comportamiento del 
módulo.  


Procedimiento 
Una transferencia de datos según un determinado protocolo se denomina procedimiento. 
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Programa de usuario 
El programa de usuario contiene todas las instrucciones y convenciones para el 
procesamiento de señales mediante las que se puede controlar una instalación o un 
proceso. El programa de usuario se crea en SIMATIC S7 de forma estructurada y se divide 
en unidades menores, los bloques. 


Protocolo 
Los interlocutores implicados en el proceso de transferencia de datos deben atenerse a 
determinadas normas para el desarrollo y la ejecución del intercambio de datos. Dichas 
normas se conocen bajo el nombre de protocolos. 


RTS 
Request to send. El módulo de comunicaciones está listo para enviar. 


Sistema de automatización 
Un sistema de automatización es un autómata programable que se compone como mínimo 
de un módulo central, distintos módulos de entrada y salida así como de dispositivos de 
manejo y visualización. 


Software 
La totalidad de programas que se utilizan en un sistema de cálculo se denomina software. A 
ellos pertenecen el sistema operativo y los programas de usuario. 


Tiempo de ciclo 
El tiempo de ciclo es el tiempo que requiere la CPU para ejecutar una vez el programa de 
usuario. 


USS 
El protocolo USS® (protocolo de interfaz serie universal) define un procedimiento de acceso 
de acuerdo con el principio maestroesclavo para la comunicación a través de un bus serie. 
En él se incluye también el subconjunto de la conexión punto a punto. 


XON/XOFF 
Control del flujo de datos de software con XON/XOFF. Los caracteres para XON y XOFF 
pueden parametrizarse (cualquier carácter ASCII). Los datos de usuario no deben contener 
estos caracteres. 
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ADVERTENCIA  
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
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Prólogo 


Finalidad de la documentación 
La presente documentación está dirigida a usuarios que desean utilizar los módulos de 
comunicación punto a punto independientemente de SIMATIC S7 . Contiene datos que le 
serán muy útiles a la hora de configurar y poner en servicio los módulos de comunicación 
punto a punto para S7-1500 (ET 200MP) y ET 200SP. 


Requisitos 
Para poder utilizar los módulos de comunicación punto a punto en un sistema 
independientemente de SIMATIC S7, la CPU debe soportar la comunicación mediante 
registros y disponer de un controlador PROFINET IO . Encontrará información al respecto 
en los manuales de sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP y Sistema de 
periferia descentralizada ET 200MP. 


Conocimientos básicos necesarios 
Para comprender la documentación se requieren los siguientes conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC 


● Conocimientos sobre el uso de PC Windows 


● Conocimientos sobre el uso de STEP 7 


Archivo GSDML 
Para la ingeniería debe estar disponible información sobre la funcionalidad y los parámetros 
de los módulos de comunicación para la aplicación de nivel superior. 


Las propiedades de los módulos de comunicación punto a punto se describen en un archivo 
GSDML (Generic Station Description Markup Language, un lenguaje basado en XML) 
definido por el esquema GSDML (ISO 15745: GSD for PROFIBUS and GSDML for 
PROFINET IEC 61804: EDDL IEC 62453: FDT/DTM). 


Para ello, el sistema de ingeniería debe disponer de un intérprete adecuado que ponga los 
datos del GSDML a disposición del sistema. 


El nombre de un archivo GSDML para los módulos de comunicación puede tener el aspecto 
siguiente, por ejemplo: GSDML-V2.3-Siemens-ET200SP-20110824.xml 
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El archivo GSDML incluye: 


● datos del dispositivo y de identificación 


● datos de parametrización 


● datos de diagnóstico 


Para poder parametrizar los módulos de comunicación, es necesario instalar o importar el 
archivo GSDML en el sistema de ingeniería. 


Ámbito de validez de la documentación 
La presente documentación es válida para los siguientes módulos de comunicaciones punto 
a punto  


● Módulo de comunicaciones CM PtP RS232 BA (6ES7540-1AD00-0AA0) 


● Módulo de comunicaciones CM PtP RS422/485 BA (6ES7540-1AB00-0AA0) 


● Módulo de comunicaciones CM PtP RS232 HF (6ES7541-1AD00-0AB0) 


● Módulo de comunicaciones CM PtP RS422/485 HF (6ES7541-1AB00-0AB0) 


● Módulo de comunicaciones CM PtP (6ES7137-6AA00-0BA0) 


Convenciones 
Preste atención también a las indicaciones marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una indicación contiene datos importantes acerca del producto descrito en la 
documentación, el manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe 
prestarse especial atención. 


 


Reciclaje y eliminación 
Los componentes pueden reciclarse gracias a que han sido construidos con materiales poco 
nocivos. Para un reciclaje y una eliminación ecológica de los equipos usados, rogamos 
dirigirse a un centro certificado de recogida de material electrónico. 


Soporte adicional 
● Encontrará más información acerca de los servicios del Technical Support 


(http://www.siemens.com/automation/support-request) en el anexo de la presente 
documentación. 


● La documentación técnica disponible de los distintos productos y sistemas SIMATIC se 
encuentra en Portal SIMATIC (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


● Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Catálogo 
(http://mall.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/automation/support-request�

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal�

http://mall.automation.siemens.com/�
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Nota sobre IT Security 
Siemens ofrece para su portfolio de productos de automatización y accionamientos 
mecanismos de IT Security con objetivo de hacer más seguro el funcionamiento de la 
instalación o máquina. Le recomendamos mantenerse informado sobre los últimos 
desarrollos de la tecnología de seguridad TI (IT-Security) en relación con sus productos. 
Encontrará información al respecto en Internet (http://support.automation.siemens.com).  


Aquí puede registrarse si le interesa recibir una newsletter específica de un producto. 


Sin embargo, para el funcionamiento seguro de una instalación o máquina también es 
necesario integrar los componentes de automatización en un concepto de IT Security 
integral de toda la instalación o máquina, que sea conforme a la tecnología TI más 
avanzada. Encontrará indicaciones al respecto en Internet 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


También hay que tener en cuenta los productos de terceros que tenga instalados. 



http://support.automation.siemens.com/�

http://www.siemens.com/industrialsecurity�
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Guía de la documentación 1
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


La documentación de los sistemas S7-300/400, ET 200MP/SP abarca las respectivas 
instrucciones de servicio, los manuales de producto y las informaciones de producto. 


Vista general de la documentación sobre comunicación punto a punto 
La tabla siguiente muestra documentación adicional que complementa la presente 
descripción.  


 
Tema Documentación Contenidos más destacados 
Sistema Manual de sistema Sistema de periferia 


descentralizada ET 200MP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59193214)  
Manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/58649293)  


• Pasos previos a la 
instalación 


• Montaje 
• Conexión 
• Direccionamiento 
• Puesta en servicio 
• Puesta a punto 


Comunicación Manual de funciones Comunicación 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59192925)  


• Fundamentos de la 
comunicación serie 


• Funciones de transferencia 
de datos 


• Funciones de diagnóstico 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192925�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192925�
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
Comunicación Manual de producto Módulo de comunicación 


CM PtP RS232 BA 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59057152)  
Manual de producto Módulo de comunicación 
CM PtP RS232 HF 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59057160)  
Manual de producto Módulo de comunicación 
CM PtP RS422/485 BA 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59057390)  
Manual de producto Módulo de comunicación 
CM PtP RS422/485 HF 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59061372)  
Manual de producto Módulo de 
comunicaciones CM PtP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59061378)  


• Descripción del producto 
• Conexión 
• Parametrización 
• Programar 
• Diagnóstico 


Diagnóstico del 
sistema 


Manual de funciones Diagnóstico del sistema 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59192926)  


Para S7-1500, ET 200MP y 
ET 200SP: 
• Evaluación del diagnóstico 


de hardware/software 


Configuración e 
instalación 


Manual de funciones Instalación de 
controladores con inmunidad a las 
perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59193566)  


• Principios básicos 
• Compatibilidad 


electromagnética 
• Protección contra rayos 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/automation/service&support) podrá descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057152�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057152�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057160�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057160�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057390�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59057390�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59061372�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59061372�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59061378�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59061378�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566�

http://www.siemens.com/automation/service&support�
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Resumen 2
 


Sinopsis de los componentes y las referencias  
Tabla sinóptica de los módulos de comunicación 


 
Módulo de comunicación Referencia 
CM PtP RS232 BA 6ES7 540-1AD00-0AA0 
CM PtP RS422/485 BA 6ES7 540-1AB00-0AA0 
CM PtP RS232 HF 6ES7 541-1AD00-0AB0 
CM PtP RS422/485 HF 6ES7 541-1AB00-0AB0 
CM PtP (ET 200SP) 6ES7 137-6AA00-0BA0 


Sinopsis de los componentes y las interfaces  
Tabla sinóptica de los módulos de comunicación y sus funciones. 


 
Módulo de comunicación Interfaz Protocolos Sub-D 
  Freeport 3964(R) 9 polos 15 polos 
CM PtP RS232 BA RS232 ● ● ● - 


RS422 ● ● - ● CM PtP RS422/485 BA 
RS485 ● - - ● 


CM PtP RS232 HF RS232 ● ● ● - 
RS422 ● ● - ● CM PtP RS422/485 HF 
RS485 ● - - ● 
RS232 ● ● 
RS422 ● ● 


CM PtP  
(ET 200SP) 


RS485 ● - 


ET 200SP Base Unit de 
18 bornes *) 


*) ET 200SP Base Unit en lugar de Sub-D; igual para todos; asignación según el medio de transmisión 
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Sinopsis de los componentes y las velocidades de transferencia de datos  
 
Módulo de comunicación Velocidad de transferencia de datos en bits/s 
 300 600 1200 2400 4800 9600 19200 38400 57600 76800 115200 
CM PtP RS232 BA ● ● ● ● ● ● ● - - - - 
CM PtP RS422/485 BA ● ● ● ● ● ● ● - - - - 
CM PtP RS232 HF ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● 
CM PtP RS422/485 HF ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● 
CM PtP  
(ET 200SP) 


● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● 


Sinopsis de los componentes y capacidades del búfer de recepción  
 
Módulo Capacidad del búfer de 


recepción 
kB 


Longitud máxima de 
trama 
kB 


Tramas 
respaldables 


CM PtP RS232 BA 2 1 255 
CM PtP RS422/485 BA 2 1 255 
CM PtP RS232 HF 8 4 255 
CM PtP RS422/485 HF 8 4 255 
CM PtP (ET 200SP) 4 2 255 


Señales cualificadoras y control del flujo de datos  
● Control del flujo de datos de software con XON/XOFF 


El control del flujo de datos con XON/XOFF es posible en el protocolo Freeport mediante 
las interfaces RS232 y RS422. 


● Control del flujo de datos de hardware con RTS/CTS 


El control del flujo de datos con RTS/CTS es posible en el protocolo Freeport mediante la 
interfaz RS232. 


● Manejo automático de las señales cualificadoras 


El manejo de las señales cualificadoras RS232 es posible en el protocolo Freeport 
mediante la interfaz RS232. (Solo está disponible si no está activado el control del flujo 
de datos de hardware.) 


Aplicaciones posibles de los módulos de comunicación  
En función de los módulos de comunicación empleados es posible establecer una conexión 
de comunicación con diferentes interlocutores:  


● Freeport: transferencia de cadenas de caracteres ASCII sin un formato de protocolo 
específico 


● 3964(R): comunicación entre autómatas programables (comunicación maestro-maestro) 
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Información básica 3
3.1 Transferencia serie de un carácter 


Introducción 
Existen distintas posibilidades de conexión en red para el intercambio de datos entre dos o 
más interlocutores. El acoplamiento punto a punto entre dos interlocutores es la forma más 
sencilla de intercambio de información. 


Acoplamiento punto a punto   
En el acoplamiento punto a punto, el módulo de comunicación crea una interfaz entre un 
autómata programable y un interlocutor. En el acoplamiento punto a punto, la transferencia 
de datos se realiza en serie con el módulo de comunicación. 


Transferencia de datos serie   
En la transferencia de datos serie, los diferentes bits de un carácter correspondiente a la 
información que desea transferirse se transmiten uno detrás de otro en un orden fijo. 


Tráfico de datos bidireccional - Modo de operación   
En el módulo de comunicación, se distingue entre dos modos de operación para el 
intercambio de datos bidireccional: 


● Modo semidúplex 


Los datos se transfieren entre uno o varios interlocutores alternando entre ambos 
sentidos. El modo semidúplex es un modo en que, dependiendo del momento, se 
realizarán transmisiones o recepciones.   


● Modo dúplex 


Los datos se intercambian simultáneamente entre uno o varios interlocutores; en un 
determinado momento puede tanto enviarse como recibirse.   


Transferencia de datos asíncrona   
En el módulo de comunicación se realiza una transferencia de datos serie asíncrona. El 
denominado sincronismo de tiempo (base de tiempo fija durante la transferencia de una 
secuencia fija de caracteres) solo se mantiene durante la transferencia de un carácter. Cada 
uno de los caracteres que debe transferirse recibe un impulso de sincronización, también 
llamado bit de inicio. La duración de la transferencia del bit de inicio establece el tiempo de 
ciclo. Uno o dos bits de parada establecen el fin de la transferencia de caracteres. 
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Convenciones 
Además del bit de inicio y parada existe una serie de convenciones entre ambos 
interlocutores necesarias para la transferencia de datos serie. Entre ellas se incluyen: 


● velocidad de transferencia de datos 


● tiempo de retardo de caracteres y de acuse 


● paridad 


● número de bits de datos (7 u 8 bits/carácter) 


● número de bits de parada (1 o 2) 
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3.2 Seguridad de la transmisión 
La seguridad de la transmisión es muy importante en el proceso de transferencia de datos y 
para la selección del método de transmisión. Por norma general puede decirse que cuantas 
más capas del modelo de referencia se ejecuten, mayor será la seguridad de la transmisión.  


Clasificación de los protocolos existentes 
La clasificación de los protocolos existentes del módulo de comunicación en el modelo de 
referencia puede consultarse en la siguiente figura. 


 
Figura 3-1 Catalogación de los protocolos existentes del módulo de comunicación en el modelo de 


referencia 
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Seguridad de la transmisión con Freeport  
Seguridad de datos en el uso de Freeport: 


● Dado que en el transporte de datos con el protocolo Freeport, aparte del bit de paridad 
no se aplica ninguna otra medida para la protección de los datos (también puede 
desactivarse dependiendo de la trama de caracteres seleccionada), la transferencia de 
datos con Freeport resulta muy eficaz en lo que respecta al flujo de datos, pero la 
seguridad del transporte de los datos es nula. Parametrizando las condiciones de inicio y 
fin de trama es posible conseguir cierta seguridad de los datos. 


● Mediante el uso del bit de paridad se detecta la inversión de un bit en un carácter que 
debe transmitirse. Si se invierten dos o más bits de un carácter, el fallo ya no podrá 
detectarse. 


● Si fuera necesario aumentar la seguridad de la transmisión, puede hacerse introduciendo 
una suma de verificación, indicando la longitud de una trama o mediante condiciones de 
fin parametrizables. Estas medidas debe realizarlas el usuario. 


● Otra forma de aumentar la seguridad de los datos consiste en introducir tramas de acuse 
en las tramas de emisión y recepción. Esto ya ocurre en los protocolos de comunicación 
de datos de alto nivel (véase el modelo de referencia OSI de 7 capas). 


Seguridad de la transmisión con 3964(R)  
Dependiendo de si se desea transmitir los datos con o sin carácter de control de bloque, se 
distingue entre: 


● Transferencia de datos sin carácter de control de bloque: 3964 


La seguridad de la transmisión se consigue mediante un establecimiento y desconexión 
fijos de las tramas, así como con repeticiones de las mismas.  


● Transferencia de datos con carácter de control de bloque: 3964R 


La elevada seguridad de transmisión se consigue mediante un establecimiento y 
desconexión fijos de las tramas, repeticiones de los mismos así como la inclusión del 
carácter de control de bloque (BCC). La distancia de Hamming con 3964R es de 3.  


La distancia de Hamming es una medida de seguridad para la transferencia de datos. 


En las descripciones e indicaciones que se refieren a ambos métodos de transferencia de 
datos se utiliza en este manual la denominación 3964(R). 
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Mecanismos de comunicación básicos 4
 


Escribir / leer registro 
 


 Nota 
Lectura y escritura de registros 


Las funciones de lectura y escritura de registros se describen en la documentación del 
controlador utilizado en cada caso. 


 


La opción "Escribir registro" permite configurar los dispositivos mediante registros de 
configuración. Los datos de transmisión también se transfieren a los dispositivos con 
"Escribir registro". En correspondencia, es posible leer datos de diagnóstico y recepción de 
los dispositivos mediante "Leer registro". 


● Para la operación, el usuario debe configurar los módulos de comunicación para cada 
caso de aplicación en particular.  
Esto se consigue con los registros de configuración siguientes: 


– Comunicación Freeport (Página 47) 


– Comunicación 3964 (Página 55) 


● Para transferir y recibir se utilizan los registros: 


– Transferir datos (Página 61) 


– Recibir datos (Página 65) 


● En los datos de usuario cíclicos se puede distinguir si el módulo ha transferido o recibido 
datos nuevos. 


– Consultar acuse de transmisión - Datos de usuario de entrada (Página 63) 


– Consulta: nueva trama de recepción - datos de usuario de entrada (Página 67) 


● En el modo RS232 es posible reconocer el estado actual de las señales cualificadoras en 
los datos de usuario cíclicos del módulo o controlar las señales cualificadoras RS232 
desde el programa del usuario (a condición de que no esté activado un control del flujo 
de datos de hardware). 


– Señales RS232 (Página 71) 


● A través de los registros también es posible lanzar otros comandos de control. 


– Activar función especial (Página 57) 


Información adicional 
En el capítulo Registros e interfaz de datos de usuario (Página 20) encontrará una sinopsis 
de todos los registros de configuración. 
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Transferir - diagrama secuencial  
La transferencia de datos puede realizarse, por parte del usuario, de acuerdo con la 
secuencia esbozada a continuación (para detalles consulte Transferir datos (Página 61)). 
Los datos de gestión y transferencia se transfieren al módulo de comunicación utilizando un 
registro especial. El módulo de comunicación pone a disposición el acuse en los datos de 
usuario de entrada. 
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Recibir - diagrama secuencial  
La presencia de nuevos datos recibidos es señalizada por el módulo de comunicación en los 
datos de usuario de entrada (para detalles consulte Recibir datos (Página 65)). El módulo de 
comunicación pone a disposición los datos de gestión y recepción en un registro especial.  


La recepción de datos puede realizarse, por parte del usuario, de acuerdo con la secuencia 
esbozada a continuación. 
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4.1 Registros e interfaz de datos de usuario 


Sinopsis de los registros  
Para las tareas siguientes se dispone de registros de configuración: 


● Comunicación Freeport 
Configuración del módulo de comunicación para una transferencia de datos con la trama 
libre Freeport 


– Activar función especial (Página 57) 


– Send Configuration Record - registro 59 (Página 50) 


– Receive Configuration Record - registro 60 (Página 52) 


● Comunicación 3964 
Configuración del módulo de comunicación para una transferencia de datos con el 
protocolo 3964(R) 


– Port Configuration Record - registro 57 (Página 47) 


– 3964 Protocol Configuration - registro 61 (Página 55) 


● Funciones especiales - conexión 
Activar las alarmas de diagnóstico o comprobar si están activadas. 


– Activar función especial (Página 57) 


Para el funcionamiento de los módulos de comunicación se dispone de los registros 
siguientes: 


● Consultar estado de error 
Acuse por parte del módulo de comunicación de la escritura de un registro de 
configuración 


– Read Error Status - registro 55 (Página 59) 


● Transferir datos 
Transferir datos enviados al módulo de comunicación y consultar el acuse de transmisión 
a los datos de usuario 


– Transferir datos - registro 48 (Página 61) 


– Consultar acuse de transmisión - Datos de usuario de entrada (Página 63) 


● Recibir datos 
Visualización de una trama de recepción en los datos de usuario 


– Recibir datos - registro 49/50 (Página 65) 


– Consulta: nueva trama de recepción - datos de usuario de entrada (Página 67) 
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● Borrar búfer de recepción 
Borrar el búfer de recepción en el módulo de comunicación 


– Borrar el búfer de recepción - registro 54 (Página 69) 


● Señales cualificadoras RS232 
Influencia sobre las señales cualificadoras RS232 del módulo de comunicación y lectura 
de las señales cualificadoras RS232 en los datos de usuario. 


– Activar señales cualificadoras RS232 - registro 53 (Página 71) 


– Leer señales cualificadoras RS232 - datos de usuario de entrada (Página 72) 
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Transferencia de datos con Freeport 5
 


Introducción 
Freeport es un protocolo basado en tramas que puede programarse libremente. 


El driver Freeport controla la transferencia de datos en un acoplamiento punto a punto entre 
el módulo de comunicación y un interlocutor. El driver Freeport contiene la capa física 
(capa 1). 


El driver Freeport permite transferir y recibir mensajes con cualquier estructura (todos los 
caracteres desde 00 hasta FFH (en tramas con 8 bits de datos) y desde 00 hasta 7FH (en 
tramas con 7 bits de datos)) 


Tanto para el sentido de transmisión como para el de recepción deben parametrizarse 
criterios de inicio y fin de una trama. La estructura de las tramas de transmisión puede ser 
diferente de la de las tramas de recepción. 
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5.1 Transferir datos con Freeport 


Transferir datos   
 


 Nota 


Al parametrizar el control del flujo de datos XON/XOFF, los datos de usuario no pueden 
contener ninguno de los caracteres XON o XOFF parametrizados. Los ajustes 
predeterminados son DC1 = 11H para XON y DC3 = 13H para XOFF. 


 


Definición de los ajustes para la transmisión    
Para transferir un mensaje hay que comunicar al interlocutor el principio y fin de un mensaje 
(consulte Send Configuration Record - registro 59 (Página 50)). Se dispone de las opciones 
siguientes: 


● Enviar la señal Break al principio del mensaje 


Existe la posibilidad de especificar que, al principio de cada transmisión de mensajes, se 
envíe adicionalmente un Break una vez transcurrido el tiempo de retardo RTS ON. 
La duración de la señal "Break" se indica en tiempos de bit (consulte Send Configuration 
Record - registro 59 (Página 50) bytes 12 y 13). 


Si la sincronización se realiza con otros mecanismos, se puede desactivar dicha pausa. 


● Enviar Idle Line 


Existe la posibilidad de especificar que, al principio de cada transmisión de mensajes, se 
emita adicionalmente la señal "Idle Line".  
La duración de la señal "Idle Line" se indica en tiempos de bit (consulte Send 
Configuration Record - registro 59 (Página 50) bytes 14 y 15). 


Si la sincronización se realiza con otros mecanismos, se puede desactivar dicha pausa. 


● Retardo RTS ON 


Es posible parametrizar el tiempo que debe transcurrir tras la petición de transmisión 
RTS (Request to send) antes de que empiece la transferencia de datos propiamente 
dicha (consulte Send Configuration Record - registro 59 (Página 50) bytes 8 y 9). 


● Retardo RTS OFF 


Es posible parametrizar el tiempo que debe transcurrir tras la transferencia completa 
antes de que se desactive la señal RTS (consulte Send Configuration Record - registro 
59 (Página 50) bytes 10 y 11). 
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● Enviar hasta carácter de fin inclusive 


Existe la posibilidad de parametrizar el número de caracteres de fin (1 o 2) y su valor. 


Se envía hasta el o los caracteres de fin, independientemente de la longitud de trama 
seleccionada. El delimitador de fin debe encontrarse en los datos que se van a enviar. 
Los datos se envían únicamente hasta el delimitador de fin inclusive, aunque se haya 
especificado una longitud de datos superior (consulte Send Configuration Record - 
registro 59 (Página 50) bytes 18 y 21). 


● Número de caracteres añadidos 


Entrada del número de caracteres añadidos. Se envían todos los datos transmitidos al 
módulo de comunicación. El o los delimitadores de fin se añaden automáticamente. 
Dependiendo del número de delimitadores de fin se envían al interlocutor entre 1 y 5 
caracteres más de los indicados (consulte Send Configuration Record - registro 59 
(Página 50) bytes 22 y 28). 


  Nota 


Si no se parametrizan ni "caracteres de fin" (0) ni "número de caracteres añadidos" (0), 
se envían de forma transparente al interlocutor todos los datos transmitidos al módulo de 
comunicación. 
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5.2 Recibir datos con Freeport 


Introducción 
Para detectar un mensaje en el flujo de datos entrante, deben definirse en el driver Freeport 
criterios que permitan identificar el principio y el final de un mensaje.  


 


 Nota 


Los criterios de inicio y fin explicados a continuación pueden combinarse entre sí a 
discreción. Esto puede dar resultados no deseados si los criterios de inicio o fin se influyen 
mutuamente o incluso se excluyen. 


 


Definición del principio del mensaje  
En la transferencia de datos con Freeport se puede elegir entre varios criterios de inicio 
distintos. El criterio de inicio establece cuándo empieza una trama. Cuando se cumple un 
criterio que indica el principio de un mensaje, se empieza a examinar el flujo de datos 
buscando criterios para el fin del mensaje. (Consulte Receive Configuration Record - 
registro 60 (Página 52) byte 9) 


Para detectar el principio de un mensaje existen dos métodos distintos: 


● Empezar con cualquier carácter 


● Iniciar con una condición especial 


Empezar con cualquier carácter 
● Empezar con cualquier carácter 


Cualquier carácter puede definir el principio de un mensaje (ajuste predeterminado). 


Esto significa que el primer carácter al principio de una comunicación o tras la detección 
de un fin de trama se detecta como primer carácter de un mensaje. (Consulte Receive 
Configuration Record - registro 60 (Página 52) byte 12) 


Iniciar con una condición especial 
El principio de un mensaje se reconoce por las siguientes condiciones especificadas: 


● Tras detectar Line Break 


El principio de la trama solo se acepta si previamente se ha recibido un Break, es decir, 
el interlocutor tiene que enviar obligatoriamente un Break antes de enviar una trama. 


● Tras detectar Idle Line 


El principio de la trama solo se acepta una vez transcurrida la duración parametrizada de 
la Idle Line. Para ello se requiere una pausa mínima entre 2 tramas. (Consulte Receive 
Configuration Record - registro 60 (Página 52) bytes 10 y 11) 
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● Tras detectar el carácter de inicio 


El principio de la trama se detecta cuando se detecta el carácter de inicio parametrizado. 
(Consulte Receive Configuration Record - registro 60 (Página 52) byte 12) 


● Tras detectar una o varias secuencias de inicio 


El principio de la trama se detecta cuando se detecta la secuencia de caracteres 
parametrizada, que está formada por un máximo de 5 caracteres. Es posible 
parametrizar hasta 4 secuencias de inicio. (Consulte Receive Configuration Record - 
registro 60 (Página 52) bytes 13 a 37) 


Definición del fin del mensaje  
En la transmisión de datos con el driver Freeport se puede elegir entre varios criterios de fin 
distintos. El criterio de fin establece el momento en el que se completa la recepción de una 
trama. (Consulte Receive Configuration Record - registro 60 (Página 52) byte 39) 


Los criterios de fin ajustables son: 


● Detectar fin del mensaje por rebase del tiempo máximo de espera 


● Detectar fin del mensaje por rebase del tiempo de respuesta 


● Transcurrido el tiempo de retardo de caracteres (ajuste predeterminado) 


● Tras recibir una longitud fija de la trama 


● Tras recibir un número máximo de caracteres 


● Leer longitud del mensaje en el mensaje 


● Tras recibir una secuencia de fin 


Tiempo de mensaje excedido 
En la recepción de datos se detecta el fin de la trama una vez transcurrido el tiempo 
parametrizado para la transferencia de una trama. El tiempo se empieza a medir cuando se 
cumple el criterio de inicio. (Consulte Receive Configuration Record - registro 60 (Página 52) 
bytes 52 y 53) 


Si se cumple una condición de fin de mensaje antes de que se alcance la longitud fija de la 
trama, se genera un mensaje de error y la trama se rechaza. 


Rebase del tiempo de respuesta 
Al recibir datos se detecta el fin de la trama una vez transcurrido el tiempo parametrizado 
desde el fin de la operación de envío hasta recibirse el principio de una trama. (Consulte 
Receive Configuration Record - registro 60 (Página 52) bytes 50 y 51) 


Si se cumple una condición de fin de mensaje antes de que se alcance la longitud fija de la 
trama, se genera un mensaje de error y la trama se rechaza. 
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Transcurrido el tiempo de retardo de caracteres 
Al recibir datos se detecta el final de la trama cuando se rebasa el tiempo máximo (tiempos 
de bit) ajustado entre caracteres consecutivos (tiempo de retardo de caracteres). (Consulte 
Receive Configuration Record - registro 60 (Página 52) bytes 54 y 55) 


En este caso, el tiempo de retardo de caracteres deberá ajustarse de tal modo que pueda 
transcurrir con seguridad entre dos tramas consecutivas. Esta indicación de tiempo debería 
ser lo suficientemente larga como para que no se confunda el final de la trama con una 
pausa de envío del interlocutor dentro de una trama. 


Longitud fija de la trama 
Al recibir datos se detecta el final de la trama una vez alcanzada la longitud parametrizada 
de la trama. (Consulte Receive Configuration Record - registro 60 (Página 52) bytes 40 y 41) 


Si el tiempo de retardo de caracteres transcurre (si está activado) antes de que se alcance 
la longitud fija de la trama, se genera un mensaje de error y la trama se rechaza. 


Cuando la longitud de la trama de los caracteres recibidos no coincida con la longitud fijada, 
tenga en cuenta lo siguiente: 


● Todos los caracteres que se reciben tras alcanzar la longitud parametrizada de la trama 
se rechazan hasta que se detecta un nuevo criterio de inicio (p. ej. "cualquier carácter"). 


● El transcurso del tiempo de retardo de caracteres (se está activado) antes de alcanzar la 
longitud parametrizada de la trama implica el final de la recepción. Seguidamente se 
genera un mensaje de error y se rechaza el fragmento de la trama. 


● Si se cumple otro criterio de fin (activado) antes de que se alcance la longitud 
parametrizada de la trama, esta "parte de la trama" se valora como trama válida y se 
espera un nuevo criterio de inicio. Todos los caracteres recibidos antes de que se 
cumpla un nuevo criterio de inicio se rechazan. 
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Número máximo de caracteres 
Al recibir datos se detecta el fin de la trama cuando se recibe el número parametrizado de 
caracteres. (Consulte Receive Configuration Record - registro 60 (Página 52) bytes 42 y 43) 


Este ajuste puede combinarse con los ajustes de "tiempo de retardo de caracteres". La 
trama también se considera recibida sin errores cuando se cumple otra condición de fin, 
independientemente de si se ha alcanzado el número máximo de caracteres. 


Cuando la longitud de trama de los caracteres recibidos no coincida con la longitud máxima 
parametrizada, tenga en cuenta lo siguiente: 


● Todos los caracteres que se reciben tras alcanzar el número máximo de caracteres 
parametrizado se rechazan hasta que se detecta un nuevo criterio de inicio (p. ej. "Idle 
Line"). 


● Si se cumple otro criterio de fin (activado) antes de que se alcance el número máximo de 
caracteres parametrizado, esta "parte de la trama" se valora como trama válida y se 
espera un nuevo criterio de inicio. Todos los caracteres recibidos antes de que se 
cumpla un nuevo criterio de inicio se rechazan. 


  Nota 


Si no hay ningún otro criterio de fin activado, la longitud fija de la trama y el número 
máximo de caracteres presentan el mismo comportamiento. 
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Longitud del mensaje dentro del mensaje 
La longitud de la trama de recepción se envía junto con el mensaje. Al recibir los datos se 
detecta el final de la trama una vez alcanzada la longitud de trama enviada. Si "Transcurrido 
el tiempo de retardo de caracteres" está activado como criterio de fin adicional, se finaliza la 
recepción antes de tiempo. Seguidamente se genera un mensaje de error y se rechaza el 
fragmento de la trama. 


Con los parámetros siguientes se especifican los caracteres que deben considerarse para 
evaluar la longitud del mensaje: 


● Offset del campo de longitud en el mensaje 


Este valor determina la posición del carácter en el mensaje que debe considerarse para 
determinar la longitud del mensaje. 


En función del tamaño del búfer pueden ajustarse valores entre 1 y 4096 caracteres.  


(Consulte Receive Configuration Record - registro 60 (Página 52) bytes 44 a 45)  


● Tamaño del campo de longitud 


Este valor indica cuántos caracteres a partir de la primera posición de evaluación deben 
considerarse para determinar la longitud del mensaje. 


Pueden ajustarse valores de 0, 1, 2 y 4 caracteres.  


(Consulte Receive Configuration Record - registro 60 (Página 52) bytes 46 a 47)  


● Número de caracteres que se excluyen de la longitud 


Número de caracteres añadidos a la trama pero que no se incluyen en la longitud de la 
trama. Este valor indica el número de bytes al final de la trama que no deben tenerse en 
cuenta al evaluar la longitud de la trama. 


Pueden ajustarse valores entre 0 y 255 caracteres. 


(Consulte Receive Configuration Record - registro 60 (Página 52) bytes 48 a 49)  


Secuencia de fin 
Al recibir datos se detecta el final de la trama cuando se recibe la secuencia de fin 
parametrizada (máx. 5 caracteres). Los datos recibidos son aplicados por la CPU, incluida la 
secuencia de fin. (Consulte Receive Configuration Record - registro 60 (Página 52) bytes 56 
a 61) 


Si se trabaja con secuencia de fin, la transferencia no tendrá transparencia de código y 
deberá excluirse la posibilidad de que el o los delimitadores de fin estén incluidos en los 
datos de usuario. 
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5.3 Transparencia del código 


Transparencia del código  
"Transparencia del código" significa que en los datos de usuario pueden darse todas las 
combinaciones de caracteres posibles sin que se detecte el criterio de fin. 


La transparencia del código del protocolo depende del criterio de fin parametrizado y del 
control del flujo de datos: 


● Con un máximo de 5 caracteres de fin o la utilización del control del flujo XON/XOFF 


– No hay transparencia del código 


● Criterio de fin tiempo de retardo de caracteres, longitud fija de trama, longitud máxima de 
trama, tiempo de mensaje excedido o tiempo de respuesta excedido y longitud del 
mensaje dentro del mensaje 


– Con transparencia del código 
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5.4 Búfer de recepción 


Búfer de recepción del módulo  
Dependiendo del módulo de comunicación utilizado, el búfer de recepción del módulo puede 
alojar hasta 8 kB (consulte el capítulo Resumen (Página 11)). La longitud máxima de trama 
siempre equivale a la mitad del tamaño del búfer de recepción. De este modo, cada módulo 
de comunicación puede respaldar al menos dos tramas. 


En la parametrización existe la posibilidad de indicar si el búfer de recepción debe borrarse 
durante el arranque y si debe evitarse una sobrescritura de los datos contenidos en el 
mismo. Además puede indicarse el rango de valores (de 1 a 255) para el número de tramas 
de recepción guardados en el búfer. (Consulte Receive Configuration Record - registro 60 
(Página 52) bytes 62 a 64) 


El búfer de recepción del módulo de comunicación está organizado como FIFO: 


● Si se registran varias tramas en el búfer de recepción del módulo de comunicación, 
siempre se transfiere a la CPU la trama más antigua del módulo de comunicación a la 
CPU. 


● Si desea que se transfiera siempre la trama más reciente a la CPU, deberá parametrizar 
para el número de tramas en búfer el valor "1" y desactivar la protección contra 
sobrescritura. 


  Nota 


Si la lectura continua de los datos recibidos en el programa de usuario se interrumpe 
durante un tiempo, al volver a solicitar los datos recibidos puede ocurrir que la CPU 
reciba primero una trama antigua del módulo de comunicaciones y después la última 
trama. La trama antigua se tomaba del búfer de recepción del módulo de comunicación 
en el momento de la interrupción y se preparaba para la transferencia a la CPU. 
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5.5 Modo RS232 
El modo RS232 es compatible con los siguientes módulos de comunicación:  


● CM PtP RS232 BA 


● CM PtP RS232 HF 


● CM PtP (ET 200SP) 


En el modo RS232, la transmisión de datos se realiza a través de dos líneas. Una de las 
líneas está disponible para la transmisión y la otra para la recepción. Es posible enviar y 
recibir al mismo tiempo (dúplex). 


Señales cualificadoras RS232  
Cuando se emplea la física RS232, en el módulo de comunicación existen las siguientes 
señales cualificadoras RS232 además de las señales TXD, RXD y GND:  


 
DCD (entrada) Data Carrier detect; 


señal de soporte de datos detectada 
DTR (salida) Data terminal ready; 


módulo listo para funcionar 
DSR (entrada) Data set ready; 


Interlocutor listo para funcionar 
RTS (Salida) Request to send; 


módulo listo para enviar 
CTS (entrada) Clear to send; 


el interlocutor puede recibir datos del módulo (respuesta a RTS = 
ON del módulo de comunicación) 


RI (entrada) Ring Indicator; 
Señal de llamada 


Tras conectar el módulo de comunicación las señales de salida están en estado OFF 
(inactivas). 


El control de las señales de control DTR/DSR y RTS/CTS puede parametrizarse en el 
registro de configuración del módulo (Port Configuration Record - registro 57 (Página 47)).  
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No es posible influir en las señales cualificadoras RS232 mediante la comunicación de 
registros (Activar señales cualificadoras RS232 - registro 53 (Página 71)) cuando: 


● se ha parametrizado el control del flujo de datos "Hardware RTS siempre activado" 


(equivale al manejo automático de las señales cualificadoras) 


● se ha parametrizado el control del flujo de datos "Hardware RTS siempre ON" 


(equivale al control del flujo de hardware con RTS/CTS) 


● se ha parametrizado el control del flujo de datos "Hardware RTS siempre ON, ignorar 
DTR/DSR " 


Si se intenta influir las señales cualificadoras RS232 mediante la comunicación de registros 
se genera un mensaje de error. 


Consulte también el capítulo Procedimiento handshake (Página 37).  
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5.6 Modo RS422 
El modo RS422 es soportado por los siguientes módulos de comunicación: 


● CM PtP RS422/485 BA 


● CM PtP RS422/485 HF 


● CM PtP (ET 200SP) 


En el modo de operación RS422, la transmisión de datos se realiza a través de dos parejas 
de hilos (modo a cuatro hilos). Una de las parejas está disponible para la transmisión y la 
otra para la recepción. Es posible enviar y recibir al mismo tiempo (dúplex).  


Cada interlocutor debe poder utilizar simultáneamente una dirección de transmisión y 
recepción.  


Los datos pueden intercambiarse simultáneamente entre uno o varios interlocutores. En el 
modo multipunto RS422 solo puede enviar un esclavo multipunto en un instante concreto.  


Modos de operación de la interfaz  
En la tabla siguiente se muestran los modos de operación de la interfaz para módulos de 
comunicación y protocolos en general. 


El módulo de comunicación puede emplearse en el modo RS422 en las siguientes 
topologías: 


● Acoplamiento entre dos dispositivos: acoplamiento punto a punto 


● acoplamiento entre varios dispositivos: acoplamiento multipunto 
(solo está disponible con CM PtP (ET 200SP)) 


 
Modo de operación Descripción 
Dúplex (RS422) modo a 4 hilos 
(acoplamiento punto a punto) 


En este modo de operación, ambos dispositivos tienen los mismos derechos.  


Dúplex (RS422) modo a 4 hilos (maestro 
multipunto) 


El módulo de comunicación puede emplearse como maestro multipunto. 


Dúplex (RS422) modo a 4 hilos (esclavo 
multipunto) 


El módulo de comunicación puede emplearse como esclavo multipunto. 


En una topología maestro/esclavo multipunto en modo RS422 se aplica lo siguiente: 


● El emisor del maestro se interconecta con los receptores de todos los esclavos. 


● Los emisores de los esclavos se interconectan con el receptor del maestro. 


● La asignación previa se produce en el receptor del maestro y en el receptor de un 
esclavo (consulte el capítulo Port Configuration Record - registro 57 (Página 47) byte 25). 
Todos los demás esclavos trabajan sin asignación previa. 
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5.7 Modo RS485 
El modo RS485 es soportado por los siguientes módulos de comunicación:  


● CM PtP RS422/485 BA 


● CM PtP RS422/485 HF 


● CM PtP (ET 200SP) 


En el modo RS485, la transferencia de datos se realiza a través de una pareja de hilos 
(modo a dos hilos). La pareja de hilos está disponible para la transmisión y la recepción de 
forma alternativa. Es posible o enviar o recibir (semidúplex). Tras una transmisión se 
conmuta inmediatamente a la recepción (disponibilidad de recepción). Si llega otra petición 
de transmisión, se conmuta de nuevo a transmisión. 


Modo RS485  
En la tabla siguiente se muestran los modos de operación de la interfaz para módulos de 
comunicación y protocolos en general. 


 
Modo de operación Descripción 
Semidúplex (RS485) modo a 2 hilos Modo de operación para acoplamiento punto a punto o acoplamiento 


multipunto (Multipoint) en modo a dos hilos. El módulo de comunicación 
puede ser tanto maestro como esclavo. 


Si se utiliza el driver Freeport en modo RS485 (semidúplex, modo a dos hilos), hay que 
procurar en el programa de usuario que nunca envíe más de un dispositivo a la vez. Si se 
realizan transmisiones simultáneas, la trama se falsifica. 


Tiempos de conmutación para el módulo de comunicación RS485 en modo semidúplex 
El tiempo de conmutación máximo entre la transmisión y la recepción es de 0,1 ms. 
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5.8 Procedimiento handshake 


Introducción  
Los procedimientos handshake controlan el flujo de datos entre dos interlocutores. Con el 
uso de procedimientos handshake se impide que se pierdan datos durante la transmisión 
entre dispositivos que trabajan a diferentes velocidades.  


Básicamente se distinguen los procedimientos siguientes: 


Tabla 5- 1 Sinopsis de los procedimientos y las interfaces 


Procedimiento RS232 RS422 RS485 
Control del flujo de datos de software XON/XOFF X X  
Control del flujo de datos de hardware RTS/CTS  X   
Manejo automático de las señales cualificadoras X   


 


Control del flujo de datos de software  
El control del flujo de datos de software en el módulo de comunicación se desarrolla del 
siguiente modo: 


● XON/XOFF   


– En cuanto el módulo de comunicación entra por parametrización en el modo de 
operación "XON/XOFF", envía el carácter XON y permite así que el interlocutor envíe. 


– Cuando se alcanza el número máximo de tramas parametrizado o bien 16 caracteres 
antes de que el búfer de recepción se desborde, el módulo de comunicación envía el 
carácter XOFF y pide así al interlocutor que interrumpa la transmisión. Si a pesar de 
ello el interlocutor continúa enviando, se genera un mensaje de error cuando el búfer 
de recepción se desborda. Los datos recibidos de la última trama se descartan. 


– En cuanto la CPU recoge una trama y el búfer de recepción vuelve a estar listo para 
la recepción, el módulo de comunicación envía el carácter XON. 


– Si el módulo de comunicación recibe el carácter XOFF durante una transmisión, 
interrumpe la transmisión hasta que recibe de nuevo un XON del interlocutor. Si 
transcurrido un tiempo determinado parametrizable no se recibe ningún carácter 
XON, el proceso de transmisión se cancela y se genera el correspondiente mensaje 
de error. 


  Nota 


Los caracteres para XON y XOFF pueden parametrizarse (cualquier carácter ASCII). 


Al parametrizar el control del flujo de datos de software XON/XOFF, los datos de 
usuario no pueden contener ninguno de los caracteres XON o XOFF parametrizados.
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Control del flujo de datos de hardware  
 


 Nota 


Con la parametrización "RTS de HW siempre ON, ignorar DTR/DSR", las señales DTR/DSR 
no tienen que estar cableadas. 


Con la parametrización "RTS de HW siempre ON" es necesario cablear por completo las 
señales de interfaz utilizadas. Asegúrese de que la RTS local (out) esté conectada con la 
CTS (in) del interlocutor y la CTS local con la RTS del interlocutor. En correspondencia, la 
DTR local debe estar conectada con la DSR del interlocutor y la DSR local con la DTR del 
interlocutor.  


 


● RTS de HW siempre ON, ignorar DTR/DSR  


– En cuanto el módulo de comunicación entra por parametrización en un modo de 
operación con "RTS de HW siempre ON", indica su disponibilidad al interlocutor 
mediante RTS = ON. 


– Cuando se alcanza el número máximo de tramas parametrizado o bien 16 caracteres 
antes de que el búfer de recepción se desborde, RTS se pone a OFF. 
Si a pesar de ello el interlocutor continúa enviando, se genera un mensaje de error 
cuando el búfer de recepción se desborda. Los datos recibidos de la última trama se 
descartan. 


– En cuanto la CPU recoge una trama y el búfer de recepción vuelve a estar preparado 
para la recepción, RTS se pone de nuevo a ON. 


– Si se produce un cambio de CTS a OFF durante la transmisión, el módulo de 
comunicación interrumpe el proceso de transmisión hasta que CTS vuelve a ponerse 
a ON. Si transcurrido un tiempo parametrizable CTS no vuelve a ponerse a ON, el 
proceso de transmisión se cancela y se genera el correspondiente mensaje de error. 
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● RTS de HW siempre ON   


El modo de operación "RTS de HW siempre ON" es equivalente al modo de operación 
"RTS de HW siempre ON, ignorar DTR/DSR", aunque hay que cablear adicionalmente 
DTR y DSR.  


– En cuanto el módulo de comunicación entra por parametrización en un modo de 
operación con "RTS de HW siempre ON", indica por lo general su disponibilidad al 
interlocutor poniendo DTR = ON y RTS = ON. 


– Cuando se alcanza el número máximo de tramas parametrizado o bien 16 caracteres 
antes de que el búfer de recepción se desborde, RTS se pone a OFF. 
Si a pesar de ello el interlocutor continúa enviando, se genera un mensaje de error 
cuando el búfer de recepción se desborda. Los datos recibidos de la última trama se 
descartan. 


– En cuanto la CPU recoge una trama y el búfer de recepción vuelve a estar preparado 
para la recepción, RTS se pone de nuevo a ON. 


– Si se produce un cambio de CTS a OFF durante la transmisión, el módulo de 
comunicación interrumpe el proceso de transmisión hasta que CTS vuelve a ponerse 
a ON. Si transcurrido un tiempo parametrizable CTS no vuelve a ponerse a ON, el 
proceso de transmisión se cancela y se genera el correspondiente mensaje de error. 


– Con un cambio de DSR = ON a OFF, una petición de transmisión en curso se cancela 
con un mensaje de error. 
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Manejo automático de las señales cualificadoras  
● Hardware RTS siempre activado   


La realización de "Hardware RTS siempre activado" en el módulo de comunicación se 
desarrolla del siguiente modo: 


– En cuanto el módulo de comunicación entra por parametrización en el modo de 
operación con "Hardware RTS siempre activado", pone las líneas RTS a OFF y DTR 
a ON (módulo de comunicación operativo). 


Solo es posible enviar tramas tras poner la línea DSR a ON. Mientras DSR 
permanezca en OFF, no se podrán transferir datos a través de la interfaz del RS232. 
Cualquier petición de transmisión se cancela con el correspondiente mensaje de 
error. 


– Si está pendiente una petición de transmisión, RTS pasa a ON y se inicia el tiempo de 
espera parametrizado para la salida de datos. Una vez transcurrido el tiempo de 
salida de datos se comprueba si el interlocutor ha puesto CTS a ON. En caso 
afirmativo, los datos se envían a través de la interfaz RS232. 


– Si durante la transmisión la línea CTS no pasa a ON durante el tiempo de espera, o si 
durante el proceso de transmisión CTS cambia a OFF, se cancela la petición de 
transmisión y se genera el correspondiente mensaje de error. 


– Tras la transmisión de los datos y una vez transcurrido el tiempo de supresión RTS 
parametrizado, la línea RTS pasa a OFF. No se espera a que la línea CTS pase a 
OFF. 


– Siempre es posible recibir datos a través de la interfaz RS232. Si existe riesgo de 
desbordamiento del búfer de recepción del módulo de comunicación, no se produce 
ninguna reacción. 


– Con un cambio de DSR = ON a OFF, una petición de transmisión en curso se cancela 
con un mensaje de error. 


  Nota 


El "tiempo de espera salida de datos" debe definirse de tal manera que el interlocutor 
pueda pasar a modo de disponibilidad de recepción antes de que el tiempo haya 
transcurrido.  


El "tiempo de supresión RTS" debe definirse de tal manera que el interlocutor pueda 
recibir completos los últimos caracteres de la trama antes de que la línea RTS, y con 
ella la petición de transmisión, se desactiven.  
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Información adicional 
Encontrará los ajustes correspondientes en el capítulo Port Configuration Record - registro 
57 (Página 55). 


 


 Nota 


Con los ajustes siguientes, el módulo de comunicación se hace cargo del manejo de 
DTR/DSR y RTS/CTS. No es posible el control mediante Activar señales cualificadoras 
RS232 - registro 53 (Página 71) (si pese a ello se intenta, aparece un mensaje de error): 
• RTS de HW siempre ON, ignorar DTR/DSR 
• RTS de HW siempre ON 
• Hardware RTS siempre activado 
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Transferencia de datos con 3964(R) 6
6.1 Transferencia de datos con el protocolo 3964(R) 


Introducción  
El protocolo 3964(R) controla la transferencia de datos en un acoplamiento punto a punto 
entre el módulo de comunicación y un interlocutor. El protocolo 3964(R) contiene, además 
de la capa física (capa 1), la capa de enlace de datos (capa 2). 


6.2 Caracteres de control 


Introducción 
Durante la transmisión de datos, el protocolo 3964(R) agrega caracteres de control a los 
datos de información (capa de enlace de datos). Mediante estos caracteres de control, el 
interlocutor puede controlar si los datos le llegan de forma completa y sin errores. 


Caracteres de control del protocolo 3964(R)  
El protocolo 3964(R) evalúa los siguientes caracteres de control: 


● STX Start of Text; inicio de la secuencia de caracteres que debe transmitirse  


● DLE Data Link Escape; conmutación de transmisión de datos  


● ETX End of Text; fin de la secuencia de caracteres que debe transmitirse  


● BCC Block Check Character (solo con 3964R); carácter de control de bloque  


● NAK Negative Acknowledge; respuesta negativa  


  Nota 


Si se transmite el carácter DLE como carácter de información, este se enviará 
doblemente para distinguir el carácter de control DLE durante el establecimiento de la 
conexión y la desconexión en la línea de transmisión (duplicado DLE). El receptor anula 
el duplicado DLE. 


Prioridad  
En el protocolo 3964(R), es necesario asignar a un interlocutor una prioridad mayor que al 
otro. Si ambos interlocutores empiezan a establecer la conexión simultáneamente, el 
interlocutor que tiene la prioridad más baja retira su petición de transmisión. 
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6.3 Suma de control de bloque 


Suma de control de bloque    
En el protocolo de transmisión 3964R, la seguridad de datos se aumenta mediante un 
carácter de control de bloque (BCC = Block Check Character) enviado adicionalmente. 


La suma de control de bloque es la paridad longitudinal par (operación lógica EXOR de 
todos los bytes de datos) de un bloque enviado o recibido. La formación se inicia con el 
primer byte de datos de usuario (1.er byte de la trama) tras establecerse la conexión y 
finaliza después del carácter DLE ETX en la desconexión. 


 


 Nota 


En un duplicado DLE, el carácter DLE se incluye dos veces en la formación del BCC. 
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6.4 Transferir datos con 3964(R) 


Establecimiento de la conexión al enviar  
Para establecer la conexión, el protocolo 3964(R) envía el carácter de control STX. Si el 
interlocutor responde con el carácter DLE antes de que transcurra el tiempo de retardo de 
acuse, se pasa al modo de transmisión. 


Si, por el contrario, el interlocutor responde con NAK u otro carácter cualquiera (con la 
excepción de DLE o STX), o si el tiempo de retardo de acuse transcurre sin que se 
produzca una reacción, se intenta volver a establecer la conexión. Tras intentar establecer 
la conexión sin resultado tantas veces como se ha parametrizado, se cancela el 
establecimiento de la conexión y se envía al interlocutor el carácter NAK. El módulo de 
comunicación emite el correspondiente mensaje de error. 


Transferir datos 
Si el establecimiento de la conexión tiene éxito, los datos de usuario contenidos en el búfer 
de salida del módulo de comunicación se envían al interlocutor con los parámetros de 
transmisión seleccionados. El interlocutor controla la distancia temporal de los caracteres 
entrantes. La distancia entre dos caracteres no debe ser mayor al tiempo de retardo de 
caracteres. La vigilancia del tiempo de retardo de caracteres empieza justo después de que 
se haya conseguido establecer la conexión. 


Si el interlocutor envía el carácter NAK durante una transmisión, se cancela el bloque y se 
repite del modo arriba descrito, comenzando con el establecimiento de la conexión. Si el 
interlocutor envía cualquier otro carácter, se espera primero a que transcurra el tiempo de 
retardo de caracteres y a continuación se envía el carácter NAK para que el interlocutor 
pase a estado de reposo. Entonces vuelve a iniciar la transmisión con el establecimiento de 
la conexión STX. 


Desconexión al enviar 
Una vez enviado el contenido del búfer, se agregan los caracteres DLE, ETX y, solo en el 
caso de 3964R, el carácter de control de bloque BCC como delimitador de fin, y se espera 
un carácter de acuse. Si el interlocutor envía el carácter DLE dentro del tiempo de retardo 
de acuse, significa que el bloque de datos se ha recibido sin errores. Si, por el contrario, el 
interlocutor responde con NAK, otro carácter cualquiera (con la excepción de DLE) o un 
carácter erróneo, o bien el tiempo de retardo de acuse transcurre sin que se produzca una 
reacción, se comienza de nuevo la transmisión con el establecimiento de la conexión STX. 


Una vez llevado a cabo el número parametrizado de intentos de transmisión, se interrumpe 
el procedimiento y se envía NAK al interlocutor. El módulo de comunicación emite el 
correspondiente mensaje de error. 
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6.5 Recibir datos con 3964(R) 


Establecimiento de la conexión al recibir  
En estado de reposo, cuando no debe procesarse ninguna petición de transmisión, se 
espera a que el interlocutor establezca la conexión. 


Si durante el establecimiento de la conexión con STX no hay ningún búfer de recepción 
disponible, se inicia un tiempo de espera (tiempo de espera = tiempo de retardo de acuse - 
10 ms, aunque máximo 400 ms). Si transcurrido dicho tiempo no hay ningún búfer de 
recepción libre, se genera un mensaje de error. Se envía el carácter NAK y se pasa al 
estado de reposo. De lo contrario se envía el carácter DLE y se reciben los datos del modo 
descrito anteriormente. 


El tiempo de retardo de acuse debería ajustarse al mismo valor en ambos interlocutores. 


Si durante el estado de reposo se recibe cualquier carácter (con la excepción de STX o 
NAK), se espera primero a que transcurra el tiempo de retardo de caracteres y a 
continuación se envía el carácter NAK. El módulo de comunicación emite el correspondiente 
mensaje de error. 


Recibir datos 
Una vez que la conexión se ha establecido correctamente, los caracteres de recepción 
entrantes se depositan en el búfer de recepción. Si se reciben dos caracteres DLE 
consecutivos, solo uno de ellos se registra en el búfer de recepción. 


Una vez establecida correctamente la conexión y después de cada carácter recibido, se 
espera al siguiente durante el tiempo de retardo de caracteres. Si este transcurre sin 
recepción, se envía el carácter NAK al interlocutor. El módulo de comunicación emite el 
correspondiente mensaje de error. A continuación se espera una repetición. 


Si durante la recepción se producen errores de transmisión (carácter perdido, error de 
trama, error de paridad, etc.), se continúa recibiendo hasta que se produce la desconexión 
y, a continuación, se envía el carácter NAK al interlocutor. A continuación se espera una 
repetición. Si el bloque no puede recibirse sin errores tras el número de intentos 
especificado, o si el interlocutor no vuelve a intentarlo dentro de un tiempo de espera de 
bloque de 4 s, se cancela la recepción. El módulo de comunicación notifica la primera 
transmisión errónea y la cancelación definitiva. 


Desconexión al recibir 
Si se detecta la secuencia de caracteres DLE ETX, se finaliza la recepción y se envía al 
interlocutor el carácter DLE para confirmar la recepción sin errores de un bloque. Si, por el 
contrario, se produce un error de recepción, envía el carácter NAK al interlocutor. A 
continuación se espera una repetición. 


Al detectarse la secuencia de caracteres DLE ETX BCC, se finaliza la recepción. Se 
compara el carácter de control de bloque BCC con la paridad longitudinal calculada 
internamente. Si el carácter de control de bloque es correcto y no se ha producido ningún 
otro error de recepción, se envía DLE (regreso al estado de reposo). Si hay un error en el 
BCC o si se produce cualquier otro error de recepción, se envía el carácter NAK al 
interlocutor. A continuación se espera una repetición.
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Registros de configuración 7
7.1 Comunicación Freeport 


Para la comunicación Freeport es necesario transferir los tres registros de configuración 
siguientes al módulo de comunicación. 


7.1.1 Port Configuration Record - registro 57 
 


 Nota 
Errores de parametrización 


Si, al escribir "Port Configuration Record - registro 57", el módulo de comunicación detecta 
un error de parametrización, se rechaza el registro con el estado de error 0x80E1. 


En tal caso puede leerse la causa del error mediante el registro "Read Error Status - registro 
55" (códigos de error de la configuración del puerto). 


 


 


 
Configuración del puerto  
cursiva = no se soporta 


Bit-> 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte         


0 
1 


Tipo de bloque: 0039H – PORT_CFG 


2 
3 


Longitud del bloque: 0018H 


4 Versión del bloque byte alto: 01H 
5 Versión del bloque byte bajo: 00H 
6 
7 


Reservado: 0000H 


° Protocolo: 
8 
9 


0000H – Protocolo Freeport 
0001H – Protocolo 3964 
0002H a FFFFH – Reservado 
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Configuración del puerto  
cursiva = no se soporta 


° Velocidad de transferencia de datos: 
10 
11 


0000H - Reservado 
0001H - 300 bits/s 
0002H - 600 bits/s 
0003H - 1,2 kbits/s 
0004H - 2,4 kbits/s 
0005H - 4,8 kbits/s 
0006H - 9,6 kbits/s 


0007H - 19,2 kbits/s 
0008H - 38,4 kbits/s 
0009H - 57,6 kbits/s 
000AH - 76,8 kbits/s 
000BH - 115,2 kbits/s 
000CH a FFFFH - Reservado 


° Paridad: 
12 
13 


0000H - Reservado 
0001H - Ninguna 
0002H - Par 
0003H - Impar 
0004H - Mark (poner bit de paridad a 1) 
0005H - Space (poner bit de paridad a 0) 
0006H - Cualquiera (durante la recepción no se comprueba la paridad. Durante la transmisión la paridad se pone 
siempre a "0".) 
0007H a FFFFH - Reservado 


° Bits de datos: 
14 
15 


0000H - Reservado 
0001H - 8 bits de datos por carácter 
0002H - 7 bits de datos por carácter 
0003H a FFFFH - Reservado 


° Bits de parada: 
16 
17 


0000H - Reservado 
0001H - 1 bit de parada 
0002H - 2 bits de parada 
0003H a FFFFH - Reservado 


° Control del flujo de datos: 
18 
19 


Ajustes RS232: 
0000H - Reservado 
0001H - Ninguno 
0002H - XON/XOFF 
0003H - RTS de HW siempre ON, 
se requiere DSR 
0004H - RTS de HW siempre ON, 
se requiere DSR 
0005H - RTS de HW siempre ON, 
ignorar DTR/DSR 
0006H a FFFFH - Reservado 


Ajustes RS485: 
0000H - Reservado 
0001H - Ninguno 
0002H a FFFFH - Reservado 


Ajustes RS422: 
0000H - Reservado 
0001H - Ninguno 
0002H - XON/XOFF 
0003H a FFFFH - Reservado 
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Configuración del puerto  
cursiva = no se soporta 


20 XON: 00H a FFH - Carácter XON 
21 XOFF: 00H a FFH - Carácter XOFF 
22 
23 


Esperar a XON tras XOFF en ms: (0000H a FFFFH) 


Modo de operación: 24 
00H - RS232  
01H - RS422 dúplex modo a 4 hilos (punto a punto) 
02H - RS422 dúplex (RS422) modo a 4 hilos (maestro multipunto) (CM PtP (ET 200SP)) 
03H - dúplex (RS422) modo a 4 hilos (esclavo multipunto) (CM PtP (ET 200SP)) 
04H - Semidúplex (RS485) modo a 2 hilos 
05H a FFH - Reservado 


Estado inicial de la línea de recepción: 25 
00H - "Ningún" estado inicial  
01H - Señal R(A)=5 V, señal R(B)=0 V (detección Break): En este estado inicial es posible la detección Break. 
Solo disponible con: "Dúplex (RS422) modo a cuatro hilos (acoplamiento punto a punto)" y "Dúplex (RS422) 
modo a cuatro hilos (esclavo multipunto)". 
02H - Señal R(A)=0 V, señal R(B)=5 V: Este estado inicial corresponde al estado de reposo (ninguna transmisión 
activa). Con este estado inicial no es posible la detección Break. 
03H a FFH - Reservado 


Detección Break: 26 
00H - Detección Break desactivada 
01H - Detección Break activada 
02H a FFH - Reservado 


27 Reservado: 00H 
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7.1.2 Send Configuration Record - registro 59 
 


 Nota 
Errores de parametrización 


Si, al escribir "Send Configuration Record - registro 59", el módulo de comunicación detecta 
un error de parametrización, se rechaza el registro con el estado de error 0x80E1. 


En tal caso puede leerse la causa del error mediante el registro "Read Error Status - registro 
55" (códigos de error de la configuración de transmisión). 


 


 


 
Configuración de transmisión 


cursiva = no se soporta 
Bit-> 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte         


0 
1 


Tipo de bloque 003BH - SEND_CFG 


2 
3 


Longitud del bloque: 001CH 


4 Versión del bloque byte alto: 01H 
5 Versión del bloque byte bajo: 00H 
6 
7 


Reservado: 0000H 


8 
9 


Retardo RTS ON en 1ms: (0000H - FFFFH) 
(no disponible en módulos RS422/485) 


10 
11 


Retardo RTS OFF en 1ms: (0000H - FFFFH) 
(no disponible en módulos RS422/485) 


12 
13 


Duración Break en tiempos de bit: (0000H a FFFFH) 


14 
15 


Duración de Idle Line en tiempos de bit: (0000H a FFFFH) 


° Ajustes: 
16 
17 


Reservado: 0000H 


° USR_END 
18 
19 
20 
21 


STRING[2,0,xx,yy] - Sin carácter de fin 
STRING[2,1,xx,yy] - Un carácter de fin 


STRING[2,2,xx,yy] - Dos caracteres de fin 
Nota: el primer carácter (2; byte 18) contiene la longitud máxima del string, el segundo carácter (0, 1, 2, byte 19) 


contiene la longitud real del string, xx (byte 20) e yy (byte 21) incluyen los caracteres. 
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Configuración de transmisión 
cursiva = no se soporta 


° APP_END 
22 
23 
24 
25 
26 
27 
28 


STRING[5,0,aa,bb,cc,dd,ee] - No hay caracteres añadidos (ajuste predeterminado) 
STRING[5,1,aa,bb,cc,dd,ee] - Un carácter añadido 


STRING[5,2,aa,bb,cc,dd,ee] - Dos caracteres añadidos 
STRING[5,3,aa,bb,cc,dd,ee] - Tres caracteres añadidos 


STRING[5,4,aa,bb,cc,dd,ee] - Cuatro caracteres añadidos 
STRING[5,5,aa,bb,cc,dd,ee] - Cinco caracteres añadidos 


Nota: el primer carácter (5; byte 22) contiene la longitud máxima del string, el segundo carácter (0, 1, 2, 3, 4, 5, 
byte 23) contiene la longitud real del string, aa hasta ee (bytes 24-28) incluyen los caracteres. 


29 Reservado: 00H 
30 Reservado: 00H 
31 Reservado: 00H 
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7.1.3 Receive Configuration Record - registro 60 
 


 Nota 
Errores de parametrización 


Si, al escribir el "Receive Configuration Record - registro 60", el módulo de comunicación 
detecta un error de parametrización, se rechaza el registro con el estado de error 0x80E1. 


En tal caso puede leerse la causa del error mediante el registro "Read Error Status - registro 
55" (códigos de error de la configuración de recepción). 


 


 


 
Configuración de recepción 


cursiva = no se soporta 
Bit-> 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte         


0 
1 


Tipo de bloque: 003CH - RCV_CFG 


2 
3 


Longitud del bloque: 0040H 


4 Versión del bloque byte alto: 01H 
5 Versión del bloque byte bajo: 00H 
6 
7 


Reservado: 0000H 


° Condiciones de inicio: 
8 0 


Reservado 
0 


Reservado 
0 


Reservado 
0 


Reservado 
0 


Reservado 
0 


Reservado 
0 


Reservado 
0 


Reservado 
9 Sec. #4  


Rcv. activ. 
0 - desactiv. 
1 - activado 


Sec. #3  
Rcv. activ. 


0 - desactiv. 
1 - activado 


Sec. #2 
Rcv. activ. 


0 - desactiv.
1 - activado 


Sec. #1  
Rcv. activ. 


0 - desactiv.
1 - activado 


Idle Line 
Rcv. activ. 


0 - desactiv.
1 - activado 


Break 
Rcv. activ. 


0 - desactiv.
1 - activado 


Cual. car. 
Rcv. activ. 


0 - desactiv. 
1 - activado 


Car. inicio 
Rcv. activ. 


0 - desactiv.
1 - activado 


10 
11 


Duración de Idle Line en tiempos de bit: 0000H a FFFFH  


12 Carácter de inicio: 00H a FFH  
° Secuencia de principio de telegrama #1 comprobación de caracteres 


13 0 
Reservado 


0 
Reservado 


0 
Reservado 


Car. #5 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


Car. #4 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


Car. #3 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


Car. #2 ac 
0 - desactiv. 
1 - activado 


Car. #1 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


14 Carácter #1: 00H a FFH 
15 Carácter #2: 00H a FFH 
16 Carácter #3: 00H a FFH 
17 Carácter #4: 00H a FFH 
18 Carácter #5: 00H a FFH 
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Configuración de recepción 
cursiva = no se soporta 


° Secuencia de principio de telegrama #2 comprobación de caracteres 
19 0 


Reservado 
0 


Reservado 
0 


Reservado 
Car. #5 ac 


0 - desactiv.
1 - activado 


Car. #4 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


Car. #3 ac 
0 - desactiv. 
1 - activado 


Car. #2 ac 
0 - desactiv. 
1 - activado 


Car. #1 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


20 Carácter #1: 00H a FFH 
21 Carácter #2: 00H a FFH 
22 Carácter #3: 00H a FFH 
23 Carácter #4: 00H a FFH 
24 Carácter #5: 00H a FFH 
° Secuencia de principio de telegrama #3 comprobación de caracteres 


25 0 
Reservado 


0 
Reservado 


0 
Reservado 


Car. #5 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


Car. #4 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


Car. #3 ac 
0 - desactiv. 
1 - activado 


Car. #2 ac 
0 - desactiv. 
1 - activado 


Car. #1 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


26 Carácter #1: 00H a FFH 
27 Carácter #2: 00H a FFH 
28 Carácter #3: 00H a FFH 
29 Carácter #4: 00H a FFH 
30 Carácter #5: 00H a FFH 
° Secuencia de principio de telegrama #4 comprobación de caracteres 


31 0 
Reservado 


0 
Reservado 


0 
Reservado 


Car. #5 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


Car. #4 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


Car. #3 ac 
0 - desactiv. 
1 - activado 


Car. #2 ac 
0 - desactiv. 
1 - activado 


Car. #1 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


32 Carácter #1: 00H a FFH 
33 Carácter #2: 00H a FFH 
34 Carácter #3: 00H a FFH 
35 Carácter #4: 00H a FFH 
36 Carácter #5: 00H a FFH 
37 00H obligatorio 
° Condiciones de fin: 


38 0 
Reservado 


0 
Reservado 


0 
Reservado 


0 
Reservado 


0 
Reservado 


0 
Reservado 


0 
Reservado 


0 
Reservado 


39 0 
Reservado 


Long. fija 
Rcv. activ. 


0 - desactiv. 
1 - activado 


Sec. #1  
Rcv. activ. 


0 - desactiv.
1 - activado 


Leer long.  
Rcv. activ. 


0 - desactiv.
1 - activado 


Long. máx. 
Rcv. activ. 


0 - desactiv.
1 - activado 


T.ret.car. 
Rcv. activ. 


0 - desactiv. 
1 - activado 


T.mens.exc. 
Rcv. activ. 


0 - desactiv. 
1 - activado 


T.resp.exc. 
Rcv. activ. 


0 - desactiv.
1 - activado 


40 
41 


Longitud fija de telegrama: 0001H a 0xxxH*  


42 
43 


Longitud máxima de telegrama: 0001H a 0xxxH*  


44 
45 


Offset del campo de longitud en el mensaje: 0000H a 0xxx*  
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Configuración de recepción 
cursiva = no se soporta 


46 
47 


Tamaño del campo de longitud: 01H, 02H, 04H - todos los demás valores no se permiten 


48 
49 


Número de caracteres no incluidos en la indicación de longitud: 00H a FFH  


50 
51 


Tiempo de respuesta excedido en 1ms: 0000H a FFFFH  


52 
53 


Tiempo de mensaje excedido en 1ms: 0000H a FFFFH  


54 
55 


Tiempo de retardo de caracteres en tiempos de bit: 0000H a FFFFH  


° Secuencia de fin #1 comprobación de caracteres 
56 0 


Reservado 
0 


Reservado 
0 


Reservado 
Car. #5 ac 


0 - desactiv.
1 - activado 


Car. #4 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


Car. #3 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


Car. #2 ac 
0 - desactiv. 
1 - activado 


Car. #1 ac 
0 - desactiv.
1 - activado 


57 Carácter #1: 00H a FFH  
58 Carácter #2: 00H a FFH  
59 Carácter #3: 00H a FFH  
60 Carácter #4: 00H a FFH  
61 Carácter #5: 00H a FFH  
° Tramas de recepción en búfer: 


62 00H - Reservado 
01H a FEH - 1 a 254 
FFH - 255 


° Impedir sobrescritura: 
63 00H - Desactivado (si el búfer de recepción está lleno, cada mensaje nuevo sobrescribe el mensaje más antiguo 


existente) 
01H - Activado (si el búfer de recepción está lleno, el mensaje nuevo se descarta) 
02H a FFH - Reservado 


° Borrar búfer de recepción en el arranque: 
64 00H - Desactivado  


01H - Activado 
02H a FFH - Reservado 


65 Reservado: 00H 
66 Reservado: 00H 
67 Reservado: 00H 


* El tamaño del búfer depende del módulo de comunicación empleado 
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7.2 Comunicación 3964 
Para la comunicación 3964 es necesario transferir los dos registros de configuración 
siguientes al módulo de comunicación: 


7.2.1 Port Configuration Record - registro 57 
 


 Nota 


Encontrará la descripción del "Port Configuration Record" en el capítulo Port Configuration 
Record - registro 57 (Página 47)  


 


7.2.2 3964 Protocol Configuration - registro 61 
 


 Nota 
Errores de parametrización 


Si, al escribir "3964 Protocol Configuration - registro 61", el módulo de comunicación detecta 
un error de parametrización, se rechaza el registro con el estado de error 0x80E1. 


En tal caso puede leerse la causa del error mediante el registro "Read Error Status - registro 
55" (códigos de error del protocolo 3964). 


 


 


 
Configuración del protocolo 3964 


cursiva = no se soporta 
Bit-> 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte         


0 
1 


Tipo de bloque: 003DH - P3964 


2 
3 


Longitud del bloque: 000CH 


4 Versión del bloque byte alto: 01H 
5 Versión del bloque byte bajo: 00H 
6 
7 


Reservado: 0000H 


3964(R)-Con control de bloque: 8 
00H - Desactivado 
01H - Activado 
02H a FFH - Reservado 
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Configuración del protocolo 3964 
cursiva = no se soporta 


3964(R)-Prioridad: 9 
00H - Prioridad baja 
01H - Prioridad alta 
02H a FFH - Reservado 


° 3964(R)-Tiempo de retardo de caracteres: 
10 
11 


0000H a 0013H - Reservado 
0014H a FFFFH - 20 a 65535 ms 
Estándar: 00DCH - 220 ms 


° 3964(R)-Tiempo de retardo de acuse: 
12 
13 


0000H a 0013H - Reservado 
0014H a FFFFH - 20 a 65535 ms 
Estándar: 07D0H - 2000 ms 


3964(R)-Intentos de establecer conexión: 14 
00H - Reservado 
01H a FFH - De 1 a 255 intentos de establecer conexión 
Estándar: 06H - 6 intentos de establecer conexión 


3964(R)-Intentos de transmisión: 15 
00H - Reservado 
01H a FFH - De 1 a 255 intentos de transmisión 
Estándar: 06H - 6 intentos de transmisión 
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7.3 Activar función especial 
El registro siguiente permite activar (escribir) las alarmas de diagnóstico y comprobar si 
están activadas (leer). 


 


 Nota 
Errores de parametrización 


Si, al escribir "Activación de funciones especiales - registro 58", el módulo de comunicación 
detecta un error de parametrización, se rechaza el registro con el estado de error 0x80E1. 


En tal caso puede leerse la causa del error mediante el registro "Read Error Status - registro 
55" (códigos de error de las funciones especiales). 


 


 


 
PtP SET_FTRS (Write Record 003AH) 


cursiva = no se soporta 
Bit-> 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte         


0 
1 


Tipo de bloque: 003AH - SET_FTRS 


2 
3 


Longitud del bloque: 0008H 


4 Versión del bloque byte alto: 01H 
5 Versión del bloque byte bajo: 00H 
6 
7 


Reservado: 0000H 


8 Reservado: 0000H 
 


Alarma de diagnóstico 9 
00H - Desactivado 
01H - Activado 
02H a FFH - Reservado 


10 Reservado: 00H 
11 Reservado: 00H 
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Estado de error 8
 


El registro siguiente contiene el acuse del módulo de comunicación para la escritura de un 
registro de configuración. 


8.1 Read Error Status - registro 55 
 


PtP RD_ESTAT (Read Record 0037H) 
 


Bit-> 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte         


0 
1 


Tipo de bloque: 0037H - RD_ESTAT 


2 
3 


Longitud del bloque: 0010H 


4 Versión del bloque byte alto: 01H 
5 Versión del bloque byte bajo: 00H 
6 
7 


Reservado: 0000H 


8 
9 


Códigos de error de las funciones especiales * 


10 
11 


Códigos de error de la configuración del puerto * 


12 
13 


Códigos de error de la configuración de transmisión * 


14 
15 


Códigos de error de la configuración de recepción * 


16 
17 


Códigos de error de las señales cualificadoras RS32 * 


18 
19 


Códigos de error del protocolo 3964 * 


* Encontrará una lista de todos los códigos de error en el capítulo Mensajes de error 
(Página 73). 







Estado de error  
8.1 Read Error Status - registro 55 


 CM PtP en servicio con controlador PROFINET 
60 Manual de programación y manejo, 01/2013, A5E03908201-01 







 


CM PtP en servicio con controlador PROFINET 
Manual de programación y manejo, 01/2013, A5E03908201-01 61 


Transferir datos 9
9.1 Transferir datos - registro 48 


Con el registro siguiente se escriben datos de transmisión en el módulo de comunicación:  


 
SEND_PTP Record (Write Record 0030H) 


 
Bit-> 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte         


0 Número de secuencia para SEND (0 a 255) 
1 Delimitador de fin de trama (0 o 1) 
2 Datos que transferir byte 0 
: 
: 


: 
: 


Número de secuencia para SEND 
El parámetro "Número de secuencia para SEND" identifica una nueva trama de transmisión 
o un nuevo registro de una trama. El primer "número de secuencia para SEND" que debe 
leerse es el "acuse de SEND del módulo" (ver el capítulo "Consultar acuse de transmisión - 
Datos de usuario de entrada (Página 63)"), que debe incrementarse en uno. De este modo, 
el "número de secuencia para SEND" empieza por 1 para el primer registro tras una 
transición de STOP a RUN de la CPU. Seguidamente, se incrementa en uno para cada 
registro que tenga un contenido nuevo. 


El valor "0" no debe utilizarse como "número de secuencia para SEND". Sirve para detectar 
el arranque del módulo. Por consiguiente, después de 255 viene 1. 


Delimitador de fin de trama 
El parámetro "Delimitador de fin de trama" sirve para identificar el último registro 
perteneciente a una trama.  


● 0 significa que a continuación hay al menos otro registro para la trama actual. 


● 1 significa que el presente registro es el último de la trama actual. 
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Datos que transferir byte 0 
Los datos deben almacenarse en el registro a partir de "datos que transferir byte 0". El 
tamaño del registro y, por tanto, el número de registros para transferir una trama, resulta del 
medio de transferencia, p. ej. 240 bytes en PROFIBUS. 


Si la longitud de los datos que deben transmitirse no es un múltiplo del tamaño del registro, 
la longitud del último registro equivale a la longitud del resto de los datos que deben 
transmitirse. 


Acuse de transmisión del módulo 
El módulo escribe en los datos de usuario el "número de secuencia" recibido en el registro 
como acuse de transmisión. Ver "Acuse de SEND del módulo" en el capítulo "Consultar 
acuse de transmisión - Datos de usuario de entrada (Página 63)". 


Para el último registro perteneciente a una trama, este acuse no se escribe hasta después 
de que el módulo haya enviado la trama. 


Por lo tanto, este "acuse de SEND del módulo" debe evaluarse junto con el "estado de 
SEND" después de escribir el último registro. 


Comportamiento en arranque 
Durante el arranque, el módulo escribe un cero en el "acuse de SEND del módulo" (ver el 
capítulo "Consultar acuse de transmisión - Datos de usuario de entrada (Página 63)"). 


Cuando el "acuse de SEND del módulo" es igual a cero, deben cancelarse las peticiones en 
curso. 
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9.2 Consultar acuse de transmisión - Datos de usuario de entrada 
El módulo de comunicación registra el acuse de transmisión en los datos de usuario, que 
tienen la estructura siguiente:  


 
Input Process Image Structure 


cursiva = no se soporta 
Bit-> 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte         


0 SGN_STAT 
0 - ningún 


estado 
1 - estado 


válido 


Reservado 
= 0 


Ring_Status DCD_Status CTS_Status RTS_Status DSR_Status DTR_Status


1 Acuse de SEND del módulo 
2 
3 


Estado de SEND * 


4 Número de secuencia para RCV 
5 Reservado: 00H 
6 Reservado: 00H 
7 Reservado: 00H 


* Encontrará una lista de todos los códigos de estado y error en el capítulo Mensajes de 
error (Página 73)  


En "Estado de SEND" se lee información de estado y, en caso de fallo, un número de error 
(valor diferente de 0). 


Si el "acuse de SEND del módulo" es igual al número transferido en el último registro 
("número de secuencia para SEND") y el "estado de SEND" es igual a 0, la trama o el 
registro se han enviado correctamente. 


Antes de enviar una nueva trama hay que esperar a esta respuesta del módulo de 
comunicación, es decir, el "estado de SEND" debe ser igual a un código de error o el "acuse 
de SEND del módulo" igual al "número de secuencia para SEND" y el "estado de SEND" 
igual a cero. 


Reacción del módulo a un número de secuencia inesperado para SEND 
El módulo rechaza un registro con un número de secuencia inesperado para SEND en el 
registro Escribir con el mensaje de error 0x80B8. En este caso, en el "estado de SEND o 
código de error" de los datos de usuario hay 0x81D7. Igualmente, hay que cancelar las 
comunicaciones en curso y repetir la transferencia con el primer registro. Ajuste el número 
de secuencia para SEND tal como se describe en el capítulo Transferir datos - registro 48 
(Página 61).  
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9.3 Ejemplo 
Hay que transferir una trama de una longitud de 500 bytes. El tamaño del registro es de 
240 bytes. 


● Primer registro, tamaño 240 bytes: 


"Número de secuencia para SEND" = 1 


"Delimitador de fin de trama" = 0 


238 bytes de datos de usuario 


● Segundo registro, tamaño 240 bytes: 


"Número de secuencia para SEND" = 2 


"Delimitador de fin de trama" = 0 


238 bytes de datos de usuario 


● Tercer registro, tamaño 26 bytes 


"Número de secuencia para SEND" = 3 


"Delimitador de fin de trama" = 1 


24 bytes de datos de usuario 


● Esperar la respuesta del módulo de comunicación, consulte Consultar acuse de 
transmisión - Datos de usuario de entrada (Página 63). 


Posteriormente hay que transferir una trama de una longitud de 100 bytes. 


● Primer = último registro, tamaño 102 bytes: 


"Número de secuencia para SEND" = 4 


"Delimitador de fin de trama" = 1 


100 bytes de datos de usuario 


● Esperar la respuesta del módulo de comunicación, consulte Consultar acuse de 
transmisión - Datos de usuario de entrada (Página 63). 
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Recibir datos 10
10.1 Recibir datos - registro 49/50 


Un valor nuevo para el "número de secuencia para RCV" (Consulta: nueva trama de 
recepción - datos de usuario de entrada (Página 67)) indica que hay una nueva trama en el 
módulo de comunicación y que puede leerse. 


Mediante los siguientes registros se leen datos recibidos del módulo de comunicación: 


 
RCV_PTP Record (Read Record 0031H/0032H) 


 
Bit-> 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte         


0 Número de secuencia de este registro (1 a 255) 
1 Delimitador de fin de trama (0 o 1) 
2 
3 


Estado de RCV * 


4 Datos recibidos byte 0 
: 
: 


: 
: 


* Encontrará una lista de todos los códigos de estado y error en el capítulo Mensajes de 
error (Página 73)  


Cambio del número de registro al recibir datos 
Tras un arranque del módulo de comunicación hay que empezar a leer el contenido de la 
trama con el número de registro 16#0031 y, posteriormente, los números de registro deben 
cambiar entre 16#0032 y 16#0031 con cada proceso de lectura. 


Número de secuencia de este registro 
El "número de secuencia de este registro" es, para el primer registro de una trama, igual al 
"número de secuencia para RCV" en los datos de usuario que ha mostrado la nueva trama. 
Para cada registro posterior que se lea se incrementará dicho valor en uno. Después de 255 
se produce un desbordamiento a 2. Los valores 0 y 1 tienen un significado especial (véase 
abajo). 
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Delimitador de fin de trama 
El "Delimitador de fin de trama" es 1 para el último registro que debe leerse para esta trama 
y 0 para todos los demás registros. 


El tamaño del último registro perteneciente a una trama viene determinado por la longitud de 
la trama y está limitado por el módulo en correspondencia. 


Estado de RCV  
En "Estado de RCV" se muestra el resultado de la recepción de datos. 


0x009x: Recepción de la trama sin errores 


0x8xxx: Recepción de la trama con errores  


Consulte el capítulo Mensajes de error (Página 73). 


Restablecer la comunicación tras una conexión (power on) del módulo de comunicación 
● "Número de secuencia para RCV" igual a 0 


Si en los datos de usuario de entrada el valor "Número de secuencia para RCV" es igual 
a 0, el módulo de comunicación ha ejecutado un rearranque tras la conexión (power on) 
y todavía no se ha recibido ninguna trama. 


● "Número de secuencia para RCV" igual a 1 


Si en los datos de usuario de entrada el valor "Número de secuencia para RCV" es igual 
a 1, se trata de la primera trama tras la conexión (power on) del módulo de 
comunicación. 


En ambos casos es necesario cancelar las peticiones en curso. 


En el segundo caso, la lectura del contenido de la trama debe empezar por el número de 
registro 16#0031. 
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10.2 Consulta: nueva trama de recepción - datos de usuario de entrada 


Número de secuencia para RCV 
Una nueva trama recibida se indica mediante un "número de secuencia para RCV" en el 
byte 4 de los datos de usuario, que tienen la estructura siguiente.  


 
Input Process Image Structure 


cursiva = no se soporta 
Bit-> 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte         


0 SGN_STAT 
0 - ningún 


estado 
1 - estado 


válido 


Reservado 
= 0 


Ring_Status DCD_Status CTS_Status RTS_Status DSR_Status DTR_Status


1 Número de secuencia del módulo 
2 
3 


Estado de SEND * 


4 Número de secuencia para RCV 
5 Reservado: 00H 
6 Reservado: 00H 
7 Reservado: 00H 


* Encontrará una lista de todos los códigos de estado y error en el capítulo Mensajes de 
error (Página 73)  
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10.3 Ejemplo 
Se ha recibido una trama de una longitud de 500 bytes. El tamaño del registro es de 
240 bytes. 


● En los datos de usuario, la trama se muestra mediante "Número de secuencia para RCV" 
= 1. 


● Se lee el registro 16#0031, que contiene lo siguiente: 


"Sequence Number of this Record" = 1 


"Delimitador de fin de trama" = 0 


"RCV Status or Error Code Return Value" = 0x009x 1) 


Hay 236 bytes de datos de usuario. 


● Se lee el 2.º registro 16#0032, que contiene lo siguiente: 


"Número de secuencia de este registro" = 2 


"Delimitador de fin de trama" = 0 


"Estado de RCV o código de error" = 0x009x 1) 


Hay 236 bytes de datos de usuario. 


● Se lee el 3.er registro 16#0031, que contiene lo siguiente: 


"Número de secuencia de este registro" = 3 


"Delimitador de fin de trama" = 1 


"Estado de RCV o código de error" = 0x009x 1) 


Hay 28 bytes de datos de usuario. El tamaño de registro ha sido limitado a 32 bytes por 
el módulo de comunicación.  


Con ello, el módulo de comunicación ha leído la primera trama por completo. 


Seguidamente se ha recibido una trama de una longitud de 100 bytes. 


En los datos de usuario, el número de secuencia para RCV cambia de 1 a 4. 


● Se lee el registro 16#0032, que contiene lo siguiente: 


"Número de secuencia de este registro" = 4 


"Delimitador de fin de trama" = 1 


"Estado de RCV o código de error" = 0x009x 1) 


Hay 100 bytes de datos de usuario; el tamaño del registro queda limitado a 104 bytes por 
el módulo de comunicación. 


 
1) 0x009x Recepción de la trama sin errores 
 0x8xxx Recepción de la trama con errores 
 (consulte los códigos de error en el capítulo Consulta: nueva trama de recepción - 


datos de usuario de entrada (Página 67)) 
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Borrar el búfer de recepción 11
11.1 Borrar el búfer de recepción - registro 54 


Al escribir el registro siguiente con "RST_RCV_BUF" = verdadero, se borra el búfer de 
recepción del módulo de comunicación.  


 
PtP RCV_RST(Write Record 0036H) 


cursiva = no se soporta 
Bit-> 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte         


0 
1 


Tipo de bloque: 0036H - RCV_RST 


2 
3 


Longitud del bloque: 0008H 


4 Versión del bloque byte alto: 01H 
5 Versión del bloque byte bajo: 00H 
6 
7 


Reservado: 0000H 


8 0 0 0 0 0 0 0 RST_RCV_
BUF 


9 Reservado: 00H 
10 Reservado: 00H 
11 Reservado: 00H 


Nota: RST_RCV_BUF = 0; el búfer de recepción no cambia.  
RST_RCV_BUF = 1; el búfer de recepción se borra. 


El módulo de comunicación no responde al reset del búfer de recepción. 







Borrar el búfer de recepción  
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Señales RS232 12
12.1 Activar señales cualificadoras RS232 - registro 53 


Las señales cualificadoras RS232 del módulo de comunicación se ven influenciadas por la 
escritura del registro siguiente, siempre que el módulo de comunicación lo soporte en el 
modo actual.  


 


 Nota 
Errores de parametrización 


Si, al escribir "Activar señales cualificadoras RS232 - registro 53", el módulo de 
comunicación detecta un error de parametrización, se rechaza el registro con el estado de 
error 0x80E1. 


En tal caso puede leerse la causa del error mediante el registro "Read Error Status - registro 
55" (códigos de error de las señales cualificadoras RS232). 


 


 


 
PtP SGN_SET(Write Record 0035H) 


cursiva = no se soporta 
Bit-> 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte         


0 
1 


Tipo de bloque: 0035H - SGN_SET 


2 
3 


Longitud del bloque: 0008H 


4 Versión del bloque byte alto: 01H 
5 Versión del bloque byte bajo: 00H 
6 
7 


Reservado: 0000H 


8 0 0 0 0 0 0 Set_DTR_St
ate 


Set_RTS_St
ate 


9 0 0 0 0 0 0 DTR_State RTS_State 
10 Reservado: 00H 
11 Reservado: 00H 


Nota: Set_xxx_State = 0, no se cambia el estado del bit de control especificado. Set_xxx_State = 1, el estado del bit de 
control especificado debe ponerse al valor definido por xxx_State. 


La lectura del acuse para la escritura de este registro se describe en el capítulo "Estado de 
error (Página 59)". 
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12.2 Leer señales cualificadoras RS232 - datos de usuario de entrada 
Las señales cualificadoras RS232 del módulo de comunicación pueden leerse en los datos 
de usuario.  


 
Input Process Image Structure 


cursiva = no se soporta 
Bit-> 7 6 5 4 3 2 1 0 
Byte         


0 SGN_STAT 
0 - ningún 


estado 
1 - estado 


válido 


Reservado 
= 0 


Ring_Status DCD_Status CTS_Status RTS_Status DSR_Status DTR_Status


1 Número de secuencia para SEND (confirmación del módulo) 
2 
3 


Estado de SEND o código de error * 


4 Número de secuencia para RCV 
5 Reservado: 00H 
6 Reservado: 00H 
7 Reservado: 00H 


* Encontrará una lista de todos los códigos de error en el capítulo Mensajes de error 
(Página 73)  


Si en el modo de operación actual del módulo de comunicación no hay señales 
cualificadoras RS232, esto se indica mediante SGN_STAT = 0. 
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Mensajes de error 13
 


Sinopsis de los mensajes de error 
 
Código de 
error 


Descripción Solución 


0x0000 No hay error - 
Estado de RECEIVE y códigos de error 
0x0094 Fin de trama detectado por "recepción de una 


longitud fija/máxima de trama" 
- 


0x0095 Fin de trama detectado por "tiempo de espera del 
mensaje excedido" 


- 


0x0096 Fin de trama detectado por haber "transcurrido el 
tiempo de retardo de caracteres"  


- 


0x0097 No se ha recibido ninguna trama de respuesta dentro 
del máximo tiempo de respuesta parametrizado.  


- 


0x0098 Fin de trama detectado por cumplirse las condiciones 
de "leer longitud del mensaje en el mensaje"  


- 


0x0099 Fin de trama detectado por recepción de la 
"secuencia de fin" 


- 


Estado de SEND y códigos de error 
0x7000 Bloque en vacío - 
0x7001 Primera llamada para una trama nueva:  


Transferencia de registros lanzada 
- 


0x7002 Llamada intermedia: transferencia de registros en 
curso 


- 


0x8085 Indicación de longitud no válida Seleccione una longitud de trama adecuada. 
Se admiten (en función del módulo):  
1-1024/2048/4096 (Byte) 


0x8088 Indicación de longitud mayor que el rango ajustado 
en el búfer de recepción 


Modifique el área en el búfer de recepción o 
seleccione una longitud de trama adecuada al área 
ajustada en el búfer. 
Se admiten (en función del módulo):  
1-1024/2048/4096 (Byte) 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


Códigos de error de las funciones especiales 
0x8190 Ajuste erróneo del cálculo CRC Seleccione un valor adecuado para el cálculo CRC. 


Se admiten: desactivado o activado. 
Compruebe si el módulo direccionado soporta el 
cálculo CRC. 


0x8191 Ajuste erróneo de la alarma de diagnóstico Seleccione un valor adecuado para "Alarma de 
diagnóstico". 
Se admiten: alarma de diagnóstico desactivada (0) o 
alarma de diagnóstico activada (1). 
Compruebe si el módulo direccionado soporta la 
generación de alarmas de diagnóstico. 


Códigos de error de la "Configuración del puerto" 
0x81A0 El módulo no soporta este protocolo. Seleccione un protocolo compatible con el módulo. 
0x81A1 El módulo no soporta esta velocidad de transferencia 


de datos. 
Seleccione una velocidad de transferencia de datos 
compatible con el módulo. 


0x81A2 El módulo no soporta este ajuste de paridad. Seleccione un valor adecuado para "Paridad". 
Se admiten:  
• Sin (1) 
• Par (2) 
• Impar (3) 
• Mark (4) 
• Space (5) 
• Cualquiera (6) 


0x81A3 El módulo no soporta este número de bits de datos. Seleccione un valor adecuado para "Número de bits 
de datos". 
Se admiten:  
• 7 (2) 
• 8 (1) 


0x81A4 El módulo no soporta este número de bits de parada. Seleccione un valor adecuado para "Número de bits 
de parada". 
Se admiten:  
• 1 (1) 
• 2 (2) 


0x81A5 El módulo no soporta este tipo de control del flujo de 
datos. 


Seleccione un control del flujo de datos compatible 
con el módulo. 


0x81A7 Valor no admisible para XON o XOFF Seleccione valores adecuados para XON y XOFF. 
Rango admisible: 0...FF. 


0x81A8 Error en el encabezado de la trama Compruebe los datos/valores en el encabezado de 
la trama. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


0x81AA Modo de operación no admisible Los modos de operación admitidos son:  
• Dúplex (RS232) (0) 
• Dúplex (RS422) modo a cuatro hilos (punto a 


punto) (1) 
• Dúplex (RS422) modo a cuatro hilos (maestro 


multipunto) (2)/(CM PtP (ET 200SP)) 
• Dúplex (RS422) modo a cuatro hilos (esclavo 


multipunto) (3)/(CM PtP (ET 200SP)) 
• Semidúplex (RS485) modo a dos hilos (4) 


0x81AB Estado inicial no admisible de la línea de recepción Los estados iniciales admitidos son: 
• "Sin" estado inicial (0) 
• Señal R(A)=5 V, señal R(B)=0 V (detección 


Break) (1):  
Solo disponible con: "Dúplex (RS422) modo a 
cuatro hilos (acoplamiento punto a punto)" y 
"Dúplex (RS422) modo a cuatro hilos (esclavo 
multipunto)". 


• Señal R(A)=0 V, señal R(B)=5 V (2): Este estado 
inicial corresponde al estado de reposo (ninguna 
transmisión activa). Con este estado inicial no es 
posible la detección Break. 


0x81AC Valor no admisible para "Detección Break" Seleccione un valor adecuado para "Detección 
Break".  
Se admiten:  
• "0" (detección Break desactivada) 
• "1" (detección Break activada) 


0x81AF El módulo no soporta este protocolo. Seleccione un protocolo compatible con el módulo. 
Códigos de error de la "Configuración de transmisión" 
0x81B5 Más de 2 caracteres de fin -o bien-  


secuencia de fin > 5 caracteres 
Seleccione valores adecuados para "Carácter de fin" 
y "Secuencia de fin". 
Se admiten:  
• desactivado (0), 
• 1 (1) o 2 (2) caracteres de fin 
o bien:  
• desactivado (0), 
• de 1 (1) a 5 (5) caracteres para la secuencia de 


fin 


0x81B6 Send Configuration rechazado porque está 
seleccionado el protocolo 3964(R) 


Asegúrese de que no se envía ninguna 
configuración de transmisión cuando esté ajustado 
el protocolo 3964(R). 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


Códigos de error de la "Configuración de recepción" 
0x81C0 Condición de inicio no admisible Seleccione una condición de inicio adecuada. 


Se admiten:  
• Enviar Break antes de iniciar la trama 
• Enviar Idle Line. 


0x81C1 Condición de fin no admisible o no se ha 
seleccionado ninguna condición de fin 


Seleccione una condición de fin adecuada. 


0x81C3 Valor no admisible para "Longitud máxima del 
mensaje" 


Seleccione un valor adecuado para "Longitud 
máxima del mensaje". 
Rango admisible (en función del módulo): 
1-1024/2048/4096 (Byte) 


0x81C4 Valor no admisible para "Offset de la indicación de 
longitud en el mensaje" 


Seleccione un valor adecuado para "Offset del 
campo de longitud en el mensaje". 
Rango admisible (en función del módulo): 
1-1024/2048/4096 (Byte) 


0x81C5 Valor no admisible para "Tamaño del campo de 
longitud" 


Seleccione un valor adecuado para "Tamaño del 
campo de longitud". 
Rango admisible en bytes:  
• 1 (1) 
• 2 (2) 
• 4 (4) 


0x81C6 Valor no admisible para "Número de caracteres que 
se excluyen de la longitud" 


Seleccione un valor adecuado para "Número de 
caracteres que se excluyen de la longitud". 
Rango admisible: de 0 a 255 (bytes) 


0x81C7 La suma de "Offset en el mensaje + Tamaño del 
campo de longitud + Número de caracteres que se 
excluyen" es mayor que la longitud máxima de la 
trama  


Seleccione valores adecuados para "Offset en el 
mensaje + Tamaño del campo de longitud + Número 
de caracteres excluidos". 
Rango admisible: 
• Offset en el mensaje (en función del módulo):  


0-1022/2046/4094 (Byte) 
• Tamaño del campo de longitud: 1, 2 o 4 (bytes) 
• Número de caracteres excluidos: 0-255 (bytes) 


0x81C8 Valor no admisible para "Tiempo de respuesta 
excedido" 


Seleccione un valor adecuado para "Tiempo de 
respuesta excedido". 
Rango admisible: 1-65535 (ms) 


0x81C9 Valor no admisible para "Tiempo de retardo de 
caracteres" 


Seleccione un valor adecuado para "Tiempo de 
retardo de caracteres". 
Rango admisible: 1-65535 (tiempos de bit) 


0x81CB Secuencia de fin de trama activada, pero ninguno de 
los caracteres está activado para la comprobación  


Active uno o varios caracteres para la 
comprobación. 


0x81CC Secuencia de principio de trama activada, pero 
ninguno de los caracteres está activado para la 
comprobación  


Active uno o varios caracteres para la 
comprobación. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


0x81CD Valor no admisible para "Impedir sobrescritura" Seleccione un valor adecuado para "Impedir 
sobrescritura". 
Se admiten:  
• Impedir sobrescritura desactivado (0) o 
• Impedir sobrescritura activado (1) 


0x81CE Valor no admisible para "Borrar búfer de recepción en 
el arranque" 


Seleccione un valor adecuado para "Borrar búfer de 
recepción en el arranque". 
Se admiten:  
• Borrar búfer de recepción en el arranque 


desactivado (0) 
• Borrar búfer de recepción en el arranque 


activado (1) 


Estado de SEND y códigos de error 
0x81D0 Recibir solicitud de transmisión durante el tiempo de 


ejecución de una petición de transmisión 
Asegúrese de que no se solicitan transmisiones 
durante el tiempo de ejecución de una petición de 
transmisión. 


0x81D1 Ha expirado el tiempo de espera a XON o CTS = ON. El interlocutor está defectuoso, es demasiado lento 
o se encuentra offline. Compruebe el interlocutor o 
modifique si es necesario la parametrización. 


0x81D2 "Hardware RTS siempre ON": Petición de transmisión 
cancelada por cambio de DSR = ON a OFF 


Compruebe el interlocutor. Asegúrese de que DSR 
es ONdurante toda la transferencia. 


0x81D3 Desbordamiento del búfer de transmisión / trama de 
transmisión demasiado grande 


Seleccione una longitud de telegrama menor. 
Se admiten (en función del módulo): 1-
1024/2048/4096 (Byte) 


0x81D5 Transferencia cancelada por cambio en la 
parametrización, detección de rotura de hilo o CPU 
en STOP 


Compruebe la parametrización, rotura de hilo o el 
estado de la CPU. 


0x81D6 Transferencia cancelada porque no se ha recibido el 
delimitador de fin 


Compruebe la parametrización de los caracteres de 
fin y la trama del interlocutor. 


0x81D7 Fallo de comunicación entre programa de usuario y 
módulo  


Compruebe la comunicación (p. ej. 
coincidencia del número de secuencia). 


0x81D8 Intento de transferencia rechazado porque el módulo 
no está parametrizado 


Parametrice el módulo. 


Códigos de error de la configuración de recepción 
0x81E0 Trama cancelada: desbordamiento del búfer de 


transmisión / trama de transmisión demasiado grande
En el programa de usuario, llame la función de 
recepción con más frecuencia o parametrice una 
comunicación con control del flujo de datos. 


0x81E1 Trama cancelada: Error de paridad Compruebe la línea de conexión de los 
interlocutores y si la velocidad de transmisión, la 
paridad y el número de bits de parada tienen la 
misma configuración en ambos dispositivos. 


0x81E2 Trama cancelada: error de trama Compruebe los ajustes de bit de inicio, bits de datos, 
bit de paridad, velocidad de transferencia de datos y 
bit(s) de parada. 


0x81E3 Trama cancelada: error de desbordamiento de 
caracteres 


Error de firmware: póngase en contacto con el 
Customer Support. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


0x81E4 Trama cancelada: la longitud de "Offset en el 
mensaje + Tamaño del campo de longitud + Número 
de caracteres no incluidos" es mayor que el búfer de 
recepción 


Compruebe los ajustes de Offset en el mensaje, 
Tamaño del campo de longitud y Número de 
caracteres excluidos. 


0x81E5 Trama cancelada: Break  Se ha interrumpido la línea de recepción del 
interlocutor.  
Restablezca la conexión o conecte el interlocutor. 


0x81E6 Número máximo de "Tramas de recepción en búfer" 
excedido 


En el programa de usuario, llame la instrucción 
con más frecuencia o parametrice una comunicación
con control del flujo de datos, o bien aumente el 
número 
de tramas en búfer. 


0x81E8 Trama cancelada: tiempo de retardo de caracteres 
transcurrido antes de detectar el criterio de fin del 
mensaje 


El interlocutor es demasiado lento o está fallando. Si 
fuese necesario, utilice un dispositivo de 
comprobación de interfaces que se conecte a la 
línea de transferencia. 


0x81EB Trama cancelada: longitud máxima de trama 
alcanzada 


Seleccione una longitud de trama menor en el 
interlocutor. 
Se admiten (en función del módulo): 1-
1024/2048/4096 (Byte) 
Compruebe los parámetros de detección de fin de 
trama. 


Códigos de error de señales cualificadoras RS232 
0x81F0 El módulo no soporta señales cualificadoras RS232 Ha intentado ajustar señales cualificadoras para un 


módulo que no soporta señales cualificadoras 
RS232. Asegúrese de estar utilizando un módulo 
RS232 y de que está ajustado el modo RS232 
(ET 200SP). 


0x81F1 No es posible controlar las señales cualificadoras 
RS232 


Si el control del flujo de datos de hardware está 
activo, no es posible controlar manualmente las 
señales cualificadoras RS232. 


Códigos de error de la configuración de recepción 
0x82C1 Valor no admisible para "Tramas de recepción en 


búfer". 
Seleccione un valor adecuado para "Tramas de 
recepción en búfer". 
Rango admisible: 1-255 


0x82C2 Receive Configuration rechazado porque está 
seleccionado el protocolo 3964(R) 


Asegúrese de que no se envía ninguna 
configuración de recepción cuando esté ajustado el 
protocolo 3964(R) . 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


Códigos de error protocolo 3964(R) 
0x8380 Error de parametrización: valor no admisible para 


"Tiempo de retardo de caracteres". 
Seleccione un valor adecuado para "Tiempo de 
retardo de caracteres". 
Rango admisible: 1-65535 (ms) 


0x8381 Error de parametrización: valor no admisible para 
"Tiempo de respuesta excedido". 


Seleccione un valor adecuado para "Tiempo de 
respuesta excedido". 
Rango admisible: 1-65535 (ms) 


0x8382 Error de parametrización: valor no admisible para 
"Prioridad". 


Seleccione un valor adecuado para "Prioridad". 
Se admiten:  
• Alta (1) 
• Baja (0) 


0x8383 Error de parametrización: valor no admisible para 
"Comprobación de bloque" 


Seleccione un valor adecuado para "Comprobación 
de bloque". 
Se admiten:  
• con comprobación de bloque (1) 
• sin comprobación de bloque (0) 


0x8384 Error de parametrización: valor no admisible para 
"Intentos de establecer conexión". 


Seleccione un valor adecuado para "Intentos de 
establecer conexión". 
Rango admisible: 1-255 


0x8385 Error de parametrización: valor no admisible para 
"Intentos de transmisión". 


Seleccione un valor adecuado para "Intentos de 
transmisión". 
Rango admisible: 1-255 


0x8386 Error en tiempo de ejecución: se ha excedido el 
número de intentos de establecer conexión 


Compruebe el cable de la interfaz y los parámetros 
de transferencia.  
Compruebe también que la función de recepción 
esté correctamente parametrizada en el interlocutor. 


0x8387 Error en tiempo de ejecución: se ha excedido el 
número de intentos de transmisión 


Compruebe el cable de la interfaz, los parámetros 
de transferencia y la parametrización del 
interlocutor. 


0x8388 Error en tiempo de ejecución: error en el "Carácter de 
control de bloque"  
El valor del carácter de control de bloque 
determinado internamente no concuerda con el 
recibido por el interlocutor al final de la conexión. 


Compruebe que la conexión no se encuentre 
seriamente dañada. De ser así, observará de vez en 
cuando códigos de error. Si fuese necesario, 
compruebe el comportamiento correcto del 
dispositivo interlocutor con un dispositivo de 
comprobación de interfaces que se conecte a la 
línea de transferencia. 


0x8389 Error en tiempo de ejecución: se ha recibido un 
carácter no admisible mientras se esperaba un búfer 
de recepción libre 


Solo cuando el búfer de recepción está vacío, se 
responde a la petición de transmisión del interlocutor 
(STX, 02H) con DLE . Antes no se debe recibir 
ningún otro carácter (excepto STX de nuevo). 
Si fuese necesario, compruebe el comportamiento 
correcto del dispositivo interlocutor con un 
dispositivo de comprobación de interfaces que se 
conecte a la línea de transferencia. 
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Código de 
error 


Descripción Solución 


0x838A Error en tiempo de ejecución: error lógico durante la 
recepción. 
Tras la recepción de DLE, se ha recibido otro 
carácter cualquiera (con la excepción de DLE, ETX). 


Compruebe si el interlocutor siempre duplica DLE en 
el encabezado de la trama y en la cadena de datos 
o si la interrupción de la conexión se realiza con 
DLE ETX. Compruebe el comportamiento correcto 
del dispositivo interlocutor si fuese necesario con un 
dispositivo de comprobación de interfaces que se 
conecte a la línea de transferencia. 


0x838B Error en tiempo de ejecución: tiempo de retardo de 
caracteres excedido 


El dispositivo interlocutor es demasiado lento o es 
defectuoso. 
Compruebe el comportamiento correcto del 
dispositivo interlocutor si fuese necesario con un 
dispositivo de comprobación de interfaces que se 
conecte a la línea de transferencia. 


0x838C Error en tiempo de ejecución: se ha iniciado el tiempo 
de espera a un búfer de recepción libre 


En el programa de usuario, llame la instrucción con 
más frecuencia o parametrice una comunicación 
con control del flujo de datos. 


0x838D Error en tiempo de ejecución: después de NAK, la 
repetición de la trama no se inicia en un intervalo de 
4 s 


Compruebe el interlocutor. Si una trama se recibe 
con errores, el interlocutor debe repetirlo en un 
intervalo de 4 segundos. 


0x838E Error en tiempo de ejecución: se han recibido uno o 
más caracteres durante el estado de reposo (excepto 
NAK y STX). 


Si es necesario, compruebe el comportamiento 
correcto del dispositivo interlocutor con un 
dispositivo de comprobación de interfaces 
conectado a la línea de transferencia. 


0x838F Error en tiempo de ejecución: conflicto de 
inicialización; ambos interlocutores tienen ajustada 
una prioridad alta 


Ajuste una prioridad "baja" en uno de los 
interlocutores 


0x8390 Error de parametrización: error en el encabezado de 
la trama 


Compruebe los datos/valores en el encabezado de 
la trama. 


0x8391 Error de parametrización: se ha rechazado el registro 
de parametrización 3964 porque está ajustado 
Freeport 


Asegúrese de que no se envía ningún dato de 
parametrización 3964 cuando está ajustado el 
protocolo Freeport. 
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Glosario 


Acoplamiento punto a punto 
En el acoplamiento punto a punto, el módulo de comunicación constituye la interfaz entre un 
autómata programable y su interlocutor. 


Ajuste predeterminado 
El ajuste predeterminado es un ajuste básico lógico que se utiliza siempre que no se indique 
un valor diferente. 


Búfer de diagnóstico 
Área de memoria en la que se registra información detallada sobre todos los eventos de 
diagnóstico en el orden de su aparición. 


Configuración 
Se entiende por configuración la agrupación de módulos individuales de un sistema de 
automatización en la tabla de configuración. 


CPU 
Central Processing Unit = módulo central del sistema de automatización con unidad de 
control y cálculo, memoria, programa de sistema e interfaces hacia los módulos de periferia. 


Dirección 
La dirección indica la capacidad de memoria física y permite acceder directamente al 
operando almacenado en dicha dirección. 


Ejecución cíclica del programa 
En la ejecución cíclica del programa, el programa de usuario se ejecuta en un bucle que se 
repite continuamente y que se denomina ciclo. 


Eventos de diagnóstico 
Los eventos de diagnóstico son, por ejemplo, errores en un módulo o errores de sistema de 
la CPU provocados por un error de programa, 
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Funciones de diagnóstico 
Las funciones de diagnóstico abarcan todo el diagnóstico del sistema e incluyen la 
detección, evaluación y notificación de errores dentro del sistema de automatización. 


Hardware 
Se denomina hardware todo el equipamiento físico y técnico de un sistema de 
automatización. 


Interrupción 
Se produce cuando se interrumpe el procesamiento del programa en el procesador de un 
sistema de automatización a causa de una alarma externa pendiente. 


Memoria de trabajo 
La memoria de trabajo es una memoria RAM (Random Access Memory) de la CPU a la que 
accede el procesador durante el procesamiento del programa de usuario. 


Módulo de comunicación 
Los módulos de comunicación son módulos para acoplamientos punto a punto y para 
acoplamientos de bus. 


Online/Offline 
En modo online existe una conexión de datos entre el sistema de automatización y la 
programadora; en modo offline, no. 


Parametrización 
Se entiende por parametrización el ajuste del comportamiento de un módulo o un bloque. 


Parámetros 
Los parámetros son valores que permiten configurar el comportamiento de un módulo o un 
software. Se distingue entre parámetros de módulo y parámetros de bloque. 


Parámetros del módulo 
Los parámetros del módulo son valores que permiten configurar el comportamiento de un 
módulo. Se distingue entre parámetros estáticos y dinámicos. 
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Programa de usuario 
El programa de usuario contiene todas las instrucciones y convenciones para procesar 
señales que controlan una instalación o un proceso. El programa de usuario se estructura 
en SIMATIC S7 y se divide en unidades más pequeñas denominadas bloques. 


Protocolo 
Los interlocutores de una transferencia de datos deben ajustarse a reglas fijas para 
gestionar y realizar el tráfico de datos. Dichas reglas se denominan protocolos. 


Rack 
El rack es el perfil soporte en cuyos slots pueden fijarse los módulos. 


Sistema de automatización 
Un sistema de automatización es un autómata programable que se compone como mínimo 
de un módulo central, distintos módulos de entrada y salida así como de dispositivos de 
manejo y visualización. 


Sistema operativo de la CPU 
El sistema operativo organiza todas las funciones y operaciones de la CPU no relacionadas 
con una tarea de control específica. 


Software 
La totalidad de los programas que se utilizan en un sistema de computación se denomina 
software. Incluye el sistema operativo y los programas de usuario. 


Tiempo de ciclo 
El tiempo de ciclo es el tiempo que necesita la CPU para ejecutar una vez el programa de 
usuario. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de funciones proporciona una visión de conjunto del sistema de 
comunicación IO-Link con validez general. 


Este manual de funciones muestra la interacción de los distintos componentes de un 
sistema IO-Link y sirve para mejorar la comprensión general de IO-Link. 


Conocimientos básicos necesarios 
Para comprender la documentación se requieren los siguientes conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC 


● Conocimientos sobre el uso de STEP 7 


Ámbito de validez de la documentación 
La presente documentación es válida como documentación básica para sistemas IO-Link de 
Siemens. Las documentaciones de producto se basan en esta documentación. 


Soporte adicional 
● Encontrará más información acerca de la oferta de Technical Support en el anexo de 


esta documentación (Página 31). 


● La oferta de documentación técnica de los distintos productos y sistemas de 
automatización SIMATIC se encuentra en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-
doku-portal). 


● Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

http://mall.automation.siemens.com/
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 Guía de orientación 1 
 


Documentación 
Siemens ofrece diferentes productos IO-Link. Cada uno de estos productos dispone de su 
propia documentación. Los productos IO-Link están integrados en sistemas,  
p. ej., ET 200SP. La documentación del sistema consta del correspondiente manual del 
sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto. Además, las ayudas en 
pantalla de STEP 7 y de Port Configuration Tool - S7-PCT le ayudarán a configurar y 
programar su sistema de automatización con IO-Link. 


Componentes IO-Link de Siemens 
Siemens ofrece una amplia gama de productos y soporte para IO-Link. 


● Maestro 


● Dispositivo, módulos de E/S 


● Dispositivo, aparamenta industrial 


● Dispositivo, sistemas RFID (RFID = radio-frequency identification) 


● Port Configuration Tool - S7-PCT 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/37936752) 


● Bloques de función "IOL_CALL" para SIMATIC S7-300 y S7-400 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38487085) 


● Ejemplo de aplicación IO-Link 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38006560) 


Encontrará información detallada sobre los productos en Internet 
(http://www.siemens.com/io-link). 


Documentación adicional sobre IO-Link 
En Internet (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29036712/133300) podrá 
descargar gratuitamente la documentación actual referente a los productos IO-Link. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/37936752

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38487085

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38006560

http://www.siemens.com/io-link

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29036712/133300
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 Vista general del sistema 2 
 


Introducción 
Una comunicación homogénea hasta el nivel de campo inferior proporciona un mejor 
aprovechamiento de la capacidad funcional y las prestaciones de los sensores y actuadores. 
Gracias al mejor aprovechamiento de los sensores y actuadores, sus máquinas e 
instalaciones tendrán un funcionamiento más productivo. 


A través de las interfaces (digitales, analógicas) estándar utilizadas en el nivel de 
sensores/actuadores, no se pueden intercambiar más datos aparte de los valores de 
proceso propiamente dichos. Los sensores y actuadores, con su inteligencia integrada, 
manejan funciones cada vez más complejas y requieren una interfaz de comunicación 
diseñada a tal efecto. 


Definición 
IO-Link es una interfaz de comunicación punto a punto innovadora y especificada en 
IEC 61131-9 para el ámbito de los sensores y actuadores. 


IO-Link consta de los siguientes componentes de sistema: 


● Maestro IO-Link 


● Dispositivo IO-Link 


● Línea estándar de 3 hilos no apantallada 


● Herramienta de ingeniería para configurar y parametrizar IO-Link 
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2.1 Ventajas de IO-Link 
El sistema IO-Link ofrece ventajas decisivas en la conexión de sensores/actuadores 
complejos (inteligentes): 


● Estándar abierto según IEC 61131-9 


– Los dispositivos se pueden integrar del mismo modo en todos los sistemas de bus de 
campo y sistemas de automatización habituales. 


● Herramientas para la asistencia en el ajuste de parámetros y gestión centralizada de 
datos 


– Configuración y puesta en marcha rápidas 


– Creación sencilla de la documentación actualizada de la instalación también para 
sensores/actuadores 


● Cableado sencillo y unificado y diversidad de interfaces claramente reducida en los 
sensores/actuadores 


– Reducción de la diversidad de tipos y la gestión de almacén 


– Puesta en marcha rápida 


– Reducción del espacio necesario 


– Cualquier combinación de dispositivos IO-Link y sensores/actuadores sin IO-Link en 
el maestro IO-Link 


● Comunicación homogénea entre sensores/actuadores y la CPU 


– Acceso a todos los datos de proceso, datos de diagnóstico e información de equipos 


– Acceso a datos específicos de equipos, p. ej., datos de energía 


– Posibilidad de diagnóstico remoto 


● Homogénea información de diagnóstico hasta el nivel de sensor/actuador 


– Reducción del trabajo en la búsqueda de errores 


– Minimización de los riesgos de fallo 


– Mantenimiento preventivo y planificación optimizada del mantenimiento y las 
reparaciones 


● Modificación dinámica de los parámetros de sensores/actuadores a través del 
controlador o del usuario en el HMI 


– Reducción de los tiempos de parada al cambiar el producto 


– Aumento de la versatilidad de productos de la máquina 


● Reparametrización automática al sustituir equipos durante el funcionamiento 


– Minimización de los tiempos de parada 


– Sustitución de equipos por personal sin formación y sin herramientas adicionales 


– Prevención de errores de ajuste 
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2.2 Vista general del sistema IO-Link 


Componentes 
Un sistema IO-Link consta de los componentes siguientes: 


● Maestro IO-Link 


● Dispositivo IO-Link, p. ej.: 


– Sensores/actuadores 


– Lectores RFID 


– Módulos de E/S 


– Válvulas 


● Líneas estándar de 3 hilos no apantalladas 


● Herramienta de ingeniería para configurar y parametrizar IO-Link 
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Ejemplo de planta con IO-Link 
La siguiente figura muestra un ejemplo de arquitectura de planta con IO-Link. 


 
Figura 2-1 Arquitectura de planta con IO-Link 


El maestro IO-Link establece la conexión entre los dispositivos IO-Link y el sistema de 
automatización. Como componente de un sistema de periferia, el maestro IO-Link se instala 
directamente en el campo, ya sea en el armario eléctrico o como E/S remota, con grado de 
protección IP65/67. El maestro IO-Link se comunica a través de diferentes buses de campo 
o buses de fondo específicos de los productos. Un maestro IO-Link puede contar con varios 
puertos IO-Link (canales). A cada puerto se puede conectar un dispositivo IO-Link 
(comunicación punto a punto). 


Ingeniería 
La ingeniería del sistema IO-Link se realiza paralelamente a la del sistema de 
automatización global, en el que puede integrarse o con el que puede interaccionar. 
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2.3 Interfaz IO-Link 


Introducción 
IO-Link es una conexión punto a punto en serie y bidireccional para transmitir señales y 
suministrar alimentación eléctrica dentro de todo tipo de redes, buses de campo o buses de 
fondo. 


Sistema de conexión en IP65/67 
Para el sistema de conexión en IP65/67 se han definido, entre otros, conectores M12, de 
forma que los sensores tienen un conector de 4 polos y los actuadores, uno de 5 polos. Los 
maestros IO-Link disponen básicamente de un conector hembra M12 de 5 polos. 


La asignación de pines está especificada como sigue según IEC 60974-5-2: 


● Pin 1: 24 V 


● Pin 3: 0 V 


● Pin 4: línea de conmutación y comunicación (C/Q) 


Mediante estos 3 pines se realiza un suministro energético de los dispositivos de un máximo 
de 200 mA, además de la comunicación IO-Link. 


 
Figura 2-2 Asignación de pines de dispositivo IO-Link 







Vista general del sistema  
2.3 Interfaz IO-Link 


 Sistema IO-Link 
14 Manual de funciones, 01/2013, A5E31637984-AA 


Tipos de puertos en IP65/67 
En la especificación para el maestro IO-Link se distinguen dos tipos de puertos: 


● Puertos de clase A (tipo A) 
En este tipo no están asignadas las funciones de los pines 2 y 5. El fabricante define 
estas funciones. Normalmente, el pin 2 lleva asignado un canal digital adicional. 


 
Figura 2-3 Asignación de pines, puerto de clase A 


● Puerto de clase B (tipo B) 
Este tipo ofrece una tensión de alimentación adicional y es adecuado para conectar 
dispositivos que presentan un elevado consumo de corriente. En este caso se 
proporciona a través de los pines 2 y 5 una tensión de alimentación adicional (aislada 
galvánicamente). Para aprovechar esta tensión de alimentación adicional se necesita 
una línea estándar de 5 hilos. 


 
Figura 2-4 Asignación de pines, puerto de clase B 


Línea de conexión 
La conexión de los dispositivos con el maestro se realiza a través de líneas estándar de  
3 hilos no apantalladas y de 20 m de longitud como máximo. Para cablear sensores se 
pueden utilizar líneas estándar. No es necesario apantallar ni observar directivas específicas 
a la hora de tender las líneas. 







 Vista general del sistema 
 2.4 Protocolo IO-Link 


Sistema IO-Link 
Manual de funciones, 01/2013, A5E31637984-AA 15 


2.4 Protocolo IO-Link 


Modos de operación 
Los puertos IO-Link del maestro pueden operar en los siguientes modos de operación: 


● IO-Link: 
En el modo de operación "IO-Link" se encuentra el puerto en la comunicación IO-Link. 


● DI: 
En el modo de operación "DI", el puerto se comporta como una entrada digital. 


● DQ: 
En el modo de operación "DQ", el puerto se comporta como una salida digital. 


● Desactivado: 
El modo de operación "Desactivado" se puede utilizar para los puertos no usados. 


Velocidad de transferencia 
En la especificación V1.1 de IO-Link se especifican para el modo de operación IO-Link tres 
velocidades de transferencia: 


● COM 1 = 4,8 kbaudios 


● COM 2 = 38,4 kbaudios 


● COM 3 = 230,4 kbaudios (opcional según especificación V1.0) 


Un dispositivo IO-Link admite exclusivamente una de las velocidades de transferencia de 
datos definidas. El maestro IO-Link según la especificación V1.1 soporta todas las 
velocidades de transferencia de datos y se adapta automáticamente a la admitida por el 
dispositivo. 
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Tiempo de reacción del sistema IO-Link 
El tiempo de reacción del sistema IO-Link proporciona información sobre la frecuencia y 
velocidad de la transferencia de datos entre dispositivo y maestro. El tiempo de reacción 
depende de diferentes factores. 


En el archivo de descripción de aparatos IODD del dispositivo (Página 19) se consigna un 
valor para el tiempo de ciclo mínimo del dispositivo. Este valor indica en qué intervalos de 
tiempo puede el maestro comunicarse con el dispositivo. El valor tiene influye enormemente 
en el tiempo de reacción. Además, el maestro dispone de un tiempo de procesamiento 
interno que se incluye en el cálculo del tiempo de reacción. 


En un maestro se pueden configurar dispositivos con diferente tiempo de ciclo mínimo. Los 
correspondientes tiempos de reacción para estos dispositivos son, por tanto, diferentes. Es 
decir, los tiempos de reacción para distintos dispositivos de un maestro pueden diferir 
bastante entre sí. 


En la configuración del maestro se puede especificar también un tiempo de ciclo fijo además 
del tiempo de ciclo mínimo específico para cada dispositivo consignado en el IODD. 
Entonces, el maestro se comunica con el dispositivo siguiendo esta especificación. 


El tiempo de reacción típico para un dispositivo resulta, por tanto, del tiempo de ciclo 
efectivo del dispositivo y del tiempo de procesamiento interno típico del maestro. 


Calidad de la transmisión 
IO-Link es un sistema de comunicación muy potente. Este sistema de comunicación 
funciona con un nivel de 24 V. Si fallan las transmisiones, el telegrama se repite otras 2 
veces. Solamente tras fallar el 2.º intento de repetición, el maestro IO-Link reconoce una 
interrupción en la comunicación y la notifica a la CPU de nivel superior. 


Tipos de datos 
Se dispone básicamente de cuatro tipos de datos: 


● Datos de proceso → datos cíclicos 


● Estado de valor → datos cíclicos 


● Datos de equipo → datos acíclicos 


● Eventos → datos acíclicos 


Datos de proceso 
Los datos de proceso del dispositivo se transmiten cíclicamente en un telegrama de datos, 
estando determinado el tamaño de los datos de proceso por el dispositivo. Por cada 
dispositivo son posibles datos de proceso de 0 a 32 bytes (de entrada y de salida). La 
anchura de coherencia de la transmisión no está definida de forma fija y depende por tanto 
del maestro. 
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Estado de valor 
Cada puerto posee un estado de valor (PortQualifier). El estado de valor muestra si los 
datos de proceso son válidos o no válidos. El estado de valor se transmite cíclicamente con 
los datos de proceso. El ajuste predeterminado es que el estado de valor esté desactivado. 


Datos del equipo 
Los datos del equipo pueden ser parámetros, datos de identificación e información de 
diagnóstico. Se intercambian acíclicamente y a petición del maestro IO-Link. Los datos del 
equipo se pueden escribir en el dispositivo (Write) y también leerse desde el dispositivo 
(Read). 


Eventos 
Al producirse un evento, el dispositivo notifica al maestro que hay un evento presente. A 
continuación, el maestro lee el evento. Los eventos pueden ser mensajes de error  
(p. ej., cortocircuito) y alarmas/datos para mantenimiento (p. ej., suciedad, 
sobrecalentamiento). 


Los mensajes de error se transmiten del dispositivo a la CPU o al HMI a través del maestro 
IO-Link. 


El maestro IO-Link también puede transmitir por su parte eventos y estados. Este tipo de 
eventos son, p. ej., la rotura de hilo, la interrupción de la comunicación o la sobrecarga. 


La transmisión de parámetros del dispositivo o de eventos se realiza independientemente de 
la transmisión cíclica de los datos de proceso. Las transmisiones no se afectan ni perjudican 
recíprocamente. 


Arranque del sistema IO 
Si el puerto del maestro está ajustado al modo IO-Link, el maestro IO-Link intenta 
comunicarse con el dispositivo IO-Link conectado. Para ello, el maestro IO-Link envía una 
señal definida y espera la respuesta del dispositivo IO-Link. 


El maestro IO-Link intenta primero comunicarse con la velocidad de transferencia de datos 
más alta definida. Si no hay éxito, el maestro IO-Link intenta comunicarse con la siguiente 
velocidad de transferencia de datos más baja. El dispositivo siempre soporta una única 
velocidad de transferencia de datos. 


Cuando el maestro recibe una respuesta, comienza la comunicación. En primer lugar, se 
intercambian los parámetros de comunicación. Dado el caso, los parámetros almacenados 
en el sistema se transmiten al dispositivo. 


A continuación comienza el intercambio de datos cíclico para los datos de proceso y para el 
estado de valor. 
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2.5 Perfiles de equipo 


Introducción 
Para unificar los accesos del programa de usuario de la CPU a los dispositivos, se definen 
perfiles de equipos IO-Link. 


En los perfiles de equipos se definen la estructura de datos, los contenidos de los datos y la 
funcionalidad básica. De esta forma el usuario obtiene una vista unificada y un acceso 
idéntico del programa para multitud de dispositivos diferentes que corresponden al mismo 
perfil de equipo. 


Perfiles para IO-Link 
Actualmente está definido para IO-Link el perfil de equipo "Smart Sensor Profile". Este perfil 
es especialmente adecuado para sensores de medición. Es decir, también se transmiten 
medidas además de puntos de conmutación. 


Además, los aparatos de maniobra (p. ej., contactores) soportan el perfil LVSG (Low Voltage 
Switch Gear, aparatos de maniobra de baja tensión) definido en IEC 61915-2. 
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2.6 IODD y Port Configuration Tool - S7-PCT 


Descripción de equipos IODD 
Para cada dispositivo se dispone de una descripción electrónica de equipos, el archivo 
IODD (IO Device Description). El IODD proporciona abundante información para la 
integración en sistema: 


● Características de comunicación 


● Parámetros del equipo, con rango de valores y valores predeterminados 


● Datos de identificación, de proceso y de diagnóstico 


● Datos del equipo 


● Texto descriptivo 


● Imagen del dispositivo 


● Logotipo del fabricante 


La estructura del IODD es idéntica para todos los dispositivos de todos los fabricantes. Con 
las herramientas de configuración de IO-Link del fabricante del maestro (en el caso de 
Siemens, S7-PCT), la estructura del IODD se representa siempre del mismo modo. Por 
tanto, queda garantizado que el manejo de todos los dispositivos IO-Link es idéntico para 
todos los fabricantes. 


Para dispositivos que soporten tanto la funcionalidad V1.0 como la V1.1, se dispone de dos 
versiones distintas de IODD. 


Herramienta de configuración IO-Link 
Para configurar el sistema IO-Link completo, se necesitan herramientas de configuración. 
Las herramientas de configuración IO-Link del fabricante del maestro pueden leer IODD. 


Entre las tareas más importantes de la herramienta de configuración IO-Link figuran: 


● la asignación del dispositivo a los puertos del maestro 


● la asignación de direcciones del puerto dentro del área de direcciones del maestro 


● la parametrización del dispositivo IO-Link 


Además, los dispositivos conectados se pueden diagnosticar. 


La herramienta de configuración IO-Link permite así una representación transparente del 
sistema IO-Link hasta el nivel de campo. 


Siemens proporciona S7-PCT para la ingeniería del sistema IO-Link. 
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S7-PTC con IODD de un dispositivo 
La siguiente figura muestra una sección de S7-PCT con IODD de un dispositivo y la 
información de equipo que contiene. 


 
Figura 2-5 S7-PCT con IODD de un dispositivo y la información de equipo que contiene 
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2.7 Diferencias entre las especificaciones V1.0 y V1.1 de IO-Link 


Especificación 
La definición técnica del sistema IO-Link se describe en una especificación del consorcio 
para IO-Link. En una primera fase, se creó la especificación de la versión 1.0. El posterior 
desarrollo y las ampliaciones funcionales del sistema IO-Link dieron lugar a la versión 1.1. 


Las ampliaciones esenciales de la versión 1.1 son: 


● Función de servidor de parametrización (Data Storage) 


● Velocidad de transferencia de datos 230,4 kbaudios obligatoria para el maestro IO-Link 


Combinación de equipos IO-Link 
Tenga en cuenta los siguientes puntos al combinar equipos IO-Link: 


● En el maestro IO-Link según V1.0 solamente pueden funcionar dispositivos IO-Link 
según V1.0. 


● En el maestro IO-Link según V1.1 pueden funcionar dispositivos IO-Link según V1.0 y 
V1.1. 


● Por tanto, la función de servidor de parametrización y la velocidad de transferencia de 
datos de 230,4 kbaudios del maestro IO-Link según V1.1 solamente se pueden 
aprovechar cuando dichas características son también soportadas por el dispositivo  
IO-Link. 
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 Integración en el sistema de automatización 3 
3.1 Configuración del sistema IO-Link 


Introducción 
La configuración de un sistema IO-Link se realiza en varios pasos. En el primer paso, el 
maestro IO-Link se integra en el sistema de automatización y se configura. En el segundo 
paso, se parametrizan los dispositivos IO-Link. 


Integración en STEP 7 
Cuando utilice una CPU SIMATIC S7, use la herramienta de ingeniería STEP 7, V5.x o bien 
STEP 7 TIA Portal para la configuración. En la configuración, el sistema IO-Link viene 
representado por el maestro IO-Link y se integra mediante la correspondiente descripción 
de equipos (p. ej., GSD). Así, el maestro IO-Link puede ser en sí mismo una estación del 
bus de campo (p. ej., maestro IO-Link ET 200eco PN) o ser parte de un sistema modular de 
E/S conectado al bus de campo (p. ej., maestro IO-Link ET 200SP). En ambos casos se 
describen la cantidad de puertos, el volumen de direcciones y las características de los 
módulos. Sin embargo, no hay información adicional sobre el sistema IO-Link, p. ej., sobre 
los dispositivos IO-Link que deben conectarse. 


Ejemplo de configuración en STEP 7 TIA-Portal 
La siguiente figura muestra una configuración PROFINET en la que están integrados 
dispositivos PROFINET ET 200SP y ET 200ecoPN con maestros IO-Link. 


 
Figura 3-1 Configuración de una red PROFINET con maestros IO-Link de nivel inferior 


En la vista de equipos del dispositivo PROFINET se definen las áreas de direcciones para el 
intercambio de datos cíclicos (valores de proceso) de IO-Link. 
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Figura 3-2 Vista de equipos con ajuste del área de direcciones de IO-Link 
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Port Configuration Tool - S7-PCT 
Para representar con transparencia la arquitectura de sistema completa hasta el dispositivo 
IO-Link, y para configurar y parametrizar el sistema IO-Link en detalle, se necesita S7-PCT. 


Inicie S7-PCT desde la configuración hardware de STEP 7. S7-PCT muestra todos los 
maestros IO-Link de Siemens configurados en el sistema de automatización. Tras 
seleccionar un maestro IO-Link, sus puertos IO-Link se pueden asignar a los dispositivos  
IO-Link deseados. Elija además los correspondientes equipos en el catálogo de equipos  
(o bien, sus IODD) y arrástrelos hasta el puerto del maestro IO-Link. 
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Ejemplo de configuración en S7-PCT 
La siguiente figura muestra la configuración de un maestro IO-Link en S7-PCT. 


 
Figura 3-3 Configuración de un maestro IO-Link en S7-PCT 
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En esta vista de S7-PCT se le mostrará abundante información: 


● Bus de campo de nivel superior y vista general o estructura del maestro IO-Link de nivel 
inferior (árbol de la izquierda) 


● Información detallada del maestro IO-Link seleccionado 


● Configuración actual del puerto IO-Link del maestro IO-Link seleccionado 


● Información detallada del dispositivo IO-Link seleccionado 


● Catálogo de equipos con los IODD de dispositivos IO-Link de diferentes fabricantes 
(árbol de la derecha) 


Área de direcciones de los puertos 
Además de la asignación de los dispositivos IO-Link a los puertos del maestro IO-Link, se 
pueden modificar las áreas de direcciones preajustadas de los puertos. En estas áreas de 
direcciones el maestro IO-Link transmite los valores de proceso que obtuvo del dispositivo 
IO-Link y los pone a disposición del sistema de automatización de nivel superior. 


Para ajustar el área de direcciones, seleccione la pestaña "Direcciones" (ver la figura 
anterior). 
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Ajuste de parámetros del dispositivo 
La adaptación de los dispositivos a la correspondiente tarea de la aplicación requiere unos 
ajustes de parámetros específicos. Los posibles parámetros y valores de ajuste están 
contenidos en los IODD de cada dispositivo. Los parámetros de dispositivo se ajustan 
directamente en S7-PCT. 


Elija además, tras seleccionar el correspondiente dispositivo, la pestaña "Parámetros" en el 
árbol de proyecto (árbol de la izquierda). 


 
Figura 3-4 Ajuste de los valores de parámetros del dispositivo IO-Link 


Tomando como base los ajustes predeterminados que se muestran, se pueden modificar y 
almacenar los valores en el rango definido. 


La configuración del sistema IO-Link y los parámetros de los dispositivos están disponibles 
para el sistema IO-Link, así como para el proyecto de automatización completo. Se pueden 
almacenar e imprimir la configuración y los parámetros. 
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3.2 Acceso a los datos del sistema de automatización y del dispositivo 
HMI 


Intercambio de datos cíclico 
Para el intercambio cíclico de datos de proceso entre un dispositivo IO-Link y una CPU, los 
datos IO-Link son consignados por el maestro IO-Link en el área de direcciones ajustada 
previamente. El programa de usuario de la CPU accede a los valores de proceso a través 
de estas direcciones, y los procesa. El intercambio de datos cíclico desde la CPU al 
dispositivo IO-Link (p. ej., actuador IO-Link) se efectúa de forma inversa. 


Intercambio de datos acíclico 
El intercambio de datos acíclicos, como los parámetros de dispositivos o los eventos, se 
realiza a través de una área determinada de índices y subíndices. La CPU accede a ella a 
través de mecanismos de sistema (p. ej., en las funciones online, como la lectura del 
estado). Utilizando el área de índices y subíndices se puede acceder selectivamente a datos 
del dispositivo (p. ej., para una reparametrización del dispositivo o del maestro durante el 
funcionamiento). 


Creación del programa de usuario 
Además de la configuración y parametrización del sistema IO-Link y de la integración en el 
sistema de automatización global, otra tarea es la creación del programa de usuario de la 
CPU. 


Para ayudar en la programación de accesos acíclicos, Siemens ofrece para los sistemas de 
automatización SIMATIC S7-300 y S7-400 para IO-Link el bloque de función/la instrucción 
"IOL_CALL". 


Con esta instrucción se escriben datos (de parámetros) en un dispositivo IO-Link o se leen 
desde él. Los datos se direccionan unívocamente con índice y subíndice en el dispositivo 
IO-Link. La estructura de los objetos de datos se puede consultar en la correspondiente 
documentación del dispositivo IO-Link. 


Ejemplo de aplicación 
Encontrará un ejemplo de aplicación IO-Link en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38006560). 


En este ejemplo de aplicación, la lectura y escritura de datos de proceso y de 
parametrización de maestros IO-Link y de dispositivos de conmutación IO-Link se realizan 
en el HMI, al igual que la visualización. La configuración de la CPU y del HMI se realiza de 
forma que se puede integrar en proyectos propios con facilidad. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38006560
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3.3 Sustitución de dispositivos durante el funcionamiento 


Introducción 
La sustitución de un dispositivo durante el funcionamiento es una situación que suele 
repetirse y no debe dar lugar a tiempos de parada prolongados en la planta. Sustituya los 
equipos rápidamente y evite realizar ajustes erróneos. El personal sin conocimientos ni 
herramientas específicos también puede sustituir los equipos. 


Función de servidor de parametrización 
Los parámetros de dispositivo ajustados con S7-PCT e IODD durante la ingeniería se 
transmiten al dispositivo. El dispositivo almacena estos parámetros de forma segura ante 
fallos de tensión. Estos parámetros se pueden modificar en cualquier momento desde 
S7-PCT o desde la CPU/el HMI, y almacenarse en el dispositivo. 


En la copia de seguridad de los datos de parámetros del dispositivo en el maestro se 
distingue entre estos casos: 


1. Ha ajustado los parámetros de dispositivo mediante S7-PCT y los ha transferido a los 
dispositivos mediante una descarga; entonces se inicia la copia de seguridad a través de 
S7-PCT (ajuste predeterminado en la pestaña "Data Storage"). 


2. Ha modificado online los parámetros de los dispositivos en S7-PCT, y en este caso debe 
iniciar expresamente la copia de seguridad a continuación. Para iniciar la copia de 
seguridad, vaya a la pestaña "Data Storage" de S7-PCT. 


3. Ha modificado los parámetros de los dispositivos mediante una transferencia de 
parámetros a través de la CPU/el HMI, y en este caso debe iniciar la copia de seguridad 
mediante un comando de sistema tras la transferencia de parámetros. Para ello se 
transfiere un comando de sistema al índice 2 y el subíndice 0 del dispositivo con la 
codificación 0x05. Cuando se haya realizado la copia de seguridad de los parámetros de 
los dispositivos en el maestro, este proporcionará automáticamente estos parámetros al 
nuevo dispositivo en caso de sustitución del dispositivo. 


De este modo se soporta la sustitución de dispositivos, puesto que el maestro IO-Link 
efectúa automáticamente la parametrización del nuevo dispositivo. Para usar la función de 
servidor de parametrización es requisito que esté implementada la especificación V1.1 de 
IO-Link en el maestro y en los dispositivos. 


Esta función no está disponible en maestros y dispositivos según la especificación de  
IO-Link V1.0. En este caso, se recomienda realizar la copia de seguridad de los parámetros 
de los dispositivos en el sistema de automatización de nivel superior. Utilice el bloque de 
función/la instrucción "IOL_CALL" para guardar los parámetros y para reparametrizar un 
dispositivo sustituido. 
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Oferta completa y única en su género que cubre todo el ciclo de vida 
Ya sea usted constructor de máquinas, operador de planta u oferente de soluciones: 
Siemens Industry Automation y Drive Technologies le ofrece una amplia gama de servicios 
destinada a los usuarios más diversos en todos los sectores de la industria manufacturera y 
de procesos. 


Orbitando alrededor de nuestros productos y sistemas tenemos una paleta de servicios 
homogéneos y estructurados que le ofrecen un valioso apoyo en todas las fases de la vida 
de sus máquinas y plantas, desde la concepción y realización, pasando por la puesta en 
marcha, y llegando al mantenimiento y modernización. 


Los empleados del Service & Support asisten a nuestros clientes en cualquier parte del 
mundo ayudándoles en todos los asuntos relacionados con la automatización y los 
accionamientos de Siemens. En más de 100 países, a nivel local y a lo largo de todas las 
fases del ciclo de vida de sus máquinas e instalaciones. 


Un equipo de especialistas expertos está a su lado con profundos conocimientos de la 
materia. Los cursos a los que asisten periódicamente, así como el estrecho contacto que 
mantienen entre sí, traspasando las fronteras de los continentes, garantizan un servicio 
técnico fiable, sea cual sea el ámbito en cuestión. 
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Online Support 
La extensa plataforma de información online que ofrece nuestro Service & Support apoya en 
todo momento a nuestros clientes, estén donde estén. 


El Online Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support). 


Technical Consulting 
Apoyo durante la planificación y concepción de su proyecto: desde el detallado análisis real 
y la definición del objetivo, hasta el asesoramiento en caso de dudas acerca del producto o 
sistema y la elaboración de soluciones de automatización. 


Technical Support 
Asesoramiento competente en caso de preguntas técnicas, incluyendo una amplia gama de 
servicios para todas las exigencias en relación con nuestros productos y sistemas. 


El Technical Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/support-request). 


Formación 
Aumente su ventaja competitiva, gracias a conocimientos prácticos impartidos directamente 
por el fabricante. 


Nuestra oferta de formación figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/sitrain). 


Engineering Support 
Apoyo durante el desarrollo y configuración mediante servicios adecuados, desde la 
configuración hasta la realización del proyecto de automatización. 


Field Service/Servicio técnico 
Nuestro Field Service le ofrece todo tipo de servicios relacionados con las actividades de 
puesta en marcha y mantenimiento, para asegurar en todo caso la disponibilidad de sus 
máquinas y plantas. 


Repuestos 
Las plantas y sistemas en todos los sectores y lugares deben funcionar siempre de forma 
fiable. Nosotros le apoyamos para evitar de raíz paradas de planta: con una red mundial de 
servicio técnico y cadenas logísticas optimizadas. 



http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/support-request

http://www.siemens.com/sitrain
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Reparaciones 
Tiempos de parada significan problemas en la empresa así como costes innecesarios. 
Nosotros le ayudamos a minimizar ambas problemáticas, para lo que le ofrecemos 
posibilidades de reparación en todo el mundo. 


Optimización 
Durante la vida de máquinas y plantas aparecen con frecuencia oportunidades para 
aumentar su productividad o para reducir costes. 


Para que las pueda aprovechar le ofrecemos toda una serie de servicios relacionados con la 
optimización. 


Modernización 
También para modernizaciones puede contar con nuestro pleno apoyo, con muchos 
servicios que van desde la ingeniería hasta la puesta en marcha. 


Programas de servicio técnico 
Nuestros programas de servicio técnico son selectos paquetes de servicios dirigidos a un 
determinado grupo de sistemas o productos del área de automatización y accionamientos. 
Los diferentes servicios cubren sin fisuras todo el ciclo de vida, están coordinados entre si, y 
facilitan la óptima aplicación de sus productos y sistemas.  


Los servicios de uno de estos programas pueden adaptarse en todo momento con plena 
flexibilidad y aplicarse independientemente. 


Ejemplos de servicios: 


● Contratos de servicio técnico 


● Plant IT Security Services 


● Life Cycle Services para accionamientos 


● SIMATIC PCS 7 Life Cycle Services 


● SINUMERIK Manufacturing Excellence 


● SIMATIC Remote Support Services 


 


Resumen de las ventajas: 


● Tiempos de parada optimizados para más productividad 


● Óptimos costes de mantenimiento gracias a volumen de prestaciones a la medida 


● Costes calculables para plena planeabilidad 


● Seguridad operativa gracias a tiempos de reacción y plazos de entrega de repuestos 
asegurados 


● Complementación y descarga del propio personal de servicio técnico 


● Los servicios prestados por el mismo proveedor implican menos interfaces y más 
conocimientos 
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Persona de contacto 
Para usted, en cualquier parte del mundo: somos su partner en asesoramiento, compra, 
formación, servicio, soporte, piezas de repuesto... y para toda la oferta de Industry 
Automation and Drive Technologies. 


Encontrará a su persona de contacto personal en nuestra base de datos de personas de 
contacto en Internet (http://www.siemens.com/automation/partner). 



http://www.siemens.com/automation/partner
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
En la presente documentación se describen temas generales que no dependen de 
productos. 


Además de la información introductoria sobre el procesamiento de valores analógicos, en el 
manual encontrará los temas siguientes: 


● Conexión de sensores de medida a entradas analógicas 


● Conexión de actuadores/cargas a salidas analógicas 


● Compensación de la temperatura en la unión fría 


● Calibración de un módulo analógico 


● Posibilidades de diagnóstico de un módulo analógico 


● Módulos analógicos de alta velocidad 


Conocimientos básicos necesarios 
Para una mejor comprensión de la presente documentación se requieren los siguientes 
conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos sobre procesamiento de valores analógicos (tecnología analógica) 


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC 


● Conocimientos de manejo de STEP 7 (TIA Portal) 


Ámbito de validez de la documentación 
El presente manual es válido como documentación básica para todos los módulos de 
entradas analógicas y módulos de salidas analógicas de las familias de productos S7-1500, 
ET 200MP, ET 200SP, ET 200AL, ET 200pro y ET 200eco PN. 


Cambios con respecto a la versión anterior 
Con respecto a la versión anterior del manual (edición 12/2013) se han realizado los 
siguientes cambios o ampliaciones: 


● Ampliación del ámbito de validez al sistema de periferia descentralizada ET 200AL 







Prólogo  
  


 Procesamiento de valores analógicos 
4 Manual de funciones, 06/2014, A5E03461441-AC 


Convenciones 
STEP 7: para designar el software de configuración y programación, en la presente 
documentación se utiliza "STEP 7" como sinónimo de "STEP 7 a partir de V12 (TIA Portal)" 
y versiones posteriores. 
La presente documentación contiene ilustraciones de los productos descritos. Las 
ilustraciones pueden diferir del producto suministrado en casos aislados. 


Preste atención a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene información importante sobre la parte de la documentación a la que debe 
prestarse especial atención. 


 


Soporte adicional 
Encontrará más información sobre los productos SIMATIC en Internet. La documentación 
correspondiente está igualmente disponible en Internet. 


● Encontrará nuestra oferta de documentación técnica para los diferentes productos y 
sistemas SIMATIC en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


● Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.automation.siemens.com). 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

https://mall.industry.siemens.com

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


La documentación completa de los sistemas S7-1500, ET 200MP, ET 200SP, ET 200AL, 
ET 200pro y ET 200eco PN consta del manual de sistema correspondiente, manuales de 
funciones y manuales de producto. 


Sinopsis de la documentación adicional relacionada con el procesamiento de valores analógicos 
La tabla siguiente muestra la documentación que complementa la presente descripción del 
procesamiento de valores analógicos. 


Tabla 1- 1 Documentación relacionada con el procesamiento de valores analógicos 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del 
sistema 


Manual de sistema 
Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59191792)  


• Pasos previos a la 
instalación 


• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en servicio 


Manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/58649293)  
Manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada 
ET 200MP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59193214)  
Manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200AL 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/89254965) 
Instrucciones de servicio  
Sistema de periferia descentralizada 
ET 200pro 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/21210852) 
Instrucciones de servicio 
Periferia descentralizada ET 200eco PN 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/29999018) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/89254965

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/89254965

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/21210852

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/21210852

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29999018

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/29999018
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
Instalación de 
controladores con 
inmunidad a las 
perturbaciones 


Manual de funciones 
Instalación de controladores con inmunidad a 
las perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59193566)  


• Principios básicos 
• Compatibilidad 


electromagnética 
• Protección contra rayos 


Módulo analógico Manual de producto del módulo analógico 
correspondiente 


• Conexión 
• Parámetros 
• Datos técnicos 
• Registro de parámetros 
• Tablas de valores 


analógicos 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/automation/service&support) están disponibles todos 
los manuales actualizados de los productos SIMATIC para su descarga gratuita. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566

http://www.siemens.com/automation/service&support
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 Información importante sobre la tecnología analógica 2 
2.1 Resumen 


Introducción 
El propósito de este capítulo es explicarle, partiendo de los principios básicos de la 
tecnología analógica, las características más importantes de los módulos de entradas y 
salidas analógicas. Las explicaciones y ejemplos ofrecidos en las páginas siguientes 
pretenden establecer una relación con los manuales del módulo analógico empleado y 
facilitarle el manejo de dichos manuales. 


Señales analógicas y binarias 
Las señales binarias solo pueden adoptar 2 estados: estado de señal 1 (con tensión) o 
estado de señal 0 (sin tensión). En la técnica de control, además de las señales binarias, a 
menudo es necesario leer, procesar y emitir señales analógicas. Al contrario que las señales 
binarias, las señales analógicas adoptan cualquier valor dentro de un rango concreto. Las 
magnitudes analógicas posibles son, p. ej.: 


● temperatura 


● Presión 


● velocidad 


● nivel 


● valor pH 
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Sensores de medida 
Los controladores solo pueden procesar valores analógicos en forma de patrones de bits. 
Para ello, los sensores de medida que pueden conectarse al módulo analógico capturan 
magnitudes físicas, p. ej. presión o temperatura. Este valor analógico es medido por el 
módulo de entradas analógicas en forma de corriente, tensión o resistencia. Para que la 
CPU pueda procesar el valor de corriente o tensión capturado, un convertidor analógico-
digital integrado en el módulo de entradas analógicas lo convierte en un valor entero de 16 
bits. Según el tipo de medición pueden utilizarse los siguientes sensores de medida: 


● sensores de tensión 


● sensores de corriente 


– transductores de medida a 2 hilos 


– transductores de medida a 4 hilos 


● sensores resistivos 


– Conexión a 4 hilos 


– Conexión a 3 hilos 


– Conexión a 2 hilos 


● termopares 


Para más información sobre la conexión de los distintos tipos de sensores de medida a 
entradas analógicas, consulte el capítulo Conexión de sensores de medida (Página 68). 


Ejemplo 


Para capturar una velocidad se utiliza un sensor de medida que convierte el rango de 
velocidad de giro de 0 a 1500 rpm en un rango de tensión de 1 a 5 V. Si se mide una 
velocidad de 865 rpm, el sensor de medida da un valor de tensión de 3,3 V. 
El valor de tensión resultante se calcula de la manera siguiente: 


 
El valor de tensión capturado puede representarse gráficamente de la manera siguiente: 


 
Figura 2-1 Captura de la velocidad de giro 
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Conversión analógico-digital 
Una CPU únicamente procesa información en forma digital. Por este motivo, el valor 
analógico se convierte a un patrón de bits. La conversión se realiza por medio de un 
convertidor analógico-digital (convertidor A/D) integrado en el módulo de entradas 
analógicas. En los productos SIMATIC, el resultado de esta conversión se acondiciona 
siempre para la CPU como palabra de 16 bits. El convertidor A/D utilizado digitaliza la señal 
analógica que se quiere capturar y se aproxima a su valor mediante una curva en escalera. 
Los parámetros más importantes de un convertidor A/D son su resolución y la velocidad de 
conversión.  


 
① Valor analógico 
② Valor digital 


Figura 2-2 Aproximación de una curva analógica mediante una curva en escalera con alta y baja 
resolución 


Conversión digital-analógico 
Después de procesar la señal digital en la CPU, un convertidor digital-analógico (convertidor 
D/A) integrado en el módulo de salidas analógicas convierte la señal de salida en un valor 
analógico de corriente o tensión. El valor resultante de la señal de salida corresponde a la 
magnitud de salida que permite accionar los elementos de control final analógicos (los 
actuadores). Estos pueden ser pequeños servoaccionamientos o válvulas proporcionales, 
por ejemplo. Encontrará más información sobre la conexión de actuadores en el capítulo 
Conexión de cargas/actuadores (Página 106). 
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Principales características de los módulos analógicos 
Además del tipo y el rango de medición, a la hora de seleccionar el módulo analógico 
adecuado son importantes sobre todo la precisión, la resolución y el tiempo de conversión. 
Para determinados campos de aplicación, p. ej. instalaciones muy extensas, también son 
decisivos la tensión en modo común (Common Mode) o el aislamiento galvánico entre 
canales. En las páginas siguientes se comentan con más detalle estas características. 


Procesamiento de señales analógicas 
La figura siguiente muestra el procesamiento de señales analógicas en un PLC. 


 
Figura 2-3 Procesamiento de valores analógicos 
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2.2 Precisión/resolución 
La resolución de un módulo analógico depende del transductor utilizado y de su cableado 
externo. La aproximación a la señal analógica que se quiere capturar o emitir se realiza 
mediante una curva en escalera. La resolución indica en cuántos incrementos se divide el 
valor analógico en esta curva en escalera. Cuanto mayor sea la resolución de un módulo, 
tanto menores serán los incrementos y más fina será la digitalización de la señal analógica. 


Aproximación a un valor analógico 
Las figuras siguientes muestran la aproximación al valor analógico mediante una curva en 
escalera. Si la resolución es baja, la señal analógica se aproxima solamente de forma 
imprecisa a la curva real (figura izquierda), pero a medida que la resolución aumenta, la 
aproximación mejora (figura derecha). 


 
① Valor analógico 
② Valor digital 


Figura 2-4 Aproximación a una curva analógica mediante una curva en escalera 


Representación del rango de medición con una resolución de 13 y 16 bits 
Si un módulo posee una resolución de 13 bits (= 12 bits + sig.), una medida unipolar se 
descompone en un total de 212 = 4096 incrementos. Con un rango de medición de 0 a 10 V, 
el valor más pequeño representable, el incremento, es de 10 V/4096, es decir, 2,4 mV. 


Así pues, un módulo de 16 bits (= 15 bits + sig.) de resolución proporciona un incremento de 
0,3 mV. Si la resolución aumenta un bit, el número de incrementos se duplica y el ancho de 
un incremento se reduce a la mitad.  


Si la resolución aumenta de 13 a 16 bits, la cantidad de incrementos de 4096 se multiplica 
por ocho y da como resultado 32768. Por eso, con una resolución de 13 bits, el valor más 
pequeño representable es de 2,4 mV. Con una resolución de 16 bits, es, en cambio, de 
0,3 mV. 
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Rangos de medición 
En la representación del rango de medición, SIMATIC S7 distingue entre el rango nominal, 
el margen de tolerancia por encima o por debajo y el rebase por exceso o por defecto. 
Gracias a esta diferenciación se puede reconocer si el valor medido se encuentra dentro del 
rango de medición especificado en los datos técnicos o si se ha rebasado el rango de 
medición. Los rangos de rebase por exceso y por defecto están reservados para la 
detección de errores. 


Con una resolución de 16 bits, los 32768 incrementos teóricamente posibles se distribuyen 
en un rango de tensión de 11,852 V. Con ello, ya solo están disponibles 27648 incrementos 
para la resolución de un rango de medición de 10 V. Esto corresponde a un valor mínimo 
representable de 0,3617 mV (ver tabla). 


Tabla 2- 1 Ejemplo de un módulo SIMATIC S7 con una resolución del rango de medición 0 a 10 V 


Valor (incrementos) Rango de medición de tensión 
Decimal de 0 a 10 V Rango 
32767 11,852 V Rebase por exceso 


 32512  
32511 11,759 V Margen de tolerancia por encima 


 27649  
27648 10,0 V Rango nominal 


 
 
 


20736 7,5 V 
1 361,7 μV 
0 0 V 
No relevante para este ejemplo, 
ya que no puede haber valores negativos 


Margen de tolerancia por debajo 
Rebase por defecto 


Encontrará una representación digitalizada de los rangos de entrada, separados por rangos 
de entrada bipolares o unipolares, en el apartado Representación de los rangos de entrada 
(Página 65). Encontrará una representación digitalizada de los rangos de salida, separados 
por rangos de salida bipolares o unipolares, en el apartado Representación de los rangos de 
salida (Página 66). En el manual de producto correspondiente a su módulo analógico 
encontrará una sinopsis de todos los rangos de medición que pueden utilizarse. 
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Margen de tolerancia por encima y por debajo 


En procesos de regulación con escalones de señal elevados, puede ocurrir que la curva de 
estabilización de la señal abandone brevemente el rango nominal antes de alcanzar la 
consigna. El margen de tolerancia por encima o por debajo garantiza que no se notifique 
ningún error durante este abandono del rango nominal. No obstante, si la señal rebasa el 
margen de tolerancia por encima o por debajo y alcanza el rango de rebase por exceso o 
por defecto, se diagnostica el estado de error "Rebase por exceso" o "Rebase por defecto". 
El margen de tolerancia por encima o por debajo equivale, por tanto, a un margen de 
tolerancia entre el rango nominal y el rebase por exceso o por defecto. Encontrará más 
información sobre el tiempo de estabilización en el capítulo Tiempo de estabilización y 
respuesta de los módulos de salidas analógicas (Página 55).  


En la figura siguiente se observa el rango nominal, el margen de tolerancia por encima y el 
rebase por exceso de un rango de medición unipolar. Durante la fase de estabilización, la 
señal abandona brevemente el rango nominal. 


 
① Señal de salida analógica 
tE Tiempo de estabilización de la señal en la consigna 
t1 El módulo finaliza la conversión en el borne del canal de salidas analógicas y emite la señal. 
t2 La señal está estabilizada y se ha alcanzado la magnitud de salida analógica especificada. 


Precisión de un módulo analógico 
La precisión de un módulo analógico se indica como porcentaje o como valor absoluto, p. ej. 
en K o °C. Caracteriza el error general de la captura de valores medidos. De acuerdo con la 
norma internacional IEC 61131, en la que se basa también la norma europea EN 61131, se 
indican el límite de error básico a 25 °C y el límite de error práctico. Encontrará una 
descripción detallada de los límites de error práctico y básico en el apartado Límite de error 
práctico y básico (Página 23). 
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Relación entre resolución y precisión 
Para conseguir una precisión concreta (error práctico) es necesario disponer de una 
determinada resolución. 


Ejemplo 


Error de medición mediante digitalización con una resolución de 8 y 14 bits 


El rango de medición de un módulo analógico va de 0 a 10 V. Una resolución de 8 bits 
representa un total de 256 valores. Esto equivale a un salto de tensión mínimo posible de 
39 mV o del 0,4% con respecto al valor final del rango de medición. Una resolución de  
14 bits representa un total de 16384 valores. Esto equivale a un salto de tensión mínimo 
posible de 0,61 mV o del 0,006% con respecto al valor final del rango de medición. 


Los valores porcentuales calculados son al mismo tiempo los valores teóricos del mejor 
caso para el límite de error práctico. Por consiguiente, con una resolución de 8 bits y un 
rango de medición de 0 a 10 V no es posible conseguir una precisión mejor que el 0,4%. 
Según sea la circuitería real, este valor sería considerablemente peor en la práctica. 


Cálculo del error de medición máximo 
En el rango de medición de un módulo analógico de 0 a 10 V y un límite de error práctico en 
todo el rango de temperatura de ±0,5%, el error de medición máximo se calcula de la 
manera siguiente: 


10 V · 0,5/100 = 50 mV 


Con ello, el error de medición máximo se encuentra en ±50 mV. Esto significa que, en el 
caso de la entrada analógica, cada tensión contiene una incertidumbre de ±50 mV en todo 
el rango de entrada. Así pues, una tensión de 3,5 V que vaya a medirse puede 
representarse con cualquier valor situado entre 3,45 V y 3,55 V. 


Encontrará una descripción detallada de los límites de error práctico y básico en el apartado 
Límite de error práctico y básico (Página 23). 
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2.3 Normalización de valores analógicos 


Normalización 
Para el procesamiento posterior de los valores analógicos digitalizados, suele ser  
necesario calcular la magnitud de proceso real en lugar de incrementos  
(p. ej., 10 V = 27648 incrementos). La conversión de un rango de valores  
(p. ej., de -27648 a +27648 incrementos) a la magnitud física original  
(p. ej., de 0 a 500 litros) se denomina normalización o escalado. 


Bloques de normalización 
STEP 7 ofrece el bloque de programa apropiado para la normalización de valores 
analógicos. El bloque SCALE se incluye en el volumen de suministro de STEP 7 y permite 
introducir un valor límite superior e inferior (p. ej., de 0 a 500 litros). 


Ejemplo 
En el ejemplo siguiente debe medirse el nivel de un tanque de 500 litros de capacidad.  
El sensor de medida utilizado mide una tensión de -10 V con el tanque vacío y de +10 V con 
el tanque lleno. El módulo analógico transforma el rango de tensión de -10 V a +10 V en el 
rango de valores -27648 a +27648 y convierte este rango a la magnitud original de  
0 a 500 litros con el bloque de programa SCALE. 


 
Figura 2-5 Normalización en el bloque de programa SCALE 


El valor analógico de la entrada IN es leído directamente por el módulo o transmitido por 
una interfaz de datos en formato INT. El valor límite inferior (0 litros) de la magnitud física se 
define a través de la entrada LO_LIM, y el valor límite superior (500 litros), a través de la 
entrada HI_LIM. La salida OUT proporciona el valor normalizado (magnitud física) en forma 
de número real a partir de (LO_LIM <= OUT <= HI_LIM). A través de la entrada BIPOLAR se 
puede parametrizar si se deben transformar solo valores positivos o también negativos. Si 
se transmite al parámetro un operando con el estado "0", tiene lugar una normalización 
unipolar. Un operando con el estado "1" provoca una normalización bipolar. La salida 
RET_VAL emite un código de error en caso de fallo (p. ej., rebase por exceso) y el valor  
"0" en caso de que la ejecución sea correcta. 


Encontrará más información sobre el bloque SCALE en la Ayuda en pantalla de STEP 7. 







Información importante sobre la tecnología analógica  
2.3 Normalización de valores analógicos 


 Procesamiento de valores analógicos 
18 Manual de funciones, 06/2014, A5E03461441-AC 


Rangos de medición unipolares y bipolares 
En el ejemplo se medía el nivel en un rango de medición bipolar. Para ello, el sensor de 
medida suministra una tensión negativa, además de la positiva. Dado que el volumen del 
tanque se convierte al rango de incrementos de -27648 a +27648, la medición del nivel se 
efectúa con el doble de resolución (Δ) en comparación con el rango de medición unipolar. 


 


 Nota 
Sensores de medida 


Para realizar una medición en un rango de medición bipolar, es requisito indispensable que 
el sensor de medida utilizado admita rangos de medición bipolares. 


 


 
Figura 2-6 Rango de medición bipolar 


En el rango de medición bipolar, la medición de nivel se realiza con el doble de resolución 
(Δ) que en el rango de medición unipolar. 


 
Figura 2-7 Rango de medición unipolar 
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2.4 Desnormalización de valores analógicos 


Desnormalización 
Para emitir valores analógicos normalizados suele ser necesario convertir el valor analógico 
calculado por el programa de usuario al rango de valores del módulo de salidas analógicas. 
Esta conversión se denomina desnormalización o desescalado.  


Bloques de desnormalización 
STEP 7 ofrece el bloque de programa apropiado para la desnormalización de valores 
analógicos. El bloque UNSCALE se incluye en el volumen de suministro de STEP 7 y 
permite introducir un valor límite superior e inferior entre los cuales oscila el valor del 
programa. 


Ejemplo 
Un valor analógico del 0,0 al 100,0% calculado por el programa de usuario debe convertirse 
con el bloque UNSCALE al rango de valores de -27648 a +27648. Al emitirse el valor 
desnormalizado a un módulo de salidas analógicas, este módulo acciona un actuador 
analógico (p. ej., una válvula de regulación). El actuador debe accionarse con el valor 
mínimo (-10 V o -20 mA) para un valor del programa del 0% y con el valor máximo  
(+10 V o +20 mA) para un valor del programa del 100%. 


 
Figura 2-8 Desnormalización en el bloque de programa UNSCALE 


El valor calculado por el programa debe transmitirse en formato REAL (IN). El valor límite 
inferior (0,0%) se define a través de la entrada LO_LIM, y el valor límite superior (100,0%), a 
través de la entrada HI_LIM; el valor del programa oscila entre estos valores límite. La salida 
OUT emite el valor desnormalizado en el formato INT. A través de la entrada BIPOLAR se 
puede parametrizar si se deben transformar solo valores positivos o también negativos. Si 
se transmite al parámetro un operando con el estado "0", tiene lugar una normalización 
unipolar. Un operando con el estado "1" provoca una normalización bipolar. La salida 
RET_VAL emite un código de error en caso de fallo y el valor "0" en caso de que la 
ejecución sea correcta. 


Encontrará más información sobre el bloque UNSCALE en la Ayuda en pantalla de STEP 7. 
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Rangos de medición unipolares y bipolares 
En la figura siguiente se muestra la normalización de un actuador que se acciona con el 
valor mínimo 0 (0 V o 0 mA) para un valor del programa del 0% y con el valor máximo  
(10 V o 20 mA) para un valor del programa del 100% (+27648). 


 
Figura 2-9 Rango de medición unipolar 


En la figura siguiente se muestra la normalización de un actuador que se acciona con el 
valor mínimo 0 (-10 V o -20 mA) para un valor del programa del 0% (-27648) y con el valor 
máximo (+10 V o +20 mA) para un valor del programa del 100% (+27648). 


 
Figura 2-10 Rango de medición bipolar 
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2.5 Error de linealidad 


Definición 
La linealidad señala la desviación de la conversión A/D o D/A real respecto de la recta ideal 
dentro de un rango de medición específico. El error de linealidad es la medida de la 
desviación de la función de transferencia real respecto de la recta ideal. En los datos 
técnicos la desviación se indica como valor porcentual referido al rango nominal del módulo 
analógico. 


En la figura siguiente se muestra de forma ampliada (para mejor visibilidad) el error de 
linealidad de un convertidor A/D. 


 
Figura 2-11 Error de linealidad 


Ejemplo 
Con un rango de entrada de ±10 V y un error de linealidad de ±0,01%, resulta un error de 
±1 mV. El error se calcula de la manera siguiente: 10 V · 0,01% = 1 mV 


Las indicaciones del error de linealidad en los datos técnicos ya están incluidas en el límite 
de error práctico. Encontrará una descripción detallada del límite de error práctico en el 
apartado Límite de error práctico y básico (Página 23). 
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2.6 Repetibilidad 


Definición 
La repetibilidad es la desviación máxima de los valores medidos/valores de salida con una 
misma señal de entrada o un mismo valor de salida después de haber aplicado o emitido un 
valor distinto. Al hacerlo, los demás parámetros permanecen inalterados, p. ej. el parámetro 
Temperatura. La repetibilidad se refiere al rango nominal del módulo y se aplica al estado 
estacionario tras alcanzar la temperatura de régimen. 


Dispersión de los valores medidos 
La repetibilidad proporciona información sobre la varianza de los distintos resultados de 
medición. Cuanto menor es la dispersión de los resultados de medición, mayor es la 
repetibilidad. Por tanto, la repetibilidad es una de las principales características de los 
instrumentos de medición. En los datos técnicos la repetibilidad se indica como valor 
porcentual referido al rango de entrada o salida en estado estacionario a 25 °C. 


Ejemplo 
En un módulo de entradas analógicas, la repetibilidad indicada es del ±0,02% referida al 
valor final del rango de medición. Para un valor cualquiera perteneciente al rango de 
medición de ±10 V, esto corresponde a una repetibilidad de 2 mV. Si el valor medido se 
cambia de 10 V a -10 V, por ejemplo, y a continuación se vuelve a medir con 10 V, el error 
del valor medido no puede ser superior a ±2 mV. 


 
① Buena repetibilidad 
② Mala repetibilidad 


Figura 2-12 Repetibilidad de valores medidos emitidos 
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2.7 Límite de error práctico y básico 


Introducción 
A continuación se explica cómo determinar el límite de error práctico o básico y, por tanto, el 
error de medición o de salida utilizando los datos técnicos. Partiendo del peor caso, se 
asegura que el módulo no rebase por exceso el valor especificado en todo el rango de 
operación admisible. 


La precisión de los módulos de entradas o salidas analógicas representa tan solo una parte 
de la precisión de todo el tramo de medición. Un tramo de medición se compone 
generalmente de: sensor de medida, transductor de medida, trayecto de transmisión y 
módulo de entradas o salidas. 


Límite de error práctico 
El límite de error práctico es el error de medición o de salida total del módulo analógico en el 
rango nominal en estado estacionario tras alcanzar la temperatura de régimen, dentro del 
rango de temperatura admitido. 
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Límite de error básico 
El límite de error básico es el error total de medición o de salida en el rango nominal a una 
temperatura ambiente de 25 °C y en estado estacionario tras alcanzar la temperatura de 
régimen. 


Puesto que en las instalaciones raramente predomina una temperatura ambiente constante 
de 25 °C, el límite de error básico del módulo es más bien un valor teórico. Por este motivo, 
en la práctica es prioritario el límite de error práctico a la hora de seleccionar y valorar un 
módulo. 


 


 Nota 


Los datos porcentuales de los límites de error práctico y básico en los datos técnicos hacen 
referencia siempre al valor de entrada o salida más grande posible (el valor final del rango 
de medición) dentro del rango nominal del módulo. 


 


La figura siguiente muestra un ejemplo de los límites de error práctico y básico en 
comparación con la curva ideal. 


 
Figura 2-13 Límites de error práctico y básico 
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Ejemplo de determinación del error de salida 
Para indicar la tensión en el rango que va de 0 a 10 V se utiliza un módulo de salidas 
analógicas. El módulo trabaja a una temperatura ambiente de 30 °C. Para ello se considera 
el límite de error práctico. Los datos técnicos del módulo indican lo siguiente: 


● límite de error práctico para la salida de tensión: ±0,1 % 


Por consiguiente, el error de salida está en ±10 mV (±0,1 % de 10 V) en todo el rango 
nominal del módulo. 


Si la tensión real es de 2,50 V, por ejemplo, la tensión de salida puede situarse en el rango 
entre 2,49 V y 2,51 V. 


 


 Nota 
Rangos de medida bipolares 


El cálculo también puede utilizarse para rangos de medición bipolares.  


Con un rango de medición de ±10 V y un error práctico de ±0,1%, el error de salida también 
es de ±10 mV. 
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2.8 Error de temperatura 


Introducción 
Durante el funcionamiento, los módulos analógicos están expuestos a condiciones que 
repercuten en su precisión y, por consiguiente, en los resultados de medición 
proporcionados. Si, p. ej., la temperatura de empleo del módulo difiere de la temperatura 
ambiente de 25 °C, se producen errores de temperatura. Dichos errores están incluidos en 
el límite de error práctico, dentro del rango de temperatura admisible. 


Definición 
El error de temperatura señala la deriva máxima de los valores de medida o salida debida a 
un cambio de la temperatura ambiente del módulo analógico.La deriva máxima puede 
producirse a cualquier temperatura ambiente. Dependiendo del módulo utilizado, el error de 
temperatura se indica en porcentaje por grado Celsius y/o en porcentaje por grado Kelvin, 
p. ej. ±0,005 %/K, y está referido al valor de fin del rango de medida del módulo analógico. 


Límites de error práctico de la compensación 
El error de temperatura de la compensación de la temperatura en la unión fría solo se 
produce al medir con termopares. Si está seleccionado el modo de operación "Unión fría", el 
error de temperatura de la compensación se suma al error de temperatura en sí. En los 
datos técnicos, el error de temperatura de la compensación se indica o bien como 
porcentaje referido al rango nominal físico del módulo analógico, o bien como valor absoluto 
en °C. 


 


 Nota 
Cálculo del error en la medición con termopar 


Para determinar el error general en una medición con termopar, se suman el error de la 
medición con termopar y el error de la medición de compensación. Podrá consultar estos 
errores en el manual del producto correspondiente. 


 


Ejemplo 
En este ejemplo, el error general de la medición de temperatura se calcula mediante un 
termopar tipo K. El termopar del tipo K realiza mediciones en un rango de temperatura de 
entre -270 y 1372 °C. 


En los datos técnicos, el límite de error práctico del termopar del tipo K es > -200 °C ±2,4 K. 
El error de temperatura de la compensación es de ±6 °C. Con una temperatura medida > -
200 °C, el error de temperatura general se calcula como sigue: 


error práctico (±2,4 K) + error de temperatura de la compensación (±6 °C) = ±8,4 °C. 
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2.9 Supresión de frecuencias perturbadoras 


Definición 
En los módulos de entradas analógicas, la supresión de frecuencias perturbadoras suprime 
las perturbaciones causadas por la frecuencia de la red de corriente alterna utilizada.  


La frecuencia de la red de corriente alterna puede repercutir desfavorablemente en los 
valores medidos sobre todo al medir en pequeños rangos de tensión y con termopares.  


Parametrización 
La frecuencia de red a la que funciona la instalación se ajusta mediante parámetros en el 
módulo, p. ej. en STEP 7. 


 
Figura 2-14 Supresión de frecuencias perturbadoras 


El tiempo de conversión varía en función de la supresión de frecuencias perturbadoras 
ajustada. Esta dependencia está descrita en las hojas de datos del módulo en cuestión.  


Para seleccionar la supresión de interferencias perturbadoras adecuada debe tenerse en 
cuenta lo siguiente:  


cuanto mayor sea la frecuencia ajustada, menor será el tiempo de conversión. 
 


 Nota 
Frecuencia de red 


Seleccione la frecuencia perturbadora conforme a la frecuencia de red utilizada. Si se ajusta 
una frecuencia diferente, p. ej. con el fin de reducir el tiempo de conversión, se producen 
errores de adaptación. En ese caso, es posible que los datos técnicos indicados 
(especialmente la precisión) estén fuera del rango especificado. 


Filtrado 


Mediante el filtrado de valores analógicos se consigue una mejora adicional al suprimir 
frecuencias perturbadoras. Encontrará más información sobre el filtrado de valores 
analógicos en el apartado Alisamiento (Página 57). 
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Frecuencias de red utilizadas 
La frecuencia de red es la frecuencia utilizada dentro de una red eléctrica para alimentación 
mediante tensión alterna. La unidad de medida es el hercio, que indica el número de 
oscilaciones de una señal periódica en un segundo. Una frecuencia de red de 50 Hz, p. ej., 
corresponde a 50 oscilaciones por segundo.  


En Europa, Australia y la mayoría de países de Asia y África se utiliza una frecuencia de red 
de 50 Hz. En cambio, en América del Norte, América Central y en la mayoría de países 
sudamericanos se utilizan redes eléctricas con una frecuencia de 60 Hz.  


Las frecuencias de 400 Hz se emplean sobre todo en redes de a bordo para aviones y 
vehículos espaciales, así como en el ámbito militar. Una de las razones es que los motores 
con una frecuencia de red de 400 Hz generalmente son más ligeros y pequeños. Sin 
embargo, como no es posible transportar frecuencias tan elevadas a largas distancias de 
manera rentable, las aplicaciones de 400 Hz suelen ser de corto alcance. 


Para la alimentación de vehículos ferroviarios en Alemania, Austria y Suiza se utiliza una 
frecuencia de 16 2/3 Hz. Algunos módulos de los productos SIMATIC S7 también soportan 
la supresión de frecuencias perturbadoras de esta frecuencia de red. En tal caso, la 
supresión de frecuencias perturbadoras parametrizable es de 16,6 Hz. 
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2.10 Perturbaciones en modo común (UCM) 


Definición 
Las perturbaciones en modo común son tensiones e intensidades perturbadoras en las 
líneas de conexión entre dispositivos eléctricos y otros componentes de la instalación. Se 
propagan con la misma posición de fase y la misma amplitud tanto en la línea de ida como 
en la línea de retorno. Para provocar una perturbación real de la señal útil se requiere un 
recorrido de corriente adicional. El recorrido de corriente suele darse por potenciales de 
referencia comunes (p. ej. puesta a tierra o conexión a masa) de la señal útil y la fuente 
perturbadora. 


Perturbaciones en modo común en módulos analógicos 
Una perturbación en modo común en módulos de entradas y salidas analógicas se produce 
cuando el potencial de referencia de dichos módulos difiere del potencial de referencia del 
sensor o actuador conectados. 


Las perturbaciones en modo común ocurren principalmente durante el funcionamiento de 
módulos analógicos con sensores puestos a tierra. Debido a la extensión de la instalación 
completa, es posible que aparezcan diferencias de tensión entre las piezas de maquinaria 
donde se han montado los sensores puestos a tierra y la referencia del módulo analógico. 
Estas diferencias de tensión actúan en la misma medida sobre el circuito positivo y sobre el 
circuito negativo de la señal, y por eso se las llama perturbación en modo común. 


En caso de funcionamiento con sensores no puestos a tierra, la aparición de una 
perturbación en modo común no es tan evidente como cuando se utilizan sensores puestos 
a tierra. No obstante, debido al acoplamiento capacitivo o inductivo, en este caso también se 
producen diferencias de tensión que pueden dar lugar a una perturbación en modo común. 
Teniendo en cuenta las condiciones de ambos casos (sensores con o sin puesta a tierra), la 
tensión en modo común puede aparecer en forma de tensión continua o tensión alterna.  
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Ejemplo 
En la figura siguiente de un módulo analógico con dos entradas (Ch1/Ch2) se muestran las 
tensiones perturbadoras acopladas en las entradas (UCM1/UCM2) y una tensión perturbadora 
acoplada entre estas entradas (UCM3). La supresión de perturbaciones en modo común 
(Common Mode Rejection) describe la medida en que se suprimen estas señales 
perturbadoras. Resulta de la siguiente fórmula: CMR [dB] = 20 · log (UCM / Ua) 


 
Figura 2-15 Tensión en modo común acoplada entre dos entradas 


Si existe una tensión en modo común (UCM), para calcular el error de medición (Ua) se 
despeja Ua en la fórmula: 


 
 


 Nota 


La supresión de perturbaciones en modo común (CMR) se indica bajo "Perturbación en 
modo común", en los datos técnicos del manual de producto del módulo analógico utilizado. 
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2.11 Perturbaciones en modo serie (USM) 


Definición 
Las perturbaciones en modo serie son tensiones e intensidades perturbadoras en las líneas 
de conexión que se propagan en ellas en sentido contrario. Tienen sentidos opuestos en la 
línea de ida y en la línea de retorno. Las perturbaciones en modo serie provocan una caída 
de tensión en la impedancia del receptor que actúa como tensión perturbadora.  


Causas 
Las perturbaciones en modo serie se producen debido a un acoplamiento capacitivo o 
inductivo. En el caso de un acoplamiento inductivo entre conductores colindantes bajo 
corriente, los flujos magnéticos que se generan se entremezclan con el otro conductor, 
respectivamente. De este modo se induce una tensión perturbadora en el conductor. Existe 
un acoplamiento galvánico cuando diferentes circuitos se influyen mutuamente debido a que 
comparten secciones de conductores, p. ej. una conexión a masa común. 


En la figura siguiente las perturbaciones en modo serie aparecen como una fuente de 
tensión (USM) conectada en serie con la señal medida propiamente dicha (UM). El subíndice 
"SM" se refiere al término inglés "Series Mode". La supresión de perturbaciones en modo 
serie (Series Mode Rejection) describe la medida en que se suprimen las señales 
perturbadoras. Resulta de la siguiente fórmula: SMR [dB] = 20 · log (USM / Ua) 


 
Figura 2-16 Acoplamiento capacitivo o inductivo de perturbaciones en el cable de señal 


Para calcular el error de medición con tensión (Ua), se despeja Ua en la fórmula: 


 
La siguiente fórmula muestra el cálculo del error de medición con intensidad (Ia) utilizando 
una entrada de intensidad. 
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 Nota 


La supresión de perturbaciones en modo serie (SMR) se indica bajo "Perturbación en modo 
serie", en los datos técnicos del manual de producto del módulo analógico utilizado. El valor 
de la resistencia de entrada (Rein) también se indica en los datos técnicos. 
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2.12 Supresión de tensiones perturbadoras 


Definición 
La supresión de tensiones perturbadoras indica el factor en el que se inhibe la señal 
perturbadora al capturar el valor medido. Cuanto mayor sea este valor, menos falsificarán 
las perturbaciones la señal medida. Los datos técnicos distinguen entre "perturbación en 
modo común" y "perturbación en modo serie". La supresión de tensiones perturbadoras se 
indica en decibelios. 







Información importante sobre la tecnología analógica  
2.12 Supresión de tensiones perturbadoras 


 Procesamiento de valores analógicos 
34 Manual de funciones, 06/2014, A5E03461441-AC 


Ejemplo 
La siguiente figura muestra el error de valor medido con tensiones perturbadores en voltios 
y una supresión de tensiones perturbadoras de 0 a 120 dB. 


 
Figura 2-17 Supresión de tensiones perturbadoras 


Con una supresión de tensiones perturbadoras de 40 dB y una tensión perturbadora de 1 V, 
el valor medido tiene un error de tan solo 0,01 V. 


 


 Nota 
Instalación inmune a las perturbaciones 


Las magnitudes perturbadoras pueden reducirse considerablemente con una instalación con 
inmunidad a perturbaciones así como con una buena puesta a tierra y un buen 
apantallamiento. En el manual de funciones Instalación de controladores con inmunidad a 
las perturbaciones (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566) 
encontrará una descripción detallada para prevenir perturbaciones. 


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566
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Supresión de perturbaciones en modo común 
La tabla siguiente muestra, a modo de ejemplo, las indicaciones que figuran en los datos 
técnicos de un módulo de entradas analógicas en lo que respecta a la supresión de 
perturbaciones en modo común: 


 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = n x (f1 ± 1%), (f1 = frecuencia perturbadora), n = 1, 2... 
Perturbación en modo común > 100 dB 
Tensión en modo común, máx. 10 V 


Con una frecuencia perturbadora parametrizada de 50 Hz, la supresión de tensiones 
perturbadoras en modo común especificada sólo puede aplicarse a las frecuencias  
50 Hz ± 1%, 100 Hz ± 1%, 150 Hz ± 1%, etc. Para el resto de frecuencias se obtiene una 
menor inmunidad a las perturbaciones. Las perturbaciones causadas por la tensión de red 
falsean la señal útil medida en proporción 100.000 : 1. Una amplitud de tensiones 
perturbadoras de 1 V, p. ej., causa un error de 10 μV en la medición de la señal útil. 


La tensión en modo común (tensión Common Mode; UCM) indica la diferencia de potencial 
máxima que puede haber entre dos canales o entre un canal y la masa analógica para no 
superar la supresión de interferencias perturbadoras especificada en los datos técnicos. Si 
se supera la tensión en modo común máxima especificada, p. ej. 10 V, la señal analógica se 
procesa incorrectamente. En función del módulo utilizado es posible diagnosticar este error 
y emitir un mensaje de error. El rebase de la tensión en modo común permitida puede 
deberse, p. ej., al uso de alimentaciones diferentes o longitudes de cable excesivas. 


Supresión de perturbaciones en modo serie 
La tabla siguiente muestra, a modo de ejemplo, las indicaciones que figuran en los datos 
técnicos de un módulo de entradas analógicas con respecto a la supresión de 
perturbaciones en modo serie: 


 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = n x (f1 ± 1%), (f1 = frecuencia perturbadora), n = 1, 2... 
Perturbación en modo serie > 60 dB 


Con una frecuencia perturbadora parametrizada de 50 Hz, la supresión de tensiones 
perturbadoras en modo serie especificada sólo puede aplicarse a las frecuencias  
50 Hz ± 1%, 100 Hz ± 1%, 150 Hz ± 1%, etc. Para el resto de frecuencias se obtiene una 
menor inmunidad a las perturbaciones. Tomando todo en consideración, las perturbaciones 
causadas por la tensión de red falsean la señal útil medida en proporción 1000 : 1. Una 
amplitud de tensiones perturbadores de 1 V, p. ej., causa un error de 1 mV en la medición 
de la señal útil. 
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2.13 Interferencias entre los canales 


Origen del término 
En las telecomunicaciones, el término "interferencia" (en inglés "crosstalk", abreviado XT) 
designaba originariamente el acoplamiento no deseado de señales de voz entre los hilos de 
cable de dos abonados telefónicos distintos. 


Definición 
La interferencia entre canales de señales designa una influencia mutua de dos canales 
independientes a causa de corrientes de fuga o bien acoplamientos capacitivos o inductivos. 
La interferencia de un canal sobre otro modifica la señal en la amplitud de la señal de 
interferencia. 


Causas 
Técnicamente no es posible aislar los canales de los diferentes módulos totalmente de sus 
condiciones ambientales. Así, por ejemplo, las corrientes de fuga o los acoplamientos de 
interferencias pueden provocar una influencia mutua. 


 
Figura 2-18 Interferencias entre dos canales 


La figura muestra los efectos de las interferencias para el usuario sobre la base de dos 
canales (Ch1/Ch2) de un módulo de entradas analógicas. El valor de interferencia es el 
factor con el cual la señal de un primer canal Ue1 causa un error de medición en la señal útil 
de un segundo canal Ua2 . El error de medición (Ua1) se calcula con la siguiente fórmula: 
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Ejemplo de atenuación de interferencias 
La indicación de "Interferencias entre las entradas" en los datos técnicos de un módulo de 
entradas analógicas de ocho canales es, p. ej., -100 dB con un rango de medición de  
-10 V a +10 V en el canal 1. Existe una tensión con una amplitud de 10 V. Queremos saber 
el error que aparece en el canal 0 (rango de medición ±10 V) y en el canal 2 (rango de 
medición ±80 mV) debido a las interferencias. 


100 dB corresponden al factor 100.000. Por lo tanto, el error de medición en los canales  
0 y 2 a 7 es de 10 V / 100.000 = 100 μV. Este error incrementa o disminuye la 
correspondiente señal medida, y sus efectos son diferentes en función del rango de 
medición seleccionado. 


● Canal 0: 100 μV / 10 V = 0,001% 


● Canal 2: 100 μV / 80 mV = 0,125% 


Una tensión de 10 V existente en el canal 1 falsea en un 0,001% el valor medido en el canal 
0 y en un 0,125% el valor medido en el canal 2. Así pues, en este ejemplo el error de 
medición causado por las interferencias es un 0,001% o un 0,125%, según cuál sea el rango 
de medición. El límite de error básico ya incluye las diferencias entre los canales causadas 
por las interferencias. 


Cálculo del error de valor medido 
En este ejemplo se calcula el error de valor medido del canal 1 cuando en el canal 2 la 
tensión medida varía 10 V. El valor de interferencia (XT [dB]) figura en los datos técnicos del 
manual de producto del módulo analógico utilizado. 


 
Si la tensión medida en el canal 2 varía 10 V, el valor medido en el canal 1 difiere 0,001 V. 
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2.14 Diagnóstico 


Tipos de diagnóstico de los módulos analógicos 
Los módulos analógicos SIMATIC pueden diagnosticar errores. STEP 7 ofrece varios tipos 
de diagnóstico para módulos analógicos. Tenga presente que los parámetros configurables 
varían según el módulo analógico utilizado y la familia de productos. Encontrará más 
información sobre los tipos de diagnóstico en el manual de producto del módulo de entradas 
o salidas analógicas utilizado. 


Para seleccionar los tipos de diagnóstico del módulo analógico utilizado, proceda como 
sigue: 


1. Inicie STEP 7. 


2. Seleccione el módulo analógico deseado en la vista de dispositivos. 


3. Seleccione la ficha "Propiedades". 


4. En la ventana de inspección, seleccione las entradas o el canal deseado del módulo 
analógico. 


Tabla 2- 2 Sinopsis de errores diagnosticables 


Tipo de diagnóstico Módulo de entradas 
analógicas 


Módulo de salidas 
analógicas 


Rotura de hilo ✓ ✓ 
Falta tensión de alimentación L+ ✓ ✓ 
Rebase por exceso ✓ ✓ 
Rebase por defecto ✓ ✓ 
Error en modo común ✓ - 
Cortocircuito ✓ ✓ 
Sobrecarga - ✓ 
Unión fría ✓ - 


El diagnóstico de los módulos analógicos tiene lugar durante el funcionamiento de la 
instalación y sobre la base de las magnitudes de salida actuales, p. ej., intensidad o tensión. 
Si la intensidad de salida o la tensión de salida caen por debajo de un determinado valor 
mínimo, el módulo no puede realizar un diagnóstico fiable. Los límites hasta los que es 
posible realizar un diagnóstico figuran en los datos técnicos del módulo correspondiente. 


El módulo notifica a la CPU el estado diagnosticado mediante una alarma de diagnóstico. Si 
hay varios diagnósticos pendientes, se notifica primero el diagnóstico que tiene la máxima 
prioridad. El diagnóstico se señala en los indicadores LED del módulo afectado, en el 
display de la CPU, en el servidor web o en un equipo de manejo y visualización. 


Los tipos de diagnóstico configurables dependen del tipo de medición y de salida 
seleccionado para cada uno. En las tablas siguientes se indica la correspondencia entre los 
tipos de diagnóstico y los tipos de medición o de salida para un módulo de entradas 
analógicas y un módulo de salidas analógicas. 
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Diagnóstico de módulos de entradas analógicas 


Tabla 2- 3 Tipos de diagnóstico configurables de un módulo de entradas analógicas en función del tipo de medición 
"Tensión" 


 Falta  
tensión de 
alimentación L+ 


Rotura de hilo 
(1 a 5 V) 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Error en 
modo 
común 


Unión fría Cortocircuito 


S7-1500 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - - 
ET 200MP ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - - 
ET 200SP ✓ - ✓ ✓ - - ✓ 
ET 200AL - ✓ ✓ ✓ - - ✓ 
ET 200eco PN ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200pro - ✓ ✓* ✓* - - ✓ 
 * En el caso del ET 200pro, los parámetros "Rebase por exceso" y "Rebase por defecto" están resumidos en el parámetro 


común "Rebase por exceso/por defecto". 
 


Tabla 2- 4 Tipos de diagnóstico configurables de un módulo de entradas analógicas en función del tipo de medición 
"Intensidad (transductor de medida a 4 hilos)" 


 Falta  
tensión de 
alimentación L+ 


Rotura de hilo 
(4 a 20 mA) 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Error en 
modo 
común 


Unión fría Cortocircuito 


S7-1500 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - - 
ET 200MP ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - - 
ET 200SP ✓ ✓ ✓ ✓ - - ✓** 
ET 200AL - ✓ ✓ ✓ - - ✓** 
ET 200eco PN ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200pro - ✓ ✓* ✓* - - ✓ 
 * En el caso del ET 200pro, los parámetros "Rebase por exceso" y "Rebase por defecto" están resumidos en el parámetro 


común "Rebase por exceso/por defecto". 
** Diagnóstico tan solo para alimentación del sensor 
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Tabla 2- 5 Tipos de diagnóstico configurables de un módulo de entradas analógicas en función del tipo de medición 
"Intensidad (transductor de medida a 2 hilos)" 


 Falta  
tensión de 
alimentación L+ 


Rotura de hilo 
(4 a 20 mA) 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Error en 
modo 
común 


Unión fría Cortocircuito 


S7-1500 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - - 
ET 200MP ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - - 
ET 200SP ✓ ✓ ✓ - - - ✓** 
ET 200AL - ✓ ✓ ✓ - - ✓** 
ET 200eco PN ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200pro - ✓ ✓* ✓* - - ✓ 
 * En el caso del ET 200pro, los parámetros "Rebase por exceso" y "Rebase por defecto" están resumidos en el parámetro 


común "Rebase por exceso/por defecto". 
** Diagnóstico tan solo para alimentación del sensor 
 


Tabla 2- 6 Tipos de diagnóstico configurables de un módulo de entradas analógicas en función del tipo de medición 
"Resistencia (conexión a 4 hilos)" 


 Falta  
tensión de 
alimentación L+ 


Rotura de hilo 
 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Error en 
modo 
común 


Unión fría Cortocircuito 


S7-1500 ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200MP ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200SP ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200eco PN ✓ ✓ ✓ - - - - 
ET 200pro - ✓ ✓* ✓* - - - 
 * En el caso del ET 200pro, los parámetros "Rebase por exceso" y "Rebase por defecto" están resumidos en el parámetro 


común "Rebase por exceso/por defecto". 
 


Tabla 2- 7 Tipos de diagnóstico configurables de un módulo de entradas analógicas en función del tipo de medición 
"Resistencia (conexión a 3 hilos)" 


 Falta  
tensión de 
alimentación L+ 


Rotura de hilo 
 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Error en 
modo 
común 


Unión fría Cortocircuito 


S7-1500 ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200MP ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200SP ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200AL - ✓ ✓ - - - - 
ET 200eco PN ✓ ✓ ✓ - - - - 
ET 200pro - ✓ ✓* ✓* - - - 
 * En el caso del ET 200pro, los parámetros "Rebase por exceso" y "Rebase por defecto" están resumidos en el parámetro 


común "Rebase por exceso/por defecto". 
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Tabla 2- 8 Tipos de diagnóstico configurables de un módulo de entradas analógicas en función del tipo de medición 
"Resistencia (conexión a 2 hilos)" 


 Falta  
tensión de 
alimentación L+ 


Rotura de hilo 
 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Error en 
modo 
común 


Unión fría Cortocircuito 


S7-1500 ✓ - - ✓ - - - 
ET 200MP ✓ - - ✓ - - - 
ET 200SP ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200AL - ✓ ✓ - - - - 
ET 200eco PN ✓ ✓ ✓ - - - - 
ET 200pro - ✓ ✓* ✓* - - - 
 * En el caso del ET 200pro, los parámetros "Rebase por exceso" y "Rebase por defecto" están resumidos en el parámetro 


común "Rebase por exceso/por defecto". 
 


Tabla 2- 9 Tipos de diagnóstico configurables de un módulo de entradas analógicas en función del tipo de medición 
"Termorresistencia (conexión a 4 hilos)" 


 Falta  
tensión de 
alimentación L+ 


Rotura de hilo 
 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Error en 
modo 
común 


Unión fría Cortocircuito 


S7-1500 ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200MP ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200SP ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200eco PN ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200pro - ✓ ✓* ✓* - - - 
 * En el caso del ET 200pro, los parámetros "Rebase por exceso" y "Rebase por defecto" están resumidos en el parámetro 


común "Rebase por exceso/por defecto". 
 


Tabla 2- 10 Tipos de diagnóstico configurables de un módulo de entradas analógicas en función del tipo de medición 
"Termorresistencia (conexión a 3 hilos)" 


 Falta  
tensión de 
alimentación L+ 


Rotura de hilo 
 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Error en 
modo 
común 


Unión fría Cortocircuito 


S7-1500 ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200MP ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200SP ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200AL - ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200eco PN ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200pro - ✓ ✓* ✓* - - - 
 * En el caso del ET 200pro, los parámetros "Rebase por exceso" y "Rebase por defecto" están resumidos en el parámetro 


común "Rebase por exceso/por defecto". 
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Tabla 2- 11 Tipos de diagnóstico configurables de un módulo de entradas analógicas en función del tipo de medición 
"Termorresistencia (conexión a 2 hilos)" 


 Falta  
tensión de 
alimentación L+ 


Rotura de hilo 
 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Error en 
modo 
común 


Unión fría Cortocircuito 


S7-1500 - - - ✓ - - - 
ET 200MP - - - ✓ - - - 
ET 200SP ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200AL - ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200eco PN ✓ ✓ ✓ ✓ - - - 
ET 200pro - ✓ ✓* ✓* - - - 
 * En el caso del ET 200pro, los parámetros "Rebase por exceso" y "Rebase por defecto" están resumidos en el parámetro 


común "Rebase por exceso/por defecto". 
 


Tabla 2- 12 Tipos de diagnóstico configurables de un módulo de entradas analógicas en función del tipo de medición 
"Termopar" 


 Falta  
tensión de 
alimentación L+ 


Rotura de hilo 
 


Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Error en 
modo 
común 


Unión fría Cortocircuito 


S7-1500 ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - 
ET 200MP ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ - 
ET 200SP ✓ ✓ ✓ ✓ - ✓ - 
ET 200eco PN ✓ - ✓ ✓ - ✓ - 
ET 200pro - - ✓* ✓* - ✓ - 
 * En el caso del ET 200pro, los parámetros "Rebase por exceso" y "Rebase por defecto" están resumidos en el parámetro 


común "Rebase por exceso/por defecto". 
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Diagnóstico de los módulos de salidas analógicas 


Tabla 2- 13 Tipos de diagnóstico configurables de un módulo de salidas analógicas en función del tipo de medición 
"Tensión" 


 Falta  
tensión de 
alimentación L+ 


Rotura de hilo Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Cortocircuito Sobrecarga 


S7-1500 ✓ - ✓ ✓ ✓ - 
ET 200MP ✓ - ✓ ✓ ✓ - 
ET 200SP ✓ - ✓ ✓ ✓ - 
ET 200eco PN ✓ - - - ✓ ✓ 
ET 200pro - - - - ✓ - 


 


Tabla 2- 14 Tipos de diagnóstico configurables de un módulo de salidas analógicas en función del tipo de medición 
"Intensidad" 


 Falta  
tensión de 
alimentación L+ 


Rotura de hilo Rebase por 
exceso 


Rebase por 
defecto 


Cortocircuito Sobrecarga 


S7-1500 ✓ ✓ ✓ ✓ - - 
ET 200MP ✓ ✓ ✓ ✓ - - 
ET 200SP ✓ ✓ ✓ ✓ - - 
ET 200eco PN ✓ ✓ - - - ✓ 
ET 200pro - ✓ - - - - 


 


 


 Nota 
Rangos de medición 


Tenga en cuenta que los tipos de diagnóstico parametrizables no solo dependen del tipo de 
medición o salida seleccionado, sino también del rango de medición correspondiente. 


 


 Nota 
Valores de salida mínimos 


Por debajo de un determinado valor de intensidad o de tensión no es posible diagnosticar 
determinados errores, p. ej. Rotura de hilo o Cortocircuito. El diagnóstico no vuelve a ser 
posible hasta que no se supera de nuevo este valor de salida mínimo. 
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Falta tensión de alimentación L+ 
Si desea que se emita un diagnóstico en caso de que la tensión de alimentación L+ en el 
módulo analógico falte o sea demasiado baja, marque la casilla de verificación "Falta 
tensión de alimentación L+". Si en algún momento la tensión de alimentación desaparece o 
es demasiado baja, los indicadores de estado y error del módulo analógico advertirán de 
ello. Con la entrada en el búfer de diagnóstico esta información está a disposición de la CPU 
adicionalmente. 


Si no hay tensión de alimentación, el resto de tipos de diagnóstico dejan de estar 
disponibles. 


Rotura de hilo 
Una rotura de hilo designa aquel estado de error en el que un circuito eléctrico normalmente 
cerrado presenta una interrupción y, por tanto, ya no funciona. 


Rotura de hilo en módulos de entradas analógicas 


El diagnóstico "Rotura de hilo" permite detectar errores durante el funcionamiento de la 
instalación. En STEP 7, las propiedades del módulo se definen mediante distintos 
parámetros. En función del módulo empleado se puede parametrizar, p. ej., el límite de 
intensidad que, al ser alcanzado, provoca un aviso de rotura de hilo. 


 
Figura 2-19 Parametrización del límite de intensidad para rotura de hilo en un módulo de entradas 


analógicas en STEP 7 


Para detectar una rotura de hilo suele utilizarse la técnica "live zero". En la señal 
normalizada "live zero" de 4 a 20 mA, el principio del rango de medición se asigna al valor 
de señal 4 mA. Cuando se produce una rotura de hilo entre la entrada y el sensor, esta se 
detecta debido a la ausencia de corriente. Como alternativa a una señal de intensidad, se 
puede utilizar también una señal de tensión de 1 a 5 V para la detección de una rotura de 
hilo. Por lo tanto, en los módulos de entradas analógicas el diagnóstico "Rotura de hilo" 
únicamente puede parametrizarse en el rango que va de 4 a 20 mA o bien de 1 a 5 V. 
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Para los tipos de medición "Resistencia", "Termorresistencia" y "Termopar" se aplica una 
corriente sobre la línea. Si se produce una rotura de hilo, este flujo de corriente se 
interrumpe y entonces el módulo de entradas analógicas detecta la rotura. 


Rotura de hilo en módulos de salidas analógicas 


Para detectar una rotura de hilo se utiliza la señal analógica emitida. Si la intensidad es 
demasiado baja, no es posible diagnosticar de manera fiable una rotura de hilo. En tal caso 
el diagnóstico se desactiva sin que por ello cambie el estado de diagnóstico. 


El límite de intensidad hasta el cual el módulo puede diagnosticar una rotura de hilo figura 
en los datos técnicos del módulo correspondiente. 


Rebase por exceso/por defecto 
La resolución del rango de medición de un módulo de entradas analógicas hace distinción 
entre el rango nominal, el margen de tolerancia por encima o por debajo y el rebase por 
exceso o por defecto. La siguiente tabla muestra la correspondencia entre el número de 
incrementos en que se divide la señal medida y los distintos rangos de medición de tensión. 


Tabla 2- 15 Rango de medición de tensión ±10 V de un módulo de entradas analógicas 


Valor (incrementos) Rango de medición de tensión Rango 
Decimal ±10 V  
32767 > 11,759 V Rebase por exceso 
32511 11,759 V Margen de tolerancia por encima 


 27649  
27648 10,0 V Rango nominal 


 
 


0 0 V 
-27648 -10 V 
-27649  Margen de tolerancia por debajo 


 -32512 -11,759 V 
-32768 < -11,759 V Rebase por defecto 


A partir del valor decimal 32512, el valor leído está por encima del margen de tolerancia por 
encima y deja de ser válido. En este caso el estado de error se diagnostica como "Rebase 
por exceso". El margen de tolerancia por encima es el margen de tolerancia previo al rebase 
por exceso. 
A partir del valor decimal -32513, el valor leído está por debajo del rango de medición 
parametrizado y deja de ser válido. En este caso el estado de error se diagnostica como 
"Rebase por defecto". El margen de tolerancia por debajo es igual que el margen de 
tolerancia por encima, pero para valores negativos. 
El diagnóstico "Rebase por exceso" o "Rebase por defecto" puede deberse, p. ej., a una 
rotura de hilo o a un rango de medición o un cableado incorrectos. 


 


 Nota 
Precisión 


La precisión indicada en los datos técnicos del módulo correspondiente tan solo se 
garantiza dentro del rango nominal. 
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Error en modo común 
Si la casilla de verificación "Modo común" está marcada, se emitirá un diagnóstico en caso 
de rebasarse por exceso la diferencia de potencial permitida UCM. El rebase de la diferencia 
de potencial permitida UCM ocurre, p. ej., entre el punto de referencia de las entradas de 
medición y la masa analógica MANA . 


Posibles causas: 


● error de cableado 


● entornos con perturbaciones CEM 


● sensores de medida puestos a tierra incorrectamente 


● grandes longitudes de cable 


● sensor no conectado 


● transductor de medida a 2 hilos conectado a MANA 


 


 Nota 


En el caso de los transductores de medida a 4 hilos, un medidor de intensidad conectado en 
serie provoca una caída de tensión demasiado grande. 


 


Si se rebasa por exceso la diferencia de potencial permitida UCM, es posible que se 
produzcan errores de medición y funcionamientos incorrectos. Si desea asegurarse de que 
no se rebasa por exceso el valor permitido, tienda un cable equipotencial entre las entradas 
de medición y la masa analógica MANA. Encontrará más información al respecto en el 
capítulo Conexión de sensores de medida. 
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Cortocircuito 
Al marcar la casilla de verificación "Cortocircuito" se activa el diagnóstico de cortocircuito de 
un canal analógico. El diagnóstico se activa en caso de sobrecarga del canal. 


Posibles causas: 


● error de cableado (p. ej. cortocircuito entre conductores individuales en los puntos de 
conexión o a lo largo del cable) 


● empleo de actuadores incorrectos o defectuosos (p. ej. cortocircuito interno o resistencia 
de entrada baja debido a un actuador que ha falla) 


Para detectar un cortocircuito se utiliza la señal analógica emitida. Si la tensión es 
demasiado baja, no es posible diagnosticar un cortocircuito de manera fiable. En tal caso el 
diagnóstico se desactiva sin que por ello cambie el estado de diagnóstico. El límite de 
tensión hasta el cual el módulo puede diagnosticar un cortocircuito figura en los datos 
técnicos del módulo correspondiente. 


Los módulos SIMATIC poseen un circuito especial de protección contra cortocircuitos. La 
intensidad de cortocircuito está limitada internamente en el módulo. El valor de la intensidad 
de cortocircuito figura en los datos técnicos del módulo analógico utilizado. 


 


 Nota 
Sobrecarga 


Tenga en cuenta que, en caso de sobrecarga, los módulos se ven expuestos a una elevada 
carga térmica. Esto puede afectar a los canales de salida. Por lo tanto, debe evitarse el 
funcionamiento permanente de módulos de salidas analógicas en estado de sobrecarga. 


 


Unión fría 
En los módulos de entradas analógicas, este tipo de diagnóstico únicamente puede 
seleccionarse para el tipo de medición "Termopar". Si la casilla de verificación "Unión fría" 
está marcada, se emitirá un diagnóstico en caso de producirse un error en el canal de 
referencia para la compensación de la temperatura de la unión fría de un termopar. 


En el canal de referencia del módulo, la temperatura de la unión fría de un termopar se 
determina con ayuda de una termorresistencia (RTD) externa. Si se produce un error, p. ej. 
debido a una rotura de hilo, la temperatura medida en la unión fría del termopar deja de 
compensarse. En tal caso la temperatura de referencia puede estar fuera del rango 
permitido. 


Encontrará más información sobre la conexión de termopares y termorresistencias y sobre 
su funcionamiento en los capítulos Termopares y Conexión de sensores de medida. 
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Sobrecarga 
Al marcar la casilla de verificación "Sobrecarga" se activa el diagnóstico de la vigilancia 
térmica de la etapa de salida. El diagnóstico "Sobrecarga" se activa al superarse la 
temperatura admisible en la salida y se detecta por canales. 


Posibles causas de que se supere la temperatura admisible: 


● Una temperatura ambiente demasiado alta. 


● La salida funciona fuera de lo especificado. 


 


 Nota 
Sobrecarga 


Tenga en cuenta que, en caso de sobrecarga, los módulos se ven expuestos a una elevada 
carga térmica. Esto puede afectar a los canales de salida. Por lo tanto, debe evitarse el 
funcionamiento permanente de módulos de salidas analógicas en estado de sobrecarga. 
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2.15 Información de calidad 


Información de calidad 
En el caso de un valor analógico incorrecto, el módulo analógico del canal afectado emite 
los valores de error 0x7FFF (valor de error para el rebase por exceso y todos los demás 
estados de error) o 0x8000 (valor de error para el rebase por defecto). De este modo el 
programa de usuario puede detectar y evaluar un error de canal. El usuario también tiene la 
posibilidad de evaluar el diagnóstico del sistema en función de un evento mediante avisos 
de diagnóstico.  


Además de los valores de error 0x7FFF o 0x8000 y los tipos de diagnóstico configurables, 
los módulos de entradas y salidas analógicas proporcionan información de diagnóstico a 
través de la memoria imagen de proceso de las entradas (MIPE). Se denomina información 
de calidad y se transmite de modo síncrono con los datos de usuario. La información de 
calidad (Quality Information = QI) proporciona información acerca de la validez de la señal 
de entrada. Se distingue entre el grado de calidad "Good" (señal válida = 1) y "Bad"  
(señal no válida = 0). 


 


 Nota 


En los módulos de entradas analógicas, la utilización de la información de calidad 
representa una alternativa a la evaluación de los canales mediante los valores de error 
0x7FFF o 0x8000. En comparación con los valores de error, la evaluación binaria de la 
información de calidad (0 o 1) en el programa de usuario es más sencilla y más clara. 


La información de calidad en los módulos de salidas analógicas indica si el valor escrito 
puede ser emitido por el canal correspondiente. La información de calidad permite 
reaccionar a esta información sin tener que evaluar los diagnósticos del módulo. 


 


Ejemplo 


Habilitar la información de calidad de un módulo de entradas analógicas 


Para habilitar la información de calidad de un módulo de entradas analógicas, proceda del 
siguiente modo: 


● Seleccione el módulo analógico deseado en STEP 7. 


● Seleccione "Configuración AI" en la ficha "Propiedades" del módulo analógico. 


● Active el botón "Estado de valor (información de calidad)". 
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Figura 2-20 Habilitación de la información de calidad en STEP 7 


Cuando se habilita la información de calidad, se asigna un byte en el área de direcciones de 
entrada del módulo correspondiente. Cada bit de ese byte está asignado a un canal e 
informa, p. ej., de si el valor de salida especificado por el programa de usuario se aplica 
realmente en el borne del módulo (0 = valor no válido; 1 = valor válido). 


Aparición de un error 
Si se produce, p. ej., una rotura de hilo en un módulo de entradas analógicas, el estado de 
señal actual se registra en la memoria imagen de proceso, y la información de calidad de la 
señal se ajusta a "no válido". Para activar, p. ej., una lámpara de señalización en caso de 
fallo, evalúe la información de calidad en el programa de usuario. 
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Avisos de diagnóstico e información de calidad 
Si se configuran módulos analógicos en un producto de terceros con un archivo GSD y no 
se evalúan los avisos de diagnóstico en función de eventos, resulta adecuado el uso de la 
información de calidad. 


 


 Nota 


La información de calidad representa un diagnóstico agrupado que pone a disposición del 
usuario una información "Good" o "Bad". Cuando se utiliza la información de calidad no es 
posible una identificación precisa de la causa del error (p. ej., rotura de hilo, cortocircuito en 
el cable del sensor o corte de la tensión de carga).  
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2.16 Tiempo de conversión de un módulo analógico 


Tiempo de conversión básico y tiempo de conversión de un canal de entrada analógica 
El tiempo de conversión básico es el tiempo mínimo que necesita un canal para la 
conversión de valores analógicos. Además del tiempo de conversión básico, en función del 
módulo de entradas analógicas utilizado, el tiempo de conversión de un canal se compone 
de: 


● tiempo de procesamiento para medición de resistencia 


● tiempo de procesamiento para vigilancia de rotura de hilo 


● tiempo de procesamiento para vigilancia del rebase por defecto y exceso 


● tiempo de procesamiento para la comprobación de errores en modo común 


Ejemplo 
Se utiliza el canal 6 de un módulo de entradas analógicas para una medición de resistencia 
del orden de 6000 Ω, un tiempo de integración parametrizado de 20 ms y una vigilancia de 
rotura de hilo activada.  


El tiempo de conversión del canal se compone de las siguientes magnitudes: 
 


Magnitud medida Tiempo 
en ms 


Tiempo de conversión básico 27 
Tiempo de procesamiento con RTD/resistencia (6000 Ω) 4 
Tiempo de procesamiento para vigilancia de rotura de hilo en los rangos RTD/resistencia y 
termopar 


9 


Tiempo de conversión del canal 40 


Tiempo de conversión de los canales de salida analógica 
El tiempo de conversión de un canal de salida empieza con la transferencia del valor digital 
de la memoria interna del módulo y finaliza con la conversión digital-analógica. 


El tiempo de conversión no incluye el tiempo de estabilización de la señal analógica en el 
borne del módulo. Encontrará información detallada sobre el tiempo de estabilización en el 
capítulo Tiempo de estabilización y respuesta de los módulos de salidas analógicas 
(Página 55).  


 
 


 Nota 
Relación entre diagnóstico y tiempo de conversión 


Si bien algunos diagnósticos se ejecutan paralelamente a la conversión y no prolongan el 
tiempo de esta, hay otros tipos de diagnóstico, como en el ejemplo de arriba, que sí pueden 
prolongar el tiempo de conversión. 
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Tiempo de conversión en módulos analógicos de alta velocidad 
Los módulos analógicos de alta velocidad (módulos HS) están diseñados para un 
procesamiento rápido de las señales. Por este motivo, los módulos HS disponen de menos 
tipos de diagnóstico y medición que los módulos estándar (módulos ST). Encontrará más 
información acerca de los módulos HS en el capítulo Módulos analógicos de alta velocidad 
(Página 117). 
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2.17 Tiempo de ciclo de un módulo analógico 


Definición 
El tiempo de ciclo de un módulo analógico es el tiempo que necesita el módulo para 
procesar todos los canales utilizados. El tiempo de ciclo depende del método utilizado para 
la captura de valores medidos, p. ej. procedimiento multiplex o captura paralela. 


Procesamiento secuencial de valores medidos 
Con este procedimiento, los canales analógicos del módulo se procesan uno tras otro 
(secuencialmente). En el caso de las entradas analógicas, los valores se conectan a 
convertidor, p. ej. mediante un multiplexor, y se convierten secuencialmente.  
El tiempo de ciclo del módulo analógico es la suma de los tiempos de conversión de todos 
los canales analógicos activados del módulo. STEP 7 ofrece la posibilidad de desactivar 
canales analógicos no utilizados. De este modo se reduce el tiempo de ciclo del módulo.  
La figura siguiente muestra de forma esquemática la composición del tiempo de ciclo de un 
módulo analógico con n canales. 


 
Figura 2-21 Tiempo de ciclo de un módulo analógico en el procedimiento multiplex 


Procesamiento paralelo de valores medidos  
Con este procedimiento los canales analógicos de un módulo se procesan simultáneamente 
(en paralelo) y no uno tras otro. En el procesamiento paralelo de valores medidos, el tiempo 
de ciclo del módulo generalmente es constante e independiente del número de canales 
utilizados. El objetivo del procesamiento de valores medidos en paralelo, como el que se 
utiliza, p. ej., en los módulos analógicos de alta velocidad, es reducir el tiempo de ciclo. 
Encontrará más información acerca de los módulos HS en el capítulo Módulos analógicos 
de alta velocidad (Página 117). 
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2.18 Tiempo de estabilización y respuesta de los módulos de salidas 
analógicas 


Los tiempos de estabilización y de respuesta informan de la rapidez con la que aparece en 
la salida analógica la magnitud de salida analógica especificada y está disponible para el 
proceso. 


Tiempo de respuesta 
El tiempo de respuesta para un nuevo valor de salida se define como el tiempo transcurrido 
desde que llega un valor de salida digital a la memoria interna del módulo hasta que se 
obtiene el valor que debe emitirse por la salida analógica (con un error residual del 1%). 


El tiempo de respuesta (tA) se compone de la suma del tiempo de transferencia (tX), el 
tiempo de conversión (tW) y el tiempo de estabilización (tE): 


tA = tX + tW + tE 


Tiempo de estabilización y respuesta de los módulos de salidas analógicas 


 
tA Tiempo de respuesta 
tX Tiempo de transferencia 
tZ Tiempo de ciclo del módulo 
tW Tiempo de conversión 
tE Tiempo de estabilización 
t1 El nuevo valor de salida digital se encuentra en la memoria interna del módulo 
t2 El módulo aplica el valor de salida digital e inicia la conversión 
t3 El módulo finaliza la conversión en el borne del canal de salida analógica y emite la señal 


analógica. 
t4 La señal está estabilizada y se ha alcanzado la magnitud de salida analógica especificada 


(error residual 1%). 


Figura 2-22 Tiempo de estabilización y respuesta de un canal de salida 







Información importante sobre la tecnología analógica  
2.18 Tiempo de estabilización y respuesta de los módulos de salidas analógicas 


 Procesamiento de valores analógicos 
56 Manual de funciones, 06/2014, A5E03461441-AC 


Tiempo de transferencia 
La CPU/el IM (Interface Module) registra valores de salida nuevos en la memoria interna del 
módulo de salidas analógicas. El tiempo necesario para ello no depende de la CPU o del IM. 
Estos valores de salida se convierten de manera asíncrona con su aparición en la memoria 
de transferencia. En el caso más desfavorable, el tiempo de transferencia (tX) puede ser 
igual al tiempo de ciclo (tZ). Esto sucede cuando, inmediatamente después de transferir el 
valor para proceder a su conversión, la CPU registra otro valor en la memoria interna del 
módulo. Este nuevo valor no se procesa hasta la siguiente conversión. 


La figura siguiente muestra el acceso acíclico del módulo de salidas analógicas a los valores 
de salida de la memoria interna en modo no isócrono. Encontrará más información acerca 
del modo isócrono en el apartado "Modo isócrono" del capítulo Módulos analógicos de alta 
velocidad (Página 117). 


 
tX Tiempo de transferencia 
t1 El nuevo valor de salida digital se encuentra en la memoria interna del módulo 
t2 El módulo aplica el valor de salida digital e inicia la conversión 
t3 El módulo finaliza la conversión en el borne del canal de salida analógica y emite la señal analógica. 


Figura 2-23 Transferencia de los valores de salida 


Tiempo de conversión 
El tiempo de conversión de un canal de salida empieza con la transferencia del valor digital 
de la memoria interna del módulo (t2) y finaliza con la conversión digital-analógico (t3). 


Tiempo de estabilización 
El tiempo de estabilización comienza cuando se emite la señal analógica a los bornes del 
módulo (t3) y termina cuando se alcanza el valor de salida (t4). Se considera que el valor de 
salida se alcanza cuando la señal de salida alcanza su valor definitivo sumándole o 
restándole un error residual del 1%. 


El tiempo de estabilización depende del tipo de salida del módulo y de la carga conectada. 
Desde el punto de vista de la salida analógica, la carga consiste en la línea de conexión y el 
actuador conectado. Con el tipo de salida "Intensidad", el tiempo de estabilización aumenta 
con resistencias óhmicas altas. Las cargas inductivas provocan oscilaciones en el valor de 
salida. Con el tipo de salida "Tensión", las oscilaciones están causadas por la carga 
capacitiva. 
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2.19 Alisamiento 


Uso del alisamiento 
La mayoría de los módulos de entradas analógicas ofrecen la posibilidad de parametrizar un 
alisamiento de la señal medida en STEP 7. El alisamiento de valores analógicos reduce la 
influencia de señales perturbadoras. El alisamiento resulta útil cuando los valores medidos 
varían lentamente, p. ej. en las mediciones de temperatura. 


Principio del alisamiento 
Los valores medidos son alisados por filtrado. El módulo calcula valores medios a partir de 
un número definido de valores analógicos convertidos (digitalizados). El alisamiento no debe 
confundirse con la integración de valores medidos durante un intervalo de tiempo definido. 
Por lo tanto, el alisamiento de señales de medición no está en condiciones de filtrar una 
frecuencia perturbadora determinada. El alisamiento proporciona, sin embargo, unos valores 
de datos más estables, es decir, se suprimen los picos de perturbación que se superponen 
a la señal medida. 


En función del módulo utilizado, el usuario dispone de al menos 4 niveles (ninguno, débil, 
medio, intenso) para parametrizar el alisamiento. El nivel determina el número de valores 
analógicos utilizados para calcular el valor medio. Cuanto mayor es el factor de alisamiento, 
mejor es el efecto de filtrado. 


 
Figura 2-24 Selección del nivel de alisamiento en STEP 7 


Procedimiento de alisamiento 
Un algoritmo de alisamiento actúa sobre un número parametrizable de valores medidos 
(p. ej. 4, 8, 32) en una media móvil. Se toma cada vez el valor medido más reciente y se 
descarta el valor medido más antiguo. Este mecanismo suprime picos de perturbación que 
se superponen a la señal medida. Por otro lado, los saltos de la señal útil no se notan hasta 
después de un tiempo (ver los ejemplos siguientes). 


Los módulos de las diferentes familias de productos utilizan algoritmos de alisamiento 
distintos. El alisamiento tiene lugar de forma lineal o exponencial. Las diferencias se notan 
especialmente con un alisamiento más intenso y, según sea el producto utilizado, provocan 
una subida más rápida o más lenta. 


En el manual de producto del módulo de entradas analógicas correspondiente se indica si 
es posible ajustar el alisamiento para el módulo en cuestión, así como las peculiaridades 
que deben tenerse en cuenta. 
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Ejemplo 1: alisamiento lineal 
La figura siguiente muestra, dependiendo del alisamiento ajustado, tras cuántos ciclos del 
módulo (k) el valor analógico alisado se aproxima al 100% con una respuesta indicial. Esto 
rige para cada cambio de señal en la entrada analógica. 


 
① sin alisamiento (k = 1) 
② alisamiento débil (k = 4) 
③ alisamiento medio (k = 16) 
④ alisamiento intenso (k = 32) 


Figura 2-25 Alisamiento lineal de cuatro niveles 
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Ejemplo 2: alisamiento exponencial 
La figura siguiente muestra la respuesta indicial del alisamiento ajustado en función del 
número de ciclos del módulo. 


 
① Sin alisamiento (k = 1) 
② Alisamiento débil (k = 4) 
③ Alisamiento medio (k = 16) 
④ Alisamiento intenso (k = 32) 


Figura 2-26 Alisamiento exponencial de cuatro niveles 
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2.20 Carga con transductores de medida a 2 hilos 


Transductores de medida a 2 hilos 
Los transductores de medida a 2 hilos son sensores de corriente que transforman la 
magnitud medida en una señal de intensidad de 4 a 20 mA. El transductor de medida se 
alimenta a través de dos líneas de conexión con una intensidad de salida de al menos 4 mA. 
Encontrará más información sobre los tipos de conexión de los transductores de medida a 2 
hilos a los módulos de entradas analógicas en el capítulo Conexión de sensores de 
corriente (Página 75). 


Carga 
La carga indica el valor máximo de la resistencia externa de un bucle de corriente. Si la 
resistencia externa es mayor que el valor de carga indicado, el transductor de medida a 2 
hilos recibe una tensión demasiado baja. La carga consiste en la resistencia del transductor 
de medida y en el resto de resistencias integradas en el bucle de corriente. 


La carga máxima permitida del transductor de medida, p. ej. 820 Ω, se indica en los datos 
técnicos del módulo analógico correspondiente. 
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Ejemplo 1: integración de un transductor de medida en el circuito 
Según los datos técnicos del transductor de medida a 2 hilos empleado, este necesita al 
menos una tensión de alimentación (Umin) de 8,5 V. Aplicando la ley de Ohm es posible 
calcular la resistencia del transductor de medida utilizado (R2DMU) con una intensidad de 
20 mA. 


 
Con una tensión de alimentación de al menos 8,5 V, el transductor de medida posee una 
resistencia de 425 Ω. Como esta resistencia es menor que 820 Ω, el transductor de medida 
puede conectarse al módulo de entradas analógicas (AI) sin sobrepasar la carga máxima 
permitida. 


 
① Transductores de medida a 2 hilos 
UV Borne para tensión de alimentación en el canal 
I+ Borne para entrada de corriente 
Umin Caída de tensión en el transductor de medida a 2 hilos 


Figura 2-27 Integración de un transductor de medida en el circuito 
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Ejemplo 2: integración de un transductor de medida y otros instrumentos 
Si en un bucle de corriente hay varios instrumentos de medición conectados en serie, la 
suma de todas las resistencias conectadas no debe superar el valor de la carga máxima 
admisible. 


Si se ha conectado un transductor de medida a 2 hilos con una tensión de alimentación de 
8,5 V, debe tenerse en cuenta la resistencia del instrumento de medición ② conectado 
adicionalmente. 


 
Carga máxima permitida del transductor de medida: 820 Ω 
Resistencia del transductor de medida con una caída de tensión de 8,5 V: 425 Ω 
Resistencia máxima permitida de otros instrumentos conectados: 395 Ω 


Así pues, la resistencia del instrumento de medición no puede ser mayor que 395 Ω. 


 
① Transductores de medida a 2 hilos 
② Multímetro digital 
③ Diodo Zener 
UV Borne para tensión de alimentación en el canal 
I+ Borne para entrada de corriente 
Umin Caída de tensión en el transductor de medida a 2 hilos 
RMess Resistencia en el instrumento de medición 
UMess Caída de tensión en el instrumento de medición 


Figura 2-28 Integración de un transductor de medida y de otros instrumentos en el circuito 


Cálculo de la caída de tensión permitida 
La resistencia adicional máxima permitida en el bucle de corriente es de 395 Ω con una 
intensidad máxima de 20 mA. Aplicando la ley de Ohm, la caída de tensión en el dispositivo 
de medición conectado (UMess) puede calcularse de la manera siguiente: 


UMess = RMess * I = 395 Ω * 0,020 A = 7,9 V 


Así pues, la caída de tensión en el dispositivo de medición no puede ser mayor que 7,9 V. 
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 Representación de valores analógicos 3 
3.1 Resumen 


Conversión de valores analógicos 
Los valores analógicos son procesados por la CPU únicamente en forma digitalizada.  


Los módulos de entrada analógicos convierten la señal analógica en un valor digital que 
puede ser procesado por la CPU. 


Los módulos de salidas analógicas convierten el valor de salida digital de la CPU en una 
señal analógica. 


Representación de valores analógicos con una resolución de 16 bits 
El valor analógico digitalizado es el mismo para los valores de entrada y salida con el mismo 
rango nominal. Los valores analógicos se representan en el complemento a 2 como número 
en coma fija. La asignación resultante es la siguiente: 


Tabla 3- 1 Representación de valores analógicos 


Resolución Valor analógico 
Número de bit 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
Significancia de los bits sig. 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 


Signo 
El signo (sig.) del valor analógico figura siempre en el bit 15: 


● "0" → + 


● "1" → - 


Resolución inferior a 16 bits 
Si la resolución de un módulo analógico es inferior a 16 bits, el valor analógico se deposita 
en el módulo alineado a la izquierda. Las posiciones menos significativas no ocupadas se 
rellenan con "0". 


De este modo se reduce el número de valores medidos representables. Los rangos de 
valores de módulos ocupan un valor entre +32767 y -32768, con independencia de la 
resolución. La graduación entre dos valores consecutivos depende de la resolución del 
módulo. 
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Ejemplo 
En el ejemplo siguiente se aprecia cómo, cuando la resolución es más baja, las posiciones 
menos significativas se rellenan con "0": 


● El módulo con una resolución de 16 bits puede incrementar los valores en incrementos 
de una unidad (20 = 1). 


● El módulo con una resolución de 13 bits puede incrementar los valores en incrementos 
de 8 unidades (23 = 8). 


Tabla 3- 2 Ejemplo: patrón de bits de un valor analógico de 16 bits y uno de 13 bits 


Resolución Valor analógico 
Bit 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
16 bits sig. 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 
13 bits sig. 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 0 0 0 
 sig. = signo 


 


 


 Nota 


La resolución disponible en cada módulo analógico puede consultarse en los datos técnicos. 
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3.2 Representación de los rangos de entrada 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de entrada, 
separados por rangos de entrada bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


La asignación de los valores a los valores medidos concretos de los rangos 
correspondientes figura en el manual de producto del módulo de entradas analógicas 
correspondiente. 


Tabla 3- 3 Rangos de entrada bipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


tolerancia 
por encima 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
 
Rango 
nominal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 -100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


tolerancia 
por debajo 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-117,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 


 


Tabla 3- 4 Rangos de entrada unipolares 


Valor dec. Valor medido 
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por 


exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


tolerancia 
por encima 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
Rango 
nominal 


1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


tolerancia 
por debajo 


-4864 -17,593 1 1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32768 <-17,593 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por 
defecto 







Representación de valores analógicos  
3.3 Representación de los rangos de salida 


 Procesamiento de valores analógicos 
66 Manual de funciones, 06/2014, A5E03461441-AC 


3.3 Representación de los rangos de salida 
Las tablas siguientes contienen la representación digitalizada de los rangos de salida, 
separados por rangos de salida bipolares y unipolares. La resolución es de 16 bits. 


La asignación de los valores a valores de salida concretos de los rangos correspondientes 
figura en el manual de producto del módulo de salidas analógicas correspondiente. 


Tabla 3- 5 Rangos de salida bipolares 


Valor dec. Valor de 
salida en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Valor de salida 


máximo* 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


tolerancia por 
encima 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rango nominal 
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
-27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
-27649 100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rango de 


tolerancia por 
debajo 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


-32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 Valor de salida 
mínimo** 


 * Si se especifica un valor > 32511, el valor de salida se limita a 117,589% o a 0% (0,0 V / 0,0 mA) en función del módulo 
empleado. 


** Si se especifica un valor < -32512, el valor de salida se limita a -117,593 % o a 0% (0,0 V / 0,0 mA) en función del 
módulo empleado. 


 


Tabla 3- 6 Rangos de salida unipolares 


Valor dec. Valor de 
salida en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 1 x x x x x x x x Valor de salida 


máximo* 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 Margen de 


tolerancia por 
encima 


27649 100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
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Valor dec. Valor de 
salida en % 


Palabra de datos Rango 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rango nominal 
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Valor de salida 


mínimo** 
 * Si se especifica un valor > 32511, el valor de salida se limita a 117,589% o a 0% (0,0 V / 0,0 mA) en función del módulo 


empleado. 
** Si se especifica un valor < 0, el valor de salida se limita a 0% (0,0 V / 0,0 mA). 
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 Conexión de sensores de medida 4 
4.1 Resumen 


Introducción 
En este capítulo se describe el procedimiento básico para conectar sensores de medida a 
entradas analógicas. En el manual de producto del módulo correspondiente se describen 
posibilidades de conexión concretas. 


Encontrará una descripción detallada sobre el tendido de cables, el apantallamiento de 
cables, la conexión equipotencial, etc. en el manual de funciones Instalación de 
controladores con inmunidad a las perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566). 


Sensores de medida conectables a entradas analógicas 
Según el tipo de medición, es posible conectar los siguientes sensores de medida a los 
módulos de entradas analógicas: 


● sensores de tensión 


● sensores de corriente 


– transductores de medida a 2 hilos 


– transductores de medida a 4 hilos 


● sensores resistivos 


– Conexión a 4 hilos 


– Conexión a 3 hilos 


– Conexión a 2 hilos 


● termopares 


Sensores de medida aislados y no aislados 
Los sensores de medida están disponibles en distintas variantes: 


● Los sensores de medida aislados no están conectados in situ con el potencial de tierra. 
Pueden funcionar con aislamiento galvánico. 


● Los sensores de medida no aislados sí están conectados in situ con el potencial de 
tierra. 


Una conexión del sensor está conectada a la caja conductora. 


Nota: todos los sensores de medida no aislados deben estar conectados entre sí sin 
aislamiento galvánico y conectados in situ al potencial de tierra. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566
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Abreviaturas utilizadas en las figuras 
Las abreviaturas utilizadas en las figuras siguientes tienen los significados expuestos a 
continuación: 


 
AI Módulo de entradas analógicas 
M Conexión de masa 
L+ Conexión de la tensión de alimentación 
Mn+/Mn- Entrada de medición canal n 
ICn+/ICn- Salida de intensidad energización termorresistencia (RTD) canal n 
Un+/Un- Entrada de tensión de canal n 
In+/In- Entrada de intensidad de canal n 
COMP+/COMP- Entrada de compensación 
IComp+/IComp- Salida de intensidad energización compensación 
UV Tensión de alimentación en el canal (la conexión puede utilizarse para 


transductores de medida a 2 hilos (TM2H) o bien, en el caso de 
ET 200eco PN y ET 200pro, para transductores de medida a 2/4 hilos). 


UCM Diferencia de potencial entre los puntos de referencia de las entradas de 
medición y la masa analógica MANA 


UISO Diferencia de potencial entre los puntos de referencia de las entradas de 
medición y el punto central de puesta a tierra  


MANA Punto de referencia de la masa analógica 


Cables de señales analógicas 
Para las señales analógicas se utilizan cables apantallados y de par trenzado. Esto aumenta 
la inmunidad a las perturbaciones. 
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4.2 Conexión de entradas analógicas con conexión MANA 
En los módulos de entradas analógicas con conexión MANA, los potenciales de referencia de 
las entradas de medición y el punto central de puesta a tierra están aislados eléctricamente 
entre sí. 


Diferencia de potencial limitada UISO (tensión de aislamiento) 
Asegúrese de que entre el punto de referencia de la masa analógica MANA y el punto central 
de puesta a tierra no se rebasa la diferencia de potencial admisible UISO.  


La causa de una diferencia de potencial UISO puede ser: se han excedido las longitudes de 
cable admisibles. 


Si desea asegurarse de que no se rebasa el valor permitido UISO, tienda un cable 
equipotencial entre el borne MANA y el punto central de puesta a tierra. 


Diferencia de potencial limitada UCM (tensión en modo común/Common Mode) 
Asegúrese de que entre el punto de referencia de las entradas de medición y la masa 
analógica MANA no se rebasa la diferencia de potencial permitida UCM. 


Las diferencias de potencial UCM pueden deberse a lo siguiente:  


● entornos con perturbaciones CEM 


● uso de sensores de medida puestos a tierra 


● uso de grandes longitudes de cable 


Si se rebasa por exceso la diferencia de potencial permitida UCM, es posible que se 
produzcan errores de medición/funcionamientos incorrectos. 


Algunos módulos detectan una diferencia de potencial inadmisible UCM y lo notifican con una 
entrada en el búfer de diagnóstico de la CPU. 


Si desea asegurarse de que no se rebasa por exceso el valor permitido UCM, tienda un cable 
equipotencial entre los puntos de referencia de las entradas de medición y la masa 
analógica MANA. 
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① Cable equipotencial 
② Línea principal de tierra 
③ Punto central de puesta a tierra 


Figura 4-1 Ejemplo: potencial de referencia para módulos de entradas analógicas con  
conexión MANA 
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4.3 Conexión de entradas analógicas sin conexión MANA 
En los módulos de entradas analógicas sin conexión MANA, los potenciales de referencia de 
las entradas de medición y el punto central de puesta a tierra están aislados eléctricamente 
entre sí. 


Diferencia de potencial limitada UISO (tensión de aislamiento) 
Asegúrese de que entre los puntos de referencia de las entradas de medición y el punto 
central de puesta a tierra no se rebasa la diferencia de potencial admisible UISO.  


La causa de una diferencia de potencial UISO puede ser: se han excedido las longitudes de 
cable admisibles. 


Si desea asegurarse de que no se rebasa el valor admisible UISO , tienda un cable 
equipotencial entre los puntos de referencia de las entradas de medición y el punto central 
de puesta a tierra. 
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Diferencia de potencial limitada UCM (tensión en modo común/Common Mode) 
Asegúrese de que entre los puntos de referencia de las entradas de medición no se rebasa 
la diferencia de potencial admisible UCM. 


Las diferencias de potencial UCM pueden deberse a lo siguiente:  


● entornos con perturbaciones CEM 


● uso de sensores de medida puestos a tierra 


● uso de grandes longitudes de cable 


Si se rebasa por exceso la diferencia de potencial permitida UCM, es posible que se 
produzcan errores de medición/funcionamientos incorrectos. 


Algunos módulos detectan una diferencia de potencial inadmisible UCM y lo notifican con una 
entrada en el búfer de diagnóstico de la CPU. 


Si desea asegurarse de que no se rebasa el valor permitido UCM, tienda un cable 
equipotencial entre los puntos de referencia de las entradas de medición o bien, en el  
caso de ET 200eco PN y ET 200pro, entre los puntos de referencia de las entradas de 
medición y M. 


 
① Cable equipotencial (no con transductores de medida a 2 hilos y sensores resistivos) 
② Línea principal de tierra 
③ Punto central de puesta a tierra 


Figura 4-2 Ejemplo: potencial de referencia para módulos de entradas analógicas sin  
conexión MANA 
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4.4 Conexión de sensores de tensión 
La siguiente figura muestra la manera de conectar los sensores de tensión. Si desea 
asegurarse de que no se rebasa por exceso el valor permitido UCM, tienda un cable 
equipotencial entre los puntos de referencia de las entradas de medición y la masa 
analógica MANA o bien, en el caso de ET 200eco PN y ET 200pro, entre los puntos de 
referencia de las entradas de medición y M. 


 
① Cable equipotencial (solo relevante para módulos con conexión MANA) 


Figura 4-3 Ejemplo: conexión de sensores de tensión a un módulo de entradas analógicas 
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4.5 Conexión de sensores tipo intensidad 
Hay dos tipos de sensores de corriente: los transductores de medida a 2 hilos y los 
transductores de medida a 4 hilos. A continuación se indican las formas posibles de 
suministrar tensión a los sensores de corriente. 


Conectar un transductor de medida a 2 hilos con alimentación a través del módulo 
El transductor de medida a 2 hilos convierte la magnitud medida en una intensidad. El 
transductor de medida a 2 hilos es alimentado a través de los bornes del módulo de 
entradas analógicas con protección contra cortocircuitos. Por eso el transductor de medida a 
menudo se denomina también "transductor de medida pasivo". Debido al reducido esfuerzo 
de cableado, los transductores de medida a 2 hilos se utilizan con frecuencia en entornos 
industriales. Si se utiliza este tipo de conexión, en STEP 7 debe ajustarse el tipo de 
medición "Intensidad (transductor de medida a 2 hilos)".  


 


 Nota 


Los transductores de medida a 2 hilos deben ser sensores de medida aislados. 
 


 
① Transductor de medida a 2 hilos (TM2H) 
② Cable equipotencial (solo relevante para módulos con conexión MANA) 


Figura 4-4 Ejemplo: conexión de un transductor de medida a 2 hilos a un módulo de entradas 
analógicas 
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Conexión de un transductor de medida a 2 hilos en la entrada analógica de un transductor de  
medida a 4 hilos 


Como alternativa al tipo de conexión de la figura anterior, la siguiente figura muestra la 
forma de alimentar un transductor de medida a 2 hilos a través de la alimentación L+ del 
módulo. Si se utiliza este tipo de conexión, en STEP 7 debe ajustarse el tipo de medición 
"Intensidad (transductor de medida a 4 hilos)".  


Con este tipo de conexión se anula el aislamiento galvánico existente entre la tensión de 
alimentación L+ y el circuito analógico. 


 
① Transductor de medida a 2 hilos (TM2H) 
② Cable equipotencial (solo relevante para módulos con conexión MANA) 


Figura 4-5 Ejemplo: Conexión de un transductor de medida a 2 hilos en la entrada analógica de un 
transductor de medida a 4 hilos 


Conectar un transductor de medida a 4 hilos  
Los transductores de medida a 4 hilos disponen de conexiones para una alimentación 
separada. Se alimentan externamente y a menudo se los denomina también "transductores 
de medida activos". Si se utiliza este tipo de conexión, en STEP 7 debe ajustarse el tipo de 
medición "Intensidad (transductor de medida a 4 hilos)".  


 
① Transductor de medida a 4 hilos (TM4H) 
② Cable equipotencial (solo relevante para módulos con conexión MANA) 


Figura 4-6 Ejemplo: conexión de un transductor de medida a 4 hilos a un módulo de entradas 
analógicas 
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4.6 Conexión de termorresistencias y resistencias 
En una medición de resistencia, el módulo suministra una intensidad constante a través de 
los bornes IC+ y IC-. La corriente constante se conduce a través de la resistencia que debe 
medirse, y a continuación se mide como caída de tensión. Es importante conectar los cables 
de corriente constante directamente a la termorresistencia o resistencia.  


Las mediciones con conexión a cuatro o tres hilos compensan las resistencias del cable y 
consiguen con ello una precisión notablemente mayor que las mediciones con una conexión 
a dos hilos. 


Las mediciones con conexión a dos hilos capturan, además de la resistencia propiamente 
dicha, las resistencias del cable, de manera que debe contarse con pérdidas notables de 
precisión en los resultados de medición. 


Las siguientes figuras muestran ejemplos de conexión. 


Conexión a 4 hilos de una termorresistencia 
La tensión generada en la termorresistencia se mide con alta resistencia a través de las 
conexiones M0+ y M0-. Al realizar la conexión, tenga en cuenta la polaridad del cable 
conectado (conectar IC0+ y M0+, y también IC0- y M0- a la termorresistencia). 


Al realizar la conexión, asegúrese de que los cables conectados IC0+ y M0+, así como los 
cables IC0- y M0-, se conecten directamente a la termorresistencia. 


 
Figura 4-7 Ejemplo: conexión a 4 hilos de termorresistencias a un módulo de entradas analógicas 
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Conexión a 3 hilos de una termorresistencia 
Según el módulo, en caso de conexión a tres hilos a módulos con 4 bornes (por canal) es 
preciso hacer un puente entre M0- e IC0- (v. figura siguiente) o entre M0+ e IC0+. Al realizar la 
conexión, asegúrese de que los cables conectados IC0+ y M0+ se conectan directamente a 
la termorresistencia. Utilice cables cuyos conductores tengan todos la misma sección. 


El ET 200AL, ET 200eco PN y ET 200pro no necesitan puentes, ya que todas las 
conexiones necesarias están realizadas en el interior del módulo. 


 
Figura 4-8 Ejemplo: conexión a 3 hilos de termorresistencias a un módulo de entradas analógicas 


Conexión a 2 hilos de una termorresistencia 
En caso de conexión a dos hilos a módulos con 4 bornes (por canal), hay que hacer puentes 
en el módulo entre M0+ e IC0+ y entre M0- e IC0-, tal y como muestra la figura siguiente. Las 
resistencias del cable se incluyen en la medición pero no se compensan. Por motivos 
físicos, este tipo de medición es más impreciso que la medición con una conexión a  
3 o 4 hilos. Sin embargo, este tipo de medición requiere poco esfuerzo de cableado, ya que 
los puentes necesarios pueden cablearse directamente en el conector y, por tanto, se 
prescinde de cables. 


El ET 200AL, ET 200eco PN y ET 200pro no necesitan puentes, ya que todas las 
conexiones necesarias están realizadas en el interior del módulo. 


 
Figura 4-9 Ejemplo: conexión a 2 hilos de termorresistencias a un módulo de entradas analógicas 
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4.7 Conexión de termopares 


Introducción 
Los termopares generalmente se suministran listos para ser utilizados. Las vainas de 
protección impiden, p. ej., la destrucción de los termopares debido a fuerzas mecánicas. 


Cables de compensación 
Los cables de compensación pertenecientes a cada termopar están marcados con colores 
específicos, puesto que para cada termopar solo debe utilizarse el cable de compensación 
del material adecuado. Los cables de compensación normalizados se rigen por 
DIN EN 60584. Hay que observar las temperaturas máximas indicadas por el fabricante. 


Posibilidades de conexión de termopares 
Existen diferentes maneras de conectar termopares a un módulo de entradas analógicas: 
● directamente ① 
● mediante un cable de compensación② 
● mediante un cable de compensación a una unión fría conectada mediante un cable de 


entrada, p. ej., de cobre ③ 


 
① Termopar sin cable de compensación  
② Termopar con cable de compensación 
③ Termopar con cable de compensación y cable de entrada 
④ Cable de compensación (el mismo material que el termopar) 
⑤ Unión fría externa 
⑥ Cable de entrada, p. ej. cobre 


Figura 4-10 Ejemplo: conexión de termopares a un módulo analógico 


Más información 
Encontrará más información, p. ej. sobre la selección y el funcionamiento de termopares, en 
el capítulo Termopares (Página 80). 
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 Termopares 5 
5.1 Selección de termopares 


Introducción 
Los termopares son dispositivos eléctricos para medir la temperatura de forma precisa. Se 
componen de dos metales diferentes unidos en un punto. Una temperatura que actúe sobre 
este punto genera una diferencia de tensión a partir de la cual es posible calcular la 
temperatura. 


Los termopares miden un amplio rango de temperaturas y están disponibles en versiones 
muy robustas. Por eso se utilizan con frecuencia en aplicaciones industriales. A la hora de 
elegir el termopar adecuado es preciso tener en cuenta, p. ej., los siguientes criterios: 


● Rango de temperatura 


● Entorno atmosférico 


● Precio 


Termopares puestos a tierra 
Los termopares puestos a tierra tienen un hilo electroconductor que está unido a la cara 
interior de la pared de la sonda. La consecuencia es una buena transferencia térmica de la 
pared de la sonda hacia la punta medidora del termopar. 


Termopares no puestos a tierra 
En un termopar no puesto a tierra no existe unión entre el termopar y la pared de la sonda. 
El tiempo de respuesta ante variaciones de la temperatura es mayor que con termopares 
puestos a tierra. El punto de medición está aislado galvánicamente. 
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Tipo y rango de temperatura 
Debido a las diferentes composiciones de material, existen diferentes tipos de termopares. 


 


 Nota 


Por motivos físicos, los termopares presentan una elevada imprecisión de medida fuera del 
rango de temperatura especificado. Los termopares deben utilizarse exclusivamente dentro 
del rango de temperatura indicado por el fabricante. 


 


La tabla siguiente indica el tipo, la composición y el rango de medición de temperatura de 
diferentes termopares: 


 
Tipo Composición Rango de temperatura 


B PtRh-PtRh de 250 a 1820 °C 
C W-Re de 0 a 2315 °C 
E NiCr-CuNi de -270 a 1000 °C 
J Fe-CuNi de -210 a 1200 °C 
K NiCr-Ni de -270 a 1372 °C 
L Fe-CuNi de -200 a 900 °C 
N NiCrSi-NiSi de -270 a 1300 °C 
R PtRh-Pt (Pt 13%) de -50 a 1769 °C 
S PtRh-Pt (Pt 10%) de -50 a 1769 °C 
T Cu-CuNi de -270 a 400 °C 
U Cu-CuNi de -200 a 600 °C 


TXK/XKL NiCr-CuCr de -200 a 800 °C 
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5.2 Diseño y funcionamiento de los termopares 


Diseño del termopar 
Un termopar se compone de una sonda y de las piezas de montaje y unión requeridas en 
cada caso. Dos hilos de diferentes metales o aleaciones se sueldan entre sí por los 
extremos (extremo caliente). El punto de soldadura se denomina punto de medición, 
mientras que los extremos libres del termopar se denominan punto de unión.  


Los extremos libres se conectan al dispositivo de evaluación (p. ej. módulo de entradas 
analógicas) utilizando hilos o cables aislados. 


Los termopares se agrupan en diferentes tipos en función de su composición, p. ej. K, J o N. 
El principio de medición es idéntico para todos los tipos de termopares. 


 
① Punto de medida de la tensión termoeléctrica 
② Cable de entrada, p. ej., cobre 
③ Unión fría 
④ Cable de compensación (el mismo material que el termopar) 
⑤ Punto de unión  
⑥ Termopar con ramas positiva y negativa 
⑦ Punto de medición  


Figura 5-1 Termopar 
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Funcionamiento de los termopares 
Si se expone el punto de medición a una temperatura diferente a la de los extremos libres 
del termopar (punto de unión), se genera una tensión entre los extremos libres, la tensión 
termoeléctrica. La intensidad de la tensión termoeléctrica depende de la diferencia entre la 
temperatura del punto de medición y la temperatura en los extremos libres, así como del tipo 
de materiales con que está hecho el termopar. 


Puesto que un termopar mide siempre una diferencia de temperatura, para determinar la 
temperatura en el punto de medición debe conocerse la temperatura de los extremos libres 
(unión fría). 


Existe la posibilidad de alargar el termopar desde el punto de unión mediante cables de 
compensación. Con esta medida se sitúa la unión fría en un lugar donde, p. ej., la 
temperatura pueda mantenerse constante o simplemente pueda colocarse el sensor de 
temperatura. Los cables de compensación son del mismo material que los hilos del 
termopar. Los cables de entrada desde la unión fría hasta el módulo son de cobre. 


 


 Nota 


Es imprescindible conectar correctamente la polaridad, pues de lo contrario se obtienen 
considerables resultados erróneos. 
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5.3 Compensación de la temperatura en la unión fría 


5.3.1 Resumen 


Introducción 
Existen varias posibilidades de registrar la temperatura de la unión fría para obtener un valor 
de temperatura correcto a partir de la diferencia de temperatura entre la unión fría y el punto 
de medición. 


Según el lugar (físico) donde se requiera la unión fría, existen distintas posibilidades de 
compensación.  


Las opciones de compensación que pueden utilizarse con el módulo analógico utilizado se 
describen en el manual de producto del módulo correspondiente.  


Opciones para compensar la temperatura en la unión fría 


Tabla 5- 1 Opciones de compensación: explicación y caso de aplicación 


Opciones de compensación Explicación Caso de aplicación/particularidad 
Unión fría interna Funcionamiento 


Con esta compensación, la temperatura de la 
unión fría se determina con un sensor ya 
integrado en el módulo de entradas analógicas. 
Procedimiento 
Una el termopar al módulo de periferia 
directamente o con cables de compensación 
(consulte el capítulo Compensación por unión fría 
interna (Página 87)). 


• Para conectar los cables de 
compensación utilice el mismo 
material que el del termopar. 


• Si en la instalación la temperatura 
de la unión fría y la del módulo son 
iguales, también pueden emplearse 
cables de compensación de 
materiales distintos. 


• Ventajas: 
– muy económico 
– no se requiere unión fría externa 
– no se requiere cableado 


adicional 
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Opciones de compensación Explicación Caso de aplicación/particularidad 
Canal de referencia del 
módulo  


Propiedades 
En esta compensación, la temperatura de la unión 
fría se determina con una termorresistencia 
externa (RTD) 
Procedimiento 
Una el termopar, directamente o con cables de 
compensación, a la unión fría con los cables de 
entrada. Conecte los cables de entrada a los 
bornes correspondientes del módulo. 
Una la termorresistencia (RTD) al canal de 
referencia del módulo. La termorresistencia (RTD) 
debe estar ubicada en la zona de la unión fría 
(consulte el capítulo Compensación por canal de 
referencia del módulo (Página 89)). 


• La temperatura se registra 
directamente en la unión fría. 


• Las temperaturas medidas de todos 
los canales configurados para este 
tipo de compensación se corrigen 
automáticamente con el valor de 
temperatura de la unión fría. 


• Ventajas: 
– mayor precisión que la 


compensación con unión fría 
interna, aunque es necesario 
instalar y cablear una 
termorresistencia adicional. 


Canal de referencia del 
grupo 0 


Propiedades 
Con el ajuste "TC" (termopar...), el canal actúa 
como receptor de la temperatura de la unión fría 
del grupo 0. 
El emisor correspondiente del grupo 0 se ajusta al 
canal RTD. 
Procedimiento 
Una el termopar, directamente o con cables de 
compensación, a la unión fría con los cables de 
entrada. Conecte los cables de entrada a los 
bornes correspondientes del módulo. 
Una la termorresistencia (RTD) al canal de 
referencia configurado del grupo 0 del módulo. La 
termorresistencia (RTD) debe estar ubicada en la 
zona de la unión fría (consulte el capítulo 
Compensación por canal de referencia del grupo 
0 (Página 91)). 


• La temperatura se registra 
directamente en la unión fría. 


• Las temperaturas medidas de todos 
los canales (receptores) 
configurados para este tipo de 
compensación se corrigen 
automáticamente con el valor de 
temperatura de la unión fría 
(emisor). 


 


Temperatura de referencia 
fija  


Propiedades 
Con esta compensación, la temperatura de la 
unión fría se almacena como valor fijo en el 
módulo.  
Procedimiento 
Una el termopar, directamente o con cables de 
compensación, a la unión fría con los cables de 
entrada. Conecte los cables de entrada a los 
bornes correspondientes del módulo. 
Según sea el módulo, en la configuración puede 
introducirse un valor de temperatura fijo para la 
unión fría (p. ej. 20 °C) o bien el módulo 
especifica el valor de temperatura fijo para la 
unión fría (0 °C) (consulte el capítulo 
Compensación por temperatura de referencia fija 
(Página 94)). 


• La temperatura de la unión fría se 
mantiene constante y se conoce el 
valor de temperatura. 


• Para conseguir una alta precisión, 
es preciso garantizar que la 
temperatura de la unión fría 
permanece constante (según la 
aplicación, esto puede resultar 
complicado). 
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Opciones de compensación Explicación Caso de aplicación/particularidad 
Temperatura de referencia 
dinámica  


Propiedades 
En esta compensación, la temperatura de la unión 
fría se determina a través de un módulo. El valor 
de temperatura correspondiente se transfiere a 
otros módulos mediante un registro en el 
programa de usuario. 
Procedimiento 
Una la termorresistencia (RTD) para la unión fría 
a un canal cualquiera. 
La temperatura de la unión fría se transfiere 
mediante un bloque de función desde la CPU o el 
IM al módulo a través de registros (consulte el 
capítulo Compensación por temperatura de 
referencia dinámica (Página 97)). 


• Utilizando varios módulos en la 
unión fría se pueden compensar 
todos los canales mediante un valor 
de temperatura común. 


• Para capturar el valor de 
temperatura basta con una 
termorresistencia (RTD) o un 
termopar. 


 


Sin compensación/ 
compensación externa 


Propiedades 
En esta compensación, la temperatura de la unión 
fría se mide fuera del módulo de entradas 
analógicas. Para ello se puede conectar, p. ej., 
una caja de compensación al termopar. 
Procedimiento 
Una la caja de compensación al módulo de 
conexión del módulo de entradas analógicas 
utilizando cables de cobre (consulte el capítulo 
Sin compensación o compensación externa 
(Página 101)). 


• La temperatura de la unión fría se 
define con 0 °C para este tipo de 
compensación. Esto puede lograrse 
utilizando una caja de 
compensación. Es necesaria una 
caja de compensación propia para 
cada termopar. 


• Los termopares del tipo B no 
requieren caja de compensación. 


 


RTD (0) Propiedades 
Esta compensación se basa en una medición del 
valor de resistencia de una Pt1000 en el elemento 
de apriete de un conector de compensación o de 
un valor de resistencia Pt1000 externo. 
Procedimiento 
Encontrará más información acerca de las 
posibilidades de conexión con y sin conector de 
compensación en el capítulo Tipo de 
compensación RTD (0) (Página 103).  


• La temperatura de la unión fría se 
determina a través del valor de 
resistencia de la Pt1000. 


• Todos los canales del módulo de 
entradas analógicas que se 
seleccionen para este tipo de 
compensación obtienen la misma 
temperatura de la unión fría. 
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5.3.2 Compensación por unión fría interna 


Funcionamiento 
En la compensación por unión fría interna, la unión fría está en los bornes del módulo de 
entradas analógicas. Para ello una los termopares o cables de compensación directamente 
a las entradas del módulo. El sensor de temperatura interno mide la temperatura del módulo 
y genera una tensión de compensación. 


Tenga en cuenta que con la compensación por unión fría interna no se obtiene siempre la 
misma precisión que con la compensación externa. 


Procedimiento 
Pasos necesarios para la parametrización: 


1. Abra el proyecto en STEP 7. 


2. En la vista de dispositivos, marque el módulo analógico deseado y el canal 
correspondiente. 


3. Seleccione la ficha "General" en la ventana de inspección del módulo seleccionado. 


4. Seleccione el área "Entradas/medición". 


5. Como "Tipo de medición", seleccione la opción "Termopar". 


6. Como "Unión fría", seleccione la opción "Unión fría interna". 


 
Figura 5-2 Unión fría interna 
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Conexión de termopares  
Conecte los termopares a las entradas del módulo directamente o a través de cables de 
compensación.  


 
① Termopar sin cable de compensación 
② Termopar con cable de compensación 
③ Cable de compensación (el mismo material que el termopar) 
④ Unión fría interna 


Figura 5-3 Ejemplo: Conexión de termopares para la compensación por unión fría interna 
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5.3.3 Compensación por canal de referencia del módulo 


Funcionamiento  
En esta compensación, la temperatura de la unión fría se determina con una 
termorresistencia externa (RTD). Algunos módulos disponen de un canal de referencia 
propio. 


Procedimiento 
Pasos necesarios para la parametrización: 


1. Abra el proyecto en STEP 7. 


2. En la vista de dispositivos, marque el módulo analógico deseado y el canal 
correspondiente. 


3. Seleccione la ficha "General" en la ventana de inspección del módulo seleccionado. 


4. Seleccione el área "Entradas/medición". 


5. Como "Tipo de medición", seleccione la opción "Termopar". 


6. Como "Unión fría", seleccione la opción "Canal de referencia del módulo". 


 
Figura 5-4 Canal de referencia del módulo 
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Conexión de termopar/termorresistencia 
Una el termopar, directamente o con cables de compensación, a la unión fría con los cables 
de entrada. Conecte los cables de entrada a los bornes correspondientes del módulo. 


Conecte la termorresistencia a los bornes correspondientes del módulo utilizando cables de 
entrada de cualquier material. 


 
① Termopar 
② Cable de compensación (el mismo material que el termopar) 
③ Cable de entrada, p. ej. cobre 
④ Termorresistencia (RTD) 
⑤ Unión fría 


Figura 5-5 Ejemplo: conexión de termopar/termorresistencia para compensación por canal de 
referencia del módulo 
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5.3.4 Compensación por canal de referencia del grupo 0 


Funcionamiento 
Con este tipo de compensación, un canal de un módulo con una termorresistencia (RTD) 
conectada actúa como "emisor de la temperatura de referencia", y otros canales con 
termopares conectados (receptores de la temperatura de referencia) pueden compensarse 
con esta temperatura de referencia. Las temperaturas medidas de todos los canales 
(receptores) configurados para este tipo de compensación se compensan automáticamente 
con el valor de temperatura de la unión fría (emisor). 


La temperatura de la unión fría se determina con una termorresistencia externa (RTD). 


Procedimiento 
Pasos necesarios para la parametrización: 


1. Abra el proyecto en STEP 7. 


2. En la vista de dispositivos, marque el módulo analógico deseado y el canal 
correspondiente. 


3. Seleccione la ficha "General" en la ventana de inspección del módulo seleccionado. 


4. Seleccione el área "Entradas/medición". 


5. Para el canal del módulo que quiera definir como emisor: 


Como "Tipo de medición" seleccione, p. ej., la opción "Termorresistencia (conexión a 4 
hilos)". 


Como "Unión fría", seleccione la opción "Canal de referencia del grupo 0". 


 
Figura 5-6 Emisor: canal de referencia del grupo 0 
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6. Para los canales que desee definir como receptores: 


Como "Tipo de medición", seleccione la opción "Termopar". 


Como "Unión fría", seleccione la opción "Canal de referencia del grupo 0". 


 
Figura 5-7 Receptor: canal de referencia del grupo 0 
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Conexión de termopar/termorresistencia 
El siguiente ejemplo muestra: 


● un módulo analógico con termorresistencia como emisor de la temperatura de referencia 
y 


● dos módulos analógicos con termopar como receptores de la temperatura de referencia. 


Una los termopares, directamente o con cables de compensación, a la unión fría con los 
cables de entrada. Conecte los cables de entrada a los bornes correspondientes del 
módulo. 


Conecte la termorresistencia a los bornes correspondientes del módulo utilizando cables de 
entrada de cualquier material. 


 
① Termopar 
② Cable de compensación (el mismo material que el termopar) 
③ Cable de entrada, p. ej., cobre 
④ Termorresistencia (RTD) 
⑤ Unión fría 


Figura 5-8 Ejemplo: conexión termopar/termorresistencia para compensación del grupo 0 
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5.3.5 Compensación por temperatura de referencia fija 


Funcionamiento 
Con esta compensación, la temperatura de la unión fría se almacena como valor fijo en el 
módulo. 


Procedimiento 
Pasos necesarios para la parametrización: 


1. Abra el proyecto en STEP 7. 


2. Seleccione el módulo analógico deseado en la Vista de dispositivos. 


3. Seleccione la ficha "General" en la ventana de inspección del módulo seleccionado. 


4. Seleccione el área "Entradas/medición". 


5. Como "Tipo de medición", seleccione la opción "Termopar". 


6. Como "Unión fría", seleccione la opción "Temperatura de referencia fija". 


7. En el área "Temperatura de referencia fija", introduzca la temperatura de la unión fría, 
p. ej., 20 °C. 


 
Figura 5-9 Temperatura de referencia fija 
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Condiciones de temperatura para el ajuste "Temperatura de referencia fija" 
La siguiente figura muestra las posibilidades de conexión de termopares con la condición de 
que la temperatura del módulo (p. ej., mediante montaje en un armario eléctrico climatizado) 
se mantenga a una temperatura de referencia fija (20 °C). La unión fría se encuentra en el 
módulo. 


 
① Termopar sin cable de compensación 
② Termopar conectado a través del cable de compensación 
③ Cable de compensación (el mismo material que el termopar) 


Figura 5-10 Ejemplo 1: conexión de un termopar a un módulo analógico para compensación 
mediante "Temperatura de referencia fija" 
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La siguiente figura muestra las posibilidades de conexión de termopares con la condición de 
que la temperatura de la unión fría (fuera del módulo) se mantenga en una temperatura de 
referencia fija (20 °C). 


 
① Termopar con cable de compensación y cable de entrada 
② Cable de compensación (el mismo material que el termopar) 
③ Unión fría 
④ Cable de entrada, p. ej., cobre 


Figura 5-11 Ejemplo 2: conexión de un termopar a un módulo analógico para compensación 
mediante "Temperatura de referencia fija" 
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5.3.6 Compensación por temperatura de referencia dinámica 


Funcionamiento 
Este tipo de compensación permite manipular el valor de temperatura de la unión fría para 
compensar la temperatura a través del programa de usuario. El valor de temperatura puede 
obtenerse, p. ej., de cualquier otro módulo de la estación. Para ello la temperatura de la 
unión fría se transfiere mediante registros con la instrucción WRREC (SFB 53). 


La estructura de los registros se describe en el manual de producto del módulo 
correspondiente. 


Requisitos 
Proyecto STEP 7 con el siguiente contenido: 


● programa de usuario con la instrucción WRREC (SFB 53) para transferir los registros con 
temperatura de referencia 


● módulo analógico para captura de la temperatura de proceso mediante termopar (TC) 


● módulo analógico para medición de la temperatura en la unión fría mediante 
termorresistencia (RTD). 
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Módulo analógico para captura de la temperatura de proceso mediante termopar (TC) 
Pasos necesarios para la parametrización: 


1. Abra el proyecto en STEP 7. 


2. En la vista de dispositivos, marque el módulo analógico deseado y el canal 
correspondiente. 


3. Seleccione la ficha "General" en la ventana de inspección del módulo seleccionado. 


4. Seleccione el área "Entradas/medición". 


5. Como "Tipo de medición", seleccione la opción "Termopar". 


6. Como "Unión fría", seleccione la opción "Temperatura de referencia dinámica". 


 
Figura 5-12 Temperatura de referencia dinámica 
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Módulo analógico para medición de la temperatura en la unión fría mediante termorresistencia (RTD) 
Pasos necesarios para la parametrización: 


1. Abra el proyecto en STEP 7. 


2. En la vista de dispositivos, marque el módulo analógico deseado y el canal 
correspondiente. 


3. Seleccione la ficha "General" en la ventana de inspección del módulo seleccionado. 


4. Seleccione el área "Entradas/medición". 


5. Como "Tipo de medición", seleccione la opción "Termorresistencia (conexión a 4 hilos)". 


 
Figura 5-13 Ajuste del tipo de medición Termorresistencia (RTD) 
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Conexión de termopar/termorresistencia 
En caso de compensación de temperatura mediante una temperatura de referencia 
dinámica, una p. ej. los termopares a las entradas del módulo mediante cables de entrada. 
En este caso, la temperatura se determina en la unión fría con una termorresistencia (RTD). 
La temperatura determinada de este modo en la unión fría se transfiere con la instrucción 
WRREC mediante registros al módulo analógico con termopar. 


 
① Termopar 
② Cable de compensación (el mismo material que el termopar) 
③ Cable de entrada, p. ej., cobre 
④ Termorresistencia (RTD) 
⑤ Unión fría 


Figura 5-14 Ejemplo: Conexión de termopar/termorresistencia para compensación mediante 
temperatura de referencia dinámica 
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5.3.7 Sin compensación o compensación externa 


Funcionamiento 
La temperatura en la unión fría de los termopares se mide fuera del módulo de entradas 
analógicas, p. ej., mediante una caja de compensación en el termopar. La temperatura de la 
unión fría se define con 0 °C para este tipo de compensación. 


La caja de compensación contiene un puente calibrado para una temperatura determinada 
de la unión fría (temperatura de calibración). Las conexiones para los extremos del cable de 
compensación del termopar constituyen la unión fría. Si la temperatura real de la unión fría 
difiere de la temperatura de calibración, varía la resistencia del puente, que depende de la 
temperatura. Se origina una tensión de compensación positiva o negativa, que se suma a la 
tensión termoeléctrica. 


 


 Nota 


Los termopares del tipo B no requieren caja de compensación. 
 


Procedimiento 
Pasos necesarios para la parametrización: 


1. Abra el proyecto en STEP 7. 


2. Seleccione el módulo analógico deseado en la vista de dispositivos. 


3. Seleccione la ficha "Entradas" y el canal correspondiente en la ventana de inspección del 
módulo seleccionado. 


4. En el área "Medición", seleccione la opción "Termopar" como "Tipo de medición". 


5. En función del módulo utilizado, seleccione como "Unión fría" el valor "Ninguno" o 
"Compensación externa". 


 
Figura 5-15 Sin compensación 
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Conexión de la caja de compensación 
La caja de compensación se conecta directamente a los cables de entrada de un termopar 
individual y debe alimentarse con aislamiento galvánico. La fuente de alimentación debe 
filtrar las perturbaciones de forma suficiente, p. ej., mediante un arrollamiento de pantalla 
conectado a tierra.  


Cada canal puede utilizar, con independencia de los demás canales, un tipo de termopar 
soportado por el módulo analógico. Para cada canal se requiere una caja de compensación 
propia. 


Ejemplo de conexión sin compensación o con compensación externa 
Conecte la caja de compensación al módulo de conexión del módulo de entradas analógicas 
utilizando cables de cobre. 


 
① Cables de cobre 
② P. ej., caja de compensación (por canal); el termopar de tipo B no necesita caja de 


compensación. 
③ Termopar 


Figura 5-16 Ejemplo de conexión sin compensación como unión fría 


 







 Termopares 
 5.3 Compensación de la temperatura en la unión fría 


Procesamiento de valores analógicos 
Manual de funciones, 06/2014, A5E03461441-AC 103 


5.3.8 Tipo de compensación RTD (0) 


Funcionamiento 
La temperatura de la unión fría se determina midiendo el valor de resistencia de una Pt1000 
en el elemento de apriete del conector de compensación M12. La medición de resistencia 
solo está permitida en el conector hembra redondo X1 (canal 0). Todos los canales del 
módulo con este tipo de compensación obtienen la misma temperatura de la unión fría. 


Procedimiento 
Pasos necesarios para la parametrización: 


1. Abra el proyecto en STEP 7. 


2. Seleccione el módulo analógico deseado en la vista de dispositivos. 


3. Seleccione la ficha "Entradas" en la ventana de inspección del módulo seleccionado. 


4. En el área "Medición", seleccione la opción "Termopar" como "Tipo de medición". 


5. Como "Unión fría", seleccione la opción "RTD (0)". 


 
Figura 5-17 Tipo de compensación RTD (0) 
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Ejemplo de conexión 


Conexión con conector de compensación M12 


Conecte el termopar al conector de compensación M12 directamente o con cables de 
compensación. Monte el conector de compensación M12 en el conector hembra redondo  
X1 (canal 0) del CM IO 4 x M12 en el 4 AI TC High Feature. 


Conexión sin conector de compensación M12 


Para registrar la temperatura de la unión fría, conecte una Pt1000 externa (con α = 003851) 
con cables de cobre a los bornes 1 y 3. La termorresistencia Pt1000 debe estar ubicada en 
el área de la unión fría. Conecte los termopares a los bornes 2 y 4 con cables de cobre 
desde la unión fría. 


Conexión de termopares adicionales 


Pueden conectarse termopares adicionales en los conectores hembra redondos X2 a X4 en 
el CM IO 4 x M12 del 4 AI TC High Feature. La temperatura de la unión fría registrada con la 
medición del valor de resistencia en el conector hembra redondo X1 es aplicable a todos los 
canales del módulo que haya seleccionado para este tipo de compensación. 


La figura siguiente muestra un ejemplo de conexión "RTD (0)" como unión fría con conector 
de compensación M12 y termorresistencia Pt1000 integrada: 


 
① Conexión del termopar directa o con cables de compensación 
② Termopar 
③ Conector de compensación M12 (bornes 1 y 3 ocupados con Pt1000 interna) solo en conector 


hembra redondo X1. El valor de comparación del conector de compensación M12 en el 
conector hembra redondo X1 también es aplicable a los termopares X2, X3 y X4. 


Figura 5-18 Ejemplo de conexión "RTD (0)" como unión fría en el conector de compensación M12 
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La figura siguiente muestra un ejemplo de conexión "RTD (0)" como unión fría con 
termorresistencia externa Pt1000: 


 
① Conector M12 solo en conector hembra redondo X1 
② Pt1000 externa (α = 0,003851) en la zona de la unión fría con cables de cobre en los bornes 1 


y 3. El valor de comparación de la Pt1000 externa en el conector hembra redondo X1 también 
es aplicable a los termopares X2, X3 y X4. 


③ Termopar 


Figura 5-19 Ejemplo de conexión "RTD (0)" como unión fría con Pt1000 externa 
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 Conexión de cargas/actuadores 6 
6.1 Resumen 


Introducción 
En este capítulo se describe el procedimiento básico para conectar cargas/actuadores a 
salidas analógicas. En el manual de producto del módulo correspondiente se describen 
posibilidades de conexión concretas. 


Encontrará una descripción detallada del tendido de cables, el apantallamiento de cables, la 
conexión equipotencial, etc. en el manual de funciones Instalación de controladores con 
inmunidad a las perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566). 


Abreviaturas utilizadas en las figuras 
Las abreviaturas utilizadas en las figuras siguientes tienen los significados expuestos a 
continuación: 


 
AQ Módulo de salidas analógicas 
M Conexión de masa 
L+ Conexión de la tensión de alimentación 
Sn+/Sn- Línea Sense canal n 
QVn+/QVn- Salida de tensión canal n 
QIn+/QIn- Salida de intensidad canal n 
MANA Punto de referencia de la masa analógica 
UISO Tensión de aislamiento 


Cables de señales analógicas 
Para las señales analógicas se utilizan cables apantallados y de par trenzado. Esto aumenta 
la inmunidad a las perturbaciones.  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566
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6.2 Conexión de cargas/actuadores 


Potencial de referencia para módulos de salidas analógicas con conexión MANA  
En los módulos de salidas analógicas no hay unión galvánica entre el punto de referencia de 
la masa analógica MANA y el punto central de puesta a tierra. 


Asegúrese de que entre el punto de referencia de la masa analógica MANA y el punto central 
de puesta a tierra no se rebasa la diferencia de potencial admisible UISO.  


La causa de una diferencia de potencial UISO puede ser: se han excedido las longitudes de 
cable admisibles. 


Si desea asegurarse de que no se rebasa el valor permitido UISO, tienda un cable 
equipotencial entre el borne MANA y el punto central de puesta a tierra. 


 
① Carga en la salida de tensión 
② Cable equipotencial 
③ Línea principal de tierra 
④ Punto central de puesta a tierra 


Figura 6-1 Ejemplo: potencial de referencia para un módulo de salidas analógicas con  
conexión MANA 
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Potencial de referencia para módulos de salidas analógicas sin conexión MANA  
En los módulos de salidas analógicas no hay unión galvánica entre los puntos de referencia 
de los circuitos de salida analógica y el punto central de puesta a tierra. 


Asegúrese de que entre los puntos de referencia de los circuitos de salida analógica y el 
punto central de puesta a tierra no se rebasa por exceso la diferencia de potencial admisible 
UISO.  


La causa de una diferencia de potencial UISO puede ser: se han excedido las longitudes de 
cable admisibles. 


Si desea asegurarse de que no se rebasa por exceso el valor admisible UISO, tienda un 
cable equipotencial hacia el punto central de puesta a tierra para cada circuito de salida 
analógica. 


 
① Carga en la salida de tensión 
② Cable equipotencial 
③ Línea principal de tierra 
④ Punto central de puesta a tierra 


Figura 6-2 Ejemplo: Potencial de referencia para un módulo de salidas analógicas sin  
conexión MANA 
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 Funciones soportadas 7 
7.1 Calibración de módulos analógicos 


7.1.1 Resumen 


Calibración 
Una calibración comprueba los valores de proceso medidos por el módulo de entradas 
analógicas o emitidos por el módulo de salidas analógicas, determina su desviación 
respecto de los valores reales y compensa los errores de medición o de salida.  


Calibración de módulos analógicos 
Los módulos analógicos SIMATIC se calibran antes de la entrega y poseen una elevada 
estabilidad a largo plazo, de manera que no es necesario realizar una calibración durante el 
funcionamiento. 
Sin embargo, determinadas normas, p. ej., la emitida por la Food and Drug Administration 
(FDA), requieren que todos los componentes de un circuito de medición se calibren 
periódicamente. Entre estos componentes se incluyen también los módulos de entradas y 
salidas analógicas. 
En instalaciones en las que los sensores capturan o procesan tensiones o intensidades 
relativamente pequeñas, puede ser conveniente realizar una calibración. La calibración 
compensa las influencias de los cables o la temperatura en el resultado de medición. 
La calibración captura los nuevos valores y los guarda en el módulo de forma remanente. 
No obstante, los valores de calibración calculados en fábrica antes de la entrega del módulo 
no se pierden. Los valores de calibración originales se pueden restablecer en cualquier 
momento. 


 


 Nota 
Los valores de calibración de cada canal se guardan en el módulo de forma remanente y 
por rangos de medición, es decir, los valores son válidos para el rango de medición en el 
que se haya realizado la calibración de usuario. 
Si reparametriza un canal con valores de calibración de usuario activos a otro modo de 
medición, a continuación se aplicarán los valores de calibración guardados de fábrica en 
ese canal y para ese rango de medición. 
No obstante, se conservan los valores de la calibración de usuario. Dichos valores solo se 
sobrescriben con una nueva calibración de usuario del canal. Sin embargo, si se desea 
reajustar el rango de medición original sin realizar una nueva calibración de usuario en ese 
canal, entonces se aplican los valores de calibración de usuario calculados con anterioridad. 
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En el manual de producto del módulo analógico correspondiente se indica si se soporta la 
función "Calibración". 


Funciones 
El grupo "Calibración" ofrece las siguientes funciones: 


● Determinar la calibración actual de todos los canales 


● Calibración de un canal 


● Cancelación de un proceso de calibración en curso 


● Restablecer la configuración de fábrica de la calibración de un canal 
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7.1.2 Calibración de módulos analógicos 


Calibración manual 
Para comenzar con la calibración manual, deben cumplirse los siguientes requisitos: 


● Existe una conexión online entre STEP 7, la CPU correspondiente y el módulo analógico 
que se va a calibrar. 


● Se ha abierto la vista "Online y diagnóstico" del módulo analógico marcado desde el 
contexto del proyecto y el usuario está en el área "Funciones > Calibración". 


● La configuración corresponde a la configuración real de la estación. 


● En estos momentos no se está calibrando el módulo analógico (si se desea iniciar el 
proceso de calibración). 


● Para realizar la calibración, el módulo debe recibir una tensión de carga de 24 V. 


● Se ha realizado con éxito el último paso iniciado (si se desea continuar o cerrar el 
proceso de calibración). 
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Procedimiento 
Al iniciar la función "Calibración", aparece la pantalla básica de la calibración. Cada vez que 
se selecciona un nuevo canal, el módulo lee los siguientes datos generales y valores de 
calibración: 


● Calibración: indica si los valores de calibración activos son de fábrica o del usuario. 


● Tipo de medición: informa sobre el tipo de medición seleccionado. 


● Rango de medición: rango de medición del canal seleccionado actualmente 
parametrizado. 


● Ganancia: corrección de ganancia activa del convertidor analógico-digital. 


● Offset: corrección de offset activa del convertidor analógico-digital. 


 
Figura 7-1 Tabla de calibración 


Para iniciar el proceso de calibración, proceda del siguiente modo: 


 1. Seleccione en la tabla general la fila correspondiente al canal que va a calibrarse. 


 2. Haga clic en el botón "Iniciar calibración manual". 


 3. Siga los pasos del área "Calibración manual". 


 4. Siga las instrucciones del campo "Instrucción".  


 5. A continuación haga clic en "Siguiente". 
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Durante la calibración de usuario se vuelven a determinar los valores de calibración 
necesarios del canal seleccionado, teniendo en cuenta el rango de medición que se 
parametrizó para ese canal. 


 


 Nota 


La calibración se puede realizar en el modo de operación RUN o STOP de la CPU. Si la 
CPU está en modo RUN, durante la calibración se suministra el valor capturado por última 
vez antes de iniciar la calibración. 


Durante la calibración de usuario, el canal del módulo que se va a calibrar no puede 
procesar más valores de proceso. Todos los valores de entrada analógicos del módulo se 
ajustan a 0x7FFF ("Valor analógico no válido") hasta que finaliza la calibración. Si ha 
habilitado la información de calidad (estado de valor), la información de calidad de la señal 
cambiará a "no válido" durante el tiempo que dure la calibración.  


 


Durante la calibración de usuario, es necesario proveer una tensión o temperatura. Para 
ello, utilice el cableado externo correspondiente y un transductor de tensión/temperatura 
externo. El campo "Instrucción" contiene los números de los pines a los que debe aplicarse 
el estímulo de calibración. El primer número de pin designa la conexión positiva, y el 
segundo, la conexión negativa. La precisión de la calibración depende de la precisión de la 
tensión/temperatura preparada. 


 


 Nota 


Para garantizar que el módulo conserve la precisión de medición especificada tras la 
calibración de usuario, la tensión/temperatura provista debe tener al menos el doble de 
precisión que la especificada para el módulo. Las tensiones o temperaturas imprecisas 
provocan calibraciones erróneas. 


 


La siguiente figura muestra un ejemplo de calibración de un canal con el tipo de medición 
"Tensión" y un rango de medición "+/- 10 V". 


 
Figura 7-2 Calibración manual 







Funciones soportadas  
7.1 Calibración de módulos analógicos 


 Procesamiento de valores analógicos 
114 Manual de funciones, 06/2014, A5E03461441-AC 


● Instrucción: el campo "Instrucción" muestra qué acciones debe realizar el propio usuario 
en el paso de calibración actual. Ejecute las acciones indicadas aquí y confirme con el 
botón "Siguiente". Ahora el módulo ejecuta las acciones necesarias para el paso de 
calibración actual. Si no se han producido errores en el paso de calibración, se procede 
al paso de calibración siguiente. 
Las instrucciones del campo "Instrucción" deben llevarse a cabo adicionalmente. 
Después de haber conectado, p. ej., la tensión/masa a los bornes 3/4, estas conexiones 
deben mantenerse durante la ejecución del paso de calibración siguiente. 


● Estado: dependiendo del tipo de medición ajustado, son necesarios varios pasos para la 
calibración de un canal. El campo "Estado" indica si el último paso de calibración se ha 
realizado correctamente o no. Si se produce un error durante el procesamiento de un 
paso de calibración, se muestra aquí el error y se interrumpe la calibración del canal. Se 
eliminan todos los valores de calibración registrados hasta ese momento. Se vuelven a 
activar los valores que estaban activos antes de iniciar la calibración de usuario. 


 
  Nota 


Calibradores 


Si está activado el diagnóstico "Rotura de hilo" en módulos de entradas analógicas, para 
los tipos de medición "Resistencia", "Termorresistencia" y "Termopar" se aplica una 
corriente de ensayo sobre la línea. En algunos calibradores, esta corriente de ensayo 
aplicada puede falsear los valores medidos. Por este motivo, algunos módulos 
analógicos desconectan automáticamente la vigilancia de rotura de hilo durante la 
calibración.  


Para evitar el riesgo de obtener valores medidos falseados, se recomienda desactivar el 
diagnóstico "Rotura de hilo" durante la calibración de módulos de entradas analógicas. 


 


Resultado 
Con la calibración se modifican los ajustes del canal. 


Aparición de un error 
Si durante el proceso de calibración se produce un error, el módulo interrumpe la 
calibración. Se pierden todos los valores de calibración registrados hasta ese momento. El 
canal que debía calibrarse mantiene la misma configuración que tenía antes de iniciarse el 
proceso de calibración. 
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7.1.3 Cancelación del proceso de calibración 


Requisitos 
● Se ha abierto la vista "Online y diagnóstico" del módulo analógico marcado desde el 


contexto del proyecto y el usuario está en el área "Funciones > Calibración". 


● La CPU correspondiente está online. 


● Hay un proceso de calibración en curso en el módulo analógico. 


Procedimiento  
Para interrumpir un proceso de calibración en curso, haga clic en el botón "Cancelar". 


Resultado 
Se cancela el proceso de calibración en curso. El canal que debía calibrarse mantiene la 
misma configuración que tenía antes de iniciarse el proceso de calibración. 
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7.1.4 Restablecer la configuración de fábrica de los módulos analógicos 


Requisitos 
● Se ha abierto la vista "Online y diagnóstico" del módulo analógico marcado desde el 


contexto del proyecto y el usuario está en el área "Funciones > Calibración". 
● La CPU correspondiente está online. 


Procedimiento 
Para restablecer la configuración de fábrica de un canal de un módulo analógico, proceda 
del siguiente modo: 
1. Seleccione en la tabla general la fila correspondiente al canal cuya configuración deba 


restablecerse. 
2. Haga clic en el botón "Restablecer configuración de fábrica". 


Resultado 
El canal tiene los mismos ajustes que en el estado de suministro. 


 


 Nota 
Al restablecer los ajustes de fábrica del canal actual, se vuelven a activar los valores de 
calibración originales, activos en el estado de suministro del módulo. Se pierden los posibles 
valores de calibración existentes de ese canal. No es posible restablecer de nuevo estos 
valores de calibración de usuario. 


 


 







  
   


Procesamiento de valores analógicos 
Manual de funciones, 06/2014, A5E03461441-AC 117 


 Módulos analógicos de alta velocidad 8 
8.1 Principios básicos 


Para necesidades elevadas en cuanto a potencia y velocidad, el usuario dispone de 
módulos analógicos de alta velocidad (HS). La principal característica de estos módulos 
analógicos HS frente a los módulos analógicos estándar (ST) es que sus tiempos de ciclo 
son más cortos. Para lograrlo, los módulos de entradas y salidas disponen de componentes 
con tiempos de ciclo y tiempos de conversión extremadamente cortos. Además, toda la 
arquitectura de estos módulos está diseñada para un procesamiento rápido de las señales.  
Los módulos analógicos HS transforman los valores medidos y los valores de salida en 
paralelo. Cada canal del módulo cuenta con un convertidor A/D o D/A propio. Así, el tiempo 
de ciclo coincide prácticamente con el tiempo de conversión y es independiente del número 
de canales activados. Esto es aplicable tanto para las entradas como para las salidas 
analógicas. De este modo es posible utilizar módulos HS en el modo isócrono rápido. 
Además del modo isócrono, los módulos analógicos HS también ofrecen ventajas en el 
modo no isócrono (libre). Gracias al rápido procesamiento de las señales de proceso, los 
módulos analógicos HS son capaces de detectar antes los cambios que se produzcan en 
los valores de proceso y reaccionar a dichos eventos con los bloques de programa 
adecuados (p. ej. bloques de organización de alarma de proceso o alarma cíclica). 
Encontrará más información sobre los distintos bloques de organización en la Ayuda en 
pantalla de STEP 7. 


Modo isócrono 
Por "modo isócrono" se entiende el acoplamiento síncrono 
● de la captura y la salida de señales a través de la periferia descentralizada; 
● de la transmisión de señales vía PROFIBUS o PROFINET; 
● de la ejecución del programa al ciclo de emisión del PROFIBUS o PROFINET 


equidistante. 
De este modo se obtiene un sistema que captura y procesa sus señales de entrada y emite 
las señales de salida en intervalos constantes. El modo isócrono garantiza tiempos de 
reacción del proceso altamente reproducibles y definidos, así como un procesamiento de 
señales equidistante y síncrono en la periferia descentralizada.  
Con el modo isócrono configurado, el sistema de bus y los módulos de periferia funcionan 
de forma síncrona. Los datos de entrada y de salida transmitidos están acoplados a una 
"tarea isócrona" en la CPU. De este modo los datos de un ciclo son siempre coherentes. 
Todos los datos de la memoria imagen de proceso están conexos desde el punto de vista 
lógico y temporal. De este modo se excluye casi por completo la posibilidad de jitter en el 
programa de usuario debido a una captura de valores de diferente antigüedad. 
La reproducibilidad temporal exacta de todos los procesos permite controlar con seguridad 
incluso procesos rápidos. El modo isócrono contribuye a lograr una elevada calidad de 
regulación y, por tanto, a mejorar la precisión en la fabricación. Al mismo tiempo se reducen 
drásticamente las posibles oscilaciones de los tiempos de reacción del proceso. El 
procesamiento en tiempo asegurado puede utilizarse para un ciclo de máquina mayor. Los 
tiempos de ciclo menores aumentan la velocidad de procesamiento y, por tanto, contribuyen 
a reducir los costes del producto.  
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Ciclos de emisión 
Si se configura el modo isócrono, los datos de entrada o de salida se sincronizan dentro de 
un mismo ciclo de emisión. Los datos de los módulos de entradas se capturan en el ciclo n y 
se transmiten al IM simultáneamente. En el ciclo n+1, los datos están disponibles en la CPU 
y pueden procesarse. En el ciclo siguiente, n+2, la CPU copia los datos en el IM. En ese 
mismo ciclo, los módulos de salidas emiten los datos simultáneamente. Los procesos de 
captura-procesamiento-emisión tienen lugar, por tanto, en tres ciclos. Encontrará más 
información acerca de la configuración del modo isócrono en la Ayuda en pantalla de 
STEP 7. 


 
① Los valores medidos de los módulos de entradas se capturan y se copian en el IM. 
② Se procesan los valores medidos y se emiten los valores de salida. 
③ Los valores de salida se copian en el IM y se emiten a través de módulos de salidas. 


Figura 8-1 Modelo de 3 ciclos 


Oversampling 
El empleo de la función Oversampling en módulos de entradas o salidas analógicas requiere 
una configuración isócrona. 


En los módulos de entradas analógicas, el ciclo de emisión ajustado se divide en subciclos 
equidistantes en el tiempo. Los ciclos de emisión pueden dividirse en de 2 a 16 subciclos. 
Cada subciclo lee un valor medido. En el siguiente ciclo de emisión se copian en el IM los 
valores medidos leídos en un ciclo de datos, y un ciclo más tarde están a disposición de la 
CPU procesadora. 


En los módulos de salidas analógicas, el ciclo de emisión ajustado se divide a su vez en 
subciclos equidistantes en el tiempo. Los ciclos de emisión pueden dividirse en de  
2 a 16 subciclos. Cada subciclo emite un valor de salida. En un mismo ciclo se copian los 
valores de salida de la CPU en el IM y, un ciclo después, se escriben en el proceso. 


Los valores leídos o emitidos se transfieren a los datos de usuario del módulo analógico. De 
este modo el área de direcciones del módulo se amplía de 2 bytes de datos de usuario por 
canal a 16 x 2 bytes de usuario por canal. Si el ciclo se divide en menos de 16 subciclos, en 
la entrada de datos las direcciones no utilizadas se rellenan con el valor de error 0x7FFF. 
En la salida, los valores de las direcciones no utilizadas se ignoran. 
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Dado que por principio los subciclos deben encontrarse en un mismo ciclo, el 
sobremuestreo (oversampling), a diferencia del modelo de 3 ciclos del modo isócrono, 
requiere un ciclo adicional para copiar los datos en el IM. De ahí surge un modelo de  
5 ciclos. 


 
① El ciclo de emisión se divide en subciclos que capturan el valor medido. 
② Los valores medidos se copian en el IM. 
③ Se procesan los valores medidos y se emiten los valores de salida. 
④ La CPU copia los valores de salida en el IM. 
⑤ Los valores de salida se escriben en el proceso. 


Figura 8-2 Modelo de 5 ciclos 


Debido a los módulos configurados, el ciclo de emisión de un dispositivo IO tiene  
un tiempo de actualización mínimo, es decir, el intervalo durante el cual un  
dispositivo IO/controlador IO del sistema IO PROFINET recibe nuevos datos. Los módulos 
con funcionalidad de sobremuestreo (oversampling), sin embargo, ofrecen la posibilidad de 
reducir aún más el tiempo de actualización para sus canales sin que para ello sea necesario 
acortar el ciclo de emisión para toda la estación S7. Así pues, la subdivisión del ciclo de 
emisión en subciclos equidistantes en el tiempo permite una velocidad de procesamiento de 
las señales aún mayor. 


Ejemplo 


En la práctica, la función Oversampling se utiliza cuando la instalación isócrona, debido a 
los módulos empleados, funciona tan solo con un determinado ciclo de emisión (p. ej. 1 ms) 
pero los valores de proceso deben muestrearse más rápido. Mediante la función de 
sobremuestreo Oversampling y una subdivisión del ciclo en 4 subciclos, por ejemplo, los 
valores de proceso pueden muestrearse cada 250 µs.  


Configuración de la función Oversampling 


Active la opción "Modo isócrono" en el dispositivo IO utilizado y defina los parámetros 
correspondientes ("Ciclo de emisión", etc.). El número de subciclos se define en el 
respectivo módulo analógico descentralizado con el parámetro "Tasa de muestreo" en el 
caso de los módulos de entradas analógicas, y con el parámetro "Tasa de salida" en el caso 
de los módulos de salidas analógicas. Si se configura p. ej. una "Tasa de muestreo" de  
4 "Valores/ciclo" con un "Ciclo de emisión" de 1 ms, el ciclo se dividirá en 4 subciclos y los 
valores de proceso se muestrearán cada 250 µs.  
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Tiempo de ciclo de un módulo de salidas analógicas 
Si ha configurado la propiedad del sistema "Modo isócrono" en módulos HS, todos los 
módulos de entradas analógicas se sincronizarán en un mismo instante del ciclo de 
emisión ①. El tiempo de ciclo se compone de los siguientes intervalos: tZ = t1 + t2 + t3 + t4 


 
① Tiempo de sincronización de todos los módulos de entradas analógicas en modo isócrono y, al 


mismo tiempo, instante en que se aplica la señal de entrada convertida en este ciclo al borne. 
② La señal de entrada digitalizada se transmite al bus de fondo. 
tZ Tiempo de ciclo 
t1 Tiempo entre el inicio del ciclo y la sincronización 
t2 Tiempo de ejecución condicionado por el hardware hasta el convertidor analógico-digital 
t3 Tiempo de procesamiento de los datos de entrada digitalizados en el módulo 
t4 Tiempo de transferencia del bus de fondo 
tW Tiempo de conversión del módulo 


Figura 8-3 Tiempo de ciclo del módulo de entradas analógicas 
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Tiempo de ciclo del módulo de salidas analógicas 
En los módulos de salidas analógicas, el tiempo de sincronización se refiere a la salida del 
convertidor analógico-digital ②. Como en los módulos de salida se desconoce la 
impedancia del actuador conectado junto con el cable de conexión, pero estos tienen una 
influencia esencial en el tiempo de propagación de señal, el tiempo de estabilización no se 
puede calcular como valor fijo. Los manuales de producto de los módulos de salidas 
correspondientes indican los tiempos de estabilización para cargas típicas como valor 
orientativo. Sin embargo, en la práctica es necesario realizar una medición con osciloscopio 
para determinar con precisión el tiempo de estabilización. Debido a unos tiempos de ciclo 
muy breves y a as cargas capacitivas elevadas, el tiempo de estabilización puede llegar 
hasta el fin de ciclo real. El tiempo de ciclo se compone de los siguientes intervalos: 
tZ = t1 + t2 + t3 


 
① Los datos de salida se encuentran en el módulo. 
② Tiempo de sincronización de todos los módulos de salidas analógicas en modo isócrono y, al 


mismo tiempo, tiempo de salida de los datos en el convertidor digital-analógico. 
tZ Tiempo de ciclo 
t1 Tiempo de transferencia del bus de fondo 
t2 Tiempo de procesamiento de los datos en el módulo hasta la salida en el convertidor 


analógico-digital 
t3 Tiempo de estabilización del hardware hasta la consigna del valor de salida 
tW Tiempo de conversión del módulo 


Figura 8-4 Tiempo de ciclo del módulo de salidas analógicas 
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Aplicaciones típicas 
En general, el modo isócrono puede utilizarse donde sea necesario registrar valores 
medidos con sincronismo, coordinar movimientos y lanzar reacciones del proceso de forma 
definida y simultánea. Por ello, el modo isócrono se utiliza en los más diversos campos de 
aplicación. 


Aplicaciones típicas son, por ejemplo, la captura de señales binarias con precisión de 
posición y tiempo para asegurar la calidad. También aplicaciones hidráulicas con regulación 
de posición y presión se benefician de la transferencia de datos equidistante e isócrona. 


El siguiente ejemplo muestra la aplicación del modo isócrono en el proceso de producción 
de árboles de levas. Estos deben medirse con precisión en varios puntos de medición para 
asegurar la calidad. 


 
① 
② 


Valores medidos 
Árbol de levas 


Figura 8-5 Medición de árboles de levas 


Empleando la propiedad del sistema "Modo isócrono" y la consiguiente simultaneidad de la 
captura de valores medidos, el proceso de medición puede realizarse de forma continua. 
Esto acorta el tiempo del proceso de medición. De ahí resulta el siguiente procedimiento: 


● Girar el árbol de levas de forma continua 


● Medir posiciones y la desviación de leva de forma síncrona durante el giro continuo 


● Procesar el próximo árbol de levas 


De este modo, con un solo giro del árbol de levas se miden de forma síncrona todas las 
posiciones del árbol de levas y los valores medidos correspondientes. El tiempo de ciclo de 
la máquina aumenta si la precisión de medición es igual o mejor. 
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8.2 Módulos ST vs. módulos HS 
El siguiente capítulo ofrece un resumen de otras diferencias importantes entre los módulos 
analógicos estándar y de alta velocidad. Los valores numéricos indicados son ejemplos de 
módulos específicos. Tenga en cuenta que las indicaciones pueden variar de módulo a 
módulo. Las indicaciones exactas del módulo analógico que utilice se encuentran en el 
manual de producto correspondiente. 


Procedimiento de conversión 


Conversión de valores instantáneos 


Para la conversión de señales analógicas en información digital, en los módulos HS se 
suele utilizar la conversión de valores instantáneos. En ella se extrae una muestra muy 
breve de la señal medida y se transforma en un dato digital. La información digital obtenida 
representa un valor instantáneo de la señal medida. La conversión de valores instantáneos 
se utiliza cuando se deben capturar modificaciones rápidas de valores del proceso, como 
por ejemplo en el ámbito de Motion Control. Aquí se deben capturar y procesar con rapidez, 
con transductores de medida apropiados, magnitudes físicas que varían a gran velocidad. 
Los rangos de entrada son principalmente tensión, intensidad y resistencia, esta última 
especialmente para potenciómetros de posición. 


Dado que la señal medida se convierte rápidamente, en el caso de señales perturbadas 
existe el peligro de mediciones erróneas. Las entradas analógicas que funcionan según el 
método de conversión de valores instantáneos no pueden detectar si el valor de señal 
muestreado es la señal nominal o un impulso parásito. Siempre convierten el valor 
"instantáneo" detectado. Por ello, es necesario comprobar con atención el requerimiento de 
tiempo de la tarea de medición en curso. 


Conversión por integración 


Los módulos ST funcionan por lo general según el principio de conversión por integración. 
En la conversión por integración se lleva a cabo una valoración de la señal medida a lo largo 
de un intervalo definido (tiempo de integración). En comparación con la conversión de 
valores instantáneos, esta es una conversión más lenta pero también inmune a 
perturbaciones. Si selecciona el intervalo de conversión de modo que coincida con uno o 
varios períodos de la frecuencia de red circundante, en principio se suprime la perturbación 
existente en todas partes y eventualmente superpuesta a la señal. Los módulos SIMATIC 
ofrecen la posibilidad de ajustar mediante parametrización la frecuencia de red a la que 
funciona la instalación. En función de la supresión de frecuencias perturbadoras ajustada 
pueden variar la resolución y el tiempo de conversión. Estas dependencias están descritas 
en los datos técnicos del módulo en cuestión. 
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Las entradas analógicas con procesos por integración son de uso universal. En estas 
entradas analógicas debe tenderse el cableado con cuidado, pero debido a su captura de 
señales más lenta y, en principio, inmune a perturbaciones, los requisitos no son 
comparables a las entradas analógicas que convierten valores instantáneos. 


 
Figura 8-6 Mientras que en la conversión de valores instantáneos un fallo influye directamente en el 


valor suministrado a la aplicación, su influencia en el procedimiento por integración es 
reducida. 
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Compatibilidad electromagnética 
Toda la arquitectura de los módulos HS está diseñada para un procesamiento rápido de las 
señales. Por tanto, una configuración inmune a las perturbaciones tiene una importancia 
decisiva en el uso de los módulos HS. 


Así pues, para el cableado de módulos HS con sensores y actuadores deben observarse las 
siguientes reglas: 


● Mantener la longitud de los cables lo más corta posible 


● Utilizar cables apantallados y de par trenzado 


● Establecer una conexión de baja impedancia de la pantalla del cable con el contacto de 
pantalla correspondiente 


● Disponer un bucle de cable corto entre el contacto de pantalla y la conexión en borne. 


 


 Nota 
Instalación inmune a las perturbaciones 


Cuando utilice módulos HS, tenga especialmente en cuenta las indicaciones del manual de 
funciones Instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566).  


 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193566
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Influencia de la carga sobre el tiempo de estabilización 
Los tiempos de estabilización de la consigna alcanzables con módulos de salidas 
analógicas dependen, entre otros, de la carga aplicada. Para aprovechar la rapidez de los 
tiempos de conversión, para los módulos HS solo se permiten cargas pequeñas, indicadas 
en los datos técnicos (p. ej., máx. 47 nF). 


En los módulos de salidas, el tipo de carga influye en la forma de estabilización de la 
consigna. Las cargas capacitivas reducen el tiempo de subida debido al proceso de carga y 
pueden provocar la sobreoscilación de la señal de salida. Las cargas inductivas retardan el 
aumento de intensidad debido a la desmagnetización y, con ello, reducen el tiempo de 
subida. En la figura siguiente se muestra la señal de salida con carga capacitiva 
nula/reducida ①, media ② y elevada ③. 


 
① Curva de referencia de una señal con capacidad de carga nula/reducida 
② Señal con capacidad de carga de 47 nF 
③ Señal con capacidad de carga de 100 nF 
tE Tiempo de estabilización 
t1 El módulo finaliza la conversión en el borne del canal de salida analógica y emite la señal 


analógica. 
t2 La señal ① está estabilizada y se ha alcanzado la magnitud de salida analógica especificada 


(error residual 1%). 
t3 La señal ② está estabilizada y se ha alcanzado la magnitud de salida analógica especificada 


(error residual 1%). 
t4 La señal ③ está estabilizada y se ha alcanzado la magnitud de salida analógica especificada 


(error residual 1%). 


Figura 8-7 Influencia de distintas cargas sobre el tiempo de estabilización 
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Influencia de la longitud del cable sobre el tiempo de estabilización 
Los cables largos entre la fuente de señal y el módulo son más vulnerables a las 
perturbaciones. Por tanto, deben utilizarse cables con la menor longitud posible, 
especialmente para los módulos HS. Los cables tienen un componente capacitivo e 
inductivo, e influyen también en el comportamiento de estabilización de la señal. 


En el ejemplo siguiente se ilustra el salto de la tensión de salida de un módulo de salida HS 
con longitud de cable reducida, media y elevada. Con la longitud del cable aumenta la 
sobreoscilación de la señal de entrada y, con ella, también el tiempo que se tarda en 
alcanzar la consigna. 


 
tE Tiempo de estabilización 
t1 El módulo finaliza la conversión en el borne del canal de salida analógica y emite la señal 


analógica. 
t2 La señal conducida a través de un cable de longitud reducida está estabilizada y se ha 


alcanzado la magnitud de salida analógica especificada (error residual 1%). 
t3 La señal conducida a través de un cable de 20 m de longitud está estabilizada y se ha 


alcanzado la magnitud de salida analógica especificada (error residual 1%). 
t4 La señal conducida a través de un cable de 200 m de longitud está estabilizada y se ha 


alcanzado la magnitud de salida analógica especificada (error residual 1%). 


Figura 8-8 Influencia de distintas longitudes de cable sobre el tiempo de estabilización 
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Influencia del escalón sobre el tiempo de estabilización 
La figura siguiente muestra la influencia de la altura del escalón existente entre distintos 
valores de salida sobre el tiempo de estabilización en módulos de salidas analógicas. La 
línea discontinua indica en qué momento la señal se alcanza la consigna. Cuanto mayor sea 
el escalón, más tardará la señal en alcanzar la consigna. 


 
Figura 8-9 Tiempo de estabilización de cinco señales analógicas distintas con distintos escalones 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
El presente manual de funciones le servirá de ayuda en el uso de la tecnología 
"Time-based IO" con los sistemas S7-1500, ET 200MP y ET 200SP.  


La documentación trata en detalle: 


● Uso de la tecnología "Time-based IO" 


● Funciones de la tecnología "Time-based IO" 


● Requisitos de hardware y software para "Time-based IO" 


● Configuración de la función "Time-based IO" con STEP 7 (TIA Portal) 


● Diagnóstico de la función "Time-based IO" 


Conocimientos básicos necesarios 
Para comprender el manual de funciones se requieren los siguientes conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC 


● Conocimientos en el uso de STEP 7 (TIA Portal) 


Ámbito de validez de la documentación 
La siguiente documentación es válida para todos los componentes de los sistemas S7-1500, 
ET 200MP y ET 200SP que soportan la tecnología "Time-based IO". 
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Convenciones 
En la presente documentación se utilizan como sinónimos los siguientes términos: 


● TIA Portal: este término se utiliza como sinónimo del software de configuración y 
programación "STEP 7 (TIA Portal)". 


● Módulo TIO: este término se utiliza cono sinónimo de los módulos E/S del tipo:  


– IO-Link Master CM 4xIO-Link 


– ET 200MP TM Timer DIDQ 16x24V 


– ET 200SP TM Timer DIDQ 10x24V 


● TIO_Time: este término se utiliza como sinónimo de la base de tiempo común (tiempo 
relativo) de los Módulos TIO. 


● Jitter: este es un término genérico que comprende diferentes factores temporales que 
influyen en la precisión. Lo que significa:  


– para datos de entrada: desviación del tiempo medido del evento real. 


– para datos de salida: desviación del tiempo de conmutación real del tiempo nominal. 


La presente documentación contiene ilustraciones de los dispositivos descritos. Las 
ilustraciones pueden diferir del dispositivo suministrado en algunos detalles. 


Preste atención además a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto, el manejo de dicho producto o la 
parte de la documentación a la que debe prestarse especial atención. 


 


Soporte adicional 
Encontrará más datos acerca de la oferta del Technical Support en el anexo. 


La oferta de documentación técnica de los distintos productos y sistemas SIMATIC se 
encuentra en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

http://mall.automation.siemens.com/





 Prólogo 
  


In-/Output de alta precisión con Time-based IO 
Manual de funciones, 08/2014, A5E33454825-AB 5 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


Los manuales de sistema, los manuales de funciones y los manuales de producto 
correspondientes constituyen la documentación completa de los sistemas S7-1500, 
ET 200MP y ET 200SP. 


Además, el sistema de información del TIA Portal (Ayuda en pantalla) le ayudará a 
configurar y programar el sistema de automatización. 


Documentación acerca de Time-based IO 
La tabla siguiente muestra la documentación adicional necesaria para utilizar 
Time-based IO. 


Tabla 1- 1 Documentación acerca de Time-based IO 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del 
sistema 


Manual de sistema Sistema de 
automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59191792)  


• Pasos previos a la instalación 
• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 
• Puesta a punto 


Manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200MP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59193214) 
Manual de sistema Sistema de periferia 
descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/58649293) 


PROFINET con 
TIA Portal 


Manual de funciones PROFINET con 
STEP 7 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/49948856)  


• Principios básicos PROFINET 
• Funciones de PROFINET 
• Ingeniería de PROFINET IO 
• Diagnóstico para PROFINET 


IO 
• Modo isócrono 


CPU Manuales de producto 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/67295862/133300) 


• Esquema de principio 
• Conexión 
• Alarmas, mensajes de error, 


avisos de diagnóstico y de 
sistema 


IM Manual de producto IM 155-6 PN ST 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59768173) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67295862/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67295862/133300

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59768173

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59768173
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
Manual de producto IM 155-6 PN HF 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/73184046) 


• Datos técnicos 
• Croquis acotados 


Manual de producto IM 155-5 PN ST 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59193106) 
Manual de producto IM 155-5 PN HF 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/89261636) 


TM Manual de producto Módulo tecnológico 
TM Timer DIDQ 16x24V 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/95153313) 


• Conexión 
• Alarmas y avisos de 


diagnóstico 
• Juego de datos de 


parámetros 
• Datos técnicos 
• Croquis acotado 


Manual de producto Módulo tecnológico TM 
Timer DIDQ 10x24V 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/95153951) 


IO-Link Manual de funciones SIMATIC Sistema IO-
Link 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/65949252) 


• Resumen 
• Configuración 


Manual de producto Módulo de 
comunicaciones Maestro IO-Link CM 4xIO-
Link 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/67328527) 


• Esquema de principio 
• Conexión 
• Parametrización/direccionami


ento 
• Alarmas, mensajes de error, 


avisos de diagnóstico y de 
sistema 


• Datos técnicos 


Configuración 
mediante e Port 
Configuration Tool 


SIMATIC S7-PCT en el manual de funciones 
SIMATIC Sistema IO-Link 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/65949252) 


• Descripción 
• Configuración 


Ayuda en pantalla de SIMATIC S7-PCT — 
Sensores/actuado
res IO-Link 


Documentaciones de producto de SICK 
(http://www.sick.com/group/EN/home/product
s/technologies/smart_sensor_solutions/Page
s/product_track_and_trace.aspx) 


— 


Documentaciones de producto de halstrup-
walcher (http://www.halstrup-
walcher.de/en/produkte/positioniertechnik/ind
ex.php) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73184046

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/73184046

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193106

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193106

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/89261636

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/89261636

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95153313

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95153313

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95153951

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95153951

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/65949252

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/65949252

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67328527

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/67328527

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/65949252

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/65949252

http://www.sick.com/group/EN/home/products/technologies/smart_sensor_solutions/Pages/product_track_and_trace.aspx

http://www.sick.com/group/EN/home/products/technologies/smart_sensor_solutions/Pages/product_track_and_trace.aspx

http://www.sick.com/group/EN/home/products/technologies/smart_sensor_solutions/Pages/product_track_and_trace.aspx

http://www.halstrup-walcher.de/en/produkte/positioniertechnik/index.php

http://www.halstrup-walcher.de/en/produkte/positioniertechnik/index.php

http://www.halstrup-walcher.de/en/produkte/positioniertechnik/index.php
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Tema Documentación Contenidos más destacados 
Diagnóstico de 
sistema 


Manual de funciones Diagnóstico 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/59192926)  


• Resumen 
• Evaluación del diagnóstico de 


hardware/software 


Modo isócrono Manual de funciones PROFINET con 
STEP 7 
(http://support.automation.siemens.com/WW/
view/es/49948856) 


• Ventajas 
• Aplicación 
• Ajuste de parámetros 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/automation/service&support) puede descargar 
gratuitamente todos los manuales actuales referentes a los productos SIMATIC. 


Descarga de software para IO-Link 
En Internet (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/32469496) encontrará el 
Port Configuration Tool (SIMATIC S7-PCT). 


En Internet encontrará las respectivas descargas de software para los IO-Link Device con 
función de etiqueta de fecha y hora: 


● SICK 
(http://www.sick.com/group/EN/home/products/technologies/smart_sensor_solutions/Pag
es/product_track_and_trace.aspx) 


● halstrup-walcher (http://www.halstrup-walcher.de/en/downloads/index.php) 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://www.siemens.com/automation/service&support

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/32469496

http://www.sick.com/group/EN/home/products/technologies/smart_sensor_solutions/Pages/product_track_and_trace.aspx

http://www.sick.com/group/EN/home/products/technologies/smart_sensor_solutions/Pages/product_track_and_trace.aspx

http://www.halstrup-walcher.de/en/downloads/index.php
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 Principios básicos de Time-based IO 2 
2.1 Uso de Time-based IO 


Muchos procesos de una instalación requieren una reproducibilidad lo más precisa posible 
en términos de tiempo. La reproducibilidad se puede optimizar hasta cierto punto con 
tiempos de ciclo más cortos de la CPU. La utilización de In-/Output de alta precisión con 
Time-based IO permite una reproducibilidad más precisa que la que se alcanza con la 
optimización del tiempo de ciclo de la CPU. Otra ventaja de Time-based IO es que el ciclo 
de aplicación no depende de una base de tiempo mínima.  


A continuación encontrará una selección de ámbitos de aplicación típicos que pueden 
beneficiarse de esta tecnología.  


Tiempos de reacción definidos 
Añadiendo un tiempo predefinido a la etiqueta de fecha/hora de un flanco en la entrada 
digital se puede emitir una señal de salida que reacciona con un tiempo de retardo preciso 
independientemente del ciclo de aplicación. 


Medición de longitud 
Mediante la diferencia de dos etiquetas de fecha/hora de entrada y una velocidad de 
transporte asociada se puede determinar la longitud de un producto. 


Leva electrónica 
A partir de una información de posición capturada de forma isócrona (p. ej., de un módulo 
de contador o un eje) se puede extrapolar la posterior evolución del movimiento. Basándose 
en esto se calcula la fecha y hora de una posición de conmutación (posición de levas) y se 
transfiere al módulo TIO (datos). De este modo se produce el evento de conmutación 
exactamente en la posición deseada. 


Dosificación 
Si se especifica un flanco de conexión y un flanco de desconexión en una salida digital 
controlada por tiempo se puede abrir una válvula durante un tiempo determinado y 
dosificarse la cantidad de líquido correspondiente. 
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2.2 Comportamiento en el tiempo de Time-based IO 


2.2.1 Comportamiento en el tiempo de la tecnología estándar 
El comportamiento en el tiempo de las entradas/salidas en la tecnología estándar depende 
de los siguientes factores:  


● Programa de CPU (estructura del programa) 


● Tiempos de ciclo de bus (bus de campo, bus de fondo) 


● Tiempo de ciclo de los módulos E/S 


● Tiempo de ciclo interno de los sensores/actuadores 


Una información determinista sobre  


● cuándo se ha producido un evento de entrada (p. ej. señal de sensor); 


● cuándo un evento de entrada resulta efectivo el evento de salida (p. ej. la salida 
conmuta); 


es inexacta por los factores de tiempo antes mencionados. 
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2.2.2 Características de Time-based IO 


Funcionalidad E/S controlada por tiempo 
Time-based IO está disponible para un procesamiento de señales E/S basado en el tiempo. 
Así pues, todas las señales de entrada se refieren a una hora (TIO_Time). Las señales de 
entrada reciben la etiqueta de fecha/hora t1. Tras el procesamiento de señales el evento de 
salida también se puede enlazar con el TIO_Time y devolverse a la hora deseada. La salida 
se realiza a la hora t2.  


A continuación se muestra un ejemplo para Time-based IO: 


 


Independencia y enfoque del Time-based IO 
La base de Time-based IO es la base de tiempo común (TIO_Time) de todos los 
componentes que intervienen. Utilizando TIO_Time en Time-based IO la precisión de la 
salida es independiente de los siguientes elementos:  


● Programa de CPU (estructura del programa) 


● Tiempos de ciclo de bus (bus de campo, bus de fondo) 


● Tiempo de ciclo de los módulos E/S 


● Tiempo de ciclo interno de los sensores/actuadores IO-Link 


El enfoque de Time-based IO no reside en el tiempo de reacción de E/S sino en la 
previsibilidad (determinismo) de las señales E/S. Con Time-based IO es posible reaccionar 
a una señal de entrada en un tiempo definido con una señal de salida. Utilizando Time-
based IO se debe tener en cuenta el tiempo de reacción mínimo que depende del sistema.  


Time-based IO significa: 


● Funcionalidades E/S de alta precisión ejecutadas 


● Procesos E/S controlados por tiempo 
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Precisiones 
Para la capacidad funcional de Time-based IO la precisión es crucial. 


La precisión es una característica de  


● Módulo TIO 


● Sensor/actuador IO-Link 


e indica con qué nivel de desviación se logra la reacción que se debe alcanzar. Con Time-
based IO la precisión y la reproducibilidad de la reacción son del orden de microsegundos. 


Tiempo de reacción 
Dependiendo de la configuración, además de una alta precisión se obtiene un tiempo de 
reacción mínimo a un evento de entrada. 


El tiempo de reacción es el intervalo desde el evento de entrada hasta el evento de salida 
deseado.  


Para el tiempo de reacción mínimo rige lo siguiente:  


mín. 3 * ciclos de aplicación (TAPP) 
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2.3 Entorno del sistema 


Introducción 
A continuación se muestran las posibles configuraciones del sistema con PROFINET para el 
uso de Time-based IO. 


Uso con TIA Portal 
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2.4 Requisitos de hardware 


Introducción 
A continuación se determinan las características de componentes de hardware necesarias 
para Time-based IO. Además, se dan ejemplos con módulos concretos. 


Requisitos 
 
Componente Características Ejemplos 
CPU • Modo isócrono/PROFINET IO 


IRT: permite tiempos de 
reacción definidos y mucha 
precisión en el comportamiento 
de la instalación. 


• CPU 1511-1 PN 


Módulo de interfaz 
ET 200  


• Soporta modo isócrono 
 


• ET 200SP con  
IM 155-6 PN HF (a partir del firmware 
V2.1) 


• ET 200MP con  
IM 155-5 PN HF 


Módulo E/S • Módulo TIO 
 


• ET 200SP:  
CM 4xIO-Link (a partir del firmware 
V2.0) 
TM Timer DIDQ 10x24V 


• ET 200MP: 
TM Timer DIDQ 16x24V 


IO-Link Device 
para CM 4xIO-Link 


• Soporta función de etiqueta de 
fecha/hora IO-Link 


• SICK WTB12-C 
• halstrup-walcher PSE, PSS, PSW 
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2.5 Requisitos de software de configuración 


Introducción 
A continuación se muestra un listado de las versiones de software que soportan la función 
"Time-based IO". 


Requisitos 
 
Software de configuración Requisitos Componentes de hardware 


soportados 
Más información 


STEP 7 (TIA Portal) a partir 
de V13 


• PROFINET IO IRT 
• Para CM 4xIO-Link:  


Tecnología IO-Link 


• Sistema de automatización 
S7-1500 


• Sistemas de periferia 
descentralizada ET 200SP y 
ET 200MP 


• CM 4xIO-Link 
• TM Timer DIDQ 16x24V (a 


partir de V13 Update 3) 
• TM Timer DIDQ 10x24V (a 


partir de V13 Update 3) 


Ayuda en pantalla de 
TIA Portal 


S7-PCT a partir de V3.2 — • CM 4xIO-Link Ayuda en pantalla de 
S7-PCT 


Instrucciones de TIO 
Las instrucciones de TIO son bloques de función específicos para el uso de Time-based IO. 
Para ello se dispone de las siguientes instrucciones de TIO (Página 29): 


● TIO_SYNC 


● TIO_IOLink_IN 


● TIO_IOLink_OUT 


● TIO_DI 


● TIO_DQ 


A partir de V13 Update 3, las instrucciones de TIO están disponibles de forma integrada en 
el TIA Portal. 
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2.6 Implantación técnica 


Introducción 
A continuación, podrá familiarizarse con los aspectos esenciales de Time-based IO y ver 
con qué funciones de SIMATIC se realizan los aspectos descritos. 


Sincronización de los módulos que intervienen en PROFINET (base de tiempo común) 
La tecnología Time-based IO utiliza el modo isócrono para todos los dispositivos que 
intervienen en PROFINET. Se permite la sincronización de relojes por parte de PROFINET 
IRT (Isochronous Real-Time) y el funcionamiento en modo isócrono de los dispositivos en 
PROFINET. 


Para más información sobre el modo isócrono, consulte los manuales PROFINET con 
STEP 7 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856) y Modo isócrono 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/15218045). 


Con el PROFINET isócrono existe la posibilidad de sincronizar varios módulos TIO con una 
base de tiempo común. El principio básico de la base de tiempo común para los módulos 
TIO es el tiempo relativo TIO_Time. 


TIO_Time 
El TIO_Time es la base de tiempo central de la que se obtienen todas las etiquetas de 
fecha/hora. 


El TIO_Time tiene las siguientes características: 


● Base de tiempo común para todos los módulos TIO que se sincronizan a través de las 
instrucciones de TIO TIO_SYNC. 


● Cada vez que arranca la CPU se empieza a contar el tiempo de nuevo. 


● El TIO_Time es del tipo de datos LTime (p. ej., LT#14s830ms652us315ns). 


● Todas las etiquetas de fecha/hora válidas se refieren al TIO_Time: 


– Las etiquetas de fecha/hora de entrada de los módulos TIO se convierten en las 
instrucciones de TIO TIO_IOLink_IN y TIO_DI a TIO_Time. 


– Las etiquetas de fecha/hora de salida se convierten en las instrucciones de TIO 
TIO_IOLink_OUT y TIO_DQ en etiquetas de fecha/hora de salida de los módulos TIO. 


Instrucciones de TIO en el OB "Synchronous Cycle" 
Las instrucciones de TIO deben llamarse en un OB de tipo "Synchronous Cycle". 


Para más información al respecto, consulte el capítulo Programación (Página 29). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/15218045
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Modos para la actualización de la memoria imagen de proceso 
En modo isócrono, se puede influir en el orden de actualización de la memoria imagen 
parcial de proceso de los datos de entrada y de salida. Para ello, se pueden seleccionar los 
siguientes modelos de ejecución del programa: 


● Modelo EVA (factor de ciclo de aplicación = 1) 


● Modelo AEV (factor de ciclo de aplicación >= 1) 


Las abreviaturas E, V, A corresponden a los siguientes procesos: E = Eingabe (entrada), 
V= Verarbeitung (procesamiento), A = Ausgabe (salida). 


Para más información sobre el factor de ciclo de aplicación, consulte el manual PROFINET 
con STEP 7 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856). 


Modelo EVA (factor de ciclo de aplicación = 1) 
El programa de usuario se inicia tras el tiempo de retardo. Actualice primero en el programa 
de usuario, llamando la instrucción del sistema SYNC_PI, la correspondiente memoria 
imagen parcial del proceso de las entradas. A continuación empieza el procesamiento (p. ej. 
el cálculo de la etiqueta de fecha/hora). Al final del programa de usuario se actualiza la 
correspondiente memoria imagen parcial del proceso de las salidas en la CPU mediante 
SYNC_PO. 


 


Características del modelo EVA: 


● Permite tiempos de reacción cortos 


● El ciclo de aplicación no puede ser mayor que el tiempo de ciclo de emisión. 


De este modo hay menos tiempo disponible para la aplicación que con el modelo AEV. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856
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Modelo AEV (factor de ciclo de aplicación >= 1) 
El programa de usuario se inicia tras el tiempo de retardo. En el modo PIP_Mode 0, la 
instrucción TIO_SYNC se encarga de la actualización la memoria imagen de proceso. En los 
otros modos, actualice primero la correspondiente memoria imagen parcial del proceso de 
las salidas en el programa de usuario, llamando la instrucción del sistema SYNC_PO. Así, 
los datos de salida que se han calculado en el anterior ciclo de red se activan durante el 
siguiente ciclo de red (TO). A continuación se actualiza la correspondiente memoria imagen 
parcial del proceso de las entradas en la CPU mediante SYNC_PI. Una vez transferidos los 
datos empieza el procesamiento (p. ej. el cálculo de las etiquetas de fecha/hora).  


 


Características del modelo AEV: 


● El tiempo de reacción es mayor que con el modelo EVA. 


● Se permite un ciclo de aplicación mayor que el tiempo de ciclo de emisión. 


De este modo hay más tiempo disponible para la aplicación que con el modelo EVA. 
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Influencia de la precisión 
Para evaluar la precisión se necesitan las precisiones de  


● Módulo TIO 


● Sensor/actuador 


En las hojas de datos del módulo correspondiente puede consultar el valor de la precisión.  


Se deben sumar los distintos Jitter de los módulos TIO y los sensores/actores. El resto de 
factores de influencia pueden despreciarse. 


Consulte también 
Programación de Time-based IO (Página 30) 
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 Configurar y parametrizar 3 
3.1 Requisitos 


Introducción 
Para utilizar Time-based IO se necesitan componentes de software adicionales. Además, 
tiene que haber creado la configuración estándar para su proyecto. 


A continuación conocerá la configuración estándar para Time-based IO. 


Requisitos 
En el TIA Portal: 


● Se ha creado el proyecto. 


● Se ha creado y parametrizado la CPU. 


● Se han creado y parametrizado la periferia descentralizada ET 200 y los módulos. 


● Se ha creado y parametrizado la conexión a través de PROFINET. 


● Se ha creado un OB del tipo "Synchronous Cycle". 


Para IO-Link además: 


● S7-PCT está instalado en la programadora o el PC. 


● IODD para IO-Link Device (con función de etiqueta de fecha/hora) están instalados. 


Consulte también 
Entorno del sistema (Página 17) 


Requisitos de software de configuración (Página 19) 
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3.2 Ajustes de Time-based IO 
A continuación se describe brevemente qué ajustes deben realizarse y para qué 
componentes para Time-based IO. 


Tabla 3- 1 Resumen de los ajustes de Time-based IO 


Componente Configurable dónde (*) Propiedades que deben 
configurarse 


Más información 


Subred 
PROFINET 


Propiedades de subred 
PROFINET > dominio Sync 


Crear el dominio Sync o editar 
las propiedades del dominio 
Sync 
• P. ej., ajustar un tiempo de 


ciclo de emisión (p. ej., 
2 ms) 


• Manual de funciones 
PROFINET con STEP 7 
(http://support.automation.sie
mens.com/WW/view/es/4994
8856) 


• Ayuda en pantalla en el 
sistema de información 
TIA Portal 


 
 


Definir el dispositivo del dominio 
Sync: 
• Definir la CPU como 


maestro Sync. 
• ET 200 Definir el módulo de 


interfaz como esclavo Sync 
con clase RT "IRT" 


Estación ET 200 
(con  
módulo TIO) 


Propiedades de la interfaz 
PROFINET > modo isócrono 


Asignar los módulos TIO a la 
subred PROFINET isócrona 


• Manual de funciones 
PROFINET con STEP 7 
(http://support.automation.sie
mens.com/WW/view/es/4994
8856) 


• Manual de producto Módulo 
tecnológico 
TM Timer DIDQ 16x24V 
(http://support.automation.sie
mens.com/WW/view/es/9515
3313) 


• Manual de producto Módulo 
tecnológico 
TM Timer DIDQ 10x24V 
(http://support.automation.sie
mens.com/WW/view/es/9515
3951) 


• Ayuda en pantalla en el 
sistema de información 
TIA Portal 


Propiedades de los módulos TIO 
> Modo isócrono 


Activar el modo isócrono 


Módulo TIO  Propiedades del módulo TIO > 
Direcciones E/S 


Asignar o crear un OB de tipo 
"Synchronous Cycle" 


Propiedades del módulo TIO > 
Direcciones E/S 


Asignación de las direcciones 
E/S a la memoria imagen 
parcial del proceso (p. ej., IPP1) 


Propiedades del TM Timer DIDQ 
> Parámetros 
básicos/Parámetros de canal 


Parametrizar el uso de Timer-DI 
y Timer-DQ 


OB "Synchronous 
Cycle" 


Propiedades del OB 
"Synchronous Cycle" > Modo 
isócrono 


En caso necesario, adaptar el 
ciclo de aplicación 


IO-Link Device 
(sensor/actuador) 


SIMATIC S7-PCT Activar puerto para IO-Link 
Device para Time-based IO 


Ver capítulo Configurar IO-Link y 
Time-based IO (Página 27) 


* No describe el lugar exacto sino el tema del software de configuración. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/49948856

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95153313

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95153313

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95153313

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95153951

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95153951

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95153951
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Ajuste de Time-based IO 
Siempre que no tenga requisitos especiales en cuanto al tiempo de reacción, el siguiente 
ajuste resulta idóneo para empezar: 


● Tiempo de ciclo de emisión: 2 ms 


● Ciclo de aplicación: 4 ms 


● Asignación a la memoria imagen parcial del proceso: IPP1 


● PIP_Mode: 0 (modelo AEV) 


Consulte también 
Programación de Time-based IO (Página 30) 


3.3 Configurar IO-Link y activar Time-based IO 


Introducción 
Para Time-based IO se deben ajustar los puertos de IO-Link Master al modo de operación 
deseado y conectar los sensores/actuadores adecuados en los puertos. 


Requisitos 
● S7-PCT está instalado en la programadora o el PC. 


● IODD para IO-Link Device (con función de etiqueta de fecha/hora) están instalados. 


Para más información sobre la instalación, consulte la Ayuda en pantalla de S7-PCT. 


● El proyecto del TIA Portal está abierto en la vista de redes. 


● El catálogo de hardware está abierto. 
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Procedimiento 
1. En el TIA Portal, haga clic con el botón derecho del ratón en IO-Link Master y seleccione 


"Iniciar Device Tool". 


Se abre Port Configuration Tool (S7-PCT). 


2. Seleccione para los puertos del IO-Link Master en S7-PCT el IO-Link Device conectado 
(sensores/actuadores con función de etiqueta de fecha/hora) del catálogo de 
dispositivos. 


Para ello desplace mediante Arrastrar y soltar el IO-Link Device al Port apropiado del 
IO-Link Master. 


3. Adapte los ajustes del puerto a su correspondiente tarea en la aplicación. 


Ajustes posibles de los puertos: 


– IO-Link Time based IN: las señales de entrada del sensor se dotan de una etiqueta de 
fecha/hora. 


– IO-Link Time based OUT: la salida de señales se produce a la hora especificada. 


4. Guarde los ajustes. 


5. Cargue la configuración del Port en el IO-Link Master. 


6. Cierre S7-PCT. 


Resultado 
El IO-Link Master está configurado con las informaciones del sensor y del actuador 
conectados. 
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 Programación 4 
4.1 Resumen de las instrucciones 


Introducción 
Time-based IO se utiliza con instrucciones especiales (instrucciones de TIO). La instrucción 
de TIO TIO_SYNC se encarga de la sincronización de todos los módulos TIO que 
intervienen y genera una base de tiempo unívoca (TIO_Time) a la que se referencian todas 
las acciones.  


Dependiendo del tipo de módulo TIO, otras instrucciones se encargan de la lectura de 
señales de entrada del proceso con las correspondientes etiquetas de fecha/hora o de la 
salida controlada por tiempo de las señales de salida del proceso. 


 


 Nota 


Las instrucciones de TIO utilizan las funciones de etiqueta de fecha/hora de los módulos 
TIO. Para las restantes funciones del respectivo módulo TIO no es necesario utilizar 
instrucciones. 


 


Instrucciones de TIO 
 
Instrucción Compatible con el módulo 


TIO: 
Descripción abreviada 


TIO_SYNC 
(Página 34) 


• CM 4xIO-Link 
• TM Timer DIDQ 16x24V 
• TM Timer DIDQ 10x24V 


Sincroniza los módulos TIO y determina la base 
de tiempo para Time-based IO. 


TIO_IOLink_IN 
(Página 38) 


• CM 4xIO-Link Lee las señales de entrada con etiqueta de 
fecha/hora del IO-Link Device (sensor). 


TIO_DI 
(Página 42) 


• TM Timer DIDQ 16x24V 
• TM Timer DIDQ 10x24V 


Captura los flancos en la entrada digital (Timer-
DI) y suministra la correspondiente etiqueta de 
fecha/hora. 


TIO_IOLink_OUT 
(Página 47) 


• CM 4xIO-Link Emite las señales de salida de forma controlada 
por tiempo en el IO-Link Device. 


TIO_DQ 
(Página 52) 


• TM Timer DIDQ 16x24V 
• TM Timer DIDQ 10x24V 


Emite flancos de forma controlada por tiempo en 
la salida digital (Timer-DQ). 
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4.2 Programación de Time-based IO 


Introducción 
Para utilizar Time-based IO las instrucciones de TIO deben llamarse en un OB de tipo 
"Synchronous Cycle". La aplicación también se puede ejecutar en otro OB. De este modo se 
puede acortar el tiempo de ejecución del OB "Synchronous Cycle". 


En función de la tarea deseada se necesitan las siguientes instrucciones de TIO: 


 
Módulo TIO Instrucciones de TIO 
CM 4xIO-Link • Un TIO_IOLink_IN por sensor para la 


lectura 
• Un TIO_IOLink_OUT por actuador para la 


salida 


Un TIO_SYNC (para hasta 
ocho módulos TIO) 


TM Timer DIDQ • Un TIO_DI por entrada digital para la 
lectura 


• Un TIO_DQ por salida digital para la salida 


A continuación se describe la programación de la CPU para Time-based IO. 


Requisitos 
Configuración hardware en el TIA Portal: 


● Los módulos TIO están asignados a una red isócrona. 


● Los módulos TIO están asignados a una memoria imagen parcial de proceso común. 


● La memoria imagen parcial de proceso está asignada a un OB de tipo "Synchronous 
Cycle". 


Encontrará más información para la configuración de Time-based IO en el capítulo Ajustes 
de Time-based IO (Página 26). 


Procedimiento 
1. Cree en el OB "Synchronous Cycle" una instrucción de TIO TIO_SYNC. 


2. Interconecte en la instrucción de TIO TIO_SYNC mediante los parámetros 
HWID_1 a HWID_8 todos los módulos TIO que se deban sincronizar. 


Encontrará los HWID en HWCN, en las propiedades de los módulos. 


3. Parametrice el tiempo ciclo de emisión en la instrucción de TIO TIO_SYNC. 


Encontrará el tiempo de ciclo de emisión en las propiedades de la estación ET 200. 
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4. Defina en TIO_SYNC, en el parámetro de entrada PIP_Mode, el modo de actualización 
de datos. 


Encontrará la descripción de los modos en el capítulo Implantación técnica (Página 20). 


La instrucción de TIO TIO_SYNC está completamente parametrizada. 


5. En las siguientes instrucciones tenga en cuenta el orden de llamada en función del valor 
seleccionado para PIP_Mode: 


 
6. Inserte para su aplicación las instrucciones de TIO necesarias para la lectura/salida de 


datos en el OB "Synchronous Cycle". 
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7. Interconecte, en las instrucciones de TIO para lectura y salida, cada entrada 
TIO_SYNC_Data con la salida de TIO_SYNC del mismo nombre. 


8. Parametrice los parámetros de entrada TO (ver propiedades de la estación ET 200), 
HWID (ver propiedades de los módulos en HWCN) y Port/Channel para las instrucciones 
de TIO de lectura/salida de datos. 


La funcionalidad Time-based IO está completamente programada. 


9. Interconecte la funcionalidad Time-based IO con su aplicación. 


10.Compile y cargue todo el proyecto en la CPU. 


Resultado 
Ha terminado la programación para utilizar Time-based IO.  


Ejemplo 
A continuación se describe un ejemplo de aplicación con un TIO_IOLink_IN y un 
TIO_IOLink_OUT. 


 







 Programación 
 4.2 Programación de Time-based IO 


In-/Output de alta precisión con Time-based IO 
Manual de funciones, 08/2014, A5E33454825-AB 33 
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4.3 Time-based IO 


4.3.1 TIO_SYNC: sincronizar los módulos TIO 


Descripción 
Con la instrucción TIO_SYNC se puede utilizar Time-based IO. Con TIO_SYNC se logra una 
sincronización de los módulos TIO en una base de tiempo común TIO_Time. 


Con TIO_SYNC se pueden sincronizar 8 módulos TIO como máximo. Todos los módulos 
TIO deben asignarse a la misma memoria imagen parcial de proceso (PIP). Si selecciona 
"0" para el parámetro de entrada PIP_Mode, parametrice el número de la memoria imagen 
parcial de proceso en el parámetro de entrada PIP_PART. 


Comportamiento en arranque 
Durante el arranque de la CPU, la instrucción TIO_SYNC adopta y comprueba una vez los 
parámetros de entrada e inicializa TIO_Time. Tras un arranque sin errores la instrucción 
cambia al modo normal. En caso de fallo, la instrucción no cambia al modo normal y genera 
un mensaje de error. 


Funcionamiento 
En el modo normal la instrucción asegura la sincronización aplicativa de todos los módulos 
TIO configurados en la entrada HWID. 


En la salida TIO_SYNC_Data se proporciona el TIO_Time calculado para las instrucciones 
de los módulos TIO. 


Comportamiento en caso de error 
En la salida Error se indica si la instrucción está parametrizada correctamente y si se ha 
producido un error. En la salida Status se indican las causas de error en caso de 
procesamiento incorrecto de la instrucción. 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción TIO_SYNC. 


 
Parámetro Declaración Tipo de 


datos 
Ajuste 
predeter-
minado 


Descripción 


S7-1500 
HWID_1 ... 
HWID_8* 


Input HW_IO -1 Identificador de hardware para el módulo TIO desde la 
configuración hardware 


SendClock* Input LTime  LT#0ns Tiempo de ciclo de emisión del dominio Sync. 
Adopte el tiempo de ciclo de emisión desde la configuración de 
PROFINET.  


PIP_Mode* Input USInt  0 Modo para la actualización de datos**:  
• 0: Modelo AEV con actualización interna de la memoria imagen 


de proceso mediante SYNC_PO y SYNC_PI. 
• 1: Modelo AEV sin actualización interna de la memoria imagen 


de proceso 
• 2: Modelo EVA sin actualización interna de la memoria imagen 


de proceso 


PIP_PART* Input USInt 1 Solo relevante si PIP_Mode = 0 
Número de la memoria imagen parcial de proceso que se debe 
actualizar en modo isócrono. 


TIO_SYNC_
Data  


Output "TIO_SYNC_
Data" 


 Hora del sistema calculada para las instrucciones de TIO de los 
módulos TIO y datos internos que se utilizan para la 
sincronización. Ver UDT "TIO_SYNC_Data" (Página 58). 


Status Output DWord 16#0 Estado de la instrucción: ver descripción del parámetro Status 
Error Output Bool  False Si es True, esta salida indica que se ha producido un error. Ver 


información detallada en el parámetro Status. 
Error se restablecerá en cuanto se haya solucionado el error. 


 * Comprobado una vez durante el arranque de la CPU 
** El modelo EVA (PIP_Mode = 2) admite tiempos de reacción mínimos, pero exige unos requisitos de potencia del sistema 


muy altos. El procesamiento de todas las instrucciones de TIO y de otras partes del programa debe finalizarse dentro 
de un ciclo de emisión. 







Programación  
4.3 Time-based IO 


 In-/Output de alta precisión con Time-based IO 
36 Manual de funciones, 08/2014, A5E33454825-AB 


Parámetro Status 
En la salida Status se emiten códigos de error o informaciones de estado como palabra 
doble.  


La palabra doble tiene la siguiente segmentación: 


 
Segmento del 
código de error 


Significado 


z0yywwww Error de una función de sistema:  
• Al arrancar (z = 0) 
• En el modo normal (z = 1) 
En yy se codifican funciones subordinadas utilizadas del sistema: ver tabla con códigos de error. 
wwww indica el RET_VAL de la función de sistema. Encontrará información de error en la ayuda de la 
función de sistema. 


z0yy0000 Un error que no proviene de una función de sistema. Recibe un número de error correlativo yy.  
El error puede aparecer:  
• Al arrancar (z = 0) 
• En el modo normal (z = 1) 


Tabla con códigos de error 


 
Código de 
error 


Significado Solución 


(DW#16#...) 
00000000 No hay error. — 
1001xxxx Se ha producido un error en la función de sistema 


RD_SINFO. La palabra Low xxxx indica la información de 
error del valor de retorno RET_VAL de RD_SINFO. 


• Lea en el sistema de información TIA Portal 
la descripción de RD_SINFO. 


• Asegúrese de que se llama TIO_SYNC en 
un OB del tipo "Synchronous Cycle". 


10020000 El tiempo de ciclo leído del OB isócrono es LT#0ms o 
negativo, y por tanto, no válido.  
La instrucción solo se puede utilizar correctamente en un 
OB isócrono. 


• Corrija el valor del tiempo de ciclo. 
• Asegúrese de que se llama TIO_SYNC en 


un OB del tipo "Synchronous Cycle". 


10030000 La instrucción TIO_SYNC no se llama en un OB isócrono. 
La instrucción solo se puede utilizar correctamente en un 
OB isócrono. 
Causa posible: 
La instrucción TIO_SYNC se ha llamado en un OB del 
tipo "MC-Servo" o "MC-Interpolator" . 


Asegúrese de que se llama TIO_SYNC en un 
OB del tipo "Synchronous Cycle". 


10040000 El valor parametrizado en el parámetro de entrada 
PIP_Mode está fuera del rango válido de 0 ... 2. 


Corrija el valor en el parámetro de entrada 
PIP_Mode. 


10050000 El ciclo de emisión parametrizado está fuera del rango 
permitido de 0 < SendClock <= 4 ms y, por tanto, no es 
válido. 


Corrija el valor del tiempo de ciclo de emisión. 
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Código de 
error 


Significado Solución 


(DW#16#...) 
0006xxxx Se ha producido un error en la ejecución de la función de 


sistema SYNC_PI. La palabra Low xxxx indica la 
información de error del valor de retorno RET_VAL de 
SYNC_PI.  


Lea en el sistema de información TIA Portal la 
descripción de SYNC_PI. 


0007xxxx Se ha producido un error en la ejecución de la función de 
sistema SYNC_PO. La palabra Low xxxx indica la 
información de error del valor de retorno RET_VAL de 
SYNC_PO.  


Lea en el sistema de información TIA Portal la 
descripción de SYNC_PO. 


10080000 No hay modo isócrono. Time-based IO no se puede 
utilizar.  
Causa posible:  
Error interno en el cálculo de direcciones 


Compruebe los valores de los parámetros de 
entrada HWID_1 a HWID_8. Indique el 
identificador de hardware del módulo TIO que 
figura en HWCN, en las propiedades del 
módulo. 


10090000 Módulo TIO HWID_1: Error al leer el HWID_1 Compruebe el valor de cada parámetro de 
entrada. Indique el identificador de hardware de 
cada módulo TIO que figura en HWCN, en las 
propiedades del módulo. Para el 
direccionamiento simbólico está disponible una 
constante de sistema interna del tipo de datos 
Hw_SubModule. 


100A0000 Módulo TIO HWID_2: Error al leer el HWID_2  
100B0000 Módulo TIO HWID_3: Error al leer el HWID_3  
100C0000 Módulo TIO HWID_4: Error al leer el HWID_4  
100D0000 Módulo TIO HWID_5: Error al leer el HWID_5 
100E0000 Módulo TIO HWID_6: Error al leer el HWID_6 
100F0000 Módulo TIO HWID_7: Error al leer el HWID_7 
10100000 Módulo TIO HWID_8: Error al leer el HWID_8 
10110000 La memoria imagen parcial del proceso configurada en el 


parámetro de entrada PIP_PART está fuera del rango 
válido de 1 ... 31. 


Corrija el valor en el parámetro de entrada 
PIP_PART. 


x0FF0000 Error interno general. — 
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4.3.2 TIO_IOLink_IN: Leer señales de entrada de proceso con etiqueta de fecha/hora 


Descripción 
Con la instrucción TIO_IOLink_IN puede utilizar el Time-based IO. TIO_IOLink_IN captura un 
evento en el IO-Link Device y suministra el valor de proceso, incluida la correspondiente 
etiqueta de fecha/hora.  


El IO-Link Device tiene que estar provisto de la función para la etiqueta de fecha/hora y el 
Port debe estar en el modo "IO-Link, Time based IN". 


Comportamiento en arranque 
Durante el arranque de la CPU, la instrucción TIO_IOLink_IN adopta una vez el parámetro 
de entrada y comprueba lo siguiente: 


● Comprobar HWID 


● Comprobar si el número de Port está dentro del rango válido (1 a 4) 


● Comprobar TIO_SYNC_Data.Error: ¿existe ya un error en TIO_SYNC? 


● Comprobar que To tiene un valor positivo 


● Comprobar el tipo de ajuste de IO-Link 


● Comprobar la configuración del modo Port para IO-Link Time based IN 


● Comprobar si el OB es del tipo "Synchronous Cycle" 


● Comprobar PortQualifier 


Tras un arranque sin errores la instrucción cambia al modo normal. En caso de fallo, la 
instrucción no cambia al modo normal y genera un mensaje de error. 


Funcionamiento 
En el modo normal la instrucción captura los datos de proceso (SA_Data) de un IO-Link 
Device y la correspondiente etiqueta de fecha/hora (hora = TIO_Time) del último cambio 
válido. A cada cambio válido de los SA_Data, en un puerto en condiciones de 
funcionamiento sin errores, lo acompaña una etiqueta de fecha/hora válida. 


La entrada TIO_SYNC_Data se interconecta con la salida de igual nombre de la instrucción 
TIO_SYNC. De ese modo se asegura una base de tiempo común. 


Comportamiento en caso de error 
En la salida se muestra Error si la instrucción se ha procesado sin errores. En caso de fallo, 
en la salida Status se muestran las causas de error. 
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Parámetro 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción TIO_IOLink_IN. 


 
Parámetro Declaración Tipo de 


datos 
Ajuste 
predeter-
minado 


Descripción 


S7-1500 
HWID* Input HW_IO 0 Identificador de hardware para el módulo TIO de la 


configuración hardware 
Port* Input USInt  0 Número de Port (1 ... 4) del IO-Link Device conectado  
TIO_SYNC_
Data* 


Input "TIO_SYNC_
Data" 


 Hora del sistema proporcionada por la instrucción TIO_SYNC 
para las instrucciones de TIO de los módulos TIO. Ver UDT 
"TIO_SYNC_Data" (Página 58). 
Este parámetro de entrada debe interconectarse con el 
parámetro de salida TIO_SYNC_Data de la instrucción 
TIO_SYNC. 


TO* Input LTime  LT#0ns To: tiempo para emitir los datos de salida isócronos. 
Adopte To de la estación ET 200 (características de la interfaz 
PROFINET). 


SA_Bit0 Output Bool False Indicación de una modificación de los datos de proceso  
(bit 0 de SA_Data) 
SA_Bit0 está orientado al evento. Mientras no se haya 
detectado una etiqueta de fecha y hora no válida 
(EventCount = 0), los datos de proceso no serán válidos. 


SA_Bit1 Output Bool False Indicación de una modificación de los datos de proceso 
(bit 1 de SA_Data) 
SA_Bit1 está orientado al evento. Mientras no se haya 
detectado una etiqueta de fecha y hora no válida 
(EventCount = 0), los datos de proceso no serán válidos. 


SA_Data Output DWord  16#0 Datos de proceso SA_Data (Sensor Application Data) 
TimeStamp Output LTime LT#0ns Etiqueta de fecha/hora: Hora a la que se ha producido una 


modificación de la señal de proceso SA-Data en el IO-Link 
Device.  


EventCount Output UInt  0 Contadores: Se incrementa con cada etiqueta de fecha/hora 
nueva y válida. Con cada arranque de la CPU se inicializa el 
contador. 


Status Output DWord 16#0 Estado de la instrucción: ver descripción del parámetro Status 
Error Output Bool False Si es True, esta salida indica que se ha producido un error. Ver 


información detallada en el parámetro Status. 
Error se restablecerá en cuanto se haya solucionado el error. 


 * Comprobado una vez durante el arranque de la CPU 







Programación  
4.3 Time-based IO 


 In-/Output de alta precisión con Time-based IO 
40 Manual de funciones, 08/2014, A5E33454825-AB 


Parámetro Status 
En la salida Status se emiten códigos de error o informaciones de estado como palabra 
doble.  


La palabra doble tiene la siguiente segmentación: 


 
Segmento del 
código de error 


Significado 


z0yywwww Error de una función de sistema:  
• Al arrancar (z = 0) 
• En el modo normal (z = 1) 
En yy se codifican funciones subordinadas utilizadas del sistema: ver tabla con códigos de error. 
wwww indica el RET_VAL de la función de sistema. Encontrará la información de error en la ayuda de 
la función de sistema. 


z0yy0000 Un error que no proviene de una función de sistema. Recibe un número de error correlativo yy.  
El error puede aparecer:  
• Al arrancar (z = 0) 
• En el modo normal (z = 1) 


Tabla con códigos de error 


 
Código de 
error 


Significado Solución 


(DW#16#...) 
00000000 No hay error. — 
10010000 El número parametrizado en el parámetro de entrada Port 


está fuera del rango válido de 1 ... 4. 
Corrija el valor en el parámetro de entrada Port. 


10020000 La instrucción TIO_IOLink_IN no se llama en un OB 
isócrono. La instrucción solo se puede utilizar 
correctamente en un OB isócrono. 


Asegúrese de que se llama TIO_IOLink_IN en 
un OB del tipo "Synchronous Cycle". 


10030000 Se ha producido un error en la lectura del parámetro de 
entrada HWID. 


Compruebe el valor en el parámetro de entrada 
HWID. Indique el identificador de hardware del 
módulo TIO que figura en HWCN, en las 
propiedades del módulo. Para el 
direccionamiento simbólico está disponible una 
constante de sistema interna del tipo de datos 
Hw_SubModule. 


x0040000 Los datos de TIO_SYNC_Data son incorrectos/no válidos. Compruebe la instrucción TIO_SYNC, así como 
la interconexión de su salida TIO_SYNC_Data. 


1005xxxx Se ha producido un error en la ejecución de la función de 
sistema RD_SINFO. La palabra Low xxxx indica la 
información de error del valor de retorno RET_VAL de 
RD_SINFO. 


• Lea en el sistema de información TIA Portal 
la descripción de RD_SINFO. 


• Asegúrese de que se llama TIO_IOLink_IN 
en un OB del tipo "Synchronous Cycle". 
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Código de 
error 


Significado Solución 


(DW#16#...) 
10060000 No se ha encontrado ningún IO-Link Device. 


Causa posible: 
El módulo configurado mediante el identificador de 
hardware no es un IO-Link Master para Time-based IO. 


• Asegúrese de que el módulo configurado es 
un IO-Link Master para Time-based IO. 


• Compruebe el valor en el parámetro de 
entrada HWID. Indique el identificador de 
hardware del módulo TIO que figura en 
HWCN, en las propiedades del módulo. 


10070000 Se ha producido un error interno en el cálculo de 
direcciones. 


Compruebe el valor en el parámetro de entrada 
HWID. Indique el identificador de hardware del 
módulo TIO que figura en HWCN, en las 
propiedades del módulo. Para el 
direccionamiento simbólico está disponible una 
constante de sistema interna del tipo de datos 
Hw_SubModule. 


00080000 El módulo TIO no está sincronizado mediante la 
instrucción TIO_SYNC. 


Compruebe la instrucción TIO_SYNC. 


10090000 El tiempo de ciclo leído del OB isócrono está fuera del 
rango permitido de 0 < TAPP <= 16 ms y, por tanto, no es 
válido. 
La instrucción solo se puede utilizar correctamente en un 
OB isócrono. 


• Corrija el tiempo de ciclo. 
• Asegúrese de que se llama TIO_IOLink_IN 


en un OB del tipo "Synchronous Cycle". 


100A0000 El tiempo parametrizado en el parámetro de entrada TO 
está fuera del rango permitido de 0 < To <= 4 ms. 


Corrija el valor en el parámetro de entrada TO. 


100Bxxxx Se ha producido un error en la ejecución de la función de 
sistema RD_ADDR. La palabra Low xxxx indica la 
información de error del valor de retorno RET_VAL de 
RD_ADDR. 


Lea en el sistema de información TIA Portal la 
descripción de RD_ADDR. 


000C0000 La etiqueta de fecha/hora convertida no es válida. Compruebe el sensor conectado y la interacción 
entre IO-Link Master y sensor (p. ej., 
configuración). 


000D0000 La información de calidad de PortQualifier del IO-Link 
indica que los datos de proceso no son válidos. 


Compruebe el sensor conectado y su 
configuración. 


100E0000 El modo de puerto configurado del IO-Link es incorrecto. Compruebe la configuración del sensor 
conectado con S7-PCT. 


x0FF0000 Error interno general. — 
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4.3.3 TIO_DI: leer flancos en entrada digital y correspondiente etiqueta de fecha/hora 


Descripción 
Con la instrucción TIO_DI se puede utilizar Time-based IO. TIO_DI registra continuamente 
los flancos en una entrada digital de un TM Timer DIDQ y devuelve la correspondiente 
etiqueta de fecha/hora.  


Comportamiento en arranque 
Durante el arranque de la CPU, la instrucción TIO_DI adopta una vez el parámetro de 
entrada y comprueba lo siguiente: 


● Comprobar HWID 


● Comprobar si el número de la entrada digital (Channel) está en el rango permitido (en 
función del módulo direccionado y la configuración del canal) 


● Comprobar TIO_SYNC_Data.Error: ¿existe ya un error en TIO_SYNC? 


● Comprobar plausibilidad de To (0 ms a 4 ms) 


● Comprobar si el OB es del tipo "Synchronous Cycle" 


Tras un arranque sin errores la instrucción cambia al modo normal. El parámetro de entrada 
EdgeSel puede modificarse durante el modo normal. En caso de fallo, la instrucción no 
cambia al modo normal y genera un mensaje de error. 


Funcionamiento 
En el modo normal, la instrucción registra los flancos en una entrada digital y la 
correspondiente etiqueta de fecha/hora (fecha/hora = TIO_Time) del último par de flancos 
definido que sea válido. Con el parámetro de entrada EdgeSel se determina para qué 
flancos se registrarán etiquetas de fecha/hora. 


La entrada TIO_SYNC_Data se interconecta con la salida de igual nombre de la instrucción 
TIO_SYNC. De ese modo se asegura una base de tiempo común. 


Comportamiento en caso de error 
En la salida se muestra Error si la instrucción se ha procesado sin errores. En caso de fallo, 
en la salida Status se muestran las causas de error. 
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Parámetro 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción TIO_DI. 


 
Parámetro Declaración Tipo de 


datos 
Ajuste 
predeter-
minado 


Descripción 


S7-1500 
HWID* Input HW_IO 0 Identificador de hardware para el módulo TIO desde la 


configuración hardware 
Channel* Input UInt  0 Número (0 ... m) de la entrada digital del TM Timer DIDQ 


conectado 
TIO_SYNC_
Data* 


Input "TIO_SYNC_
Data" 


 Hora del sistema proporcionada por la instrucción TIO_SYNC 
para las instrucciones de TIO de los módulos TIO. Ver UDT 
"TIO_SYNC_Data" (Página 58). 
Este parámetro de entrada debe interconectarse con el 
parámetro de salida TIO_SYNC_Data de la instrucción 
TIO_SYNC. 


EdgeSel Input UInt  3 Determinación de los flancos para los que se registrarán 
etiquetas de fecha/hora: 
0D: reservado  
1D: solo para flancos ascendentes 
2D: solo para flancos descendentes 
3D: flanco ascendente y descendente (orden según aparición) 
4D: flanco primero ascendente, después descendente 
5D: flanco primero descendente, después ascendente 
6 bis 255D: reservado 


TO* Input LTime  LT#0ns To: tiempo para emitir los datos de salida isócronos. 
Adopte To de la estación ET 200 (características de la interfaz 
PROFINET). 


DI Output Bool False Estado de la entrada digital. 
Cuando se ha parametrizado una inversión de la entrada 
digital, este parámetro también está invertido. 


TimeStamp
RE 


Output LTime LT#0ns Etiqueta de fecha/hora: fecha/hora a la que se detectó un 
flanco ascendente. 
Excepción: 
EdgeSel = 2D: fecha/hora a la que se detectó un flanco 
descendente. 


TimeStampF
E 


Output LTime LT#0ns Etiqueta de fecha/hora: fecha/hora a la que se detectó un 
flanco descendente. 
Excepción: 
EdgeSel = 1D: fecha/hora a la que se detectó un flanco 
ascendente. 


EventCount
RE 


Output UInt  0 Contadores: se incrementa con cada etiqueta de fecha/hora 
nueva y válida de un flanco ascendente. Con cada arranque de 
la CPU se inicializa el contador. 


EventCount
FE 


Output UInt  0 Contadores: se incrementa con cada etiqueta de fecha/hora 
nueva y válida de un flanco descendente. Con cada arranque 
de la CPU se inicializa el contador. 
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Parámetro Declaración Tipo de 
datos 


Ajuste 
predeter-
minado 


Descripción 


S7-1500 
LEC Output UInt  0 Contadores: Número de flancos para los que no se ha podido 


almacenar etiqueta de fecha/hora. El módulo puede contar 
como máximo siete flancos por ciclo de aplicación. Con cada 
nuevo ciclo de aplicación se inicializa el contador. 


Status Output DWord 16#0 Estado de la instrucción: ver descripción del parámetro Status 
Error Output Bool False Si es True, esta salida indica que se ha producido un error. Ver 


información detallada en el parámetro Status. 
Error se restablecerá en cuanto se haya solucionado el error. 


 * Comprobado una vez durante el arranque de la CPU 


Parámetro Status 
En la salida Status se emiten códigos de error o informaciones de estado como palabra 
doble.  


La palabra doble tiene la siguiente segmentación: 


 
Segmento del 
código de error 


Significado 


z0yywwww Error de una función de sistema:  
• Al arrancar (z = 0) 
• En el modo normal (z = 1) 
En yy se codifican funciones subordinadas utilizadas del sistema: ver tabla con códigos de error. 
wwww indica el RET_VAL de la función de sistema. Encontrará la información de error en la ayuda de 
la función de sistema. 


z0yy0000 Un error que no proviene de una función de sistema. Recibe un número de error correlativo yy.  
El error puede aparecer:  
• Al arrancar (z = 0) 
• En el modo normal (z = 1) 







 Programación 
 4.3 Time-based IO 


In-/Output de alta precisión con Time-based IO 
Manual de funciones, 08/2014, A5E33454825-AB 45 


Tabla con códigos de error 


 
Código de 
error 


Significado Solución 


(DW#16#...) 
00000000 No hay error. — 
10010000 El número de la entrada digital parametrizado en el 


parámetro de entrada Channel está fuera del rango 
válido (en función del módulo direccionado y de la 
configuración del canal). 


Corrija el valor en el parámetro de entrada 
Channel. 


10020000 La instrucción TIO_DI no se llama en un OB isócrono. La 
instrucción solo se puede utilizar correctamente en un 
OB isócrono. 


Asegúrese de que se llama TIO_DI en un OB del 
tipo "Synchronous Cycle". 


10030000 Se ha producido un error en la lectura del parámetro de 
entrada HWID. 


Compruebe el valor en el parámetro de entrada 
HWID. Indique el identificador de hardware del 
módulo TIO que figura en HWCN, en las 
propiedades del módulo. Para el 
direccionamiento simbólico está disponible una 
constante de sistema interna del tipo de datos 
Hw_SubModule. 


x0040000 Los datos de TIO_SYNC_Data son incorrectos/no 
válidos. 


Compruebe la instrucción TIO_SYNC, así como 
la interconexión de su salida TIO_SYNC_Data. 


1005xxxx Se ha producido un error en la ejecución de la función de 
sistema RD_SINFO. La palabra Low xxxx indica la 
información de error del valor de retorno RET_VAL de 
RD_SINFO. 


• Lea en el sistema de información TIA Portal 
la descripción de RD_SINFO. 


• Asegúrese de que se llama TIO_DI en un OB 
del tipo "Synchronous Cycle". 


10060000 No se ha encontrado ningún TM Timer DIDQ. 
Causa posible: 
El módulo configurado mediante el identificador de 
hardware no es un TM Timer DIDQ. 


• Asegúrese de que el módulo configurado es 
un TM Timer DIDQ. 


• Compruebe el valor en el parámetro de 
entrada HWID. Indique el identificador de 
hardware del módulo TIO que figura en 
HWCN, en las propiedades del módulo. 


10070000 Se ha producido un error interno en el cálculo de 
direcciones. 


Compruebe el valor en el parámetro de entrada 
HWID. Indique el identificador de hardware del 
módulo TIO que figura en HWCN, en las 
propiedades del módulo. Para el 
direccionamiento simbólico está disponible una 
constante de sistema interna del tipo de datos 
Hw_SubModule. 


00080000 El módulo TIO no está sincronizado mediante la 
instrucción TIO_SYNC. 


Compruebe la instrucción TIO_SYNC. 


10090000 El tiempo de ciclo leído del OB isócrono está fuera del 
rango permitido de 0 < TAPP <= 16 ms, y por tanto, no es 
válido. 
La instrucción solo se puede utilizar correctamente en un 
OB isócrono. 


• Corrija el tiempo de ciclo. 
• Asegúrese de que se llama TIO_DI en un OB 


del tipo "Synchronous Cycle". 


100A0000 El tiempo parametrizado en el parámetro de entrada TO 
está fuera del rango permitido de 0 < To <= 4 ms. 


Corrija el valor en el parámetro de entrada TO. 
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Código de 
error 


Significado Solución 


(DW#16#...) 
100Bxxxx Se ha producido un error en la ejecución de la función de 


sistema RD_ADDR. La palabra Low xxxx indica la 
información de error del valor de retorno RET_VAL de 
RD_ADDR. 


Lea en el sistema de información TIA Portal la 
descripción de RD_ADDR. 


000C0000 La etiqueta de fecha/hora convertida no es válida. 
Causa posible: 
Fallo en la comunicación 


Compruebe la comunicación PROFINET al 
módulo TIO. 


000D0000 La Quality Information de la entrada digital indica que en 
ella se ha producido un error. 


Compruebe el cableado de la entrada digital. 


000E0000 El número parametrizado en el parámetro de entrada 
Channel no es una entrada digital parametrizada como 
Timer-DI. 


• Compruebe la configuración del canal 
(solo con TM Timer DIDQ 16x24V). 


• Compruebe el modo de operación de la 
entrada digital. 


000F0000 El valor parametrizado en el parámetro de entrada 
EdgeSel está fuera del rango válido de 1 ... 5. 


Corrija el valor en el parámetro de entrada 
EdgeSel. 


10100000 El ciclo de emisión está fuera del rango permitido de 0 
< SendClock <= 4 ms y, por tanto, no es válido. 
El código de error también puede ser un indicio de que:  
• los datos en TIO_SYNC_Data no son válidos o no 


existen. 
• la instrucción TIO_DI no se llama en un OB isócrono. 


Corrija el tiempo de ciclo de emisión. 


x0FF0000 Error interno general. — 
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4.3.4 TIO_IOLink_OUT: emitir señales de salida de proceso controladas por tiempo 


Descripción 
Con la instrucción TIO_IOLink_OUT se puede utilizar el Time-based IO. TIO_IOLink_OUT 
permite la activación de los datos de salida de un IO-Link Device a una hora predefinida.  


El IO-Link Device tiene que estar provisto de la función para la etiqueta de fecha/hora y el 
Port debe estar en el modo "IO-Link, Time based OUT". 


Comportamiento en arranque 
Durante el arranque de la CPU, la instrucción TIO_IOLink_OUT adopta una vez el parámetro 
de entrada y comprueba lo siguiente: 


● Comprobar HWID 


● Comprobar si el número de Port está dentro del rango válido (1 a 4) 


● Comprobar TIO_SYNC_Data.Error: ¿existe ya un error en TIO_SYNC? 


● Comprobar si To tiene un valor positivo 


● Comprobar el tipo de ajuste de IO-Link 


● Comprobar la configuración del modo Port para IO-Link Time based OUT 


● Comprobar si el OB es del tipo "Synchronous Cycle" 


● Comprobar PortQualifier 


Tras un arranque sin errores la instrucción cambia al modo normal. Los parámetros de 
entrada REQ, Out_Mode, TimeStamp y AA_Data pueden modificarse durante el modo 
normal. En caso de fallo, la instrucción no cambia al modo normal y genera un mensaje de 
error. 
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Funcionamiento 
En el modo normal la instrucción envía los datos de proceso (AA_Data) a un IO-Link Device. 
Los datos de salida AA_Data se activan a una hora definida en el parámetro de entrada 
TimeStamp. 


La entrada TIO_SYNC_Data se interconecta con la salida de igual nombre de la instrucción 
TIO_SYNC. De ese modo se asegura una base de tiempo común. 


Una petición de salida se inicia con un flanco ascendente en el parámetro "REQ". Solo se 
puede iniciar una nueva petición si no existe ningún error y no hay ninguna petición 
activada. Al iniciar la petición de salida se activan los AA_Data (bit 0, 1) a una hora definida 
por la TimeStamp en el IO-Link Device. Al terminar el último ciclo de aplicación antes de 
llegar a la hora de salida, la petición finaliza (Done). Status y Error se actualizan 
permanentemente durante el tiempo de ejecución de la petición. 


 


 Nota 


Una vez iniciada la petición a través de un flanco ascendente se puede adaptar el momento 
de salida mediante una nueva indicación de TimeStamp sin tener que volver a iniciar la 
petición. 


Condición: 


Si la hora de las etiquetas de fecha/hora adaptada es menos de 16 ms anterior al momento 
de salida (TimeStamp - TIO_Time < 16), se utiliza la última etiqueta de fecha/hora válida. 


 


Si se especifica el valor 0 como TimeStamp, la salida se describe directamente con los 
datos predefinidos en la entrada AA_Data. Con ello podrá implementar en modo manual un 
control directo del módulo TIO sin etiqueta de fecha/hora. Puede utilizar el control directo 
para interrumpir una petición en curso. 


Comportamiento en caso de error 
En la salida se muestra Error si la instrucción se ha procesado sin errores. En caso de fallo, 
en la salida Status se muestran las causas de error. 
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Parámetro 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción TIO_IOLink_OUT. 


 
Parámetro Declaración Tipo de 


datos 
Ajuste 
predeter-
minado 


Descripción 


S7-1500 
REQ Input Bool False Inicia la petición con un flanco ascendente. 
HWID* Input HW_IO 0 Identificador de hardware para el módulo TIO desde el HWCN. 
TO* Input LTime  LT#0ns To: tiempo para emitir los datos de salida isócronos. 


Adopte To de la estación ET 200 (características de la interfaz 
PROFINET). 


Port* Input USInt  0 Número de puerto (1 ... 4) del IO-Link Device determinado 
TIO_SYNC_
Data* 


Input "TIO_SYNC_
Data" 


 Hora del sistema proporcionada por la instrucción TIO_SYNC 
para las instrucciones de TIO de los módulos TIO. Ver UDT 
"TIO_SYNC_Data" (Página 58). 
Este parámetro de entrada debe interconectarse con el 
parámetro de salida TIO_SYNC_Data de la instrucción 
TIO_SYNC. 


TimeStamp Input LTime  LT#0ns Etiqueta de fecha/hora: hora a la que deben visualizarse los 
datos de proceso (AAE1, AAE2). 


AA_Data Input Word 16#0 Datos de salida de proceso: Fecha que debe emitirse (palabra).  
Contiene AAE1 y AAE2 en bit 0, 1. 


Busy Output Bool  False Busy = True: la petición aún no ha finalizado. 
Done Output Bool  False Done = True se indica durante un ciclo: la petición se señaliza 


como "lista, sin errores". 
Error Output Bool  False Si es True, esta salida indica que se ha producido un error. En 


este caso, BUSY y DONE están ajustados a False. Ver 
información detallada en el parámetro Status. 
Error se restablecerá en cuanto se haya solucionado el error. 


Status Output DWord 16#0 Estado de la instrucción: ver descripción del parámetro Status 
 * Comprobado una vez durante el arranque de la CPU 
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Parámetro Status 
En la salida Status se emiten códigos de error o informaciones de estado como palabra 
doble.  


La palabra doble tiene la siguiente segmentación: 


 
Segmento del 
código de 
error 


Significado 


z0yywwww Error de una función de sistema:  
• Al arrancar (z = 0) 
• En el modo normal (z = 1) 
En yy se codifican funciones subordinadas utilizadas del sistema: ver tabla con códigos de error. 
wwww indica el RET_VAL de la función de sistema. Encontrará información de error en la ayuda de la 
función de sistema. 


z0yy0000 Un error que no proviene de una función de sistema. Recibe un número de error correlativo yy.  
El error puede aparecer:  
• Al arrancar (z = 0) 
• En el modo normal (z = 1) 


Tabla con códigos de error 


 
Código de 
error 


Significado Solución 


(DW#16#...) 
00000000 No hay error. — 
10010000 El número parametrizado en el parámetro de entrada Port 


está fuera del rango válido de 1 ... 4. 
Corrija el valor en el parámetro de entrada Port. 


10020000 La instrucción TIO_IOLink_OUT no se llama en un OB 
isócrono. La instrucción solo se puede utilizar 
correctamente en un OB isócrono. 


Asegúrese de que se llama TIO_IOLink_OUT 
en un OB del tipo "Synchronous Cycle". 


10030000 Se ha producido un error en la lectura del parámetro de 
entrada HWID. 


Compruebe el valor en el parámetro de entrada 
HWID. Indique el identificador de hardware del 
módulo TIO que figura en HWCN, en las 
propiedades del módulo. Para el 
direccionamiento simbólico está disponible una 
constante de sistema interna del tipo de datos 
Hw_SubModule. 


x0040000 Los datos de TIO_SYNC_Data son incorrectos/no válidos. Compruebe la instrucción TIO_SYNC, así como 
la interconexión de su salida TIO_SYNC_Data. 


1005xxxx Se ha producido un error en la ejecución de la función de 
sistema RD_SINFO. La palabra Low xxxx indica la 
información de error del valor de retorno RET_VAL de 
RD_SINFO. 


• Lea en el sistema de información TIA Portal 
la descripción de RD_SINFO. 


• Asegúrese de que se llama 
TIO_IOLink_OUT en un OB del tipo 
"Synchronous Cycle". 
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Código de 
error 


Significado Solución 


(DW#16#...) 
10060000 No se ha encontrado ningún IO-Link Device. 


Causa posible: 
El módulo configurado mediante el identificador de 
hardware no es un IO-Link Master para Time-based IO. 


• Asegúrese de que el módulo configurado es 
un IO-Link Master para Time-based IO. 


• Compruebe el valor en el parámetro de 
entrada HWID. Indique el identificador de 
hardware del módulo TIO que figura en 
HWCN, en las propiedades del módulo. 


10070000 Se ha producido un error interno en el cálculo de 
direcciones. 


Compruebe el valor en el parámetro de entrada 
HWID. Indique el identificador de hardware del 
módulo TIO que figura en HWCN, en las 
propiedades del módulo. Para el 
direccionamiento simbólico está disponible una 
constante de sistema interna del tipo de datos 
Hw_SubModule. 


00080000 El módulo TIO no está sincronizado mediante la 
instrucción TIO_SYNC. 


Compruebe la instrucción TIO_SYNC. 


10090000 El tiempo de ciclo leído del OB isócrono está fuera del 
rango permitido de 0 < TAPP <= 16 ms y, por tanto, no es 
válido. 
La instrucción solo se puede utilizar correctamente en un 
OB isócrono. 


• Corrija el tiempo de ciclo. 
• Asegúrese de que se llama 


TIO_IOLink_OUT en un OB del tipo 
"Synchronous Cycle". 


100A0000 El tiempo parametrizado en el parámetro de entrada TO 
está fuera del rango permitido de 0 < To <= 4 ms. 


Corrija el valor en el parámetro de entrada TO. 


100Bxxxx Se ha producido un error en la ejecución de la función de 
sistema RD_ADDR. La palabra Low xxxx indica la 
información de error del valor de retorno RET_VAL de 
RD_ADDR. 


Lea en el sistema de información TIA Portal la 
descripción de RD_ADDR. 


000C0000 La etiqueta de fecha/hora en el parámetro de entrada 
TimeStamp no es válida. 


Compruebe el parámetro de entrada 
TimeStamp. 


000D0000 La información de calidad de PortQualifier del IO-Link 
indica que los datos de proceso no son válidos. 


Compruebe el sensor conectado y su 
configuración. 


100E0000 El modo de puerto configurado del IO-Link es incorrecto. Compruebe la configuración del sensor 
conectado con S7-PCT. 


100F0000 El tiempo de ciclo leído del OB del tipo "Synchronous 
Cycle" es demasiado largo: TAPP > 16 ms. 


Configure un múltiplo menor del tiempo de ciclo 
de emisión como tiempo de ciclo. 


x0FF0000 Error interno general. — 
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4.3.5 TIO_DQ: emitir flancos en salida digital controlados por tiempo 


Descripción 
Con la instrucción TIO_DQ podrá utilizar Time-based IO. TIO_DQ permite conmutar una 
salida digital de un TM Timer DIDQ en momentos definidos. 


Comportamiento en arranque 
Durante el arranque de la CPU, la instrucción TIO_DQ adopta una vez el parámetro de 
entrada y comprueba lo siguiente: 


● Comprobar HWID 


● Comprobar si el número de la entrada digital (Channel) está en el rango permitido 
(en función del módulo direccionado y la configuración del canal) 


● Comprobar TIO_SYNC_Data.Error: ¿existe ya un error en TIO_SYNC? 


● Comprobar plausibilidad de To (0 ms a 4 ms) 


● Comprobar si el OB es del tipo "Synchronous Cycle" 


Tras un arranque sin errores la instrucción cambia al modo normal. Los parámetros de 
entrada REQ, Out_Mode, TimeStampRE y TimeStampFE pueden modificarse durante el 
modo normal. En caso de fallo, la instrucción no cambia al modo normal y genera un 
mensaje de error. 


Funcionamiento 
En el modo normal, la instrucción emite flancos controlados por tiempo en una salida digital.  


● En el momento definido en el parámetro de entrada TimeStampRE, se emite un flanco 
ascendente en la salida digital. 


● En el momento definido en el parámetro de entrada TimeStampFE, se emite un flanco 
descendente en la salida digital. 


Con el parámetro de entrada Out_Mode se determina si se emiten uno o los dos flancos. 


La entrada TIO_SYNC_Data se interconecta con la salida de igual nombre de la instrucción 
TIO_SYNC. De ese modo se asegura una base de tiempo común. 


Una petición de salida se inicia con un flanco ascendente en el parámetro "REQ". Solo se 
puede iniciar una nueva petición si no existe ningún error y no hay ninguna petición 
activada. Al iniciarse la petición de salida, la salida digital se conmuta en los instantes 
definidos mediante TimeStampRE y TimeStampFE.  


● Si la salida digital ya está activada en el momento TimeStampRE, la petición de salida no 
se transferirá al módulo para el flanco ascendente. 


● Si la salida digital no está activada en el momento TimeStampFE, la petición de salida no 
se transferirá al módulo para el flanco descendente. 
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De esta forma, en ninguno de los dos casos se conmutará la salida digital.  


Al terminar el último ciclo de aplicación antes de llegar a la segunda hora de salida, la 
petición finaliza (DONE). Status y Error se actualizan permanentemente durante el tiempo 
de ejecución de la petición. 


La siguiente figura muestra un ejemplo de las reacciones de los bits DONE y BUSY al 
iniciarse una petición de salida en las siguientes condiciones: 


● Out_Mode = 2 


● Ninguna de las dos etiquetas de fecha/hora se adapta entre el inicio de la petición y la 
salida. 


 
TAPP Ciclo de aplicación 
R1, R2 Momentos predefinidos de un flanco DQ ascendente 
F1, F2 Momentos predefinidos de un flanco DQ descendente 


 


 Nota 


Una vez iniciada la petición a través de un flanco ascendente, se pueden adaptar los 
momentos de salida mediante una nueva indicación de TimeStampRE y TimeStampFE 
sin tener que volver a iniciar la petición. 


Condición: 


Si una etiqueta de fecha/hora adaptada es menos de dos ciclos de aplicación anterior al 
tiempo de salida (TimeStampRE - TIO_Time < 2*TAPP o TimeStampFE - TIO_Time < 2*TAPP), 
se utiliza la última etiqueta de fecha/hora válida. 
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Si especifica el valor 0 como TimeStampRE o TimeStampFE, podrá emitir directamente el 
correspondiente flanco en la salida digital con el parámetro de entrada Out_Mode = 3. Con 
ello podrá implementar en modo manual un control directo del módulo TIO sin etiqueta de 
fecha/hora. Puede utilizar el control directo para interrumpir una petición en curso. 


Los cambios en los parámetros de entrada solo se aplican si la instrucción TIO_DQ detecta 
un arranque de la CPU. 


Comportamiento en caso de error 
En la salida se muestra Error si la instrucción se ha procesado sin errores. En caso de fallo, 
en la salida Status se muestran las causas de error. 


Parámetro 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción TIO_DQ. 


 
Parámetro Declaración Tipo de 


datos 
Ajuste 
predeter-
minado 


Descripción 


S7-1500 
REQ Input Bool False Inicia la petición con un flanco ascendente. 
HWID* Input HW_IO 0 Identificador de hardware para el módulo TIO desde el HWCN. 
Channel* Input UInt  0 Número (0 ... m) de la salida digital del TM Timer DIDQ 


conectado 
TIO_SYNC_
Data* 


Input "TIO_SYNC_
Data" 


 Hora del sistema proporcionada por la instrucción TIO_SYNC 
para las instrucciones de TIO de los módulos TIO. Ver UDT 
"TIO_SYNC_Data" (Página 58). 
Este parámetro de entrada debe interconectarse con el 
parámetro de salida TIO_SYNC_Data de la instrucción 
TIO_SYNC. 


Out_Mode Input UInt  2 Determinación del modo de salida de los flancos en la salida 
digital: 
0D: solo se emite el flanco ascendente (TimeStampRE). 
1D: solo se emite el flanco descendente (TimeStampFE). 
2D: se emiten los dos flancos (TimeStampRE y TimeStampFE). 
3D: el correspondiente flanco se emite directamente si 
TimeStampRE = 0 o TimeStampFE = 0. Si ambas etiquetas de 
fecha/hora tienen asignado "0", o si no hay etiqueta de 
fecha/hora que tenga "0" asignado, no se emite ningún flanco. 
4 bis 255D: reservado 


TO* Input LTime  LT#0ns To: tiempo para emitir los datos de salida isócronos. 
Adopte To de la estación ET 200 (características de la interfaz 
PROFINET). 


TimeStamp
RE 


Input LTime  LT#0ns Etiqueta de fecha/hora: fecha/hora a la que debe emitirse un 
flanco ascendente. 


TimeStampF
E 


Input LTime  LT#0ns Etiqueta de fecha/hora: fecha/hora a la que debe emitirse un 
flanco descendente. 
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Parámetro Declaración Tipo de 
datos 


Ajuste 
predeter-
minado 


Descripción 


S7-1500 
StatusDQ Output Bool  False Estado real de la salida digital.  


Cuando se ha parametrizado una inversión de la salida digital, 
StatusDQ también está invertido. 


BUSY Output Bool  False BUSY = True: la petición aún no ha finalizado. 
DONE Output Bool  False DONE = True se indica durante un ciclo: la petición se señaliza 


como "lista, sin errores". 
Status Output DWord 16#0 Estado de la instrucción: ver descripción del parámetro Status 
Error Output Bool  False Si es True, esta salida indica que se ha producido un error. En 


este caso, BUSY y DONE están ajustados a False. Ver 
información detallada en el parámetro Status. 
Error se restablecerá en cuanto se haya solucionado el error. 


 * Comprobado una vez durante el arranque de la CPU 


Parámetro Status 
En la salida Status se emiten códigos de error o informaciones de estado como palabra 
doble.  


La palabra doble tiene la siguiente segmentación: 


 
Segmento del 
código de 
error 


Significado 


z0yywwww Error de una función de sistema:  
• Al arrancar (z = 0) 
• En el modo normal (z = 1) 
En yy se codifican funciones subordinadas utilizadas del sistema: ver tabla con códigos de error. 
wwww indica el RET_VAL de la función de sistema. Encontrará información de error en la ayuda de la 
función de sistema. 


z0yy0000 Un error que no proviene de una función de sistema. Recibe un número de error correlativo yy.  
El error puede aparecer:  
• Al arrancar (z = 0) 
• En el modo normal (z = 1) 
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Tabla con códigos de error 


 
Código de 
error 


Significado Solución 


(DW#16#...) 
00000000 No hay error. — 
10010000 El número de la salida digital parametrizado en el 


parámetro de entrada Channel está fuera del rango válido 
(en función del módulo direccionado y de la configuración 
del canal). 


Corrija el valor en el parámetro de entrada 
Channel. 


10020000 La instrucción TIO_DQ no se llama en un OB isócrono. La 
instrucción solo se puede utilizar correctamente en un OB 
isócrono. 


Asegúrese de que se llama TIO_DQ en un OB 
del tipo "Synchronous Cycle". 


10030000 Se ha producido un error en la lectura del parámetro de 
entrada HWID. 


Compruebe el valor en el parámetro de entrada 
HWID. Indique el identificador de hardware del 
módulo TIO que figura en HWCN, en las 
propiedades del módulo. Para el 
direccionamiento simbólico está disponible una 
constante de sistema interna del tipo de datos 
Hw_SubModule. 


x0040000 Los datos de TIO_SYNC_Data son incorrectos/no válidos. Compruebe la instrucción TIO_SYNC, así como 
la interconexión de su salida TIO_SYNC_Data. 


1005xxxx Se ha producido un error en la ejecución de la función de 
sistema RD_SINFO. La palabra Low xxxx indica la 
información de error del valor de retorno RET_VAL de 
RD_SINFO. 


• Lea en el sistema de información TIA Portal 
la descripción de RD_SINFO. 


• Asegúrese de que se llama TIO_SYNC en 
un OB del tipo "Synchronous Cycle". 


10060000 No se ha encontrado ningún TM Timer DIDQ. 
Causa posible: 
El módulo configurado mediante el identificador de 
hardware no es un TM Timer DIDQ. 


• Asegúrese de que el módulo configurado es 
un TM Timer DIDQ. 


• Compruebe el valor en el parámetro de 
entrada HWID. Indique el identificador de 
hardware del módulo TIO que figura en 
HWCN, en las propiedades del módulo. 


10070000 Se ha producido un error interno en el cálculo de 
direcciones. 


Compruebe el valor en el parámetro de entrada 
HWID. Indique el identificador de hardware del 
módulo TIO que figura en HWCN, en las 
propiedades del módulo. Para el 
direccionamiento simbólico está disponible una 
constante de sistema interna del tipo de datos 
Hw_SubModule. 


x0080000 El módulo TIO no está sincronizado mediante la 
instrucción TIO_SYNC. 
El código de error también puede ser un indicio de que:  
• ya hay una petición pendiente antes de la primera 


ejecución de la instrucción. 
• el número parametrizado en el parámetro de entrada 


Channel no es una salida digital. 


Compruebe la instrucción TIO_SYNC. 
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Código de 
error 


Significado Solución 


(DW#16#...) 
10090000 El tiempo de ciclo leído del OB isócrono es LT#0ms o 


negativo, y por tanto, no válido. Corrija el valor.  
La instrucción solo se puede utilizar correctamente en un 
OB isócrono. 


• Corrija el tiempo de ciclo. 
• Asegúrese de que se llama TIO_DQ en un 


OB del tipo "Synchronous Cycle". 


100A0000 El tiempo parametrizado en el parámetro de entrada TO 
está fuera del rango permitido de 0 < To <= 4 ms. 


Corrija el valor en el parámetro de entrada TO. 


100Bxxxx Se ha producido un error en la ejecución de la función de 
sistema RD_ADDR. La palabra Low xxxx indica la 
información de error del valor de retorno RET_VAL de 
RD_ADDR. 


Lea en el sistema de información TIA Portal la 
descripción de RD_ADDR. 


000C0000 Una o ambas etiquetas de fecha/hora en los parámetros 
de entrada TimeStampRE y TimeStampFE no es válida, o 
ninguna de las dos lo es. El error solo se notifica mientras 
dura un ciclo de aplicación. 


Compruebe los parámetros de entrada 
TimeStampRE y TimeStampFE. 


000D0000 La Quality Information de la salida digital indica que en 
ella se ha producido un error. 


• Compruebe la parametrización de la salida 
digital. 


• Compruebe el cableado de la salida digital 
en relación con cortocircuito, sobrecarga y 
sobretemperatura. 


000E0000 El número parametrizado en el parámetro de entrada 
Channel no es una salida digital. 


• Compruebe la configuración del canal 
(solo con TM Timer DIDQ 16x24V). 


• Compruebe el modo de operación de la 
salida digital. 


100F0000 El tiempo de ciclo leído del OB del tipo "Synchronous 
Cycle" es demasiado largo: TAPP > 16 ms. 


Configure un múltiplo menor del tiempo de ciclo 
de emisión como tiempo de ciclo. 


10100000 El ciclo de emisión está fuera del rango permitido de 0 < 
SEND_CLOCK <= 4 ms y, por tanto, no es válido. 
El código de error también puede ser un indicio de que:  
• los datos en TIO_SYNC_Data no son válidos o no 


existen. 
• la instrucción TIO_DQ no se llama en un OB isócrono. 


Corrija el tiempo de ciclo de emisión. 


00110000 El valor parametrizado en el parámetro de entrada 
Out_Mode está fuera del rango válido de 0 ... 3. 


Corrija el valor en el parámetro de entrada 
Out_Mode. 


x0FF0000 Error interno general. — 
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4.3.6 UDT "TIO_SYNC_Data" 


Descripción 
El tipo de datos UDT "TIO_SYNC_Data" contiene la estructura central y los datos para la 
sincronización de los módulos y la transmisión de TIO_Time.  


Parámetros 
 
Parámetro Tipo de datos Descripción 


S7-1500 
TIO_TIME_BASE  LTime Uso interno 
TIO_TIME  LTime Base de tiempo común (tiempo relativo) de los módulos TIO. 
PIP_MODE  USInt Modo para la actualización de datos (transmitido por el 


parámetro de entrada PIP_Mode de la instrucción 
TIO_SYNC) 


APP_CYC  LTime Ciclo de aplicación del OB "Synchronous Cycle" 
SEND_CLOCK  LTime Ciclo de emisión para el dominio Sync (transmitido por el 


parámetro de entrada SendClock de la instrucción 
TIO_SYNC) 


TBase  LTime Uso interno 
ERROR  Bool Uso interno 
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 Service & Support 5 
5.1 Service & Support 


 


Oferta completa y única en su género que cubre todo el ciclo de vida 
Ya sea usted constructor de máquinas, operador de planta u oferente de soluciones: 
Siemens Industry Automation y Drive Technologies le ofrece una amplia gama de servicios 
destinada a los usuarios más diversos en todos los sectores de la industria manufacturera y 
de procesos. 


Orbitando alrededor de nuestros productos y sistemas tenemos una paleta de servicios 
homogéneos y estructurados que le ofrecen un valioso apoyo en todas las fases de la vida 
de sus máquinas y plantas, desde la concepción y realización, pasando por la puesta en 
marcha, y llegando al mantenimiento y modernización. 


Los empleados del Service & Support asisten a nuestros clientes en cualquier parte del 
mundo ayudándoles en todos los asuntos relacionados con la automatización y los 
accionamientos de Siemens. En más de 100 países, a nivel local y a lo largo de todas las 
fases del ciclo de vida de sus máquinas e instalaciones. 


Un equipo de especialistas expertos está a su lado con profundos conocimientos de la 
materia. Los cursos a los que asisten periódicamente, así como el estrecho contacto que 
mantienen entre sí, traspasando las fronteras de los continentes, garantizan un servicio 
técnico fiable, sea cual sea el ámbito en cuestión. 
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Online Support 
La extensa plataforma de información online que ofrece nuestro Service & Support apoya en 
todo momento a nuestros clientes, estén donde estén. 


El Online Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support). 


Technical Consulting 
Apoyo durante la planificación y concepción de su proyecto: desde el detallado análisis real 
y la definición del objetivo, hasta el asesoramiento en caso de dudas acerca del producto o 
sistema y la elaboración de soluciones de automatización. 


Technical Support 
Asesoramiento competente en caso de preguntas técnicas, incluyendo una amplia gama de 
servicios para todas las exigencias en relación con nuestros productos y sistemas. 


El Technical Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/support-request). 


Formación 
Aumente su ventaja competitiva, gracias a conocimientos prácticos impartidos directamente 
por el fabricante. 


Nuestra oferta de formación figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/sitrain). 


Engineering Support 
Apoyo durante el desarrollo y configuración mediante servicios adecuados, desde la 
configuración hasta la realización del proyecto de automatización. 


Field Service/Servicio técnico 
Nuestro Field Service le ofrece todo tipo de servicios relacionados con las actividades de 
puesta en marcha y mantenimiento, para asegurar en todo caso la disponibilidad de sus 
máquinas y plantas. 


Repuestos 
Las plantas y sistemas en todos los sectores y lugares deben funcionar siempre de forma 
fiable. Nosotros le apoyamos para evitar de raíz paradas de planta: con una red mundial de 
servicio técnico y cadenas logísticas optimizadas. 



http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/support-request

http://www.siemens.com/sitrain
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Reparaciones 
Tiempos de parada significan problemas en la empresa así como costes innecesarios. 
Nosotros le ayudamos a minimizar ambas problemáticas, para lo que le ofrecemos 
posibilidades de reparación en todo el mundo. 


Optimización 
Durante la vida de máquinas y plantas aparecen con frecuencia oportunidades para 
aumentar su productividad o para reducir costes. 


Para que las pueda aprovechar le ofrecemos toda una serie de servicios relacionados con la 
optimización. 


Modernización 
También para modernizaciones puede contar con nuestro pleno apoyo, con muchos 
servicios que van desde la ingeniería hasta la puesta en marcha. 


Programas de servicio técnico 
Nuestros programas de servicio técnico son selectos paquetes de servicios dirigidos a un 
determinado grupo de sistemas o productos del área de automatización y accionamientos. 
Los diferentes servicios cubren sin fisuras todo el ciclo de vida, están coordinados entre si, y 
facilitan la óptima aplicación de sus productos y sistemas.  


Los servicios de uno de estos programas pueden adaptarse en todo momento con plena 
flexibilidad y aplicarse independientemente. 


Ejemplos de servicios: 


● Contratos de servicio técnico 


● Plant IT Security Services 


● Life Cycle Services para accionamientos 


● SIMATIC PCS 7 Life Cycle Services 


● SINUMERIK Manufacturing Excellence 


● SIMATIC Remote Support Services 


 


Resumen de las ventajas: 


● Tiempos de parada optimizados para más productividad 


● Óptimos costes de mantenimiento gracias a volumen de prestaciones a la medida 


● Costes calculables para plena planeabilidad 


● Seguridad operativa gracias a tiempos de reacción y plazos de entrega de repuestos 
asegurados 


● Complementación y descarga del propio personal de servicio técnico 


● Los servicios prestados por el mismo proveedor implican menos interfaces y más 
conocimientos 







Service & Support  
5.1 Service & Support 


 In-/Output de alta precisión con Time-based IO 
62 Manual de funciones, 08/2014, A5E33454825-AB 


Persona de contacto 
Para usted, en cualquier parte del mundo: somos su socio para el asesoramiento, compra, 
formación, servicio, soporte, piezas de repuesto... Su socio para toda la oferta de Industry 
Automation and Drive Technologies. 


Encontrará a su persona de contacto personal en nuestra base de datos de personas de 
contacto en Internet (http://www.siemens.com/automation/partner). 



http://www.siemens.com/automation/partner
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 
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documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
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Prólogo  
 


Finalidad de la documentación 
Esta documentación le ayudará en la instalación y puesta en marcha de controladores de 
lógica programable. 


Una instalación correcta es importante para que los controladores funcionen sin problemas. 


Conocimientos básicos necesarios 
Para una mejor compresión de la presente documentación se requieren los siguientes 
conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC 


● Conocimientos de las normativas VDE y CE 


● Conocimientos sobre las normas de montaje de controladores y aparatos de maniobra 


Convenciones 
Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una nota contiene datos importantes acerca del producto descrito en la documentación, el 
manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe prestarse especial 
atención. 


 


Ámbito de validez de la documentación 
La presente documentación es válida para todos los productos de las familias de productos 
SIMATIC S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL. 


Las familias de productos SIMATIC S7-1500, ET 200MP y ET 200SP están homologadas 
para el grado de protección IP20, es decir, los módulos de estas familias de productos 
deben montarse en un armario eléctrico. 


La familia de productos SIMATIC ET 200AL está homologada para el grado de protección 
IP65/IP67, es decir, los módulos no deben montarse necesariamente en un armario 
eléctrico. 







Prólogo  
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Cambios con respecto a la versión anterior 
Con respecto a la versión anterior del manual (edición 01/2013) se han realizado los 
siguientes cambios o ampliaciones: 


● Ampliación del ámbito de validez al sistema de periferia descentralizada ET 200AL 


● Ampliación del capítulo Conexión de la pantalla de cable en el ET 200AL 


● Ampliación de los componentes para la conexión equipotencial de la protección contra 
rayos 


Soporte adicional 
Encontrará más información sobre los productos SIMATIC en Internet. La documentación 
correspondiente está igualmente disponible en Internet. 


● La oferta de documentación técnica de los distintos productos y sistemas de 
automatización SIMATIC se encuentra en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-
doku-portal). 


● Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.automation.siemens.com). 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

https://mall.industry.siemens.com

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación 1 
 


Introducción 
La documentación de los productos SIMATIC tiene una estructura modular y contiene temas 
relacionados con el sistema de automatización. 


La documentación completa de los sistemas S7-1500, ET 200SP, ET 200MP y ET 200AL 
consta del manual de sistema correspondiente, manuales de funciones y manuales de 
producto. 


Además, el sistema de información de STEP 7 (Ayuda en pantalla) le ayudará a configurar y 
programar el sistema de automatización. 


Resumen de la documentación para la instalación de controladores con inmunidad a las 
perturbaciones 


En la siguiente tabla se indica la documentación adicional que completa la presente 
descripción para la instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones. 


Tabla 1- 1 Documentación para la instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones 


Tema Documentación Contenidos más destacados 
Descripción del 
sistema 


Manual de sistema 
Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59191792)  


• Pasos previos a la 
instalación 


• Montaje 
• Conexión 
• Puesta en marcha 


Manual de sistema  
Sistema de periferia descentralizada 
ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/58649293)  
Manual de sistema  
Sistema de periferia descentralizada 
ET 200MP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/es/59193214)  
Manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200AL 
(http://support.automation.siemens.com/WW/vi
ew/en/89254965) 


Manuales SIMATIC 
En Internet (http://www.siemens.com/automation/service&support) están disponibles todos 
los manuales actualizados de los productos SIMATIC para su descarga gratuita. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89254965

http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89254965

http://www.siemens.com/automation/service&support
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Principios básicos de la compatibilidad 
electromagnética 2
2.1 Resumen de posibles influencias perturbadoras 


Introducción 
Los productos SIMATIC y sus componentes han sido desarrollados para su uso en el 
entorno industrial y cumplen los requisitos legales de CEM (compatibilidad 
electromagnética). No obstante, antes de instalar el controlador deberá realizar una 
planificación de CEM para detectar posibles fuentes perturbadoras e incluirlas en sus 
consideraciones. 


Compatibilidad electromagnética 
La compatibilidad electromagnética describe la capacidad de un aparato eléctrico de 
funcionar correctamente en el medio electromagnético especificado para él. De este modo, 
ni el entorno ni el propio aparato eléctrico se ven afectados indebidamente. 


Posibles influencias perturbadoras 
Las perturbaciones electromagnéticas influyen en el sistema de automatización de diferente 
manera. A continuación se indican las perturbaciones más importantes y sus causas: 


● Campos electromagnéticos que inciden directamente en el sistema


● Perturbaciones que se acoplan a través de señales de bus (p. ej., PROFINET)


● Perturbaciones que inciden a través del cableado del proceso


● Perturbaciones que acceden al sistema a través de la fuente de alimentación o la tierra
de protección


La figura siguiente muestra las posibles vías de las perturbaciones electromagnéticas. 


Figura 2-1 Perturbaciones electromagnéticas 







Principios básicos de la compatibilidad electromagnética 
2.2 Mecanismos de acoplamiento 


Instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones 
8 Manual de funciones, 06/2014, A5E03461488-AB 


2.2 Mecanismos de acoplamiento 
Las perturbaciones acceden al sistema de automatización a través de cuatro mecanismos 
de acoplamiento diferentes, en función del medio de propagación y la distancia existente 
entre la fuente perturbadora y el aparato. 


La tabla siguiente muestra posibles causas o fuentes perturbadoras típicas atribuibles a los 
diferentes mecanismos de acoplamiento: 


Tabla 2- 1 Mecanismos de acoplamiento 


Mecanismo de 
acoplamiento 


Causa Fuentes perturbadoras típicas 


Acoplamiento 
galvánico 


Dos circuitos comparten un mismo cable • Aparatos conmutados
(perturbaciones provenientes de
convertidores y fuentes de
alimentación externas)


• Arranque de motores
• Distinto potencial de las cajas de


componentes con la misma fuente
de alimentación


Acoplamiento 
capacitivo 


Diferencia de potencial entre los 
conductores 


• Acoplamiento de perturbaciones por
cables de señal tendidos en paralelo


• Descarga estática del operador


Acoplamiento 
inductivo 


Perturbación recíproca de bucles de 
conductores por los que circula 
corriente. Los campos magnéticos 
vinculados a las corrientes provocan 
perturbaciones. 


• Transformadores, motores,
soldadores eléctricos


• Cables de red tendidos en paralelo
• Cables cuyas corrientes se conectan
• Cables de señal con alta frecuencia
• Bobinas no cableadas


Acoplamiento 
radiado 


Una onda electromagnética incide en un 
conjunto de cables. El impacto de dicha 
onda provoca corrientes y tensiones. 


• Emisores cercanos (p. ej., walkie-
talkie)


• Espacios con riesgo de descargas
disruptivas (bujías, colectores de
motores eléctricos, soldadores)







Instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones 
Manual de funciones, 06/2014, A5E03461488-AB 9 


Tendido de cables inmune a las perturbaciones 3
Este capítulo describe la clasificación de los cables conforme a las reglas de CEM y el 
tendido de cables de bus, datos, señales y alimentación. 


3.1 Clasificación de cables en categorías 
Clasifique los cables en categorías en función de su sensibilidad respecto al acoplamiento y 
a la emisión de perturbaciones. Cuanto más distantes entre sí se tiendan los cables de las 
diferentes categorías, menos se perturbarán recíprocamente mediante acoplamiento 
capacitivo e inductivo. 


La tabla siguiente indica las categorías en las que deben clasificarse los cables. 


Tabla 3- 1 Categorías de cables 


Categoría A • Cables de señal a los módulos de periferia
• Cables de bus y datos (p. ej., PROFIBUS, PROFINET)
• Cables a los equipos HMI
• Cables de alimentación para tensiones bajas (< 24 V DC o < 60 V AC)


Categoría B • Cables de alimentación con aislamiento eléctrico seguro (SELV)
• Tensiones de alimentación < 400 V


Categoría C • Tensiones de alimentación > 400 V


La tabla siguiente indica las distancias mínimas que deben respetarse al tender los cables. 
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Tabla 3- 2 Combinación de las categorías de cables 


Categoría A Categoría B Categoría C 
Categoría A • Mazos o canaletas


comunes
• Mazos o canaletas


independientes
(no se precisa una
distancia mínima)


• Mazos o canaletas
independientes dentro de
armarios


• Fuera de armarios pero en el
interior de edificios, en cables
independientes con una
distancia mínima de 10 cm


Categoría B • Mazos o canaletas
independientes
(no se precisa una
distancia mínima)


• Mazos o canaletas
comunes


Categoría C • Mazos o canaletas independientes dentro de
armarios


• Fuera de armarios pero en el interior de
edificios, en cables independientes con una
distancia mínima de 10 cm


• Mazos o canaletas comunes


Si tiende cables de diferentes categorías en una misma canaleta, utilice canaletas metálicas 
con separadores igualmente metálicos. 


La figura siguiente muestra esquemáticamente una canaleta con separador. 


① Canaleta metálica
② Separador metálico


Figura 3-1 Canaleta con separador 
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3.2 Tendido de cables dentro de armarios en el interior de edificios 


Regla 
Para tender los cables correctamente dentro de armarios eléctricos, observe las siguientes 
reglas: 


● Si es imprescindible cruzar los cables, crúcelos en un ángulo de 90° en la medida de lo 
posible, para que las perturbaciones por campos eléctricos se reduzcan al mínimo. 


● No tienda los cables que entren al armario eléctrico desde el exterior paralelamente a los 
contactos de pantalla. 


3.3 Tendido de cables fuera de armarios en el interior de edificios 


Regla 
Para tender los cables correctamente fuera de armarios eléctricos en el interior de edificios, 
observe las siguientes reglas: 


● Tenga en cuenta las indicaciones del capítulo Clasificación de cables en categorías 
(Página 9). 


● Si tiende los cables en canaletas metálicas, puede colocar las canaletas de cables una 
junto a otra. 


● Conecte las bandejas portacables de metal conductor a la conexión equipotencial del 
edificio. 


● Si es imprescindible cruzar los cables, crúcelos en un ángulo de 90° en la medida de lo 
posible, para que las perturbaciones por campos eléctricos se reduzcan al mínimo. 
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3.4 Tendido de cables en el exterior de edificios 
En la medida de lo posible, en el exterior de edificios tienda los cables sobre soportes de 
cables metálicos. Conecte los puntos de contacto de los soportes galvánicamente y ponga 
los soportes a tierra. 


Regla 
Al tender cables en el exterior de edificios, observe las siguientes reglas: 


● Utilice cajas de bornes intermedias metálicas para conectar los cables procedentes del
exterior en la transición con los cables del interior del edificio. Ponga a tierra dichas
cajas.


● Si es imprescindible cruzar los cables, crúcelos en un ángulo de 90° en la medida de lo
posible, para que las perturbaciones por campos eléctricos se reduzcan al mínimo.


● Incluya los cables de bus que deban tenderse en el exterior del edificio en su sistema de
protección contra rayos y sobretensiones.


Protección contra rayos 
Al tender cables para dispositivos SIMATIC en el exterior de edificios, deberá prever 
medidas para la protección interna y externa contra rayos. 


Referencia 
Para más información sobre la protección contra rayos, consulte el capítulo Protección 
contra rayos y sobretensiones (Página 26).  
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3.5 Tendido de cables en el subsuelo 


Regla 
Al realizar el tendido de cables en el subsuelo, observe las siguientes reglas: 


● Tienda el cable como mínimo 60 cm por debajo de la superficie terrestre.


● Tienda una conexión equipotencial unos 20 cm por encima del cable. Utilice, p. ej., una
pletina de tierra galvanizada. Al mismo tiempo, la pletina de tierra sirve como protección
contra descargas de rayos.


● Proteja el cable frente a daños mecánicos, p. ej. con un tubo de plástico o una cinta de
señalización de cables en el suelo, unos 40 cm por encima del cable.


● Separe las diferentes categorías de cables en el subsuelo, p. ej. mediante canaletas.


La figura siguiente muestra la disposición de la cinta de señalización de cables, la conexión 
equipotencial y un cable. 


Figura 3-2 Disposición en el subsuelo 


Protección contra rayos 
Al tender cables para dispositivos SIMATIC en el exterior de edificios, deberá prever 
medidas para la protección interna y externa contra rayos. 


Referencia 
Para más información sobre la protección contra rayos, consulte el capítulo Protección 
contra rayos y sobretensiones (Página 26). 
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3.6 Radios de flexión y resistencias a tracción de los cables 


Carga de tracción 
Una carga elevada de los cables debida a las fuerzas de tracción hace que el material 
conductor se deforme. Por lo tanto, las cargas de tracción causan una modificación en la 
estructura del material y una reducción de la sección del conductor. Las consecuencias de 
una reducción de la sección del conductor son un calentamiento de los cables y un 
envejecimiento prematuro del aislamiento del conductor. 


En los módulos de periferia de las familias de productos SIMATIC S7-1500 y SIMATIC 
ET 200MP utilice las bridas para cables suministradas para aliviar los puntos de fijación de 
los conectores. 


Radio de flexión 
Si al tender los cables elige radios de flexión demasiado pequeños, se producen 
elongaciones y torsiones del material y, con ello, una modificación de la mecánica de los 
cables. Como consecuencia, las características eléctricas se ven afectadas. 


Preste especial atención a los radios de flexión de los cables de fibra óptica. Unos radios de 
flexión demasiado pequeños influyen en las propiedades ópticas del cable de fibra óptica. 
En tal caso ya no se garantiza una transmisión segura. 
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Apantallamiento de los cables 4
El apantallamiento es una medida para debilitar (atenuar) campos de perturbación 
magnéticos, eléctricos o electromagnéticos. 


La conexión de pantalla deriva a tierra las corrientes parásitas de las pantallas. Una 
conexión al conductor de protección de baja impedancia es especialmente importante para 
que estas corrientes parásitas no se conviertan en una fuente perturbadora. 


Reglas 
Utilice preferentemente cables con pantalla de malla. El contactado de la pantalla debe ser 
superior a un 80% en la zona de contacto. Evite cargas de tracción y presiones en cables 
con pantalla de lámina metálica. Estas cargas y presiones dañan la pantalla de lámina 
metálica muy fácilmente en el punto de fijación. Como consecuencia disminuye el efecto de 
pantalla. 


Conexión de pantalla con puesta a tierra bilateral 
Conecte las pantallas a tierra siempre por ambos extremos del cable. Las perturbaciones de 
baja y alta frecuencia Solo se reducen conectando las pantallas por ambos lados. 


Nota 
Tendido de un cable equipotencial adicional 


En caso de diferencias de potencial entre los puntos de puesta a tierra, una corriente de 
compensación fluye a través de la pantalla conectada por ambos extremos. En tal caso un 
cable de conexión equipotencial adicional. Para más información al respecto, consulte el 
capítulo Conexión equipotencial (Página 23). 







Apantallamiento de los cables 


Instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones 
16 Manual de funciones, 06/2014, A5E03461488-AB 


Conexión de pantalla con puesta a tierra capacitiva unilateral 
Si no existe la posibilidad de tender una conexión equipotencial (p. ej., en instalaciones muy 
extensas), deberá ponerse a tierra un extremo de la pantalla de forma capacitiva. En este 
caso solo se reducen las perturbaciones de alta frecuencia. 


La figura siguiente muestra la puesta a tierra capacitiva de una pantalla de cable. Los 
valores indicados en la figura son orientativos y difieren de un sistema a otro. La capacidad 
deriva las perturbaciones de alta frecuencia. Esta capacidad tiene un efecto de alta 
impedancia para la frecuencia de red (50 o 60 Hz) y, de este modo, impide que fluyan 
corrientes de compensación a través la pantalla. Una resistencia de alta impedancia 
conectada en paralelo impide que la capacidad se cargue con tensión continua. 


Figura 4-1 Puesta a tierra capacitiva de la pantalla 







Apantallamiento de los cables 
4.1 Conexión de la pantalla de cable en el S7-1500 y el ET 200MP 


Instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones 
Manual de funciones, 06/2014, A5E03461488-AB 17 


4.1 Conexión de la pantalla de cable en el S7-1500 y el ET 200MP 
Para realizar la conexión de pantalla de los cables de señal se ha diseñado un sistema de 
apantallamiento especial para el sistema de automatización S7-1500 y el sistema de 
periferia descentralizada ET 200MP. El elemento de conexión de la pantalla se compone de 
una abrazadera formada por una base y una pieza superior. 


Cuando el conector frontal se encuentra en el módulo, el elemento conector desvía a tierra 
las corrientes parásitas que se originan a través del módulo y el perfil soporte. 


La base es un soporte insertable para los módulos analógicos y tecnológicos. La base 
permite colocar pantallas de baja impedancia con tiempos de montaje mínimos. 


La figura siguiente muestra un conector frontal con la base de la abrazadera de pantalla 
insertada y su correspondiente pieza superior. 


① Base de la abrazadera
② Pantalla de cable pelada
③ Pieza superior de la abrazadera


Figura 4-2 Base y pieza superior de la abrazadera en el conector frontal 


La base de la abrazadera se introduce en el conector frontal desde abajo, deslizándola 
hasta oír cómo encaja. La parte superior de la abrazadera se fija a la base. 
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Más información 
Encontrará más información sobre el montaje de la abrazadera bipartita en los manuales de 
sistema Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792) o Sistema de periferia 
descentralizada ET 200MP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214), 
en ambos casos en el capítulo Cableado del conector frontal. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59193214
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4.2 Conexión de la pantalla de cable en el ET 200SP 
Para realizar la conexión de pantalla de los cables de señal se ha diseñado un sistema de 
apantallamiento especial para el sistema de periferia descentralizada ET 200SP. El 
elemento de conexión de la pantalla se compone de una abrazadera. 


Cuando el conector frontal se encuentra en el módulo, el elemento conector desvía a tierra 
las corrientes parásitas que se originan a través de la BaseUnit y el perfil soporte. 


La abrazadera se introduce en un soporte de la BaseUnit. La abrazadera permite colocar 
pantallas con baja impedancia con tiempos de montaje mínimos. Se suprime la habitual 
colocación de la pantalla a la entrada del armario. 


La figura siguiente muestra una BaseUnit con abrazadera de pantalla y contacto de pantalla. 


① BaseUnit del ET 200SP
② Abrazadera de pantalla
③ Contacto de pantalla con terminal faston macho para hembras


Figura 4-3 BaseUnit con abrazadera de pantalla 


Más información 
Encontrará más información sobre el montaje de la abrazadera de pantalla en el manual de 
sistema Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293), en el capítulo Conectar 
pantallas de cable. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.3 Conexión de la pantalla de cable en el ET 200AL 
Cada módulo del sistema de periferia descentralizada ET 200AL dispone de una conexión 
de la tierra funcional. 


Para la conexión de señales analógicas, PROFINET y PROFIBUS, así como para  
ET-Connection utilice solamente cables apantallados. Si ha atornillado correctamente el 
conector, las piezas metálicas y la tierra funcional desvían las corrientes parásitas que 
surgen. 


Si fija un módulo ET 200AL a una base conductora puesta a tierra, el tornillo de fijación 
inferior establece una conexión conductora con el potencial de tierra. 


Si fija un módulo ET 200AL a una base no conductora, al mismo tiempo fije el cable de tierra 
con el tornillo de fijación inferior. 


En la figura siguiente se muestra cómo conectar la tierra funcional mediante un cable de 
tierra (en el ejemplo, en el módulo de interfaz IM 157-1 PN). 


 
Figura 4-4 Conexión de tierra funcional mediante cable de tierra 


Más información 
Encontrará más información sobre el montaje de los módulos ET 200AL en el manual de 
sistema ET 200AL distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89254965), en el capítulo Installation. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/89254965
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4.4 Conexión de la pantalla de cable en cables de bus 
En los sistemas S7-1500, ET 200MP y ET 200SP, las pantallas de los cables PROFIBUS y 
PROFINET se contactan a los elementos de conexión de bus empleados. De este modo, la 
pantalla y el contacto de pantalla están interconectados galvánicamente. Cuando se 
enchufa el conector al módulo, las perturbaciones acopladas se derivan a tierra a través del 
portamódulos. Se suprime la habitual colocación de la pantalla a la entrada del armario 
eléctrico. 


La figura siguiente muestra ejemplos de la conexión de pantalla de diferentes elementos de 
conexión de bus. 


① BusAdapter BA 2xRJ45 para ET 200SP
② Conector PROFIBUS de 9 polos D-Sub
③ Conector PROFINET RJ45
④ Contacto de pantalla del correspondiente conector


Figura 4-5 Conexión de pantalla en elementos de conexión de bus 


Referencia 
Encontrará más información sobre el montaje de los conectores en el manual de sistema 
Sistema de periferia descentralizada ET 200SP 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293), en el capítulo Conexión de 
PROFINET IO al módulo de interfaz mediante el BusAdapter BA 2xRJ45, y en la 
correspondiente información del producto suministrada con el conector. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/58649293
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4.5 Conexión de la pantalla de cable en otros componentes 
En la práctica se ha demostrado la eficacia de las siguientes modalidades a la hora de 
realizar la conexión de pantalla en equipos que no disponen de abrazaderas especiales. 


Regla 
Tenga en cuenta los siguientes puntos al manipular las pantallas: 


● Utilice abrazaderas metálicas para fijar las pantallas de malla de los cables. Las
abrazaderas deben abarcar la mayor superficie posible de la pantalla y establecer un
buen contacto.


● Coloque la pantalla sobre una barra de pantalla directamente después de que penetre en
el armario. Si continúa introduciendo la pantalla hacia el módulo, no vuelva a aplicarla
antes de él, pues de lo contrario se producirían bucles de tierra.


La figura siguiente muestra las modalidades más comunes de fijación de las pantallas. 


Figura 4-6 Pantallas de cable 
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Equipotencialidad 5
Definición según DIN VDE 0100 


La conexión equipotencial es una conexión eléctrica destinada a igualar por completo o casi 
por completo el potencial de los cuerpos de materiales eléctricos y piezas conductoras 
externas. 


La conexión equipotencial se divide en: 


● Conexión equipotencial principal


● Conexión equipotencial local adicional


Ambas variantes de la conexión equipotencial son de especial importancia, no solo para la 
protección ante descargas eléctricas sino también para la CEM. 


Conexión equipotencial principal 
La conexión equipotencial principal se exige como medida de protección en la norma 
DIN VDE 0100, parte 410, y es obligatoria al margen de otras medidas adoptadas para la 
protección contra el contacto directo o indirecto. 


Conexión equipotencial local adicional 
Una conexión equipotencial local adicional es necesaria cuando: 


● Las condiciones para la puesta a tierra entre las distintas partes de la instalación son
desfavorables debido a una conductividad irregular en el subsuelo (p. ej., en suelos de
arena y piedra).


● Los cables deben puentear una gran distancia.


● La energía eléctrica se suministra desde diferentes fuentes de alimentación (p. ej., con
diferentes subestaciones).


● Se utilizan grandes potencias eléctricas (p. ej., robots de soldadura, grandes
accionamientos).
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Medidas 
La solución es un cable equipotencial adicional que se tiende entre los diferentes 
potenciales. El cable equipotencial también debe poder derivar corrientes elevadas y 
soportar corrientes de rayo. En la práctica se ha demostrado la eficacia de las siguientes 
conexiones equipotenciales: 


● 16 mm2 para cables equipotenciales de cobre de hasta 200 m de largo


● 25 mm2 para cables equipotenciales de cobre de más de 200 m de largo


Con el fin de prevenir bucles de tierra, los cables equipotenciales deben tenderse en 
paralelo y, en la medida de lo posible, cerca del cable de señal/bus. De este modo, la 
distancia entre ambos cables se mantiene lo más reducida posible. 


La figura siguiente muestra esquemáticamente la instalación de un cable equipotencial. 


Figura 5-1 Instalación de cables equipotenciales 


Regla 
Tenga en cuenta los siguientes puntos en materia de equipotencialidad: 


● El grado de equipotencialidad aumentará cuanto menor sea la impedancia de la línea
equipotencial. La impedancia del cable equipotencial adicional no debe superar el 10%
de impedancia de pantalla.


● Ponga los cables equipotenciales a tierra en una amplia superficie.


● Proteja los puntos de conexión de la corrosión.


● Evite los bucles de tierra.


● Tienda los cables equipotenciales de forma que las superficies comprendidas entre los
cables equipotenciales y los cables de señal sean lo más reducidas posible.
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Medidas especiales para un funcionamiento inmune 
a las perturbaciones 6
Conexión de inductancias con circuitos supresores 


En el caso ideal, las inductancias controladas por SIMATIC (p. ej., bobinas de contactor o de 
relé) no requieren circuitos supresores externos. Los circuitos supresores necesarios ya 
están integrados en los módulos. 


Si el circuito de salida SIMATIC también puede desconectarse mediante otros contactos 
incorporados (p. ej., contactos de relé para PARADA DE EMERGENCIA), los circuitos 
supresores integrados en los módulos dejan de estar activos. En tal caso, es necesario 
conectar las inductancias con circuitos supresores. 


Conecte a las inductancias, p. ej., diodos volantes, varistores o elementos RC. 


Tabla 6- 1 Conexión de inductancias 


Conexión de 
inductancias alimentadas por corriente continua 


Conexión de 
inductancias alimentadas por corriente alterna 


Programadoras 
Prevea una toma de enchufe en cada armario para alimentar las programadoras. Las tomas 
de enchufe proceden de la distribución a la que también está conectado el conductor de 
protección para el armario. 


Tenga en cuenta los siguientes puntos al instalar la toma de enchufe en el armario eléctrico: 


● Incluya la puesta a tierra de la toma de enchufe en sus consideraciones sobre
equipotencialidad.


● El neutro común a ambos potenciales de tierra (armario y toma de enchufe) debe
colocarse cerca de los dos puntos finales.


● El cable de comunicación entre la PG y el controlador no debe ser un cable
equipotencial.
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Protección contra rayos y sobretensiones 7
7.1 ¿Qué es la protección contra rayos y sobretensiones? 


Introducción 
Los términos "protección contra rayos" y "protección contra sobretensiones" engloban el 
concepto y el sistema de protección de edificaciones (p. ej., edificios o aparatos eléctricos). 
Este concepto también incluye la protección de personas y animales. 


Las descargas de rayos son la causa más frecuente de las sobretensiones. 


Sistema de protección contra rayos 
El sistema de protección contra rayos es el sistema completo que sirve para reducir los 
daños físicos que pueden producirse a causa de descargas de rayos directas y 
sobretensiones en una edificación. El sistema de protección contra rayos distingue entre 
protección contra rayos externa e interna. 


Protección contra rayos externa 
La protección contra rayos externa forma parte del sistema de protección contra rayos y se 
compone de un dispositivo captador, un descargador de sobretensiones y un sistema de 
puesta a tierra. En caso de descarga de un rayo, la protección contra rayos externa sirve 
para desviar a tierra la corriente de dicho rayo sin peligro. De este modo se previenen los 
daños por incendio más frecuentes. 


Protección contra rayos interna 
La protección contra rayos interna forma parte del sistema de protección contra rayos y se 
compone de una conexión equipotencial para la protección contra rayos o un aislamiento 
eléctrico respecto a la protección contra rayos externa. En caso de descarga de un rayo, la 
protección contra rayos interna sirve para minimizar los daños causados por las 
sobretensiones provocadas por dicho rayo. 


En parte, las descargas de rayos pueden provocar daños incluso a una distancia de hasta 
1,5 km. Una protección contra rayos eficaz se consigue complementando la protección 
contra rayos externa con un sistema de protección unificado. Dicho sistema está equipado 
con una conexión equipotencial y protectores contra sobretensiones.  
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7.2 Concepto de zonas de protección contra rayos 


Introducción 
Todo edificio requiere un concepto de zonas de protección contra rayos adaptado. Lo 
importante en este caso es una graduación de la protección. Solo si se respeta dicha 
graduación, puede garantizarse una protección suficiente. 


A tal efecto se emplea el concepto de zonas de protección contra rayos descrito en las 
normas IEC 62305-4 y DIN EN 62305-4. Dentro del concepto de zonas de protección contra 
rayos se agrupan aquellos aparatos o zonas que presentan el mismo potencial de riesgo y 
que pueden conectarse con descargadores del mismo tipo. 


Utilice protectores contra sobretensiones, según las necesidades, en las transiciones entre 
las zonas de protección contra rayos. Instale los protectores contra sobretensiones en un 
lugar de montaje conveniente (como la distribución primaria o secundaria). 


Principio del concepto de zonas de protección contra rayos 
El principio del concepto de zonas de protección contra rayos enuncia que el volumen a 
proteger contra sobretensiones (p. ej. un edificio) debe subdividirse en zonas de protección 
contra rayos, observando los criterios de compatibilidad electromagnética (CEM). 


Esquema del concepto de zonas de protección contra rayos 
En la figura siguiente se muestra un esquema del concepto de zonas de protección contra 
rayos en una edificación. 


Figura 7-1 División de una edificación en zonas de protección contra rayos 







Protección contra rayos y sobretensiones 
7.2 Concepto de zonas de protección contra rayos 


Instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones 
28 Manual de funciones, 06/2014, A5E03461488-AB 


Subdivisión de las zonas de protección contra rayos 
Las distintas zonas de protección contra rayos (LPZ - Lightning Protection Zone) se limitan 
en el espacio, sin tratarse necesariamente de límites físicos tales como paredes o suelos. 


La siguiente tabla describe la subdivisión en las diferentes zonas de protección contra rayos. 


Tabla 7- 1 Zonas de protección contra rayos exteriores e interiores 


Zonas de protección contra rayos 
Zonas de protección contra rayos exteriores: 
LPZ 0A • Peligro debido a descargas de rayos directas


• Peligro debido al campo electromagnético completo del rayo


LPZ 0B • Protección contra descargas de rayos directas
• Peligro debido al campo electromagnético completo del rayo


Zonas de protección contra rayos interiores: 
LPZ 1 • Protección contra descargas de rayos directas


• Campo electromagnético amortiguado del rayo


LPZ 2 • Protección contra descargas de rayos directas
• Corrientes de fuga y campos electromagnéticos reducidos respecto a LPZ 1
• Equipos terminales protegidos


LPZ 3 • Protección contra descargas de rayos directas
• Zona protegida dentro de un equipo terminal
• Conexión equipotencial local


Repercusiones de una descarga de rayos 
En la zona de protección contra rayos LPZ 0A se producen descargas de rayos directas. Los 
efectos de la descarga de un rayo son corrientes de rayo de gran energía y fuertes campos 
electromagnéticos. Estos efectos se reducen de una zona de protección contra rayos a la 
siguiente zona de protección contra rayos mediante descargadores de corriente de rayo o 
de sobretensiones, o bien tomando medidas de apantallamiento apropiadas. 


Los daños más frecuentes provocados por las descargas de rayos son: 


● Lesiones de personas y animales que, en el caso más desfavorable, pueden llegar a
causar la muerte


● Daños en los edificios


● Formación de un incendio a causa de la elevada generación de calor de un rayo


Sobretensiones 
Los campos electromagnéticos del canal de rayo se reducen aplicando medidas de 
apantallamiento adecuadas. Las sobretensiones inductivas pueden reducirse a un nivel 
inocuo mediante descargadores de sobretensiones a partir de la zona de protección contra 
rayos LPZ 0B.  
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7.3 Reglas y componentes para la transición entre zonas de protección 
contra rayos 


Introducción 
Este capítulo le proporciona información sobre las reglas que deben respetarse en las 
transiciones entre las zonas de protección contra rayos. En las transiciones entre las zonas 
de protección contra rayos es preciso tomar medidas que reduzcan las corrientes de choque 
y los campos magnéticos. 


Todo sistema metálico/eléctrico que abarque más de una zona se integra en la transición de 
una zona a otra en la respectiva conexión equipotencial. 


Los sistemas metálicos son canaletas, elementos constructivos o tubos (p. ej. de agua, gas 
y calefacción). 


Los sistemas eléctricos son cables transmisores de energía y líneas de datos (p. ej., tensión 
de alimentación o cable de bus). 


Transición entre zonas de protección contra rayos 
Según DIN EN 62305, en las transiciones entre zonas de protección contra rayos  
(LPZ - Lightning Protection Zone) es obligatorio emplear una protección contra 
sobretensiones. Los niveles de protección se definen en las transiciones y se materializan 
mediante protectores contra sobretensiones (SPD - Surge Protective Device). 


● SPD tipo 1: protección basta para la transición de LPZ 0 a LPZ 1


● SPD tipo 2: protección media para la transición de LPZ 1 a LPZ 2


● SPD tipo 3: protección fina para la transición de LPZ 2 a LPZ 3


En la figura siguiente se muestran las zonas de protección contra rayos y las clases de tipo 
desde el cable de entrada hasta el consumidor. 


Figura 7-2 Transiciones entre zonas de protección contra rayos 
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Regla para la transición desde la zona de protección contra rayos 0A a 1 
En la transición desde la zona de protección contra rayos 0A a 1 es necesaria una conexión 
equipotencial para la protección contra rayos. Las siguientes afirmaciones son aplicables a 
la transición desde la zona de protección contra rayos 0A a 1: 


● En la edificación no deben penetrar corrientes parciales de rayo debidas al uso de
descargadores de corriente de rayo


● Generación de una equipotencialidad local en la transición entre las zonas de protección
contra rayos, considerando los sistemas de abastecimiento metálicos (p. ej., tubos,
canaletas de ventilación, canaletas de cables o conductos de cables)


Componentes para la conexión equipotencial de la protección contra rayos desde la zona de 
protección contra rayos 0A a 1 


La siguiente tabla muestra los componentes para la conexión equipotencial de la protección 
contra rayos desde las zonas de protección contra rayos 0A a 1 que se pueden utilizar. 


Tabla 7- 2 Componentes para la transición desde la zona de protección contra rayos 0A a 1 


N.º 
correl. 


Cables de... Protección en la interfaz 0A a 1 con: 


S7-1500/ET 200MP/ET 200SP/ET 200AL Referencia 
1 Corriente trifásica 


Sistema TN-C 
DEHNventil® DV M TNC 255 951 300 
DEHNventil® DV M TNC 255 FM * 951 305 * 


2 Corriente trifásica 
Sistema TN-S 


DEHNventil® DV M TNS 255 951 400 
DEHNventil® DV M TNS 255 FM * 951 405 * 


3 Corriente trifásica 
Sistema TT 


DEHNventil® DV M TT 255 951 310 
DEHNventil® DV M TT 255 FM * 951 315 * 


4 Corriente alterna 
Sistema TN-S 


DEHNventil® DV M TN 255 951 200 
DEHNventil® DV M TN 255 FM * 951 205 * 


5 Corriente alterna 
Sistema TT 


DEHNventil® DV M TT 2P 255 951 110 
DEHNventil® DV M TT 2P 255 FM * 951 115 * 


6 Alimentación 
UN = 24 V DC 


BLITZDUCTOR® XT, pieza de base BXT BAS 920 300 
BLITZDUCTOR® XT, módulo BXT ML2 B 180 
(IL = 1,2 A) (2 hilos) 


920 211 


7 Alimentación 
UN = 24 V DC 


DEHNbloc® M, DB M 1 150 961 110 
DEHNbloc® M, DB M 1 150 FM * 
(se necesitan 2 unidades) 


961 115 * 


8 Cable de bus 
MPI RS 485 
RS 232 (V.24) 


BLITZDUCTOR® XT, pieza de base BXT BAS 920 300 
BLITZDUCTOR® XT, módulo BXT ML2 B 180 (2 hilos) 920 211 


9 Entradas/salidas 
de módulos 
digitales 
UN = 24 V DC 


BLITZDUCTOR® XT, pieza de base BXT BAS 920 300 
BLITZDUCTOR® XT, módulo BXT ML4 B 180 
(IL = 1,2 A) (4 hilos) 


920 310 


10 Entradas/salidas 
de módulos 
digitales 
UN = 230 V AC 


DEHNbloc® M, DB M 1 255 961 120 
DEHNbloc® M, DB M 1 255 * 
(se necesitan 2 unidades) 


961 125 * 
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N.º 
correl. 


Cables de... Protección en la interfaz 0A a 1 con: 


S7-1500/ET 200MP/ET 200SP/ET 200AL Referencia 
11 Entradas/salidas 


de módulos 
analógicos 
(p. ej., 4-20 mA,  
1-10 V) 


BLITZDUCTOR® XT, pieza de base BXT BAS 920 300 
BLITZDUCTOR® XT, módulo 
(IL = 1,2 A) (4 hilos) 


920 310 


* Modelo con contacto de señalización remota
Los componentes de la gama BLITZDUCTOR® XT se pueden vigilar de forma remota con los 
accesorios adecuados. Encontrará más información en Internet (http://www.dehn.de)  
Adquisición directa de los componentes vía: 
DEHN+SÖHNE GMBH+CO.KG. 
Hans-Dehn-Straße 1 
D-92318 Neumarkt 


Regla para la transición entre las zonas de protección 0B y 1, 1 y 2, o 2 y 3 
La transición entre las zonas de protección 0B y 1, 1 y 2, o 2 y 3 impide un fuerte 
acoplamiento electromagnético y sirve como protección contra sobretensiones. Las 
siguientes afirmaciones son aplicables a la transición entre las zonas de protección contra 
rayos 0B y 1, 1 y 2, o 2 y 3: 


● Utilización de cables de energía con pantallas que soporten corrientes de choque o
cables transmisores de líneas de datos cableados por pares.


● Tendido de cables


– En tubos de metal continuos puestos a tierra en ambos extremos y que soporten
corrientes de choque


– En canaletas de hormigón armado que soporten corrientes de choque con puesta a
tierra mallada en ambos extremos


– En bandejas de cables metálicas asimismo puestas a tierra en ambos extremos


● Utilización de fibras ópticas sin pantalla metálica si está previsto este tipo de transmisión


● Generación de una equipotencialidad local en la transición entre las zonas de protección
contra rayos, considerando los sistemas de abastecimiento metálicos (p. ej., tubos,
canaletas de ventilación, canaletas de cables o conductos de cables)


Medidas suplementarias 
Si no es posible adoptar las medidas indicadas arriba, se precisa una protección con 
descargadores de sobretensiones. Los siguientes apartados contienen tablas con los 
descargadores de sobretensiones especialmente idóneos para la protección de la 
instalación. 



http://www.dehn.de/





Protección contra rayos y sobretensiones 
7.3 Reglas y componentes para la transición entre zonas de protección contra rayos 


Instalación de controladores con inmunidad a las perturbaciones 
32 Manual de funciones, 06/2014, A5E03461488-AB 


Componentes para la conexión equipotencial de la protección contra rayos entre las zonas de 
protección contra rayos 0B y 1, así como 1 y 2 


La siguiente tabla muestra los componentes para la conexión equipotencial de la protección 
contra rayos entre las zonas de protección contra rayos 0B y 1 y entre 1 y 2 que se pueden 
utilizar. 


Tabla 7- 3 Componentes para la transición entre las zonas de protección contra rayos 0B y 1, así 
como 1 y 2 


N.º 
correl. 


Cables de... Protección en la transición de 0B a 1 con: 


S7-1500/ET 200MP/ET 200SP/ET 200AL Referencia 
1 Corriente trifásica 


Sistema TN-C 
DEHNguard® DG M TNC 275 952 300 
DEHNguard® DG M TNC 275 FM * 952 305 * 


2 Corriente trifásica 
Sistema TN-S 


DEHNguard® DG M TNS 275 952 400 
DEHNguard® DG M TNS 275 FM * 952 405 * 


3 Corriente trifásica 
Sistema TT 


DEHNguard® DG M TT 275 952 310 
DEHNguard® DG M TT 275 FM * 952 315 * 


4 Corriente alterna 
Sistema TN-S 


DEHNguard® DG M TN 275 952 200 
DEHNguard® DG M TN 275 FM * 952 205 * 


5 Corriente alterna 
Sistema TT 


DEHNguard® DG M TT 2P 275 952 110 
DEHNguard® DG M TT 2P 275 FM * 952 115 * 


6 Alimentación 
UN = 24 V DC 


BLITZDUCTOR® VT, BVT AVD 24 918422 


7 Cable de bus 
MPI/DP RS 485 


BLITZDUCTOR® XT, pieza de base BXT BAS 920 300 
BLITZDUCTOR® XT, módulo BXT ML2 BD HFS 5 920 271 


8 Cable de bus 
RS 232 (V.24) 


BLITZDUCTOR® XT, pieza de base BXT BAS 920 300 
BLITZDUCTOR® XT, módulo BXT ML2 BE S 12 920 222 


9 Industrial 
Ethernet 


DEHNpatch® DPA M CLE RJ45B 48 929 121 


10 Entradas de 
módulos digitales 
UN = 24 V DC 


DEHNconnect® RK, DCO RK E 60 
(IL = 0,5 A) 


919 990 


11 Salidas de 
módulos digitales 
UN = 24 V DC 


DEHNconnect® RK, DCO RK D 5 24 
(IL = 10,0 A) 


919 986 


12 Entradas/salidas 
de módulos 
digitales 
UN = 230 V AC 


DEHNguard® DG S 275 952 070 
DEHNguard® DG S 275 FM * 952 090 * 
Descargadores N-PE en el sistema TT 
DEHNgap® C S, DGP C S 952 030 
DEHNgap® C S, DGP C S FM * 952 035 * 


13 Entradas/salidas 
de módulos 
analógicos 
(p. ej., 4-20 mA,  
1-10 V) 


DEHNconnect® RK, DCO RK E 60 
(IL = 0,5 A) 


919 990 
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N.º 
correl. 


Cables de... Protección en la transición de 0B a 1 con: 


S7-1500/ET 200MP/ET 200SP/ET 200AL Referencia 
14 Entradas/salidas 


de los módulos 
de seguridad 
(24 V DC) 


DEHNconnect® RK, DCO RK D 5 24 919 986 


* Modelo con contacto de señalización remota
Los componentes de la gama BLITZDUCTOR® XT se pueden vigilar de forma remota con los 
accesorios adecuados. Encontrará más información en Internet (http://www.dehn.de)  
Adquisición directa de los componentes vía: 
DEHN+SÖHNE GMBH+CO.KG. 
Hans-Dehn-Straße 1 
D-92318 Neumarkt 


Componentes para la conexión equipotencial de la protección contra rayos entre las zonas de 
protección contra rayos 2 y 3 


La siguiente tabla muestra los componentes para la conexión equipotencial de la protección 
contra rayos entre las zonas de protección contra rayos 2 y 3 que se pueden utilizar para 
S7-1500/ET 200MP y ET 200SP. 


Tabla 7- 4 Componentes para la transición entre las zonas de protección contra rayos 2 y 3 (para 
S7-1500/ET 200MP y ET 200SP) 


N.º 
correl. 


Cables de... Protección en la transición de 2 a 3 con: 


S7-1500/ET 200MP Referencia ET 200SP Referencia 
1 Corriente 


trifásica 
Sistema TN-S, 
TT 


DEHNrail® 
DR M 4P 255 


953 400 DEHNguard® 
DG M TNS 275 


952 400 


DEHNguard® 
DG MOD 275 


952 010 


DEHNrail®  
DR M 4P 255 FM * 
(IL = 25,0 A) 


953 405 * DEHNguard® 
DG M TT 275 


952 310 


DEHNguard® 
DG MOD 275 


952 010 


DEHNguard® 
DG MOD NPE 


952 050 


2 Corriente 
alterna 
Sistema TN-S, 
TT 


DEHNrail® 
DR M 2P 255 


953 200 DEHNguard® 
DG M TN 275 


952 200 


DEHNguard® 
DG MOD 275 


952 010 


DEHNrail®  
DR M 2P 255 FM * 
(IL = 25,0 A) 


953 205 * DEHNguard® 
DG M TT 2P 275 


952 110 


DEHNguard® 
DG MOD 275 


952 010 


DEHNguard® 
DG MOD NPE 


952 050 



http://www.dehn.de/
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N.º 
correl. 


Cables de... Protección en la transición de 2 a 3 con: 


S7-1500/ET 200MP Referencia ET 200SP Referencia 
3 Alimentación 


UN = 24 V DC 
BLITZDUCTOR® VT,  
BVT AVD 24 


918 422 BLITZDUCTOR® VT,  
BVT AVD 24 ® VT 


918 422 


4 Cable de bus 
MPI/DP RS 
485 


BLITZDUCTOR® XT, 
pieza de base BXT BAS 


920 300 --- --- 


BLITZDUCTOR® XT,  
módulo BXT ML2 BD 
HFS 5 


920 271 --- --- 


5 Cable de bus 
RS 232 (V.24) 


BLITZDUCTOR® XT,  
pieza de base BXT BAS 


920 300 --- --- 


BLITZDUCTOR® XT, 
módulo BXT ML2 BE 
S 12 


920 222 --- --- 


6 Industrial 
Ethernet 


DEHNpatch®  
DPA M CLE RJ45B 48 


929 121 --- --- 


7 Entradas de 
módulos 
digitales 
UN = 24 V DC 


DEHNconnect® RK,  
DCO RK E60 
(IL = 0,5 A) 


919 990 BLITZDUCTOR® XT,  
BXT ML4 BD 24 
(IL < 1 A) 


920 344 


BLITZDUCTOR® XT,  
pieza de base 
BXT BAS 
(IL < 1 A) 


920 300 


8 Salidas de 
módulos 
digitales 
UN = 24 V DC 


DEHNconnect® RK,  
DCO RK D 5 24  
(IL = 10,0 A) 


919 986 BLITZDUCTOR® XT,  
BXT ML4 BD 24 
(IL < 1 A) 


920 344 


BLITZDUCTOR® XT,  
pieza de base 
BXT BAS 
(IL < 1 A) 


920 300 


DEHNconnect® SD2, 
DCO SD2 E 48 
(IL < 10 A) 


917 989 


9 Entradas/salid
as de módulos 
digitales 
UN = 230 V AC 


DEHNguard®  
DG S 275 


952 070 DEHNguard®  
DG S 275 


952 070 


DEHNguard®  
DG MOD 275 


952 010 


DEHNguard®  
DG S 275 FM * 


952 090 * --- --- 


Descargadores N-PE en el sistema TT 
DEHNgap® C S,  
DGP C S 


952 030 --- --- 


DEHNgap® C S,  
DGP C S FM * 


952 035 * --- --- 
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N.º 
correl. 


Cables de... Protección en la transición de 2 a 3 con: 


S7-1500/ET 200MP Referencia ET 200SP Referencia 
10 Entradas/salid


as de módulos 
analógicos 
(p. ej., 
4-20 mA, 
1-10 V) 


DEHNconnect® RK, 
DCO RK E 60  
(IL = 0,5 A) 


919 990 BLITZDUCTOR® XT, 
BXT ML4 BD 24 
(IL < 1 A) 


920 344 


BLITZDUCTOR® XT, 
pieza de base 
BXT BAS 
(IL < 1 A) 


920 300 


11 Entradas/salid
as de los 
módulos de 
seguridad 
(24 V DC) 


--- --- DEHNconnect® RK, 
DCO RK D 5 24 


919 986 


DEHNconnect® RK, 
DCO RK E 60 


919 990 


* Modelo con contacto de señalización remota
Los componentes de la gama BLITZDUCTOR® XT se pueden vigilar de forma remota con los 
accesorios adecuados. Encontrará más información en Internet (http://www.dehn.de) 
Adquisición directa de los componentes vía: 
DEHN+SÖHNE GMBH+CO.KG. 
Hans-Dehn-Straße 1 
D-92318 Neumarkt 


La siguiente tabla muestra los componentes para la conexión equipotencial de la protección 
contra rayos entre las zonas de protección contra rayos 2 y 3, que se pueden utilizar para 
ET 200AL. 


Tabla 7- 5 Componentes para la transición entre las zonas de protección contra rayos 2 y 3 
(para ET 200AL) 


N.º 
correl. 


Cables de... Protección en la transición de 2 a 3 con: 


ET 200AL Referencia 
1 Alimentación 


UN = 24 V DC 
BLITZDUCTOR® VT, BVT AVD 24 ® VT 918 422 


Los componentes de la gama BLITZDUCTOR® XT se pueden vigilar de forma remota con los 
accesorios adecuados. Encontrará más información en Internet (http://www.dehn.de) 
Adquisición directa de los componentes vía: 
DEHN+SÖHNE GMBH+CO.KG. 
Hans-Dehn-Straße 1 
D-92318 Neumarkt 



http://www.dehn.de/
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Notas jurídicas 
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Finalidad de la documentación 
La presente documentación proporciona información importante para configurar y poner en 
servicio las funciones Motion Control integradas del sistema de automatización S7-1500. 


Conocimientos básicos necesarios 
Para una mejor comprensión de la presente documentación se precisan los siguientes 
conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos generales de accionamientos y control de movimientos 


Ámbito de validez de la documentación 
La presente documentación es válida para la familia de productos S7-1500. 


Convenciones 
● Para indicar rutas en el árbol del proyecto se presupone que en el árbol parcial de la 


CPU está abierto el objeto "Objetos tecnológicos". El comodín "Objeto tecnológico" 
representa el nombre del objeto tecnológico correspondiente. 


Ejemplo: "Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros básicos". 


● Al especificar variables, el comodín <TO> representa el nombre del objeto tecnológico 
correspondiente. 


Ejemplo: <TO>.Actor.Type 


● La presente documentación contiene figuras de los dispositivos descritos. Las figuras 
pueden diferir del dispositivo suministrado en algunos detalles. 


Preste atención también a las notas marcadas del modo siguiente: 
 


 Nota 


Una indicación contiene datos importantes acerca del producto descrito en la 
documentación, del manejo de dicho producto o de la parte de la documentación a la que 
debe prestarse especial atención. 
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Soporte adicional 
● Encontrará nuestra oferta en documentación técnica para los diferentes productos y 


sistemas SIMATIC en Internet (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


● Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.automation.siemens.com). 


Información de seguridad 
Siemens suministra productos y soluciones con funciones de seguridad industrial que 
contribuyen al funcionamiento seguro de instalaciones, soluciones, máquinas, equipos y 
redes. Dichas funciones son un componente importante de un sistema global de seguridad 
industrial. En consideración de lo anterior, los productos y soluciones de Siemens son objeto 
de mejoras continuas. Por ello, le recomendamos que se informe periódicamente sobre las 
actualizaciones de nuestros productos 


Para el funcionamiento seguro de los productos y soluciones de Siemens, es preciso tomar 
medidas de protección adecuadas (como el concepto de protección de células) e integrar 
cada componente en un sistema de seguridad industrial integral que incorpore los últimos 
avances tecnológicos. También deben tenerse en cuenta los productos de otros fabricantes 
que se estén utilizando. Encontrará más información sobre seguridad industrial en 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


Si desea mantenerse al día de las actualizaciones de nuestros productos, regístrese para 
recibir un boletín de noticias específico del producto que desee. Encontrará más información 
en (http://support.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

http://mall.automation.siemens.com/

http://www.siemens.com/industrialsecurity

http://support.automation.siemens.com/
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 Guía de la documentación S7-1500/ET 200MP 1 
 


 


La documentación del sistema de automatización SIMATIC S7-1500 y del sistema de 
periferia descentralizada SIMATIC ET 200MP se divide en tres partes. 
Esta división le permite acceder específicamente al contenido que desee. 


 


Información básica 


En el manual de sistema y en Getting Started (primeros pasos) se describen detalladamente 
la configuración, el montaje, el cableado y la puesta en marcha de los sistemas SIMATIC 
S7-1500 y ET 200MP. La ayuda en pantalla de STEP 7 le presta asistencia a la hora de 
configurar y programar. 


Información de dispositivos 


Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 


Información general 
En los manuales de funciones encontrará descripciones exhaustivas sobre temas generales 
relacionados con los sistemas SIMATIC S7-1500 y ET 200MP, p. ej. diagnóstico, 
comunicación, control de movimiento, servidor web. 
La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://www.automation.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-
simatic/en/manual-overview/tech-doc-controllers/Pages/Default.aspx). 


En la información del producto se documentan los cambios y ampliaciones de los manuales. 



http://www.automation.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-controllers/Pages/Default.aspx

http://www.automation.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/tech-doc-controllers/Pages/Default.aspx
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Manual Collection S7-1500/ET 200MP 
La Manual Collection contiene la documentación completa del sistema de automatización 
SIMATIC S7-1500 y del sistema de periferia descentralizada ET 200MP recogida en un 
archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86140384). 


My Documentation Manager 
Con My Documentation Manager se combinan manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual propio. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968). 


Aplicaciones & Tools 
Aplicaciones & Tools le proporciona herramientas y ejemplos para resolver tareas de 
automatización. Las soluciones se representan como combinación de varios componentes 
del sistema; se evita centrarse en productos concretos. 


Encontrará Aplicaciones & Tools en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582). 


Cesta de Compra CAx 
La Cesta de Compra CAx permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con solo unos clics configurará su propio paquete para descargar. 


Puede elegir lo siguiente: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas de conexiones, 
archivos de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de uso, certificados 


● Datos característicos de productos 


Encontrará la Cesta de Compra CAx en Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541). 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86140384

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/38715968

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/20208582

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/42455541
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 Introducción 2 
2.1 Funcionalidad Motion Control integrada de la CPU S7-1500 


S7-1500 Motion Control soporta el posicionamiento y desplazamiento regulados de ejes y 
forma parte de todas las CPU S7-1500, así como de todas las CPU S7-1500SP. La 
funcionalidad Motion Control soporta los objetos tecnológicos Eje de velocidad de giro, Eje 
de posicionamiento, Eje sincronizado y Encóder externo. 


Los accionamientos aptos para PROFIdrive y los accionamientos con interfaz de consigna 
analógica son controlados mediante instrucción de Motion Control estandarizada conforme a 
PLCopen.  


El panel de mando del eje y las numerosas funciones online y de diagnóstico facilitan la 
puesta en marcha y la optimización sencillas de los accionamientos. 


S7-1500 Motion Control está integrado totalmente en el diagnóstico de sistema de la  
CPU S7-1500. 
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2.2 Funcionamiento de S7-1500 Motion Control 


Sinopsis 
El TIA Portal permite crear un proyecto, configurar objetos tecnológicos y cargar la 
configuración en la CPU. La funcionalidad Motion Control se procesa en la CPU. 
Los objetos tecnológicos se controlan desde el programa de usuario con las instrucciones 
de Motion Control.  
El TIA Portal dispone de funciones adicionales para la puesta en marcha, la optimización 
(Página 203) y el diagnóstico (Página 218). 


La figura siguiente muestra en forma de esquema las interfaces de usuario y la integración 
de Motion Control en la CPU S7-1500. Los conceptos se aclaran brevemente a 
continuación: 
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TIA Portal 
El TIA Portal le ayuda a configurar y poner en marcha la funcionalidad Motion Control: 


● Integración y configuración del hardware 


● Creación y configuración de objetos tecnológicos 


● Creación del programa de usuario 


● Cargar en CPU 


● Puesta en marcha de los ejes 


● Optimización de los accionamientos 


● Diagnóstico 


Con el TIA Portal se configuran el hardware, los objetos tecnológicos y el programa de 
usuario. El proyecto creado se carga en la CPU. Con las funciones online y de diagnóstico 
del TIA Portal se prueba el programa de usuario y se diagnostica el hardware. 


Objetos tecnológicos 


 
Los objetos tecnológicos representan objetos reales (p. ej. un accionamiento) en el 
controlador. Las funciones de los objetos tecnológicos se llaman desde las instrucciones de 
Motion Control en el programa de usuario. Los objetos tecnológicos controlan o regulan el 
movimiento de objetos reales y notifican información de estado (p. ej. la posición actual).  
La configuración de los objetos tecnológicos representa las propiedades de los objetos 
reales. Los datos de configuración se guardan en un bloque de datos tecnológico.  
Para Motion Control están disponibles los siguientes objetos tecnológicos: 


●  Objeto tecnológico Eje de velocidad de giro  


El objeto tecnológico Eje de velocidad de giro ("TO_SpeedAxis") sirve para especificar la 
velocidad de giro de un accionamiento. El movimiento del eje se programa con 
instrucciones de Motion Control. 


●  Objeto tecnológico Eje de posicionamiento  


El objeto tecnológico Eje de posicionamiento ("TO_PositioningAxis") sirve para posicionar 
un accionamiento con regulación de posición. Con las instrucciones de Motion Control se 
envían peticiones de posicionamiento al eje desde el programa de usuario. 


●  Objeto tecnológico Eje sincronizado 


El objeto tecnológico Eje sincronizado ("TO_SynchronousAxis") contiene todas las 
funciones del objeto tecnológico Eje de posicionamiento. Además, puede interconectar el 
eje con un valor maestro de modo que el eje siga la variación de posición de un eje 
maestro en sincronismo. 


●  Objeto tecnológico Encóder externo  


El objeto tecnológico Encóder externo ("TO_ExternalEncoder") captura una posición y la 
proporciona al controlador. La posición determinada puede evaluarse en el programa de 
usuario. 







Introducción  
2.2 Funcionamiento de S7-1500 Motion Control 


 S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
18 Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 


Bloque de datos tecnológico  


 
Las propiedades de objetos reales se configuran mediante los objetos tecnológicos y se 
guardan en un bloque de datos tecnológico. El bloque de datos tecnológico contiene todos 
los datos de configuración, consignas y valores reales, además de información de estado 
del objeto tecnológico. El TIA Portal genera automáticamente el bloque de datos tecnológico 
al crear el objeto tecnológico. A los datos del bloque de datos tecnológico se accede desde 
el programa de usuario. 


Instrucciones de Motion Control 


 
Con las instrucciones de Motion Control se ejecutan las funciones deseadas en los objetos 
tecnológicos. Las instrucciones de Motion Control están disponibles en el TIA Portal en 
"Instrucciones > Tecnología > Motion Control > S7-1500 Motion Control". 


 
Las instrucciones de Motion Control cumplen la norma PLCopen (versión 2.0). 


Programa de usuario 
Las instrucciones de Motion Control y el bloque de datos tecnológico representan las 
interfaces de programación de los objetos tecnológicos. Con las instrucciones de Motion 
Control se inician peticiones de Motion Control para objetos tecnológicos desde el programa 
de usuario. Mediante los parámetros de salida de las instrucciones de Motion Control se 
hace un seguimiento del estado de las peticiones en curso. Mediante el bloque de datos 
tecnológico se consulta la información de estado del objeto tecnológico y se modifican 
determinados parámetros de configuración durante la ejecución. 
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Accionamientos y encóders 
Los accionamientos hacen que el eje se mueva. Se integran en la configuración hardware. 


Al ejecutar una petición de Motion Control en el programa de usuario, el objeto tecnológico 
se encarga de controlar el accionamiento y leer los valores de los captadores de posición. 


Los accionamientos y encóders aptos para PROFIdrive se conectan mediante tramas 
(también denominados telegramas) PROFIdrive. Son posibles las siguientes conexiones: 


● PROFINET IO 


● PROFIBUS DP 


● Módulo tecnológico (TM) 


Los accionamientos con interfaz de consigna analógica se conectan a través de una salida 
analógica (AQ) y una señal de habilitación opcional. Por medio de módulos E/S se ponen a 
disposición entradas y salidas analógicas. 


Un accionamiento también se denomina actuador y un encóder, sensor.  


La figura siguiente muestra un ejemplo de configuración en el que todos los componentes 
están conectados a la CPU a través de PROFINET IO: 
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 Principios básicos 3 
3.1 Funciones 


Las funciones de Motion Control se ejecutan en el programa de usuario o el TIA Portal (bajo 
Puesta en servicio) mediante instrucciones de Motion Control. 


La tabla siguiente muestra las funciones soportadas por los objetos tecnológicos: 
 
Función Eje de velocidad 


de giro 
Eje de  


posicionamiento 
Eje sincronizado Encóder externo 


Instrucciones de Motion Control (programa de usuario) 
"MC_Power (Página 238)" 
Habilitar y bloquear objetos tecnológi-
cos 


X X X X 


"MC_Home (Página 243)" 
Referenciar objetos tecnológicos, 
ajustar el punto de referencia 


- X X X 


"MC_MoveJog (Página 249)" 
Mover ejes en modo Jog 


X X X - 


"MC_MoveVelocity (Página 254)" 
Mover ejes con especificación de velo-
cidad 


X X X - 


"MC_MoveRelative (Página 260)" 
Posicionar ejes de forma relativa 


- X X - 


"MC_MoveAbsolute (Página 265)" 
Posicionar ejes de forma absoluta 


- X X - 


"MC_MoveSuperimposed (Pági-
na 270)" 
Posicionar ejes de forma superpuesta 


- X X - 


"MC_GearIn (Página 275)" 
Iniciar sincronismo de reductor 


- - X - 


"MC_Halt (Página 280)" 
Parar ejes 


X X X - 


"MC_Reset (Página 285)" 
Acusar alarmas, reinicializar objetos 
tecnológicos 


X X X X 


TIA Portal 
"Panel de mando de eje (Página 206)" 
Desplazamiento y referenciado de ejes 
mediante el TIA Portal 


X X X - 


"Optimización (Página 211)" 
Optimización de la regulación de posi-
ción (factor "Kv") 


- X X - 
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3.2 Capacidad 
El número de objetos tecnológicos utilizables se indica en los datos técnicos de la CPU 
empleada. 


Un eje sincronizado requiere el doble de recursos que un eje de velocidad de giro o un eje 
de posicionamiento. Por cada eje sincronizado configurado pueden configurarse dos ejes de 
velocidad de giro o de posicionamiento menos. 


3.3 Objeto tecnológico Eje de velocidad de giro 
El objeto tecnológico Eje de velocidad de giro calcula consignas de velocidad de giro 
teniendo en cuenta las especificaciones dinámicas y las transfiere al accionamiento. Todos 
los movimientos del eje de velocidad de giro están controlados por la velocidad de giro. El 
sistema tiene en cuenta la existencia de un reductor de carga. 


A cada eje de velocidad de giro se le asigna un accionamiento mediante una trama 
PROFIdrive o mediante una interfaz de consigna analógica.  


La velocidad de giro se expresa en vueltas por unidad de tiempo. 


La figura siguiente muestra el principio de funcionamiento del objeto tecnológico Eje de 
velocidad de giro: 
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3.4 Objeto tecnológico Eje de posicionamiento 
El objeto tecnológico Eje de posicionamiento calcula consignas de posición teniendo en 
cuenta las especificaciones dinámicas y transfiere al accionamiento las consignas de 
velocidad de giro correspondientes. Todos los movimientos del eje de posicionamiento 
están regulados por la posición. Para el posicionamiento absoluto, el objeto tecnológico Eje 
de posicionamiento debe conocer la posición física.  


A cada eje de posicionamiento se le asignan un accionamiento mediante una trama 
PROFIdrive o mediante una interfaz de consigna analógica y un encóder mediante una 
trama PROFIdrive.  


La relación de los valores del encóder con una posición definida se establece por 
parametrización de las propiedades mecánicas y los ajustes del encóder, así como por un 
proceso de referenciado. El objeto tecnológico ejecuta también movimientos sin relación de 
posición y movimientos de posicionamiento relativos en estado no referenciado. 


Según sea la mecánica, un eje de posicionamiento está diseñado como eje lineal o eje 
rotativo (Página 26). 


La figura siguiente muestra el principio de funcionamiento del objeto tecnológico Eje de 
posicionamiento: 
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3.5 Objeto tecnológico Eje sincronizado 
El objeto tecnológico Eje sincronizado sigue la variación de posición de un eje maestro en 
sincronismo relativo. Un sincronismo de reductor relativo corresponde p. ej. a dos rodillos 
acoplados mecánicamente que son accionados por un motor: 


 


 
Eje maestro (eje accionado) 


 
Eje esclavo 


  Relación de posición relativa 


El cambio de la consigna de posición del eje maestro se multiplica por un factor de 
transmisión especificable y se transfiere como consigna al eje esclavo. El objeto tecnológico 
Eje sincronizado transfiere esa consigna de posición al accionamiento bajo limitación a la 
velocidad de giro máxima del accionamiento (<TO>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed) como 
consigna de velocidad de giro. 


El objeto tecnológico Eje sincronizado contiene todas las funciones del objeto tecnológico 
Eje de posicionamiento. Todos los movimientos del eje sincronizado están regulados por 
posición. 


Si el eje sincronizado se utiliza sin función de sincronismo, se aplican los límites dinámicos 
configurados en el objeto tecnológico.  


Si el eje sincronizado se opera como eje esclavo en sincronismo, se aplican los siguientes 
límites dinámicos en función del estado del sincronismo: 


● Sincronización 


Al realizar la sincronización se aplican en cada caso los límites dinámicos configurados 
en los objetos tecnológicos para el eje maestro y el eje esclavo. 


● Movimiento síncrono ("MC_GearIn.InGear" = TRUE) 


Si el eje sincronizado se desplaza como eje esclavo en sincronía con el eje maestro, se 
aplican los límites dinámicos configurados del eje maestro multiplicados por el factor de 
transmisión. Los límites dinámicos configurados del eje esclavo no se tienen en cuenta. 
La dinámica del eje esclavo se limita a la velocidad de giro máxima del accionamiento.  
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A cada eje sincronizado se le asignan los siguientes componentes de hardware: 


● Un accionamiento mediante un telegrama PROFIdrive o mediante una interfaz de 
consigna analógica 


● Un encóder mediante un telegrama PROFIdrive 


Según sea la mecánica, un eje sincronizado está diseñado como eje lineal o eje rotativo 
(Página 26). 


La figura siguiente muestra el principio de funcionamiento del objeto tecnológico Eje 
sincronizado: 
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3.6 Objeto tecnológico Encóder externo 
El objeto tecnológico Encóder externo registra una posición y la pone a disposición del 
controlador.  


La relación de los valores del encóder con una posición definida se establece por 
parametrización de las propiedades mecánicas y los ajustes del encóder, así como por un 
proceso de referenciado.  


La figura siguiente muestra el principio de funcionamiento del objeto tecnológico Encóder 
externo: 


 
La posición se indica de acuerdo con el sistema de unidades seleccionado: 


● Sistema de unidades lineal 


La posición se indica como medida de longitud, p. ej. milímetros (mm). 


● Sistema de unidades rotativo 


La posición se indica como medida angular, p. ej. grados (°). 
 


 Nota 


Los objetos tecnológicos Eje de posicionamiento/eje sincronizado y Encóder externo son 
independientes y no pueden acoplarse entre sí. La posición real de un encóder externo no 
puede utilizarse en la regulación de posición de un eje de posicionamiento o eje 
sincronizado. 
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3.7 Tipos de eje 
Los ejes pueden configurarse con diferentes tipos de eje: 


● Los ejes de posicionamiento y ejes sincronizados pueden configurarse como ejes 
rotativos o lineales. 


● Los ejes de velocidad de giro siempre son ejes rotativos. 


Según sea la mecánica, un eje está diseñado como eje lineal o rotativo: 


● Eje lineal  


 
En los ejes lineales, la posición del eje se indica como medida de longitud, 
p. ej. milímetros (mm). 


● Eje rotativo  


 
En los ejes rotativos, la posición del eje se indica como medida angular,  
p. ej. grados (°).  


3.8 Ajustes de módulo 
Para los objetos tecnológicos Eje de posicionamiento, Eje sincronizado y Encóder externo 
puede activarse el ajuste "Módulo".  


Si se desplaza un eje en un único sentido de giro, el valor de posición se incrementa de 
manera continua. Para limitar el valor de posición a un sistema de referencia repetitivo, 
puede activarse el ajuste "Módulo".  


Si "Módulo" está activado, el valor de posición del objeto tecnológico se reproduce en un 
rango de módulo repetitivo. El rango de módulo está definido por el valor inicial y la longitud. 


Para limitar el valor de posición de un eje rotativo a un movimiento circular completo,  
p. ej., el rango de módulo puede definirse con el valor inicial = 0° y la longitud = 360°. Con 
una resolución de encóder de 0,1°/número de incrementos, el valor de posición se 
reproduce en el rango de módulo de 0° a 359,9°.  
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3.9 Unidades de medida 
La tabla siguiente muestra las unidades de medida soportadas para posición y velocidad:  
 
Posición Velocidad 
nm, μm, mm, m, km mm/s, mm/min, mm/h, m/s, m/min, m/h, km/min, km/h 
in, ft, mi in/s, in/min, ft/s, ft/min, mi/h 
°, rad °/s, °/min, rad/s, rad/min 


La aceleración se ajusta en correspondencia como unidad de medida de la posición/s². 


El tirón se ajusta en correspondencia como unidad de medida de la posición/s³. 


La velocidad de giro se ajusta como vuelta por unidad de tiempo: 1/s, 1/min, 1/h 
 


 Nota 


Al ajustar o modificar unidades de medida, tenga en cuenta su repercusión en la 
representación y en el programa de usuario: 
• representación en el bloque de datos tecnológico 
• asignación de parámetros en el programa de usuario 
• entrada e indicación de la posición y velocidad en el TIA Portal 
• Especificaciones de consigna mediante ejes maestros en marcha síncrona 


Todos los datos y todas las indicaciones se muestran conforme a la unidad de medida 
seleccionada. 


 







Principios básicos  
3.10 Conexión de accionamientos y encóders 


 S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
28 Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 


3.10 Conexión de accionamientos y encóders 


3.10.1 Descripción breve 
A un eje de velocidad de giro se le asigna un accionamiento. 
A un eje de posicionamiento/eje sincronizado se le asignan un accionamiento y un encóder. 
A un encóder externo se le asigna un encóder. 


La consigna para el accionamiento se especifica mediante telegramas PROFIdrive o 
mediante una salida analógica.  


Para un encóder existen las posibilidades de conexión siguientes: 


● encóder con accionamiento 


● encóder con módulo tecnológico 


● encóder PROFIdrive directamente con PROFIBUS DP/PROFINET IO 


El valor del encóder se transfiere exclusivamente vía telegramas PROFIdrive.  


PROFIdrive 
PROFIdrive es el perfil estándar normalizado para tecnología de accionamiento a la hora de 
conectar accionamientos y encóders vía PROFIBUS DP y PROFINET IO.  


Los accionamientos que soportan el perfil PROFIdrive se conectan conforme a la norma 
PROFIdrive. 


La comunicación entre el controlador y el accionamiento o el encóder se realiza a través de 
diferentes tramas PROFIdrive. Cada telegrama tiene una estructura normalizada. En cada 
caso se selecciona el telegrama adecuado a cada aplicación. En los telegramas PROFIdrive 
se transfieren palabras de control y estado así como consignas y valores reales. 


El perfil PROFIdrive soporta también el concepto de regulación "Dynamic Servo Control" 
(DSC). DSC utiliza la regulación de posición rápida del accionamiento. De este modo es 
posible solventar tareas de posicionamiento altamente dinámicas. 
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3.10.2 Telegramas 
El valor del encóder se transfiere bien en un telegrama junto con la consigna (telegrama 3 o 
telegrama 5) bien en un telegrama de encóder separado (telegrama 81 o telegrama 83).  


La figura siguiente representa la relación entre los objetos tecnológicos y los accionamientos 
y encóders: 


 
Explicación de la figura: 


● La consigna de un eje de velocidad de giro se transfiere a un accionamiento por medio 
del telegrama PROFIdrive 1, 2, 3 o 5. 


● El valor de un encóder externo se transfiere por medio del telegrama PROFIdrive 81 o 
83. 


● La consigna de un eje de posicionamiento/eje sincronizado se transfiere a un 
accionamiento por medio del telegrama PROFIdrive 1, 2, 3 o 5. 


● Valor de encóder del eje de posicionamiento/eje sincronizado 


El valor del encóder puede transferirse en los siguientes telegramas PROFIdrive: 


– Transferencia en el mismo telegrama PROFIdrive en el que se transfiere la consigna. 
P. ej. con el telegrama PROFIdrive 3 o 5 


– Transferencia en el telegrama PROFIdrive 81 o 83. 
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Tipos de telegrama 
La tabla siguiente muestra los tipos de telegramas PROFIdrive soportados para la 
asignación de accionamientos y encóders: 
 
Telegrama Descripción breve 
Telegramas estándar 
1 • Consigna de velocidad de giro 16 bits (NSOLL) 


• Valor real de velocidad de giro 16 bits (NIST) 


2 • Consigna de velocidad de giro 32 bits (NSOLL) 
• Valor real de velocidad de giro 32 bits (NIST) 
• Señal de vida 


3 • Consigna de velocidad de giro 32 bits (NSOLL) 
• Valor real de velocidad de giro 32 bits (NIST) 
• Valor real del encóder 
• Señal de vida 


5 • Consigna de velocidad de giro 32 bits (NSOLL) 
• Valor real de velocidad de giro 32 bits (NIST) 
• Dynamic Servo Control (DSC) 
• Valor real del encóder 
• Señal de vida 


Telegramas estándar del encóder 
81 • Valor real del encóder 


• Señal de vida 


83 • Valor real de velocidad de giro 32 bits (NIST) 
• Valor real del encóder 
• Señal de vida 


En caso de conexión a través de una trama PROFIdrive, los accionamientos y encóders se 
manejan y conectan de acuerdo con el perfil PROFIdrive.  


3.10.3 Ajustar magnitudes de referencia 
Las magnitudes de referencia para la conexión de accionamientos y encóders deben estar 
ajustadas de forma idéntica tanto en el controlador como en el accionamiento o encóder. 


La consigna de velocidad de giro NSOLL y el valor real de velocidad de giro NIST se 
transfieren en el telegrama PROFIdrive como valor porcentual en relación a la velocidad de 
giro de referencia. El valor de referencia para la velocidad de giro debe estar ajustada de 
forma idéntica tanto en el controlador como en el accionamiento.  


La resolución del valor real en el telegrama PROFIdrive también debe estar ajustada de 
forma idéntica tanto en el controlador como en el accionamiento o módulo encóder.  
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Ajuste de telegramas 
Los ajustes del controlador se realizan en el TIA Portal en "Objeto tecnológico > 
Configuración > Interfaz de hardware > Transferencia de datos". 


Los ajustes del accionamiento y el encóder se realizan en la configuración del hardware 
correspondiente. 


La tabla siguiente compara los ajustes del controlador con los correspondientes parámetros 
PROFIdrive (<TO> significa objeto tecnológico): 


 
Ajuste en el TIA Portal Controlador 


Variable del bloque de datos tecnológico 
Parámetro 
PROFIdrive 


Telegrama <TO>.Actor.Interface.Telegram P922 
Velocidad de giro de referencia en [rpm] <TO>.Actor.DriveParameter.ReferenceSpeed (Accionamientos 


SINAMICS: 
P2000) 


Velocidad de giro máxima del motor en [1/min] <TO>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed (Accionamientos 
SINAMICS: 
P1082) 


Telegrama del encóder <TO>.Sensor[n].Interface.Telegram P922 
Sistema del encóder 
(encóder lineal o rotativo) 


<TO>.Sensor[n].System P979[1] Bit0 


Tipo de encóder 
0: incremental 
1: absoluto  
2: cíclico absoluto 


<TO>.Sensor[n].Type P979[5] 


Resolución (encóder lineal) 
La división de la retícula está indicada en la 
placa de características del encóder como dis-
tancia entre rayas en el sistema de medición 
lineal.  


<TO>.Sensor[n].Parameter.Resolution P979[2] 


Incrementos por vuelta  
(encóder rotativo) 


<TO>.Sensor[n].Parameter.StepsPerRevolution P979[2] 


Número de bits para la resolución fina XIST1 
(valor real cíclico del encóder, encóder lineal o 
rotativo) 


<TO>.Sensor[n].Parameter.FineResolutionXist1 P979[3] 


Número de bits para la resolución fina XIST2 
(valor absoluto del encóder, encóder lineal o 
rotativo) 


<TO>.Sensor[n].Parameter.FineResolutionXist2 P979[4] 


Vueltas distinguibles del encóder  
(encóder absoluto rotativo) 


<TO>.Sensor[n].Parameter.DeterminableRevolutions P979[5] 
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3.10.4 Variables 
Las variables siguientes del objeto tecnológico son relevantes para la conexión de 
accionamientos y encóders: 
 
Telegrama del accionamiento 
<TO>.Actor.Interface.Telegram Número de telegrama  
<TO>.Actor.DriveParameter.Reference 
Speed 


Velocidad de referencia / velocidad de giro de referencia 
para la velocidad / velocidad de giro NSOLL transferida 
como valor porcentual 


<TO>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed Valor máximo de la consigna de velocidad de giro del 
accionamiento (NSOLL)  
(PROFIdrive: MaxSpeed ≤ 2 × ReferenceSpeed 
consigna analógica: MaxSpeed ≤ 1.17 ×  
ReferenceSpeed) 


Telegrama del encóder 
<TO>.Sensor[n].Interface.Telegram Número de telegrama 
<TO>.Sensor[n].System Sistema de encóder lineal o rotativo 
<TO>.Sensor[n].Type Tipo de encóder incremental, absoluto o cíclico absoluto 
<TO>.Sensor[n].Parameter.StepsPer 
Revolution 


Incrementos por vuelta para encóders rotativos 


<TO>.Sensor[n].Parameter.Determinable
Revolutions 


Número de vueltas distinguibles del encóder en un encó-
der absoluto multivuelta 


<TO>.Sensor[n].Parameter.Resolution Resolución para encóders lineales  
La división de la retícula equivale a la distancia entre dos 
rayas. 


Resolución fina 
<TO>.Sensor[n].Parameter.Fine 
ResolutionXist1 


Número de bits para la resolución fina XIST1 (valor real 
cíclico del encóder) 


<TO>.Sensor[n].Parameter.Fine 
ResolutionXist2 


Número de bits para la resolución fina XIST2 (valor abso-
luto del encóder) 
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3.11 Funciones Safety en el accionamiento 


3.11.1 Descripción breve 
Las funciones Safety son funciones internas del accionamiento y se describen con detalle 
en la documentación de cada accionamiento concreto. 


En el siguiente capítulo se describen las respuestas del controlador a las funciones Safety 
soportadas. 


Las funciones Safety solo están soportadas en caso de conexión del accionamiento 
mediante PROFIdrive. 


S7-1500 Motion Control soporta las siguientes funciones Safety: 


● Safe Torque Off (STO) 


● Safe Stop 1 (SS1) 


● Safe Stop 2 (SS2) 


Las funciones Safety activas pueden evaluarse además mediante el Safety Info Channel 
(SIC). Dado que el SIC no forma parte de S7-1500 Motion Control, es necesario evaluarlo 
por separado en el programa del usuario. 


3.11.2 Safe Torque Off (STO) 
La función Safe Torque Off (STO) es la más usual y básica de las funciones Safety internas 
del accionamiento. La misión de STO consiste en impedir que siga ejerciéndose energía 
generadora de par en un accionamiento. Con ello se impide un arranque imprevisto del 
accionamiento. Los impulsos del accionamiento se eliminan. El accionamiento queda sin par 
de manera segura. Este estado se vigila internamente en el accionamiento.  


Puede utilizarse STO cuando el accionamiento se detiene por sí mismo en un plazo 
suficientemente corto debido al par de carga o a la fricción. También puede usarse en todos 
aquellos casos en que la parada natural del accionamiento resulta irrelevante desde el 
punto de vista de la seguridad. 


Comportamiento con S7-1500 Motion Control 
Cuando se dispara STO en el accionamiento, se emite la alarma tecnológica 421 y se 
bloquea el objeto tecnológico (reacción a alarma: retirar habilitación). 


Cuando la señal STO ya no está presente en el accionamiento, puede volver a habilitarse el 
objeto tecnológico después de acusar la alarma. 
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3.11.3 Safe Stop 1 (SS1) 
La función Safety Safe Stop 1 (SS1) detiene un accionamiento de manera rápida y segura 
mediante una rampa de parada rápida interna del accionamiento. Una vez parado el 
accionamiento, se activa Safe Torque Off (STO). Con STO se impide el efecto de la energía 
generadora de par en un accionamiento. Con ello se impide un arranque imprevisto del 
accionamiento. 


La función Safety SS1 puede utilizarse cuando se necesita una parada rápida del 
accionamiento seguida de una transición a STO. SS1 se utiliza, p. ej., para detener con 
rapidez grandes momentos de inercia o frenar de manera rápida y segura accionamientos 
que giran a altas velocidades. 


Comportamiento con S7-1500 Motion Control 
Tras el disparo de SS1, el accionamiento frena con una rampa de parada rápida interna y 
activa automáticamente la función Safety Safe Torque Off (STO). 


Al dispararse SS1 en el accionamiento, se emite la alarma tecnológica 550 (reacción a 
alarma: Seguimiento de consignas) y los valores reales suministrados por el accionamiento 
se siguen automáticamente en calidad de consignas. El controlador no vigila los valores 
reales. Una vez alcanzada la velocidad cero, se emite la alarma tecnológica 421 y el objeto 
tecnológico se bloquea (reacción a alarma: retirar habilitación). 


Cuando la señal SS1 ya no está presente en el accionamiento, puede volver a habilitarse el 
objeto tecnológico después de acusar la alarma. 


3.11.4 Safe Stop 2 (SS2) 
La función Safety Safe Stop 2 (SS2) detiene un accionamiento de manera rápida y segura 
mediante una rampa de parada rápida interna del accionamiento. Tras alcanzarse la 
velocidad cero, el accionamiento vigila la posición de parada. El accionamiento puede 
suministrar el par completo para mantener la parada. 


SS2 se utiliza en máquinas de mecanizado y máquinas herramienta, p. ej. 


Comportamiento con S7-1500 Motion Control 
Tras el disparo de SS2, el accionamiento frena con una rampa de parada rápida interna. La 
regulación del accionamiento vigila la parada. 


Al dispararse SS2 en el accionamiento, se emite la alarma tecnológica 550 (reacción a 
alarma: Seguimiento de consignas) y los valores reales suministrados por el accionamiento 
se siguen automáticamente en calidad de consignas. El controlador no vigila los valores 
reales. 


Cuando la señal SS2 ya no está presente en el accionamiento, este pasa automáticamente 
al modo de disponibilidad. La disponibilidad del accionamiento se indica con TRUE en la 
variable del objeto tecnológico <TO>.StatusDrive.InOperation. El objeto tecnológico vuelve a 
habilitarse automáticamente una vez acusada la alarma. 
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3.12 Valores reales 


3.12.1 Descripción breve 
Para el procedimiento y posicionamiento con regulación de posición, es necesario que el 
controlador conozca el valor real de posición.  


El valor real de posición se transfiere en un telegrama PROFIdrive. Tras una única 
transición del estado operativo de STOP a RUN se actualiza el valor real. 


Los valores reales se representan de forma incremental o absoluta en el telegrama 
PROFIdrive y se normalizan a la unidad tecnológica en el controlador. Mediante 
referenciado, el valor real se convierte a la posición física del eje o del encóder externo. 


El controlador soporta los siguientes tipos de valores reales: 


● Valor real incremental 


● Valor real absoluto con el ajuste absoluto (rango de medición > rango de desplazamiento 
del eje) 


● Valor real absoluto con el ajuste cíclico absoluto (rango de medición < rango de 
desplazamiento del eje) 


3.12.2 Valor real incremental 
El valor real del telegrama PROFIdrive se basa en un valor incremental.  


Tras un POWER ON se muestra la posición cero. Tras una única transición del estado 
operativo de STOP a RUN se actualiza el valor real en los estados operativos STOP y RUN. 
La relación entre el objeto tecnológico y la posición mecánica debe volver a establecerse 
mediante referenciado (Página 39).  
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3.12.3 Valor real absoluto 
El valor real del telegrama PROFIdrive se basa en un valor absoluto.  


Tras un POWER ON se muestra la posición cero. Tras una única transición del estado 
operativo de STOP a RUN se actualiza el valor real. Mediante el reajuste del encóder 
absoluto (Página 56) se asigna el valor absoluto proporcionado a la posición mecánica 
correspondiente del eje. El reajuste del encóder absoluto debe realizarse una sola vez. El 
offset del valor absoluto se guarda de forma remanente sin tener en cuenta la conexión o 
desconexión del controlador. 


Distinción de los valores absolutos: 


● El rango de medición del encóder es mayor que el rango de desplazamiento del eje: 


valor absoluto con ajuste absoluto 


● El rango de medición del encóder es menor que el rango de desplazamiento del eje: 


valor absoluto con ajuste cíclico absoluto 


Valor real absoluto con el ajuste absoluto (rango de medición > rango de desplazamiento) 
La posición del eje resulta directamente del valor actual del encóder. El rango de 
desplazamiento debe estar dentro de un rango de medición del encóder. Esto significa que 
el paso por cero del encóder no debe estar dentro del rango de desplazamiento. 


Al conectar el controlador se determina la posición del eje a partir del valor absoluto del 
encóder. 


Valor real absoluto con el ajuste cíclico absoluto (rango de medición < rango de desplazamiento) 
El encóder proporciona un valor absoluto dentro de su rango de medición. El controlador 
cuenta los rangos de medición pasados y determina de ese modo la posición correcta del 
eje sin verse influido por el rango de medición. 


Al desconectar el controlador, los rangos de medición pasados se guardan en el área de 
memoria remanente del controlador.  
Al volver a conectarlo, los desbordamientos guardados se tienen en cuenta para calcular el 
valor real de posición. 


 


 ATENCIÓN 


Los movimientos del eje con el controlador desconectado pueden alterar el valor real 


Si se mueve el eje o el encóder más de la mitad de un rango de medición del encóder 
cuando el controlador está desconectado, el valor real del controlador ya no coincide con la 
posición mecánica del eje.  


 


3.12.4 Variables 
Para el ajuste de los valores reales son relevantes las variables citadas en el capítulo 
Referenciado (Página 58). 
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3.13 Mecánica 


3.13.1 Descripción breve 
Para la visualización y procesamiento de la posición del objeto tecnológico, resulta 
determinante que la posición represente una unidad de longitud (eje lineal) o una magnitud 
angular (eje rotativo). 


Ejemplos de unidades de longitud: mm, m, km 


Ejemplos de magnitudes angulares: °, rad 


Para determinar la posición física a partir de un valor real del encóder, el sistema debe 
conocer las diferentes propiedades y disposiciones del sistema mecánico. 


Eje de posicionamiento/eje sincronizado  
Se soportan las siguientes posibilidades de ajuste del sistema mecánico: 


● Reductor de carga  


● Paso del husillo (solo ejes lineales)  


● Modo de montaje del encóder:  


– En el lado del motor (delante del reductor de carga) 


– En el lado de la carga (después del reductor de carga y, dado el caso, del husillo) 


– Externo (p. ej. rueda de medición) 


● Inversión de la consigna 


● Inversión del valor real 


Encóder externo 
Se soportan las siguientes posibilidades de ajuste del sistema mecánico: 


● Reductor de medida (con encóders rotativos) 


● Husillo (solo con sistema de unidades lineal y encóders rotativos) 


● Inversión del valor real 


Eje de velocidad de giro 
Se soportan las siguientes posibilidades de ajuste del sistema mecánico: 


● Reductor de carga 


● Inversión de la consigna 
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3.13.2 Variables 
Las variables siguientes del objeto tecnológico son relevantes para el ajuste del sistema 
mecánico: 
 
Tipo de movimiento 
<TO>.Properties.MotionType Visualización de movimiento lineal o rotativo 


0: movimiento lineal 
1: movimiento rotativo 


Reductor de carga 
<TO>.LoadGear.Numerator Reductor de carga del contador 
<TO>.LoadGear.Denominator Reductor de carga del denominador 
Paso del husillo 
<TO>.Mechanics.LeadScrew Paso del husillo 
Modo de montaje del encóder 
<TO>.Sensor[n].MountingMode Modo de montaje del encóder 
<TO>.Sensor[n].Parameter.Distance
PerRevolution 


Recorrido de la carga por vuelta del encóder con encóders 
montados externamente 


Inversión 
<TO>.Actor.InverseDirection Inversión de la consigna 
<TO>.Sensor[n].InverseDirection Inversión del valor real 
Módulo 
<TO>.Modulo.Enable Activar módulo 
<TO>.Modulo.Length Longitud de módulo 
<TO>.Modulo.StartValue Valor inicial de módulo 
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3.14 Referenciado 


3.14.1 Descripción breve 
El referenciado establece la referencia entre la posición del objeto tecnológico y la posición 
mecánica. El valor de posición del objeto tecnológico se asigna para ello a una marca de 
referencia. Dicha marca representa una posición mecánica conocida. 


Con valores reales incrementales, este proceso se denomina referenciado, mientras que 
con valores reales absolutos se denomina reajuste del encóder absoluto. 


El referenciado es un requisito imprescindible para visualizar la posición correcta en el 
objeto tecnológico y para el posicionamiento absoluto. 


El referenciado se activa con la instrucción "MC_Home" de Motion Control y está activo en 
cada caso para un solo proceso de referenciado. 


Estado de referenciado 
La variable del objeto tecnológico <TO>.StatusWord.X5 (HomingDone) indica si el objeto 
tecnológico Eje o Encóder externo está referenciado. 
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Tipo de referenciado  
El referenciado puede llevarse a cabo mediante un movimiento independiente de 
referenciado (referenciado activo), mediante el registro de una marca de referencia durante 
un movimiento iniciado por el usuario (referenciado pasivo) o mediante una asignación de 
posición directa. 


Se distingue entre los siguientes tipos de referenciado: 


● Referenciado activo  


El referenciado activo inicia un movimiento de referenciado y ejecuta la marcha 
necesaria hasta la marca de referencia. Al reconocer la marca de referencia, la posición 
real se pone al valor configurado. Es posible indicar un offset para el decalaje del punto 
de referencia. 


Cuando se inicia el referenciado activo se cancelan los movimientos de desplazamiento 
en curso. El offset se extrae automáticamente después de la marcha al punto de 
referencia. 


● Referenciado pasivo  


La petición de referenciado no ejecuta ningún movimiento de referenciado propio. Al 
reconocer la marca de referencia durante un movimiento iniciado por el usuario, la 
posición real se pone al valor configurado. 


El referenciado pasivo también se denomina referenciado volante. 


● Referenciado directo  


Con la petición de referenciado, la posición real se pone directamente al valor 
configurado o se mueve lo correspondiente a dicho valor. 


● Reajuste del encóder absoluto  


El reajuste del encóder absoluto sincroniza la posición del objeto tecnológico con el valor 
real absoluto existente. 


Modo de referenciado  
En función del tipo de marca de referencia y de la búsqueda de marca de referencia se 
distingue entre los modos de referenciado (Página 42) siguientes: 


● Referenciado con marca cero a través de telegrama PROFIdrive y detector de 
proximidad 


● Referenciado con marca cero a través de telegrama PROFIdrive 


● Referenciado con entrada digital 
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3.14.2 Términos 


Marca de referencia 
Una marca de referencia es una señal de entrada cuya aparición permite asignar una 
posición mecánica conocida a los valores reales. 


Una marca de referencia puede ser: 


● Una marca cero  


Se utiliza como marca de referencia la marca cero de un encóder incremental o una 
marca cero externa.  


La marca cero se registra en el módulo de accionamiento o encóder y se transfiere con 
el telegrama PROFIdrive. El ajuste y la evaluación de marca cero del encóder o marca 
cero externa se realiza en el módulo de accionamiento o encóder. 


● Un flanco en la entrada digital 


El flanco descendente o ascendente en una entrada digital se utiliza como marca de 
referencia. 


Detector de proximidad 
Si en el rango de desplazamiento hay varias marcas cero, el detector de proximidad sirve 
para seleccionar una marca cero específica delante o detrás del mismo. 


Posición de la marca de referencia 
Es la posición asignada a la marca de referencia. 


La posición de la marca de referencia equivale a la posición del punto de referencia menos 
el decalaje del punto de referencia. 


Punto de referencia 
Al final del movimiento de referenciado activo, el eje se desplaza hasta el punto de 
referencia.  


Decalaje del punto de referencia  
La diferencia entre la posición de la marca de referencia y la posición del punto de 
referencia es el decalaje del punto de referencia. 


Un decalaje entre la posición de la marca de referencia y el punto de referencia solo es 
efectivo si el referenciado está activo. El decalaje se extrae tras la sincronización del eje 
mediante la instrucción "MC_Home" de Motion Control. En ejes con ajuste de módulo, el 
decalaje del punto de referencia se extrae siempre con el ajuste de sentido para el recorrido 
más corto. 
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Inversión de sentido en final de carrera por hardware (leva de inversión) 
Los finales de carrera por hardware pueden utilizarse como levas de inversión cuando el 
referenciado está activo. Si no se detecta la marca de referencia o si se realiza la 
aproximación desde el lado erróneo, la marcha continúa tras la leva de inversión en sentido 
contrario. 


3.14.3 Modo de referenciado 
Para los objetos tecnológicos Eje de posicionamiento/eje sincronizado y Encóder externo 
están disponibles varios modos de referenciado con encóders incrementales. El modo de 
referenciado se ajusta en la configuración. 


Referenciado con marca cero a través de telegrama PROFIdrive y detector de proximidad 
El sistema comprueba que se llegue al detector de proximidad. Una vez que se ha llegado al 
detector de proximidad y que este se abandona en el sentido de referenciado 
parametrizado, se activa el registro de la marca cero mediante el telegrama PROFIdrive. 


Una vez que se ha alcanzado la marca cero en el sentido preseleccionado, la posición real 
del objeto tecnológico se pone a la posición de la marca de referencia. 


Referenciado con marca cero a través de telegrama PROFIdrive 
El sistema activa el registro de la marca cero en cuanto el valor real del objeto tecnológico 
se mueve en el sentido de referenciado parametrizado. 


Una vez que se ha alcanzado la marca cero en el sentido de referenciado preseleccionado, 
la posición real del objeto tecnológico se pone a la posición de la marca de referencia. 


Referenciado con entrada digital 
El sistema comprueba el estado de la entrada digital en cuanto el valor real del eje o 
encóder se mueve en el sentido de referenciado parametrizado.  


Una vez que se ha alcanzado la marca de referencia (activación de la entrada digital) en el 
sentido de referencia preseleccionado, la posición real del objeto tecnológico se pone a la 
posición de la marca de referencia.  


 


 Nota 


Las entradas digitales deben colocarse en la memoria imagen parcial de proceso  
"IPP OB Servo". 


El tiempo de filtrado de las entradas digitales debe ser menor que la duración de la señal de 
entrada en el interruptor de referenciado.  


 


Consulte también 
Referenciado en accionamientos SINAMICS con marca cero externa (Página 407) 
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3.14.4 Referenciado activo con marca cero y detector de proximidad 
Los ejemplos siguientes muestran movimientos de referenciado en sentido positivo y 
negativo. 


Ejemplo de referenciado en sentido positivo 
La marcha hasta la marca de referencia y el punto de referencia se realiza en sentido 
positivo. 


La figura siguiente muestra el movimiento de referenciado con los ajustes siguientes: 


● Referenciado activo con marca cero y detector de proximidad 


● Aproximación en sentido positivo 


● Referenciado en sentido positivo 


● Decalaje positivo del punto de referencia 
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Ejemplo de referenciado en sentido negativo 
La marcha hasta la marca de referencia se realiza en sentido negativo debido a una 
inversión de sentido durante el proceso de referenciado. La marcha hasta el punto de 
referencia implica otra inversión de sentido y se realiza en sentido positivo. 


La figura siguiente muestra el movimiento de referenciado con los ajustes siguientes: 


● Referenciado activo con marca cero y detector de proximidad 


● Aproximación en sentido positivo 


● Referenciado en sentido negativo 


● Decalaje positivo del punto de referencia 
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Desarrollo del movimiento 
El movimiento se desarrolla del siguiente modo: 


1. Inicio del referenciado activo mediante la instrucción "MC_Home" de Motion Control 


2. Marcha hasta el detector de proximidad 


3. Reconocimiento del detector de proximidad en el sentido de referenciado y marcha hasta 
la velocidad de referenciado 


4. Abandono del detector de proximidad y marcha hasta la marca de referencia 


Al abandonar el detector de proximidad se activa el registro de la marca de referencia. 


5. Reconocimiento de la marca de referencia 


La posición del objeto tecnológico se fija al reconocer la marca de referencia, en función 
del Mode ajustado: 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 3 


Posición = valor del parámetro "Position" menos 
<TO>.Sensor[n].ActiveHoming.HomePositionOffset 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 5 


Posición = valor de la variable <TO>.Homing.HomePosition menos 
<TO>.Sensor[n].ActiveHoming.HomePositionOffset 


 
  Nota 


Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro 
"MC_Home.Mode" para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello 
resulta también una nueva asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". 
Encontrará una comparativa del parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones 
tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo Relación de versiones (Página 88). 


 


6. Marcha hasta el punto de referencia 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 3 


El eje se mueve hasta la posición indicada en el parámetro "Position". 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 5 


El eje se mueve hasta la posición indicada en la variable <TO>.Homing.HomePosition 
. 


 
  Nota 


Si en el trayecto que va del reconocimiento del detector de proximidad hasta la marca 
cero no es posible reducir a velocidad de referenciado, se referencia con la velocidad 
existente al pasar por la marca cero.  


 


Consulte también 
Referenciado en accionamientos SINAMICS con marca cero externa (Página 407) 
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3.14.5 Referenciado activo con marca cero 
La figura siguiente muestra a modo de ejemplo el movimiento de referenciado con los 
ajustes siguientes:  


● Referenciado activo con marca cero 


● Referenciado en sentido positivo 


● Decalaje positivo del punto de referencia 
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Desarrollo del movimiento 
El movimiento se desarrolla del siguiente modo: 


1. Inicio del referenciado activo mediante la instrucción "MC_Home" de Motion Control 


2. Marcha hasta la marca de referencia en el sentido de referenciado a velocidad de 
referenciado 


3. Reconocimiento de la marca de referencia 


La posición del eje o encóder se fija al reconocer la marca de referencia, en función del 
Mode ajustado: 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 3 


Posición = valor del parámetro "Position" menos 
<TO>.Sensor[n].ActiveHoming.HomePositionOffset 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 5 


Posición = valor de la variable <TO>.Homing.HomePosition menos 
<TO>.Sensor[n].ActiveHoming.HomePositionOffset 


 
  Nota 


Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro 
"MC_Home.Mode" para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello 
resulta también una nueva asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". 
Encontrará una comparativa del parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones 
tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo Relación de versiones (Página 88). 


 


4. Marcha hasta el punto de referencia 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 3 


El eje se mueve hasta la posición indicada en el parámetro "Position". 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 5 


El eje se mueve hasta la posición indicada en la variable 
<TO>.Homing.HomePosition.  


Consulte también 
Referenciado en accionamientos SINAMICS con marca cero externa (Página 407) 
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3.14.6 Referenciado activo con entrada digital 
La figura siguiente muestra a modo de ejemplo el movimiento de referenciado con los 
ajustes siguientes:  


● Referenciado activo con entrada digital 


● Aproximación en sentido positivo 


● Marca de referencia en el lado positivo de la entrada digital 


● Decalaje positivo del punto de referencia 
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Desarrollo del movimiento 
El movimiento se desarrolla del siguiente modo: 


1. Inicio del referenciado activo mediante la instrucción "MC_Home" de Motion Control 


2. Reconocimiento del flanco ascendente en la entrada digital y marcha hasta la velocidad 
de referenciado 


3. Marcha hasta la marca de referencia 


4. Reconocimiento de la marca de referencia 


En el ejemplo, el flanco descendente del interruptor en la entrada digital representa la 
marca de referencia. 


La posición del eje o encóder se fija al reconocer la marca de referencia, en función del 
Mode ajustado: 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 3 


Posición = valor del parámetro "Position" menos 
<TO>.Sensor[n].ActiveHoming.HomePositionOffset 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 5 


Posición = valor de la variable <TO>.Homing.HomePosition menos 
<TO>.Sensor[n].ActiveHoming.HomePositionOffset 


 
  Nota 


Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro 
"MC_Home.Mode" para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello 
resulta también una nueva asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". 
Encontrará una comparativa del parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones 
tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo Relación de versiones (Página 88). 


 


5. Marcha hasta el punto de referencia 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 3 


El eje se mueve hasta la posición indicada en el parámetro "Position". 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 5 


El eje se mueve hasta la posición indicada en la variable 
<TO>.Homing.HomePosition. 


 
  Nota 


Si en el trayecto que va del reconocimiento del flanco ascendente hasta el flanco 
descendente no es posible reducir a velocidad de referenciado, se referencia con la 
velocidad existente al pasar por la marca de referencia.  
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3.14.7 Referenciado pasivo con marca cero y detector de proximidad 
La figura siguiente muestra a modo de ejemplo el movimiento de referenciado con los 
ajustes siguientes:  


● Referenciado pasivo con marca cero y detector de proximidad 


● Referenciado en sentido positivo 
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Desarrollo del movimiento 
El movimiento se desarrolla del siguiente modo: 


1. Activación del referenciado pasivo mediante la instrucción "MC_Home" de Motion Control 


2. Marcha causada por una petición de movimiento del usuario 


El registro del detector de proximidad y de la marca de referencia se activa cuando el 
valor real de posición del eje o encóder se mueve en el sentido de referenciado 
parametrizado. 


3. Reconocimiento del detector de proximidad 


4. Abandono del detector de proximidad 


Al abandonar el detector de proximidad se activa el registro de la marca de referencia. 


5. Reconocimiento de la marca de referencia 


La posición del eje o encóder se fija al reconocer la marca de referencia, en función del 
Mode ajustado: 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 2, 8 


Posición = valor del parámetro "Position" 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 10 


Posición = valor de la variable <TO>.Homing.HomePosition  
 


  Nota 
Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro 
"MC_Home.Mode" para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello 
resulta también una nueva asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". 
Encontrará una comparativa del parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones 
tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo Relación de versiones (Página 88). 


 
  Nota 


Si el sentido del movimiento cambia después de abandonar el detector de proximidad y 
antes de reconocer la marca de referencia, es necesario volver a reconocer el detector 
de proximidad. La instrucción "MC_Home" de Motion Control permanece activada.  
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3.14.8 Referenciado pasivo con marca cero 
La figura siguiente muestra a modo de ejemplo el movimiento de referenciado con los 
ajustes siguientes:  


● Referenciado pasivo con marca cero 


● Referenciado en sentido positivo 
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Desarrollo del movimiento 
El movimiento se desarrolla del siguiente modo: 


1. Activación del referenciado pasivo mediante la instrucción "MC_Home" de Motion Control 


2. Marcha causada por una petición de movimiento del usuario 


El registro de la marca de referencia se activa cuando el valor real de posición del eje o 
encóder se mueve en el sentido de referenciado parametrizado. 


3. Reconocimiento de la marca de referencia 


La posición del eje o encóder se fija al reconocer la marca de referencia, en función del 
Mode ajustado: 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 2, 8 


Posición = valor del parámetro "Position" 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 10 


Posición = valor de la variable <TO>.Homing.HomePosition  
 


  Nota 
Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro 
"MC_Home.Mode" para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello 
resulta también una nueva asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". 
Encontrará una comparativa del parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones 
tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo Relación de versiones (Página 88). 
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3.14.9 Referenciado pasivo con entrada digital 
La figura siguiente muestra a modo de ejemplo el movimiento de referenciado con los 
ajustes siguientes:  


● Referenciado pasivo con entrada digital 


● Referenciado en sentido positivo 


● Marca de referencia en el lado positivo de la entrada digital 
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Desarrollo del movimiento 
El movimiento se desarrolla del siguiente modo: 


1. Activación del referenciado pasivo mediante la instrucción "MC_Home" de Motion Control 


2. Marcha causada por una petición de movimiento del usuario 


El registro de la marca de referencia en la entrada digital se activa cuando el valor real 
de posición del eje o encóder se mueve en el sentido de referenciado parametrizado. 


3. Reconocimiento de la marca de referencia 


En el ejemplo, el flanco descendente del interruptor en la entrada digital representa la 
marca de referencia. 


La posición del eje o encóder se fija al reconocer la marca de referencia, en función del 
Mode ajustado: 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 2, 8 


Posición = valor del parámetro "Position" 


– Parámetro "Mode" en "MC_Home" = 10 


Posición = valor de la variable <TO>.Homing.HomePosition  
 


  Nota 
Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro 
"MC_Home.Mode" para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello 
resulta también una nueva asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". 
Encontrará una comparativa del parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones 
tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo Relación de versiones (Página 88). 


 


3.14.10 Inversión de sentido en final de carrera por hardware (leva de inversión) 
Con el referenciado activo es posible utilizar opcionalmente los finales de carrera por 
hardware como levas de inversión. Si no se detecta la marca de referencia o si la 
aproximación no se realiza en el sentido de referenciado, la marcha continúa tras la leva de 
inversión en sentido contrario con la velocidad de aproximación.  


Cuando se alcanza el final de carrera por hardware, los ajustes predeterminados de 
dinámica se vuelven efectivos. No se frena con la deceleración de parada de emergencia. 


 


 ATENCIÓN 


Evitar la marcha hasta un tope mecánico 


Aplicando una de las medidas siguientes, asegúrese de que la máquina no marcha hasta 
un tope mecánico en una inversión de sentido: 
• Mantenga una velocidad de aproximación reducida. 
• Aumente la aceleración / deceleración configurada. 
• Aumente la distancia entre el final de carrera por hardware y el tope mecánico. 
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3.14.11 Referenciado directo 
La posición de los objetos tecnológicos Eje de posicionamiento/Eje sincronizado y Encóder 
externo puede fijarse de forma absoluta o relativa en función del Mode ajustado en 
"MC_Home".  


Fijar una posición absoluta 
Para fijar una posición absoluta, proceda del siguiente modo: 


1. Introduzca la posición absoluta en el parámetro "Position" de la instrucción "MC_Home" 
de Motion Control. 


2. Llame la instrucción "MC_Home" de Motion Control con el parámetro "Mode" = 0. 


La posición se pone al valor especificado en el parámetro "Position". 


Fijar una posición relativa 
Para fijar una posición relativa, proceda del siguiente modo: 


1. Introduzca la posición relativa en el parámetro "Position" de la instrucción "MC_Home" de 
Motion Control. 


2. Llame la instrucción "MC_Home" de Motion Control con el parámetro "Mode" = 1. 


La posición se pone a la posición actual más el valor especificado en el parámetro 
"Position". 


3.14.12 Reajuste del encóder absoluto 
Con el reajuste del encóder absoluto, Motion Control calcula un offset del valor absoluto que 
se guarda de forma remanente en la CPU.  


La posición del eje o encóder se fija de forma absoluta o relativa en función del Mode 
ajustado en la instrucción "MC_Home" de Motion Control: 


● Parámetro "Mode" = 7 (especificación de posición absoluta) 


Posición = valor del parámetro "Position" 


● Parámetro "Mode" = 6 (especificación de posición relativa) 


Posición = posición actual + valor del parámetro "Position" 
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3.14.13 Desactivación del estado "referenciado" 


Encóder incremental 
En los casos siguientes, el estado "referenciado" se desactiva y es necesario volver a 
referenciar el objeto tecnológico: 


● Error en el sistema del sensor/fallo del encóder 


● Lanzamiento del referenciado activo con la instrucción "MC_Home" de Motion Control 
con "Mode" = 3, 5 (el estado "referenciado" se activa de nuevo una vez concluido 
correctamente el proceso de referenciado) 


 
  Nota 


Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro 
"MC_Home.Mode" para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello 
resulta también una nueva asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". 
Encontrará una comparativa del parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones 
tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo Relación de versiones (Página 88). 


 


● Lanzamiento del referenciado pasivo con la instrucción "MC_Home" de Motion Control 
con "Mode" = 2, 8, 10 (el estado "referenciado" se activa de nuevo una vez concluido 
correctamente el proceso de referenciado) 


● Sustitución de la CPU 


● Sustitución de la SIMATIC Memory Card 


● POWER OFF 


● Borrado total 


● Cambio de la configuración del encóder 


● Reinicialización del objeto tecnológico 


● Restablecimiento de la configuración de fábrica de la CPU 


● Transferencia de otro proyecto al controlador 


Encóder absoluto 
En los casos siguientes, el estado "referenciado" se desactiva y es necesario volver a 
referenciar el objeto tecnológico: 


● Error en el sistema del sensor/fallo del encóder 


● Sustitución de la CPU 


● Cambio de la configuración del encóder 


● Restablecimiento de la configuración de fábrica de la CPU 


● Transferencia de otro proyecto al controlador 


El borrado total de la CPU o la actualización de un proyecto no requieren un reajuste del 
encóder absoluto. 
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3.14.14 Variables 
Las variables siguientes del objeto tecnológico son relevantes para el referenciado: 
 
Indicadores de estado 
<TO>StatusWord.X11 (HomingCommand) Comando de referenciado activo 
<TO>StatusWord.X5 (HomingDone) Objeto tecnológico referenciado 
<TO>ErrorWord.X10 (HomingFault) Error al referenciar 
Marcha hasta el detector de proximidad 
<TO>.Homing.ApproachDirection Sentido inicial o de aproximación en la marcha has-


ta el detector de proximidad 
<TO>.Homing.ApproachVelocity Velocidad para marchar hasta el detector de  


proximidad 
Marcha hasta la marca de referencia 
<TO>.Sensor[n].ActiveHoming.Direction Sentido de referenciado 
<TO>.Homing.ReferencingVelocity Velocidad para aproximarse a la marca de referen-


cia 
Marcha hasta el punto de referencia 
<TO>.Homing.ApproachVelocity Velocidad para marchar hasta el punto de referencia 
Posiciones 
<TO>.Homing.AutoReversal Inversión en los finales de carrera por hardware 
<TO>.Homing.HomePosition Punto de referencia 
<TO>.StatusSensor[n].AbsEncoderOffset Offset calculado tras el reajuste del encóder absolu-


to 
Parámetros de referenciado activo 
<TO>.Sensor[n].ActiveHoming.Mode Modo de referenciado 
<TO>.Sensor[n].ActiveHoming.SideInput Lado de la entrada digital 
<TO>.Sensor[n].ActiveHoming.Direction Sentido de referenciado o aproximación 
<TO>.Sensor[n].ActiveHoming.DigitalInput 
Address 


Número de byte de la dirección de periferia de la 
entrada digital 


<TO>.Sensor[n].ActiveHoming.DigitalInputBit 
Number 


Número de bit de la dirección de periferia de la 
entrada digital 


<TO>.Sensor[n].ActiveHoming.HomePosition 
Offset 


Offset de la marca de referencia hasta el punto de 
referencia 


Parámetros de referenciado pasivo 
<TO>.Sensor[n].PassiveHoming.Mode Modo de referenciado 
<TO>.Sensor[n].PassiveHoming.SideInput Lado de la entrada digital 
<TO>.Sensor[n].PassiveHoming.Direction Sentido de referenciado o aproximación 
<TO>.Sensor[n].PassiveHoming.DigitalInput 
Address 


Número de byte de la dirección de periferia de la 
entrada digital 


<TO>.Sensor[n].PassiveHoming.DigitalInputBit 
Number 


Número de bit de la dirección de periferia de la 
entrada digital 


 
 


 Nota 
Evaluación de los bits en StatusWord, ErrorWord y WarningWord  


Tenga en cuenta las indicaciones del capítulo Evaluar StatusWord, ErrorWord y 
WarningWord  (Página 179). 
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3.15 Regulación 


3.15.1 Descripción breve 
El regulador de posición del eje de posicionamiento/eje sincronizado es un regulador P con 
control anticipativo de velocidad. 


Si el accionamiento soporta Dynamic Servo Control (DSC), es posible utilizar opcionalmente 
el regulador de posición en el accionamiento.  


Dynamic Servo Control (DSC) 
En accionamientos que soportan Dynamic Servo Control (DSC), es posible utilizar 
opcionalmente el regulador de posición en el accionamiento. El regulador de posición en el 
accionamiento suele ejecutarse en el ciclo de regulación de velocidad de giro rápido. De 
este modo se mejora la calidad de regulación en los accionamientos con acoplamiento 
digital. Los tiempos de comunicación entre el controlador y el accionamiento se tienen en 
cuenta automáticamente. 


Para DSC debe utilizarse el encóder del accionamiento y en este último debe estar ajustado 
el telegrama estándar 5. 


Consulte también 
Telegramas (Página 29) 
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3.15.2 Estructura de regulación 
La figura siguiente muestra la estructura de regulación efectiva sin DSC:  


  


 
La figura siguiente muestra la estructura de regulación efectiva con DSC: 
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3.15.3 Variables 
Las variables siguientes del objeto tecnológico son relevantes para la regulación: 
 
Parámetro 
<TO>.PositionControl.Kv Ganancia P de la regulación de posición 
<TO>.PositionControl.Kpc Control anticipativo de velocidad de la regulación de posición 


(en %) 
<TO>.PositionControl.EnableDSC Activar DSC 


 


3.16 Vigilancias relacionadas con la posición 


3.16.1 Descripción breve 
Para vigilar el posicionamiento y movimiento están disponibles las funciones siguientes en el 
objeto tecnológico Eje de posicionamiento/eje sincronizado: 


● Vigilancia de posicionamiento (Página 62) 


El valor real de posición debe alcanzar una ventana de posicionamiento en un tiempo 
determinado y permanecer en dicha ventana durante un tiempo mínimo de permanencia.  


● Vigilancia de errores de seguimiento (Página 63) 


El error de seguimiento se vigila basándose en un límite dependiente de la velocidad. El 
error de seguimiento máximo permitido depende de la consigna de velocidad.  


En caso de violarse una vigilancia se emiten alarmas tecnológicas. El objeto tecnológico 
reacciona de acuerdo con la reacción a alarma. 
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3.16.2 Vigilancia de posicionamiento 
La vigilancia de posicionamiento vigila el comportamiento de la posición real al final del 
cálculo de consigna.  


En cuanto la consigna de velocidad alcanza el valor cero, el valor real de posición debe 
estar en la ventana de posicionamiento dentro de un tiempo de tolerancia. El valor real no 
debe salir de la ventana de posicionamiento mientras dura el tiempo mínimo de 
permanencia. 


Si, al final de un movimiento de posicionamiento, el valor real de posición alcanza la ventana 
de posicionamiento dentro del tiempo de tolerancia y permanece en dicha ventana durante 
el tiempo mínimo de permanencia, se activa <TO>.StatusWord.X6 (Done) en el bloque de 
datos tecnológico. Con ello ha concluido una petición de movimiento. 


La figura siguiente muestra el desarrollo temporal y la ventana de posicionamiento: 


 
 


La vigilancia de posicionamiento no distingue cómo finaliza la interpolación de consigna. El 
final de la interpolación de consigna puede alcanzarse del siguiente modo, por ejemplo: 


● cuando la consigna alcanza la posición de destino 


● cuando el interpolador se detiene con regulación de posición durante el movimiento a 
causa de la instrucción "MC_Halt" de Motion Control 


Violación de la vigilancia de posicionamiento 
En los casos siguientes, la vigilancia de posicionamiento lanza la alarma tecnológica 541 y 
el objeto tecnológico se bloquea (reacción a alarma: retirar habilitación): 


● El valor real no alcanza la ventana de posicionamiento dentro del tiempo de tolerancia. 


● El valor real sale de la ventana de posicionamiento mientras dura el tiempo mínimo de 
permanencia. 
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3.16.3 Vigilancia de errores de seguimiento 
El error de seguimiento en el objeto tecnológico Eje de posicionamiento/eje sincronizado se 
vigila teniendo en cuenta un límite dependiente de la velocidad. El error de seguimiento 
permitido depende de la consigna de velocidad.  


Con velocidades inferiores a una velocidad mínima ajustable es posible especificar un error 
de seguimiento constante admisible.  


Por encima de esta velocidad mínima, el error de seguimiento admisible aumenta 
proporcionalmente a la consigna de velocidad. El error de seguimiento máximo admisible 
puede alcanzarse con la velocidad máxima. 


Cálculo del error de seguimiento 
El error de seguimiento es la diferencia entre la consigna de posición y el valor real de 
posición. Los tiempos de transferencia de la consigna al accionamiento y del valor real de 
posición al controlador se tienen en cuenta a la hora de calcular el error de seguimiento. 


Límite de advertencia 
Para el error de seguimiento es posible especificar un límite de advertencia. Dicho límite se 
ajusta como valor porcentual y es efectivo en relación al error de seguimiento admisible 
actualmente. Cuando se alcanza el límite de advertencia del error de seguimiento se lanza 
la alarma tecnológica 522. Es una advertencia y no incluye ninguna reacción a alarma. 


Rebase por exceso del error de seguimiento admisible 
En caso de rebase por exceso del error de seguimiento admisible se emite la alarma 
tecnológica 521 y el objeto tecnológico se bloquea (reacción a alarma: retirar habilitación). 
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3.16.4 Variables 
Las variables siguientes del objeto tecnológico son relevantes para la vigilancia de 
posicionamiento: 
 
Indicadores de estado 
<TO>.StatusWord.X7 (Standstill) Se pone al valor TRUE cuando el valor real de posi-


ción rebasa por defecto el umbral de velocidad y no lo 
abandona durante el tiempo mínimo de permanencia.  
La señal de velocidad cero solo existe en el eje de 
posicionamiento/eje sincronizado. 


<TO>.StatusWord.X6 (Done) Eje de posicionamiento/eje sincronizado 
Se pone al valor TRUE cuando el valor real de veloci-
dad alcanza la ventana de posicionamiento dentro del 
tiempo de tolerancia y permanece allí durante el tiem-
po mínimo de permanencia. 
Eje de velocidad de giro 
Se pone a TRUE cuando el movimiento ha concluido 
y, por consiguiente, la consigna de velocidad de giro 
es cero. 


<TO>.ErrorWord.X12 (PositioningFault) Ha ocurrido un error de posicionamiento. 
Posiciones y tiempos 
<TO>.PositioningMonitoring.ToleranceTime Tiempo máximo admisible hasta alcanzar la ventana 


de posicionamiento 
El tiempo se inicia con el final de la interpolación de 
consigna. 


<TO>.PositioningMonitoring.MinDwellTime Tiempo mínimo de permanencia en la ventana de 
posición 


<TO>.PositioningMonitoring.Window Ventana de posicionamiento 
Señal de velocidad cero 
<TO>.StandstillSignal.VelocityThreshold Umbral de velocidad para la señal de velocidad cero 
<TO>.StandstillSignal.MinDwellTime Tiempo mínimo de permanencia por debajo del umbral 


de velocidad 
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Las variables siguientes del objeto tecnológico son relevantes para la vigilancia de errores 
de seguimiento: 
 
Indicadores de estado 
<TO>.StatusPositioning.FollowingError Error de seguimiento actual 
<TO>.ErrorWord.X11 (FollowingErrorFault) Indicador de estado que indica que el error de segui-


miento es demasiado grande 
<TO>.WarningWord.X11  
(FollowingErrorWarning) 


Indicador de estado que indica que se ha alcanzado el 
límite de advertencia del error de seguimiento 


Bits de control 
<TO>.FollowingError.EnableMonitoring Activar y desactivar vigilancia de errores de seguimien-


to 
Valores límite 
<TO>.FollowingError.MinVelocity Consigna de velocidad inferior para la curva caracte-


rística del error de seguimiento máximo 
<TO>.FollowingError.MinValue Error de seguimiento admisible por debajo de 


<TO>.FollowingError.MinVelocity 
<TO>.FollowingError.MaxValue Error de seguimiento máximo admisible a la velocidad 


máxima del eje 
<TO>.FollowingError.WarningLevel Límite de advertencia como valor porcentual en rela-


ción al error de seguimiento máximo admisible (en 
función de la velocidad según la curva característica) 
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3.17 Limitación del rango de desplazamiento 


3.17.1 Descripción breve 
Los finales de carrera por hardware y software limitan el rango de desplazamiento y la zona 
de trabajo admisibles del eje de posicionamiento/eje sincronizado. Deben activarse en la 
configuración o en el programa de usuario antes de utilizarse.  


La relación entre zona de trabajo, rango de desplazamiento máximo y finales de carrera se 
representa en la figura siguiente: 


 


3.17.2 Final de carrera por hardware 
Los finales de carrera por hardware son finales de carrera que limitan el rango de 
desplazamiento máximo admisible del eje.  


Las posiciones de los finales de carrera por hardware deben elegirse de modo que, en caso 
necesario, el eje disponga de suficiente carrera de deceleración. El eje debería pararse 
antes de llegar a un tope mecánico.  


Aproximación a los finales de carrera por hardware 
A la hora de vigilar la limitación de rango no se distingue si se alcanzan o sobrepasan los 
interruptores. 


Cuando se realiza la aproximación a un final de carrera por hardware se emite la alarma 
tecnológica 531 y el objeto tecnológico se bloquea (reacción a alarma: retirar habilitación). 


Excepción 
Si en el referenciado se utilizan los finales de carrera por hardware como levas de inversión 
o levas de referencia, la vigilancia de los finales de carrera por hardware es inactiva. 
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Marcha libre 
La posición del eje cuando se detecta el final de carrera por hardware se guarda 
internamente en la CPU. El estado del final de carrera por hardware aproximado no se 
restablece hasta que no se abandona el final de carrera por hardware y el eje se encuentra 
de nuevo en el rango de desplazamiento máximo. 


Para que el eje marche libremente después de alcanzar el final de carrera por hardware y 
restablecer su estado, proceda del siguiente modo: 


1. Acuse la alarma tecnológica para permitir movimientos en el sentido de la marcha libre. 


2. Desplace el eje en el sentido de la marcha libre hasta abandonar el final de carrera por 
hardware. 
Posteriormente, el eje debe estar en el rango de desplazamiento máximo. 
Si se produce un desplazamiento en contra del sentido de la marcha libre antes de 
abandonar el final de carrera por hardware, se dispara de nuevo la vigilancia. 


El diagrama siguiente muestra el comportamiento de la palabra de estado durante la 
aproximación al final de carrera por hardware y la marcha libre del eje:  


 
Figura 3-1 Aviso de estado_HW-ES 


En el tiempo ① se guarda en la CPU la posición del eje al detectarse el final de carrera por 
hardware positivo. Para restablecer el estado del final de carrera por hardware es necesario 
que se rebase por defecto esta posición. 


En el tiempo ② se guarda en la CPU la posición del eje al detectarse el final de carrera por 
hardware negativo. Para restablecer el estado del final de carrera por hardware es 
necesario que se rebase por exceso esta posición. 
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3.17.3 Final de carrera por software 
Los finales de carrera por software limitan la zona de trabajo del eje. Los finales de carrera 
por software deben posicionarse siempre dentro de los finales de carrera por hardware, en 
lo que se refiere al rango de desplazamiento. Puesto que las posiciones de los finales de 
carrera por software pueden ajustarse de forma flexible, es posible adaptar la zona de 
trabajo del eje individualmente según el perfil de velocidad actual.  


Los finales de carrera por software no son efectivos hasta que hay un valor real válido tras 
referenciar el objeto tecnológico. La vigilancia de los finales de carrera por software se 
aplica a la consigna. 


Módulo activado 
Cuando módulo está activado se vigila su posición. 


Los finales de carrera por software se activan o desactivan por medio de las variables del 
bloque de datos tecnológico. Si las posiciones de ambos finales de carrera por software 
están fuera del rango de módulo, la vigilancia no es efectiva. No se comprueba si las 
posiciones de los finales de carrera por software están dentro del rango de módulo.  


Aproximación a los finales de carrera por software 
Cuando se inicia un movimiento de posicionamiento no se comprueba si se pasa por el final 
de carrera por software al aproximarse a la posición de destino especificada.  


Si se pasa por el final de carrera por software se emite la alarma tecnológica 533 y el eje se 
para con los valores dinámicos máximos (reacción a alarma: parada con valores dinámicos 
máximos). El objeto tecnológico permanece habilitado. 


Superación de los finales de carrera por software 
Cuando se supera el final de carrera por software se emite la alarma tecnológica 534 y el 
objeto tecnológico se bloquea (reacción a alarma: retirar habilitación).  


Marcha libre 
Para que el eje pueda marchar libremente después de violar el final de carrera por software, 
proceda del siguiente modo: 


1. Acuse la alarma tecnológica. 


2. Mueva el eje en el sentido de la marcha libre hasta abandonar el final de carrera por 
software. 


Si antes de abandonar el final de carrera por software se produce un movimiento en 
contra del sentido de la marcha libre, vuelve a dispararse la vigilancia.  
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3.17.4 Variables 
Las variables siguientes del objeto tecnológico son relevantes para los finales de carrera por 
software: 
 
Indicadores de estado 
<TO>.StatusWord.X15 (SWLimitMinActive) El final de carrera por software negativo está activo 
<TO>.StatusWord.X16 (SWLimitMaxActive) El final de carrera por software positivo está activo 
<TO>.ErrorWord.X8 (SWLimit) Hay una alarma pendiente que indica que se ha viola-


do un final de carrera por software 
Bits de control 
<TO>.PositonLimits_SW.Active Activa / desactiva la vigilancia de los finales de carrera 


por software 
Valores de posición 
<TO>.PositonLimits_SW.MinPosition Posición del final de carrera por software negativo 
<TO>.PositonLimits_SW.MaxPosition Posición del final de carrera por software positivo 


Las variables siguientes del objeto tecnológico son relevantes para los finales de carrera por 
hardware: 
 
Indicadores de estado 
<TO>.StatusWord.X17 (HWLimitMinActive) El final de carrera por hardware negativo está activo 
<TO>.StatusWord.X18 (HWLimitMaxActive) El final de carrera por hardware positivo está activo 
<TO>.ErrorWord.X9 (HWLimit) Hay una alarma pendiente; se ha violado un final de 


carrera por hardware 
Bits de control 
<TO>.PositonLimits_HW.Active Activa / desactiva la vigilancia de los finales de carrera 


por hardware 
Parámetro 
<TO>.PositonLimits_HW.MinSwitchLevel Selección de nivel para activar el final de carrera por 


hardware inferior: 
FALSE: con el nivel Low la señal está activa 
TRUE: con el nivel High la señal está activa 


<TO>.PositonLimits_HW.MinSwitchAddress Número de byte de la dirección de periferia del final de 
carrera por hardware para la posición inferior o mínima 


<TO>.PositonLimits_HW.MinSwitchBit 
Number 


Número de bit de la dirección de periferia del final de 
carrera por hardware para la posición inferior o mínima 


<TO>.PositonLimits_HW.MaxSwitchLevel Selección de nivel para activar el final de carrera por 
hardware superior: 
FALSE: con el nivel Low la señal está activa 
TRUE: con el nivel High la señal está activa 


<TO>.PositonLimits_HW.MaxSwitch 
Address 


Número de byte de la dirección de periferia del final de 
carrera por hardware para la posición superior o má-
xima 


<TO>.PositonLimits_HW.MaxSwitchBit 
Number 


Número de bit de la dirección de periferia del final de 
carrera por hardware para la posición superior o má-
xima 
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3.18 Control de movimiento y límites dinámicos 


3.18.1 Descripción breve 
El movimiento del eje se controla con perfiles de velocidad (Página 71). Los perfiles de 
velocidad se calculan de acuerdo con las especificaciones dinámicas. Un perfil de velocidad 
define el comportamiento del eje al arrancar, frenar y cambiar de velocidad. Durante el 
posicionamiento se calcula un perfil de velocidad que mueve el eje hasta el punto de 
destino.  


Los valores máximos de velocidad, aceleración y tirón se calculan a partir de las 
propiedades del accionamiento y del sistema mecánico. Estos valores máximos pueden 
ajustarse en los límites dinámicos. Los límites dinámicos son efectivos en todos los 
movimientos generados mediante el objeto tecnológico. 


La deceleración de parada de emergencia (Página 72) ajustable se dispara mediante la 
instrucción MC_Power de Motion Control o una alarma tecnológica. 


La limitación de tirones reduce el esfuerzo del sistema mecánico durante una rampa de 
aceleración o deceleración. De ahí resulta un perfil de velocidad "redondeado".  
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3.18.2 Perfil de velocidad 
Para controlar el movimiento del eje se soportan un perfil de velocidad sin limitación de 
tirones y otro con limitación de tirones. 


Los valores dinámicos para el movimiento se especifican en la petición de movimiento. 
También existe la posibilidad de utilizar los valores del preajuste de dinámica. Los 
preajustes y límites de velocidad, aceleración, deceleración y tirón se ajustan en la 
configuración. 


Para influir en la velocidad es posible sobreponer una corrección de velocidad a la velocidad 
de desplazamiento actual. 


Perfil de velocidad sin limitación de tirones 
La figura siguiente muestra la velocidad, la aceleración y el tirón: 
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Perfil de velocidad con limitación de tirones 
La figura siguiente muestra la velocidad, la aceleración y el tirón: 


 
Un perfil de velocidad con limitación de tirones se utiliza para un recorrido de aceleración y 
deceleración constantes. El tirón puede especificarse previamente. 


3.18.3 Deceleración de parada de emergencia 
En caso de parada con la rampa de parada de emergencia, el eje se frena hasta pararse 
con la deceleración de parada de emergencia ajustada sin limitación de tirones.  


En los casos siguientes es efectiva la deceleración de parada de emergencia ajustada: 


● En caso de rampa de parada de emergencia activada mediante la instrucción 
"MC_Power" de Motion Control con el parámetro "StopMode" = 0. 


● En caso de una alarma tecnológica con la reacción local a alarma "Parada con rampa de 
parada de emergencia". 


Esta deceleración de parada de emergencia puede ser mayor que la deceleración máxima. 
Si se ajusta una deceleración de parada de emergencia menor, en caso de una "parada en 
final de carrera por software" y de aparecer de alarma tecnológica con la reacción local a 
alarma puede suceder que el eje no se detenga hasta después del final de carrera.  
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3.18.4 Variables 
Las variables siguientes del objeto tecnológico son relevantes para el control de movimiento: 
 
Estado 
<TO>.StatusWord Indicador de estado para un movimiento activo 
<TO>.Position Consigna de posición 
<TO>.Velocity Consigna de velocidad / de velocidad de giro 
<TO>.ActualPosition Posición real 
<TO>.ActualVelocity Velocidad real 
<TO>.ActualSpeed Velocidad de giro real del motor 


(si la consigna analógica = 0.0)  
<TO>.Acceleration Aceleración de consigna 
<TO>.ActualAcceleration Aceleración real  
Solapamiento 
<TO>.Override.Velocity Corrección de velocidad 
Valores límite de dinámica 
<TO>.DynamicLimits.MaxVelocity Limitación dinámica para velocidad máxima 
<TO>.DynamicLimits.MaxAcceleration Limitación dinámica para aceleración máxima 
<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration Limitación dinámica para deceleración máxima 
<TO>.DynamicLimits.MaxJerk Limitación dinámica para tirón máximo 
Preajustes de dinámica 
<TO>.DynamicDefaults.Velocity Preajuste de velocidad 
<TO>.DynamicDefaults.Acceleration Preajuste de aceleración 
<TO>.DynamicDefaults. Deceleration Preajuste de deceleración 
<TO>.DynamicDefaults.Jerk Preajuste de tirón 
<TO>.DynamicDefaults. 
EmergencyDeceleration 


Deceleración de parada de emergencia 
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3.19 Sincronismo 


3.19.1 Descripción breve 
Por medio del objeto tecnológico Eje sincronizado se pone a disposición la funcionalidad de 
un sincronismo de reductor relativo. 


El cambio de la consigna de posición del eje maestro se multiplica por un factor de 
transmisión especificable y se transfiere como cambio de la consigna de posición del eje 
esclavo. 


El sincronismo relativo de reductor acopla un eje esclavo a un eje maestro tal como si los 
ejes estuviesen conectados entre sí por un reductor mecánico. 


 


 
Eje maestro (eje accionado) 


 
Eje esclavo 


  Relación de posición relativa 


Mediante la instrucción de Motion Control "MC_GearIn", que corresponde al reductor 
mecánico, el eje esclavo se sincroniza con el eje maestro. Un sincronismo activo es 
relevado por peticiones de movimiento al eje esclavo. 
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3.19.2 Sincronismo de reductor relativo 
En la instrucción de Motion Control "MC_GearIn", el factor de transmisión se indica como 
relación de dos números enteros. De ello resulta una función de transmisión lineal. En el 
sincronismo de reductor relativo existe una relación relativa entre el eje maestro y el eje 
esclavo. El cambio de la consigna de posición del eje esclavo es el resultado del cambio de 
la consigna de posición del eje maestro multiplicada por el factor de transmisión. 


Sincronización 
La sincronización se inicia lanzando una petición "MC_GearIn". Cuando se sincroniza un eje 
sincronizado con un valor maestro, ello se indica en la variable del objeto tecnológico 
<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing). Las peticiones de movimiento en curso son 
relevadas. Los valores dinámicos (aceleración, deceleración, tirón) del eje esclavo para la 
sincronización se indican en "MC_GearIn".  


Una vez que el eje esclavo ha alcanzado la velocidad y aceleración del eje maestro 
teniendo en cuenta el factor de transmisión, el eje esclavo está sincronizado y se mueve de 
forma síncrona al eje maestro. 


La duración y la longitud de la sincronización dependen de la dinámica del eje maestro y de 
las especificaciones dinámicas en "MC_GearIn". Esto puede causar un desplazamiento de 
posición entre el eje maestro y el eje esclavo. Este desplazamiento de posición no se 
compensa. 
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Movimiento síncrono 
Si un eje sincronizado está sincronizado con un valor maestro, el estado "síncrono" se 
indica mediante el parámetro "MC_GearIn.InGear" = TRUE, así como en la variable del 
objeto tecnológico <TO>.StatusWord.X22 (Synchronous). El eje esclavo sigue a la dinámica 
del eje maestro conforme al factor de transmisión. 


Los límites dinámicos configurados en el eje esclavo carecen de efecto en estado 
"síncrono". La consigna de velocidad de giro emitida al accionamiento se limita a la 
velocidad de giro máxima configurada del accionamiento 
(<TO>.Actor.DriveParameter.MaxSpeed). 


Si el eje esclavo no puede seguir al valor maestro, se produce un error de seguimiento que 
se vigila mediante la vigilancia de errores de seguimiento. 


El comportamiento de transmisión en el sincronismo de reductor se expresa por una 
relación lineal entre valor maestro y valor esclavo. 


 
g Factor de transmisión (relación de transmisión) 
φ Offset de posición en sincronismo entre valor maestro y valor esclavo 


El offset de posición se obtiene al sincronizar, y tras ello permanece constante. 


El valor esclavo se calcula con la siguiente fórmula: 


Valor esclavo = g x valor maestro + φ 


Relevar sincronismo 
Un sincronismo activo es relevado por peticiones de movimiento al eje esclavo. 


Sentido 
El numerador del factor de transmisión se indica en positivo o en negativo. De ello resulta el 
siguiente comportamiento: 


● Factor de transmisión positivo: 
El eje maestro y el eje esclavo giran en la misma dirección. 


● Factor de transmisión negativo: 
El eje esclavo gira en dirección opuesta al eje maestro. 
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Referenciado con sincronismo activo 
En el sincronismo de reductor relativo no se compensan los desplazamientos de posición en 
el eje esclavo. De ello resulta un nuevo desplazamiento debido el referenciado del eje 
esclavo durante un desplazamiento activo. Una petición de referenciado activo en un eje 
esclavo releva el sincronismo. 


 


 ATENCIÓN 


Daños en el accionamiento 


En el referenciado del eje maestro puede cambiar súbitamente la posición del eje maestro. 
Este escalón en el valor maestro actúa en el eje esclavo como escalón de consigna. El eje 
esclavo se desplaza en el escalón de consigna teniendo en cuenta el factor de transmisión. 
Como consecuencia pueden producirse movimientos compensatorios bruscos en el eje 
esclavo y daños en el accionamiento. 


Si se requiere el referenciado del eje maestro con sincronismo activo, el escalón del valor 
maestro y sus repercusiones en el eje esclavo deberán limitarse a un mínimo posible. 
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3.19.3 Acoplamiento de valores maestros 
El valor maestro para el sincronismo es suministrado por un eje maestro. Los valores 
maestros son siempre las consignas de posición del eje maestro (acoplamiento de valores 
de consigna). Un eje esclavo puede acoplarse con diferentes valores maestros. Nunca se 
evalúa más de un valor maestro al mismo tiempo. Los ejes de posicionamiento o ejes 
sincronizados pueden especificar el valor maestro. 


El valor maestro se especifica en el programa de usuario con la llamada de la instrucción de 
Motion Control "MC_GearIn". Una nueva llamada del "MC_GearIn" indicando otro eje 
maestro hace que se conmute el valor maestro. 


La figura siguiente muestra a modo de ejemplo un eje sincronizado con varios valores 
maestros: 


 
Para el acoplamiento del valor maestro se aplican las siguientes reglas: 


● Los ejes de posicionamiento y los ejes sincronizados pueden especificar valores 
maestros. Un eje maestro puede proporcionar el valor maestro para varios ejes esclavos. 


● El eje sincronizado puede interconectarse con diferentes valores maestro. Todas las 
interconexiones necesarias durante el funcionamiento deben configurarse al configurar el 
objeto tecnológico Eje sincronizado. 


● Nunca se evalúa más de un valor maestro al mismo tiempo. 


● Las interconexiones recursivas no son posibles. Un eje maestro no puede 
interconectarse como eje esclavo al propio valor maestro. 
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El siguiente ejemplo muestra una interconexión recursiva inadmisible: 


En el TIA Portal están configuradas las siguientes interconexiones: 
 


Interconexión Eje 1  Eje 2 
A El eje 1 es un posible eje 


maestro para el eje 2 
Eje maestro → Eje esclavo 


B El eje 2 es un posible eje 
maestro para el eje 1 


Eje esclavo ← Eje maestro 


Mediante la instrucción de Motion Control "MC_GearIn" puede activarse la interconexión 
A o la interconexión B. Las interconexiones A y B no pueden activarse al mismo tiempo, 
ya que se trata de una interconexión recursiva no admisible.  


 


 Nota 


Los valores maestro y los valores esclavo se acoplan sin convertirlos a la unidad de usuario 
parametrizada en cada caso. Si p. ej. el eje maestro es un eje lineal (milímetros) y el eje 
esclavo es un eje rotativo (grado angular), la unidad no se convierte en el sincronismo. Si el 
eje maestro se mueve 10 mm, el eje esclavo se mueve 10° con una factor de transmisión de 
1:1. 


 


3.19.4 Variables 
Las variables siguientes del objeto tecnológico son relevantes para el sincronismo: 


 
Indicadores de estado 
<TO>.StatusSynchronizedMotion.ActualMaster Cuando se inicia una petición "MC_GearIn", se muestra el número del 


bloque de datos tecnológico del eje maestro utilizado actualmente. 
"ActiveMaster" = 0 con sincronismo inactivo 


<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing) Se pone al valor TRUE si el eje sincronizado se sincroniza a un valor 
maestro. 


<TO>.StatusWord.X22 (Synchronous) Se pone al valor TRUE si el eje sincronizado está sincronizado y se 
mueve de forma síncrona al eje maestro. 


<TO>.ErrorWord.X14 (SynchronousError) Error en el sincronismo 
El eje maestro indicado en la instrucción de Motion Control "MC_GearIn" 
no se ha configurado como posible eje maestro. 
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3.20 Comportamiento de ejecución 


3.20.1 Bloques de organización para Motion Control 


Descripción 
Cuando se crea un objeto tecnológico se generan también automáticamente bloques de 
organización para procesar objetos tecnológicos. La funcionalidad Motion Control de los 
objetos tecnológicos genera un nivel de ejecución propio y se llama de acuerdo con el ciclo 
de aplicación de Motion Control. 


Se crean los siguientes bloques de organización: 


● MC-Servo [OB91] 


Cálculo del regulador de posición 


● MC-Interpolator [OB92] 


Evaluación de las instrucciones de Motion Control, la generación de consignas y función 
de vigilancia 


Los bloques de organización están protegidos (protección de know-how). No es posible ver 
o modificar el código del programa.  


La relación de ciclo entre los dos bloques de organización es siempre 1:1. MC-Servo [OB91] 
se ejecuta siempre antes de MC-Interpolator [OB92]. 


El ciclo de aplicación y la prioridad de los bloques de organización se pueden ajustar 
conforme a las exigencias de calidad de regulación y carga del sistema. 
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Ciclo de aplicación 
El ciclo de aplicación en el que se llama al MC-Servo [OB91] puede ajustarse en las 
propiedades del bloque de organización, en "General > Tiempo de ciclo": 


● Sincronía con el bus 


El MC-Servo [OB91] se llama de forma síncrona o reducida con respecto a un sistema 
en bus. El tiempo de ciclo de emisión se ajusta en las propiedades del sistema en bus 
seleccionado. En la lista desplegable "Periferia descentralizada" pueden seleccionarse 
los siguientes sistemas en bus: 


– PROFIBUS DP isócrono 


– PROFINET IO isócrono 


El MC-Servo [OB91] no puede llamarse de forma síncrona con respecto a un sistema en 
bus conectado a la CPU mediante un procesador de comunicaciones / módulo de 
comunicaciones (CP/CM). 


● Cíclico 


El MC-Servo [OB91] se llama de forma cíclica con el ciclo de aplicación indicado. 


El ciclo de aplicación debe elegirse lo suficientemente grande como para poder procesar 
todos los objetos tecnológicos en un solo ciclo. Si el tiempo de procesamiento de los objetos 
tecnológicos es mayor que el ciclo de aplicación se producen desbordamientos (Página 82).  


El tiempo de ejecución de MC-Servo [OB91] y MC-Interpolator [OB92] se comprueba con la 
instrucción avanzada "RT_INFO". 


Reducción de ciclo (a partir de CPU V1.5) 
El ciclo de aplicación del MC-Servo [OB91] puede reducirse al tiempo de ciclo de emisión de 
un sistema PROFINET IO isócrono. Como factor puede ajustarse un múltiplo entero del 
tiempo de ciclo de emisión. Para el ciclo de aplicación son posibles valores de hasta 14 
veces el tiempo de ciclo de emisión (como máximo 32 ms). 


Si se llaman un OB de alarma de sincronismo y el MC-Servo [OB91] de forma síncrona al 
mismo sistema PROFINET IO, debe ajustarse el mismo ciclo de aplicación en ambos 
bloques de organización. 


Prioridad 
En caso necesario, la prioridad de los bloques de organización se ajusta en sus 
propiedades, en "General > Atributos > Prioridad". 


● MC-Servo [OB91] 


Prioridad 17 a 31 (valor predeterminado 25) 


● MC-Interpolator [OB92] 


Prioridad 16 a 30 (valor predeterminado 24) 


La prioridad del MC-Servo [OB91] debe ser como mínimo un punto más alta que la prioridad 
del MC-Interpolator [OB92]. 
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3.20.2 Memoria imagen parcial de proceso "IPP OB Servo" 
La memoria imagen parcial de proceso "IPP OB Servo" está disponible para Motion Control 
de forma isócrona. Todos los accionamientos y encóders utilizados por Motion Control se 
asignan a esta memoria imagen parcial de proceso.  


También deberían asignarse a la misma todos los módulos E/S utilizados por Motion Control 
(p. ej. finales de carrera por hardware). Por medio de la asignación se realiza un 
procesamiento síncrono en el tiempo con el objeto tecnológico.  


La memoria imagen parcial de proceso de las entradas también se actualiza en STOP. 


Memoria imagen parcial de proceso en el programa de usuario 
A partir de la versión V1.5 de la CPU es posible acceder a la memoria imagen parcial de 
proceso "IPP OB Servo" desde el programa de usuario. Esto permite también evaluar la 
memoria imagen parcial de proceso utilizando la función Trace y analizador lógico. 


3.20.3 Comportamiento de ejecución y desbordamientos 
Durante el procesamiento de la funcionalidad Motion Control se llaman y procesan los 
bloques de organización MC-Servo [OB91] y MC-Interpolator [OB92] en cada ciclo de 
aplicación. El tiempo de ciclo restante está disponible para procesar el programa de usuario.  


Para que el programa se ejecute correctamente se aplican las siguientes reglas: 


● En cada ciclo de aplicación (application cycle) debe iniciarse el MC-Servo [OB91] y 
procesarse hasta el final. 


● En cada ciclo de aplicación debe iniciarse por lo menos el MC-Interpolator [OB92] 
correspondiente. 


La figura siguiente muestra a modo de ejemplo el comportamiento de ejecución correcto 
para el procesamiento del bloque de organización OB1:  
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Desbordamientos 
Si no se mantiene el ciclo de aplicación ajustado, p. ej. porque es demasiado corto, es 
posible que se produzcan desbordamientos.  


La CPU no tolera desbordamientos del MC-Servo [OB91]. En caso de desbordamiento, la 
CPU pasa al estado operativo STOP.  


La figura siguiente muestra el comportamiento de ejecución en caso de desbordamiento del 
MC-Servo [OB91]: 


 
El procesamiento de un MC-Interpolator [OB92] puede interrumpirse como mucho por una 
llamada del MC-Servo [OB91]. Si se producen más interrupciones, la CPU pasará al estado 
operativo STOP. 


La figura siguiente muestra el comportamiento de ejecución en caso de interrupción de un 
MC-Interpolator [OB92] en dos segmentos de tiempo: 
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La CPU tolera como máximo tres desbordamientos consecutivos del MC-
Interpolator [OB92]. Si se producen más desbordamientos, la CPU pasará al estado 
operativo STOP. 


La figura siguiente muestra el comportamiento de ejecución en caso de cuatro 
desbordamientos individuales consecutivos del MC-Interpolator [OB92]: 
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3.20.4 Estados operativos 
En este apartado se explica el comportamiento de Motion Control en los diferentes estados 
operativos y en las transiciones entre los mismos. Encontrará una descripción general de los 
estados operativos en el manual de sistema del S7-1500.  


Estados operativos y transiciones 
La CPU tiene tres estados operativos: STOP, ARRANQUE (STARTUP) y RUN. La figura 
siguiente muestra los estados operativos y las transiciones entre los mismos: 


 
 


Estado operativo STOP 
En estado operativo STOP no se procesa el programa de usuario y todas las salidas del 
proceso se desactivan. Por consiguiente, no se ejecutan peticiones de Motion Control. 


Los bloques de datos tecnológicos se actualizan. 


Estado operativo ARRANQUE (STARTUP) 
Antes de que la CPU empiece a procesar el programa de usuario cíclico, se ejecutan una 
vez los OBs de arranque.  


Durante el ARRANQUE, las salidas del proceso están bloqueadas. Las peticiones de Motion 
Control se rechazan. 


Los bloques de datos tecnológicos se actualizan. 


Estado operativo RUN 
En estado operativo RUN se procesa el programa de usuario.  


En RUN se llaman y procesan cíclicamente las peticiones programadas de Motion Control. 


Los bloques de datos tecnológicos se actualizan. 
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Transiciones de estados operativos 
La tabla siguiente muestra el comportamiento de Motion Control en las transiciones entre los 
estados operativos: 


 
N.º Transición de estado operativo Comportamiento 


① POWER ON → STOP La CPU ejecuta un rearranque completo de los objetos tecnológicos. Los objetos 
tecnológicos se reinicializan con los valores de la memoria de carga.  


② STOP → ARRANQUE Irrelevante para Motion Control. 


③ ARRANQUE → RUN Las salidas de proceso se habilitan.  


④ RUN → STOP Cuando la CPU pasa del estado operativo RUN a STOP, todos los objetos tecno-
lógicos se bloquean conforme a la reacción a alarma "retirar habilitación". Las 
peticiones de Motion Control en curso se cancelan. 
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 Guía 4 
4.1 Guía para utilizar Motion Control 


La guía aquí descrita muestra el procedimiento básico para utilizar Motion Control con la 
CPU S7-1500. Dicha guía sirve de referencia. 


Requisitos 
● Se ha creado un proyecto con una CPU S7-1500. 


Procedimiento 
Para utilizar Motion Control con la CPU S7-1500, proceda del siguiente modo: 


1. Agregar objeto tecnológico (Página 101) 


2. Trabajar con el editor de configuración (Página 102) 


3. Programar (Página 176) 


4. Cargar en CPU (Página 202) 


5. Test de funcionamiento en la ventana de puesta en servicio (Página 203) 


6. Diagnóstico (Página 218) 
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 Utilizar versiones 5 
5.1 Visión global de la versión 


La versión tecnológica para S7-1500 Motion Control incluye la versión de los objetos 
tecnológicos y la versión de las instrucciones de Motion Control. En una CPU no puede 
utilizarse más de una versión tecnológica al mismo tiempo. Por consiguiente, no es posible 
usar dos versiones tecnológicas diferentes conjuntamente en una CPU. 


Al cambiar a una CPU V1.6 debe cambiarse la versión tecnológica a V2.0. Se admite el 
cambio de tarjeta de una CPU < V1.6 a una CPU V1.6. En el TIA Portal solo pueden 
procesarse con una CPU V1.6 proyectos con la versión tecnológica V2.0. 


La versión tecnológica se puede cambiar de dos maneras: 


● Cambiar versión de las instrucciones de Motion Control 


La versión de las instrucciones de Motion Control puede cambiarse en la Task Card 
"Instrucciones" en la carpeta "Tecnología > Motion Control > S7-1500 Motion Control". 


Si la versión utilizada de la instrucción de Motion Control no responde a la lista de 
compatibilidad, las correspondientes instrucciones de Motion Control aparecerán 
marcadas en rojo en el editor de programas. 


● Agregar objeto tecnológico con una versión alternativa. 


Si agrega un objeto tecnológico con una versión alternativa en el cuadro de diálogo 
"Agregar objeto", la versión tecnológica se cambia a la versión alternativa. 


Los TO y las instrucciones de Motion Control únicamente se convierten conforme a la 
versión elegida de la tecnología en la compilación. 


La versión de un objeto tecnológico o una instrucción de Motion Control se muestra en las 
propiedades del objeto en la ficha "General > Información" en el campo "Versión". 
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Lista de compatibilidad 
La siguiente tabla muestra la compatibilidad de la versión tecnológica con la versión de la 
CPU: 


 
CPU Tecnología Objeto tecnológico Instrucción de Motion Control 


V1.0, V1.1, 
V1.51 


V1.0 Eje de velocidad de giro V1.0 
Eje de posicionamiento V1.0 


Encóder externo V1.0 


MC_Power V1.0 
MC_Home V1.0 


MC_MoveJog V1.0 
MC_MoveVelocity V1.0 
MC_MoveRelative V1.0 
MC_MoveAbsolute V1.0 


MC_Halt V1.0 
MC_Reset V1.0 


V1.6 V2.0 Eje de velocidad de giro V2.0 
Eje de posicionamiento V2.0 


Encóder externo V2.0 
Eje sincronizado V2.0 


MC_Power V2.0 
MC_Home V2.0 


MC_MoveJog V2.0 
MC_MoveVelocity V2.0 
MC_MoveRelative V2.0 
MC_MoveAbsolute V2.0 


MC_Halt V2.0 
MC_Reset V2.0 
MC_GearIn V2.0 


MC_MoveSuperimposed V2.0 


Novedades: 
• eje sincronizado 
• Sincronismo de reductor relativo 
• MC_GearIn 
• MC_MoveSuperimposed 
• Unificación del parámetro 


"MC_Home.Mode" para 
S7-1200 Motion Control y 
S7-1500 Motion Control 


• Modo de simulación 
• Soporte de funciones Safety del 


accionamiento 
 


 1) Se admite el cambio de tarjeta de una CPU < V1.6 a una CPU V1.6. 
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Parámetro "Mode" de la instrucción de Motion Control "MC_Home" 
En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro "MC_Home.Mode" 
para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello resulta también una nueva 
asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". 


La siguiente tabla muestra la comparativa del parámetro "MC_Home.Mode" para la 
tecnología V1.0 y V2.0: 


 
MC_Home.HomingMode V1.0 Valor de  


parámetro 
MC_Home.Mode V2.0 


Referenciado directo (absoluto) 0 Referenciado directo (absoluto) 
Referenciado directo (relativo) 1 Referenciado directo (relativo) 


Referenciado pasivo  2 Referenciado pasivo (sin reset) 
Referenciado pasivo (con posición del punto de 


referencia configurada) 
3 Referenciado activo 


Referenciado activo 4 Reservado 
Referenciado activo (con posición del punto de 


referencia configurada) 
5 Referenciado activo (con posición del punto de 


referencia configurada) 
Reajuste del encóder absoluto (relativo) 6 Reajuste del encóder absoluto (relativo) 


Reajuste del encóder absoluto (absoluto) 7 Reajuste del encóder absoluto (absoluto) 
Referenciado pasivo (sin reset) 8 Referenciado pasivo 
Referenciado pasivo cancelado 9 Referenciado pasivo cancelado 


- 10 Referenciado pasivo (con posición del punto de 
referencia configurada) 


Encontrará más información acerca del parámetro "MC_Home.Mode" en la descripción de la 
instrucción de Motion Control "MC_Home" (Página 243).  
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5.2 Cambio de versión de la tecnología 
Para disfrutar de las ventajas de la nueva versión tecnológica, es necesario cambiar la 
versión tecnológica en los proyectos existentes. 


Cambiar la versión tecnológica a V2.0 
Para cambiar la versión tecnológica a V2.0, proceda del siguiente modo: 


1. Cambie la CPU V1.0...V1.5 del proyecto por una CPU V1.6. 


2. Abra el editor de programas (p. ej. abriendo el OB1). 


Después de cambiar la CPU, los objetos tecnológicos y las instrucciones de Motion 
Control aparecen marcadas en rojo como no válidas. 


3. Abra la versión tecnológica V2.0 en la carpeta "Tecnología > Motion Control >  
S7-1500 Motion Control" en la Task Card "Instrucciones". 


4. Guarde y compile el proyecto. 


Al compilar el proyecto se cambian la versión de los objetos tecnológicos y las 
instrucciones de Motion Control a la versión V2.0.  


Tenga en cuenta las posibles indicaciones de error al compilar. Elimine las causas de los 
errores mostrados. 


5. Compruebe la configuración de los objetos tecnológicos. 
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Reajustar el parámetro "Mode" de la instrucción de Motion Control "MC_Home" 
Al cambiar la versión tecnológica de V1.0 a V2.0, se cambia el nombre del parámetro 
"MC_Home.HomingMode" (V1.0) a "MC_Home.Mode" (V2.0). La asignación de los valores 
de parámetros también cambia.  


Para reajustar el parámetro "MC_Home.Mode" (V2.0), proceda del siguiente modo: 


1. Para cambiar la versión tecnológica, siga las instrucciones indicadas arriba. 


Al compilar el proyecto, el nombre del parámetro "MC_Home.HomingMode" (V1.0) 
cambia a "MC_Home.Mode" (V2.0): 


– La asignación de los valores de parámetros cambia. Encontrará una comparativa del 
parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones tecnológicas V1.0 y V2.0 en el 
capítulo Relación de versiones (Página 88). 


Encontrará más información acerca del parámetro "MC_Home.Mode" en la 
descripción de la instrucción de Motion Control "MC_Home" (Página 243).  


– Se pierde el valor configurado en el parámetro "MC_Home.HomingMode" (V1.0). 
Como indicación respecto al cambio de nombre, se añade en el parámetro 
"MC_Home.Mode" (V2.0) el siguiente texto como valor de parámetro: 


"Die Schnittstelle hat sich geändert. Weitere Informationen finden Sie in der 
Beschreibung der Motion Control-Anweisung MC_Home." 


– En la ficha "Información > Compilar" de la ventana de inspección se indica que el 
operando es de un tipo de datos erróneo. 


2. Cambie el valor del parámetro "MC_Home.Mode" (V2.0) conforme a la nueva asignación 
como corresponda a su programa de usuario. 


3. Guarde y compile el proyecto. 
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 Configurar 6 
6.1 Agregar y configurar accionamientos en la configuración de 


dispositivos 


6.1.1 Agregar y configurar accionamientos PROFINET IO 
A continuación se describe la forma de agregar y configurar un accionamiento  
PROFINET IO con ayuda de un accionamiento SINAMICS S120. La forma de agregar y 
configurar otros accionamientos PROFINET IO puede diferir en puntos concretos de la 
descripción mostrada. 


Requisitos 
● El dispositivo SIMATIC S7-1500 está creado en el proyecto. 


● El accionamiento deseado está disponible en el catálogo de hardware. 


Si el accionamiento no se encuentra en el catálogo de hardware, deberá instalarse como 
archivo de descripción del dispositivo (GSD) en el menú "Opciones". 


Agregar accionamiento y trama en la configuración de dispositivos 
1. Abra la configuración del dispositivo y cambie a la vista de redes. 


2. Abra la carpeta "Otros dispositivos de campo > PROFINET IO > Drives > Siemens AG > 
SINAMICS" del catálogo de hardware. 


3. Seleccione el accionamiento de la versión deseada y arrástrelo a la vista de redes por 
medio de Drag&Drop. 


4. Asigne el accionamiento a la interfaz PROFINET del PLC. 


5. Abra el accionamiento en la vista de dispositivos. 


6. Mediante Drag&Drop arrastre un Drive Object (DO) y una trama estándar desde el 
catálogo de hardware a un slot de la vista general de dispositivos del accionamiento. 


Dependiendo de la versión del accionamiento SINAMICS S120 será necesario seleccionar 
la trama "DO con trama estándar X" o bien "DO Servo" y una "trama estándar X". 


Encontrará más información sobre las tramas adecuadas en el capítulo Telegramas 
(Página 29). 


Repita el paso 6 si desea agregar otro accionamiento y otra trama estándar. 
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Activar el modo isócrono del accionamiento en la configuración de dispositivos 
Básicamente los accionamientos PROFINET pueden funcionar en modo isócrono o en 
modo asíncrono. El modo isócrono aumenta la calidad de la regulación de posición del 
accionamiento. 


Si desea activar el accionamiento en modo isócrono, proceda del modo siguiente: 


1. Seleccione la vista de dispositivos del accionamiento. 


2. En el cuadro de diálogo de propiedades seleccione la ficha "Interfaz PROFINET [X1] > 
Opciones avanzadas > Modo isócrono". 


3. En esa ficha active la casilla de verificación "Modo isócrono". 


En la vista de detalle también debe estar seleccionada la entrada de la trama para el modo 
isócrono. 


Conectar el puerto del PLC con el puerto del accionamiento 
1. Abra la vista topológica de la configuración de dispositivos. 


2. Conecte el puerto del PLC con el puerto del accionamiento. 


Configurar el PLC como maestro Sync y ajustar un ciclo isócrono 
1. Seleccione la vista de dispositivos del PLC. 


2. En el cuadro de diálogo de propiedades seleccione la ficha "Interfaz PROFINET [X1] > 
Opciones avanzadas > Configuración en tiempo real > Sincronización". 


3. Seleccione la entrada "Maestro Sync" en la lista desplegable "Función de 
sincronización". 


4. Confirme haciendo clic en el botón "Ajustes del dominio". 


5. Seleccione la ficha "Administración de dominios > Dominios Sync" y ajuste el "Tiempo de 
ciclo de emisión" deseado (ciclo isócrono). 


Seleccionar un accionamiento en la configuración del objeto tecnológico 
1. Agregue un objeto tecnológico Eje nuevo, o abra la configuración de un eje ya existente. 


2. Abra la configuración " Interfaz de hardware > Accionamiento". 


3. Seleccione la entrada "PROFIdrive" en la lista desplegable "Tipo de accionamiento". 


4. En la lista "Accionamiento", seleccione Drive Object del accionamiento PROFINET. 


Si quiere saber cómo agregar un objeto tecnológico, consulte el capítulo Agregar objeto 
tecnológico (Página 101). 
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Resultado 
El objeto tecnológico está asociado al accionamiento y puede revisarse o configurarse el 
bloque de organización "MC-Servo". 


La trama del accionamiento configurado se asigna a la memoria imagen del proceso  
"IPP OB Servo". 


Comprobar y configurar las propiedades de MC-Servo 
1. Abra la carpeta "Bloques de programa" en el árbol del proyecto. 


2. Seleccione el bloque de organización "MC-Servo". 


3. Seleccione el comando del menú contextual "Propiedades". 


4. Seleccione la entrada "Tiempo de ciclo" en la navegación local. 


5. En el cuadro de diálogo siguiente debe estar seleccionada la opción "Sincronía con el 
bus". 


6. En la lista desplegable "Periferia descentralizada" debe estar seleccionado un  
"Sistema PROFINET IO". 


7. El ciclo de aplicación del "MC-Servo" debe ser equivalente al tiempo de ciclo de emisión 
del bus o bien estar reducido en un número entero al tiempo de ciclo de emisión del bus. 


Resultado 
El accionamiento PROFINET IO está configurado de modo que puede ser activado en modo 
isócrono en la red PROFINET IO. 


Las propiedades del accionamiento SINAMICS deben configurarse conforme a la 
configuración del eje con un programa STARTER independiente.  


Comprobar la sincronización de ciclo en el accionamiento 
Si en la configuración del eje no se ha respetado la secuencia anterior y al compilar el 
proyecto se producen errores específicos del accionamiento, puede revisarse el ajuste del 
modo isócrono en el accionamiento. 


1. Seleccione la vista de dispositivos del accionamiento. 


2. Seleccione la entrada de la trama estándar en la vista general de dispositivos. 


3. Seleccione el cuadro de diálogo de propiedades "General > Direcciones E/S". 


4. Para las direcciones de entrada y salida se aplican los ajustes siguientes: 


– Está activado "Modo isócrono". 


– Para "Bloque de organización" debe estar seleccionado "MC-Servo". 


– Para "Memoria imagen de proceso" debe estar seleccionado "IPP OB Servo". 
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Consulte también 
Telegramas (Página 29) 


Agregar objeto tecnológico (Página 101) 


6.1.2 Agregar y configurar accionamientos PROFIBUS DP 
A continuación se describe la forma de agregar y configurar un accionamiento PROFIBUS 
con ayuda de un SINAMICS S120. La forma de agregar y configurar otros accionamientos 
PROFIBUS puede diferir en puntos concretos de la descripción mostrada. 


Requisitos 
● El dispositivo SIMATIC S7-1500 está creado en el proyecto. 


● Se dispone de conocimientos básicos sobre la configuración de redes PROFIBUS DP. 


● El accionamiento deseado está disponible en el catálogo de hardware. 


Si el accionamiento no se encuentra en el catálogo de hardware, deberá instalarse como 
archivo de descripción del dispositivo (GSD) en el menú "Opciones". 


Agregar accionamiento y trama en la configuración de dispositivos 
1. Abra la configuración del dispositivo y cambie a la vista de redes. 


2. Abra la carpeta "Otros dispositivos de campo > PROFIBUS DP > Accionamientos > 
Siemens AG > SINAMICS" del catálogo de hardware. 


3. Seleccione la carpeta del accionamiento deseado en la versión deseada y arrastre el 
objeto del accionamiento hasta la vista de redes mediante Drag&Drop. 


4. Asigne el accionamiento a la interfaz PROFIBUS del PLC. 


5. Abra el accionamiento en la vista de dispositivos. 


6. Mediante Drag&Drop, arrastre una trama estándar desde el catálogo de hardware a un 
slot de la vista general de dispositivos del accionamiento. 


Encontrará más información sobre las tramas adecuadas en el capítulo Telegramas 
(Página 29). 


Utilice el "separador de ejes" del catálogo de hardware si desea agregar otro accionamiento 
y otra trama estándar a la vista general de dispositivos.  
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Activar el modo isócrono del accionamiento en la configuración de dispositivos 
Básicamente los accionamientos PROFIBUS pueden funcionar en modo cíclico o isócrono. 
El modo isócrono aumenta la calidad de la regulación de posición del accionamiento.  


Si desea activar el accionamiento en modo isócrono, proceda del modo siguiente: 


1. Seleccione la vista de dispositivos del accionamiento. 


2. Seleccione la ficha "General > Modo isócrono" en el cuadro de diálogo de propiedades. 


3. Active la casilla de verificación "Sincronizar el esclavo DP con ciclo DP equidistante". 


Ajustar el ciclo isócrono 
1. Seleccione la vista de redes. 


2. Seleccione el sistema maestro DP. 


3. Seleccione la ficha "General > Equidistancia" en el cuadro de diálogo de propiedades. 


4. Seleccione el modo "Ciclo DP equidistante" deseado. 


Seleccionar un accionamiento en la configuración del objeto tecnológico 
1. Agregue un objeto tecnológico Eje nuevo, o abra la configuración de un eje ya existente. 


2. Abra la configuración " Interfaz de hardware > Accionamiento". 


3. Seleccione la entrada "PROFIdrive" en la lista desplegable "Tipo de accionamiento". 


4. En la lista "Accionamiento", seleccione la trama estándar del accionamiento PROFIBUS. 


Si quiere saber cómo agregar un objeto tecnológico, consulte el capítulo Agregar objeto 
tecnológico (Página 101). 


Resultado 
El objeto tecnológico está asociado al accionamiento, y puede revisarse o configurarse el 
bloque de organización "MC-Servo". 


La trama del accionamiento configurado se asigna a la memoria imagen del proceso  
"IPP OB Servo". 
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Comprobar y configurar las propiedades de MC-Servo 
1. Abra la carpeta "Bloques de programa" en el árbol del proyecto. 


2. Seleccione el bloque de organización "MC-Servo". 


3. Seleccione el comando del menú contextual "Propiedades". 


4. Seleccione la entrada "Tiempo de ciclo" en la navegación local. 


5. En el cuadro de diálogo siguiente debe estar seleccionada la opción "Sincronía con el 
bus". 


6. En la lista desplegable "Periferia descentralizada" debe estar seleccionado un  
"Sistema PROFINET IO". 


7. El ciclo de aplicación del "MC-Servo" debe ser equivalente al tiempo de ciclo de emisión 
del bus o bien estar reducido en un número entero al tiempo de ciclo de emisión del bus. 


En la configuración del objeto tecnológico es posible seleccionar un accionamiento 
conectado a la CPU por medio de un procesador de comunicaciones / módulo de 
comunicaciones (CP/CM). El sistema maestro DP del CP/CM no puede seleccionarse como 
origen del ciclo del MC-Servo [OB91].  


Resultado 
El accionamiento PROFIBUS DP está configurado de modo que puede ser activado en 
modo isócrono en la red PROFIBUS. 


Las propiedades del accionamiento SINAMICS deben configurarse conforme a la 
configuración del eje con un programa STARTER independiente. 


Comprobar la sincronización de ciclo en el accionamiento 
Si en la configuración del eje no se ha respetado la secuencia anterior y al compilar el 
proyecto se producen errores específicos del accionamiento, puede revisarse el modo 
isócrono en el accionamiento. 


1. Seleccione la vista de dispositivos del accionamiento. 


2. Seleccione la entrada de la trama estándar en la vista general de dispositivos. 


3. Seleccione el cuadro de diálogo de propiedades "General > Direcciones E/S". 


4. Para las direcciones de entrada y salida se aplican los ajustes siguientes: 


– Para "Bloque de organización" debe estar seleccionado "MC-Servo". 


– Para "Memoria imagen de proceso" debe estar seleccionado "IPP OB Servo". 


Consulte también 
Agregar objeto tecnológico (Página 101) 


Telegramas (Página 29) 
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6.1.3 Agregar y configurar accionamientos con conexión analógica del accionamiento 
A continuación se describe cómo agregar y configurar un accionamiento con conexión 
analógica y un encóder. La conexión se produce, por ejemplo, con un encóder incremental y 
mediante un módulo tecnológico en el rack del PLC. 


Requisitos 
El dispositivo SIMATIC S7-1500 está creado en el proyecto. 


Agregar y configurar un módulo de salidas analógicas en la configuración de dispositivos 
1. Abra la configuración de dispositivos del PLC. 


2. Seleccione un módulo de salidas analógicas del catálogo de hardware y arrástrelo 
mediante Drag&Drop hasta el rack del PLC. 


3. Seleccione el módulo de salidas analógicas en la vista general de dispositivos. 


4. En el cuadro de diálogo de propiedades seleccione la ficha "General", y dentro de ella 
"Nombre del módulo de salidas analógicas > Direcciones E/S". 


5. Introduzca la dirección de inicio deseada. 


6. En el cuadro de diálogo de propiedades seleccione la ficha "Variables I/O". 


7. Asigne un nombre de variable a la salida analógica deseada. 


Agregar y configurar un módulo tecnológico 
1. Cambie a la vista de dispositivos del PLC. 


2. En el catálogo de hardware abra la carpeta "TM > Contaje > TM Count 2X24V". 


3. Arrastre el módulo de contador hasta un slot libre del rack mediante Drag&Drop. 


4. Seleccione el módulo tecnológico en la vista de dispositivos. 


5. En el cuadro de diálogo de propiedades abra la ficha "General", y dentro de la misma 
"Count 2x24V > Parámetros básicos > Canal X > Modo de operación" del canal que va a 
emplearse. 


6. En "Selección del modo de operación del canal" seleccione la opción "Registro de 
posición para Motion Control". 


7. En "Parámetros del módulo" adapte los parámetros del encóder incremental 
(incrementos por vuelta). 


8. En "Reacción a STOP de la CPU" elija la entrada "Continuar". 
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Seleccionar accionamiento y encóder en la configuración del objeto tecnológico 
1. Agregue un objeto tecnológico Eje de posicionamiento/Eje sincronizado o abra la 


configuración de un eje de posicionamiento/eje sincronizado ya existente. 


2. Abra la configuración " Interfaz de hardware > Accionamiento". 


3. Seleccione la entrada "Conexión analógica del accionamiento" en la lista desplegable 
"Tipo de accionamiento". 


4. En la lista "Salida", seleccione el nombre de variable definido previamente para la salida 
analógica. 


5. Abra la configuración " Interfaz de hardware > Encóder". 


6. En "Seleccionar acoplamiento del encóder" elija la opción "Conexión vía módulo 
tecnológico (TM)". 


7. En "local modules" de la lista "Módulo tecnológico", elija el canal del encóder 
incremental. 


Si quiere saber cómo agregar un objeto tecnológico, consulte el capítulo Agregar objeto 
tecnológico (Página 101). 


Resultado 
La conexión analógica del accionamiento y la conexión del encóder están configuradas. 


Las direcciones analógicas y las direcciones del módulo TM se asignan a la memoria 
imagen de proceso "IPP OB Servo". 


Comprobar la conexión del encóder o del accionamiento 
Los datos del encóder se aplican en el ciclo de la regulación de posición. En caso de duda 
compruebe los ajustes siguientes: 


1. Cambie a la vista de dispositivos del PLC. 


2. Seleccione el módulo tecnológico. 


3. Abra el cuadro de diálogo de propiedades "Parámetros básicos > Direcciones E/S". 


4. Para las direcciones de entrada y salida se aplican los ajustes siguientes: 


– Para "Bloque de organización" debe estar seleccionado "MC-Servo". 


– Para "Memoria imagen de proceso" debe estar seleccionado "IPP OB Servo". 


5. Seleccione el módulo analógico. 


6. Abra el cuadro de diálogo de propiedades "Nombre del módulo analógico > Direcciones 
E/S". 


7. Para las direcciones de entrada y salida se aplican los ajustes del paso 4. 


Consulte también 
Agregar objeto tecnológico (Página 101) 
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6.2 Agregar objeto tecnológico 
Para agregar un objeto tecnológico en el árbol del proyecto, proceda del siguiente modo: 


Requisitos 
Se ha creado un proyecto con una CPU S7-1500. 


Procedimiento 
1. Abra la carpeta de la CPU en el árbol del proyecto. 


2. Abra la carpeta Objetos tecnológicos. 


3. Haga doble clic en "Agregar objeto". 


Se abre el cuadro de diálogo "Agregar objeto". 


4. Seleccione la tecnología "Motion Control". 


5. Abra la carpeta "Motion Control" > "S7-1500 Motion Control". 


6. Haga clic en la entrada de la versión y seleccione una versión alternativa de la tecnología 
por si deseara agregar un eje de una versión anterior. 


7. Elija el objeto "TO_SpeedAxis" para un eje de velocidad de giro, "TO_PositioningAxis" 
para un eje de posicionamiento, "TO_SynchronousAxis" para un eje sincronizado o 
"TO_ExternalEncoder" para un encóder externo. 


8. Adapte el nombre del eje a sus necesidades en el campo de entrada "Nombre". 


9. Seleccione la opción "Manual" si desea modificar el número de bloque de datos 
propuesto. 


10. Haga clic en "Más información" si desea complementar el objeto tecnológico con 
información propia. 


11. Haga clic en el botón "Cancelar" para rechazar las entradas. 


Active la casilla de verificación "Agregar y abrir" si desea abrir la configuración después 
de agregar el objeto tecnológico. 


Haga clic en el botón "Aceptar" para agregar el objeto tecnológico. 


Resultado 
Se ha generado el nuevo objeto tecnológico y se ha guardado en la carpeta "Objetos 
tecnológicos" del árbol del proyecto. 


Si todavía no se habían agregado los bloques de organización "MC-Servo" y  
"MC-Interpolator", ahora ya se han agregado. 
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6.3 Trabajar con el editor de configuración 
Las propiedades de un objeto tecnológico se configuran en la ventana de configuración. 
Para abrir la ventana de configuración del objeto tecnológico en la vista del proyecto, 
proceda del siguiente modo: 


1. En el árbol del proyecto, abra el grupo "Objetos tecnológicos" del dispositivo. 


2. Seleccione el objeto tecnológico y haga doble clic en "Configuración". 


La configuración está dividida en categorías según el tipo de objeto, p. ej.: parámetros 
básicos, interfaz de hardware o parámetros avanzados. 


Símbolos del editor de configuración 
Los símbolos que aparecen en la navegación local de la configuración muestran más 
detalles sobre el estado de la configuración: 


 
 La configuración contiene valores predeterminados y está completa. 


La configuración contiene exclusivamente valores predeterminados. Con ellos es posible utilizar el objeto tecnológico 
sin más modificaciones. 


 La configuración contiene valores definidos por el usuario y está completa 
Todos los campos de entrada de la configuración contienen valores válidos y al menos un valor predeterminado ha 
sido modificado. 


 La configuración es errónea o está incompleta 
Al menos un campo de entrada o una lista desplegable contiene un valor no válido. El campo o la lista desplegable 
en cuestión se marca en rojo. Al hacer clic en este campo, el roll out con el aviso de error indica la causa del error. 
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6.4 Comparar valores 
Si hay una conexión online con la CPU, en la configuración del objeto tecnológico se 
muestra la función "Comparar valores". 


La función "Comparar valores" ofrece las siguientes opciones: 


● Comparación de los valores de arranque configurados del proyecto con los valores de 
arranque de la CPU y los valores actuales 


● Procesamiento directo de los valores actuales y de los valores de arranque del proyecto 


● Detección y visualización inmediatas de errores de introducción con propuestas de 
corrección 


● Copia de seguridad de los valores actuales en el proyecto 


● Transferencia de los valores de arranque del proyecto a la CPU como valores actuales 


Símbolos y elementos de control 
Si existe una conexión online con la CPU, se mostrarán los valores actuales de los 
parámetros. 


Además de los valores actuales de los parámetros, aparecen los siguientes símbolos: 
 
Símbolo Descripción 


 
El valor de arranque en la CPU es igual al valor de arranque configurado en el proyecto 


 
El valor de arranque en la CPU es diferente al valor de arranque configurado en el pro-
yecto 


 
No se puede realizar la comparación entre valor de arranque en la CPU y valor de arran-
que configurado en el proyecto 


 
El botón permite visualizar para cada parámetro el valor de arranque de la CPU y el valor 
de arranque del proyecto. 


El valor actual y el valor de arranque de la CPU pueden modificarse directamente y cargarse 
a continuación en la CPU. En el caso de los parámetros directamente modificables, la 
modificación del valor actual se aplica directamente a la CPU.  
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6.5 Configurar el objeto tecnológico Eje de velocidad 


6.5.1 Configuración - parámetros básicos 
Configure las propiedades básicas del objeto tecnológico en la ventana de configuración 
"Parámetros básicos". 


Nombre del eje 
Defina en este campo el nombre del eje de velocidad de giro. El objeto tecnológico aparece 
con ese nombre en el árbol del proyecto. Las variables del eje de velocidad de giro pueden 
utilizarse en el programa de usuario con este nombre. 


Unidad de medida velocidad de giro 
En la lista desplegable, seleccione el sistema de medida deseado para la velocidad de giro. 


6.5.2 Interfaz de hardware 


6.5.2.1 Configuración - accionamiento 
En la ventana de configuración "Accionamiento", configure el tipo y el accionamiento que 
desea utilizar. 


Tipo de accionamiento 
Seleccione en la lista desplegable si desea utilizar un accionamiento PROFIdrive o un 
accionamiento con conexión analógica. 


Los accionamientos PROFIdrive se conectan al controlador por medio de un sistema de 
comunicación digital (PROFINET o PROFIBUS). La comunicación se realiza utilizando 
telegramas PROFIdrive. 


Los accionamientos con conexión analógica obtienen la consigna de velocidad de giro a 
través de una señal de salida analógica (p. ej. de -10 V a +10 V) del PLC. 


Accionamiento (tipo de accionamiento: PROFIdrive) 
Seleccione un accionamiento PROFIdrive / slot previamente configurado en el campo 
"Accionamiento". En caso de seleccionar un accionamiento PROFIdrive, puede configurarse 
mediante el botón "Configuración del dispositivo". 


Cambie a la configuración del dispositivo y agregue un accionamiento PROFIdrive en la 
vista de redes si no hubiera ninguno disponible. 
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Salida analógica (tipo de accionamiento: conexión analógica del accionamiento) 
En el campo "Salida", seleccione la variable PLC de la salida analógica con la que debe 
controlarse el accionamiento. En caso de seleccionar una salida, puede configurarse 
mediante el botón "Configuración del dispositivo". 


Para poder seleccionar una salida es necesario que en la configuración del dispositivo se 
haya agregado un módulo de salidas analógicas y se haya definido el nombre de variable 
PLC para la salida analógica. 


Activar salida de habilitación (tipo de accionamiento: conexión analógica del accionamiento) 
En el campo "Salida de habilitación" seleccione la variable PLC de la salida digital para 
habilitar el accionamiento. La salida de habilitación habilita o bloquea el regulador de 
velocidad de giro del accionamiento. 


Para poder seleccionar una salida de habilitación es necesario que en la configuración del 
dispositivo se haya agregado un módulo de salidas digitales y se haya definido el nombre de 
variable PLC para la salida digital. 


 


 Nota 


Si no se utiliza ninguna salida de habilitación, el sistema no puede bloquear el 
accionamiento directamente como consecuencia de reacciones a errores o funciones de 
vigilancia. No se garantiza una parada controlada del accionamiento. 


 


Activar entrada de disponibilidad (tipo de accionamiento: conexión analógica del accionamiento) 
En el campo "Entrada de disponibilidad", seleccione la variable PLC de la entrada digital a 
través de la cual el accionamiento notifica su disponibilidad al objeto tecnológico. La etapa 
de potencia está activada y la entrada analógica de la consigna de velocidad de giro está 
activa. 


Para poder seleccionar una entrada de disponibilidad es necesario que en la configuración 
del dispositivo se haya agregado un módulo de entradas digitales y se haya definido el 
nombre de variable PLC para la entrada digital. 


 


 Nota 


La salida de habilitación y la entrada de disponibilidad pueden activarse de forma 
independiente entre sí. 


Para la entrada de disponibilidad activada rigen las condiciones marco siguientes: 
• El eje no se habilita (MC_Power Status=TRUE) hasta que hay una señal en la entrada de 


disponibilidad. 
• Si en un eje habilitado desaparece la señal de la entrada de disponibilidad, el eje se 


bloquea con un error. 
• Si el eje se bloquea mediante la instrucción MC_Power (Enable= FALSE), se bloquea 


también con una señal pendiente en la entrada de disponibilidad. 
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Consulte también 
Configuración - Intercambio de datos (Página 106) 


6.5.2.2 Configuración - Intercambio de datos 


Intercambio de datos con el accionamiento 
Configure en esta área la transferencia de datos hacia el accionamiento. 


Tipo de telegrama (tipo de accionamiento PROFIdrive) 
Seleccione el telegrama hacia el accionamiento en la lista desplegable. Los datos deben 
coincidir con el ajuste de la configuración del dispositivo. 


Velocidad de giro de referencia (tipo de accionamiento PROFIdrive) 
Configure en este campo la velocidad de giro de referencia del accionamiento de acuerdo 
con las indicaciones del fabricante. La velocidad de giro del accionamiento se especifica 
porcentualmente a la velocidad de giro de referencia en un rango de -200% a 200%. 


Velocidad de giro de referencia (tipo de accionamiento Conexión analógica del accionamiento) 
La velocidad de giro de referencia del accionamiento es la velocidad con la que gira el 
accionamiento en la salida analógica con una salida del 100%. La velocidad de giro de 
referencia debe configurarse en el accionamiento y aplicarse en la configuración del objeto 
tecnológico. 


El valor analógico emitido con el 100% depende del tipo de salida analógica. Así, por 
ejemplo, en una salida analógica de +/- 10 V al 100% se emite el valor 10 V.  


Las salidas analógicas pueden saturarse en un 17% aproximadamente. Esto significa que 
una salida analógica puede utilizarse en un rango de -117% a 117%, siempre que el 
accionamiento lo permita. 


Velocidad de giro máxima 
Introduzca en este campo la velocidad de giro máxima del accionamiento. 


Invertir sentido de accionamiento 
Active esta casilla de verificación si debe invertirse el sentido de giro del accionamiento. 
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6.5.3 Parámetros avanzados 


6.5.3.1 Configuración - Mecánica 
Configure la conexión de la carga al accionamiento en la ventana de configuración 
"Mecánica". 


Número de vueltas del motor / Número de vueltas de la carga 
El índice de reducción del reductor de carga se indica como relación entre vueltas del motor 
y de la carga. Indique aquí un número entero para las vueltas del motor y el número 
resultante de vueltas de la carga. 


 


6.5.3.2 Configuración - límites de dinámica 
En la ventana de configuración "Límites dinámicos" configure los valores máximos de 
velocidad de giro, aceleración, deceleración y tirón del eje. 


Velocidad de giro máxima 
Defina en este campo la velocidad de giro máxima permitida del eje. 


Aceleración máxima / deceleración máxima - tiempo de aceleración / tiempo de deceleración 
Ajuste la aceleración deseada en los campos "Tiempo de aceleración" o "Aceleración". La 
deceleración deseada puede ajustarse en los campos "Tiempo de deceleración" o 
"Deceleración". 


La relación entre el tiempo de aceleración y la aceleración o entre el tiempo de deceleración 
y la deceleración se explica en las siguientes ecuaciones: 


 


 
 


 Nota 


Si se modifica la velocidad de giro máxima se influye en los valores de aceleración y 
deceleración del eje. Los tiempos de aceleración y deceleración se mantienen. 
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Tiempo de redondeo / tirón 
Los parámetros para la limitación de tirones se introducen en el campo "Tiempo de 
redondeo" o "Tirón": 


● Ajuste el tirón deseado para la rampa de aceleración y deceleración en el campo "Tirón 
máximo". El valor 0 significa que el tirón no está limitado. 


● Ajuste el tiempo de redondeo deseado para la rampa de aceleración en el campo 
"Tiempo de redondeo". 


 
  Nota 


El tiempo de redondeo ajustado y visualizado en la configuración solo es válido para la 
rampa de aceleración. 


En caso de que los valores de aceleración y deceleración sean distintos, el tiempo de 
redondeo de la rampa de deceleración se calcula y utiliza de acuerdo con el tirón de la 
rampa de aceleración. 


El tiempo de redondeo de la deceleración se adapta del siguiente modo: 
• aceleración > deceleración 


En la rampa de deceleración se utiliza un tiempo de redondeo menor que en la rampa 
de aceleración. 


• aceleración < deceleración 
En la rampa de deceleración se utiliza un tiempo de redondeo mayor que en la rampa 
de aceleración. 


• aceleración = deceleración 
Los tiempos de redondeo son iguales en la rampa de aceleración y deceleración. 


En caso de error, el eje reduce la velocidad con la deceleración de parada de 
emergencia configurada. En este caso no se tiene en cuenta una limitación de tirones 
configurada. 


 


La relación entre los tiempos de redondeo y el tirón se explica en las ecuaciones siguientes: 


 


 
Las peticiones de desplazamiento lanzadas en el programa de usuario se ejecutan con el 
tirón seleccionado. 
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6.5.3.3 Configuración - preajustes de dinámica 
En la ventana de configuración "Preajustes de dinámica" configure los valores 
predeterminados de velocidad de giro, aceleración, deceleración y tirón del eje. 


Los valores predeterminados son efectivos cuando se han indicado valores < 0 en las 
instrucciones de Motion Control para los parámetros "Velocity", "Acceleration", 
"Deceleration" o "Jerk". Los valores predeterminados pueden aplicarse individualmente a 
cada parámetro citado. 


Velocidad de giro 
Defina en este campo el valor predeterminado para la velocidad de giro del eje. 


Aceleración / deceleración - tiempo de aceleración / tiempo de deceleración  
Ajuste el valor predeterminado deseado para la aceleración en los campos "Tiempo de 
aceleración" o "Aceleración". La deceleración deseada puede ajustarse en los campos 
"Tiempo de deceleración" o "Deceleración". 


La relación entre el tiempo de aceleración y la aceleración o entre el tiempo de deceleración 
y la deceleración se explica en las siguientes ecuaciones: 


 


 
 


 Nota 


Si se modifica la velocidad se influye en los valores de aceleración y deceleración del eje. 
Los tiempos de aceleración y deceleración se mantienen. 
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Tiempo de redondeo / tirón  
Los parámetros para la limitación de tirones se introducen en el campo "Tiempo de 
redondeo" o "Tirón": 


● Ajuste el tirón deseado para la rampa de aceleración y deceleración en el campo "Tirón". 
El valor 0 significa que el tirón está desactivado. 


● Ajuste el tiempo de redondeo deseado para la rampa de aceleración en el campo 
"Tiempo de redondeo". 


 
  Nota 


El tiempo de redondeo ajustado y visualizado en la configuración solo es válido para la 
rampa de aceleración. 


En caso de que los valores de aceleración y deceleración sean distintos, el tiempo de 
redondeo de la rampa de deceleración se calcula y utiliza de acuerdo con el tirón de la 
rampa de aceleración. 


El tiempo de redondeo de la deceleración se adapta del siguiente modo: 
• aceleración > deceleración 


En la rampa de deceleración se utiliza un tiempo de redondeo menor que en la rampa 
de aceleración. 


• aceleración < deceleración 
En la rampa de deceleración se utiliza un tiempo de redondeo mayor que en la rampa 
de aceleración. 


• aceleración = deceleración 
Los tiempos de redondeo son iguales en la rampa de aceleración y deceleración. 


En caso de error, el eje reduce la velocidad con la deceleración de parada de 
emergencia configurada. En este caso no se tiene en cuenta una limitación de tirones 
configurada. 


 


La relación entre los tiempos de redondeo y el tirón se explica en las ecuaciones siguientes: 


 


 
Las peticiones de desplazamiento lanzadas en el programa de usuario se ejecutan con el 
tirón seleccionado. 
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6.5.3.4 Configuración - parada de emergencia 
En la ventana de configuración "Parada de emergencia" configure la deceleración de parada 
de emergencia del eje. En caso de error y al bloquear el eje con la instrucción "MC_Power" 
de Motion Control (parámetro de entrada StopMode = 0), el eje se para con la deceleración 
ajustada. 


Deceleración de parada de emergencia/Tiempo de deceleración de parada de emergencia 
Ajuste el valor de deceleración para parada de emergencia en los campos "Deceleración de 
parada de emergencia" o "Tiempo de deceleración de parada de emergencia". 


La relación entre el tiempo de deceleración de parada de emergencia y la deceleración de 
parada de emergencia se explica en la siguiente ecuación: 


 
La configuración de la deceleración de parada de emergencia hace referencia a la velocidad 
de giro máxima configurada del eje. Si se modifica la velocidad de giro máxima del eje, 
también cambia el valor de la deceleración de parada de emergencia (el tiempo de 
deceleración de parada de emergencia no cambia). 
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6.6 Configurar el objeto tecnológico Eje de posicionamiento/Eje 
sincronizado 


6.6.1 Configuración - parámetros básicos 


Nombre del eje 
Defina el nombre del eje de posicionamiento/eje sincronizado en este campo. El objeto 
tecnológico aparece con ese nombre en el árbol del proyecto. Las variables del objeto 
tecnológico pueden utilizarse en el programa de usuario con este nombre. 


Tipo de eje 
Configure en esta selección si el eje debe realizar movimientos lineales o rotativos. 


Unidades de medida 
Seleccione en las listas desplegables los sistemas de medida deseados para la posición y 
velocidad del eje. 


Módulo 
Active la casilla de verificación "Activar módulo" si desea utilizar un sistema de medida 
repetitivo para el eje (p. ej. 0-360° con un eje del tipo "rotativo"). 


● Valor inicial de módulo 


En este campo, defina la posición en la que debe empezar el rango de módulo  
(p. ej. 0° con un eje del tipo "rotativo"). 


● Longitud de módulo 


En este campo, defina la longitud del rango del módulo (p. ej. 360° con un eje del tipo 
"rotativo"). 
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6.6.2 Interfaz de hardware 


6.6.2.1 Configuración - accionamiento 
En la ventana de configuración "Accionamiento", configure el tipo y el accionamiento que 
desea utilizar. 


Tipo de accionamiento 
Seleccione en la lista desplegable si desea utilizar un accionamiento PROFIdrive o un 
accionamiento con conexión analógica. 


Los accionamientos PROFIdrive se conectan al controlador por medio de un sistema de 
comunicación digital (PROFINET o PROFIBUS). La comunicación se realiza utilizando 
telegramas PROFIdrive. 


Los accionamientos con conexión analógica obtienen la consigna de velocidad de giro a 
través de una señal de salida analógica (p. ej. de -10 V a +10 V) del PLC. 


Accionamiento (tipo de accionamiento: PROFIdrive) 
Seleccione un accionamiento PROFIdrive / slot previamente configurado en el campo 
"Accionamiento". En caso de seleccionar un accionamiento PROFIdrive, puede configurarse 
mediante el botón "Configuración del dispositivo". 


Cambie a la configuración del dispositivo y agregue un accionamiento PROFIdrive en la 
vista de redes si no hubiera ninguno disponible. 


Salida analógica (tipo de accionamiento: conexión analógica del accionamiento) 
En el campo "Salida", seleccione la variable PLC de la salida analógica con la que debe 
controlarse el accionamiento. En caso de seleccionar una salida, puede configurarse 
mediante el botón "Configuración del dispositivo". 


Para poder seleccionar una salida es necesario que en la configuración del dispositivo se 
haya agregado un módulo de salidas analógicas y se haya definido el nombre de variable 
PLC para la salida analógica. 







Configurar  
6.6 Configurar el objeto tecnológico Eje de posicionamiento/Eje sincronizado 


 S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
114 Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 


Activar salida de habilitación (tipo de accionamiento: conexión analógica del accionamiento) 
En el campo "Salida de habilitación" seleccione la variable PLC de la salida digital para 
habilitar el accionamiento. La salida de habilitación habilita o bloquea el regulador de 
velocidad de giro del accionamiento. 


Para poder seleccionar una salida de habilitación es necesario que en la configuración del 
dispositivo se haya agregado un módulo de salidas digitales y se haya definido el nombre de 
variable PLC para la salida digital. 


 


 Nota 


Si no se utiliza ninguna salida de habilitación, el sistema no puede bloquear el 
accionamiento directamente como consecuencia de reacciones a errores o funciones de 
vigilancia. No se garantiza una parada controlada del accionamiento. 


 


Activar entrada de disponibilidad (tipo de accionamiento: conexión analógica del accionamiento) 
En el campo "Entrada de disponibilidad", seleccione la variable PLC de la entrada digital a 
través de la cual el accionamiento notifica su disponibilidad al objeto tecnológico. La etapa 
de potencia está activada y la entrada analógica de la consigna de velocidad de giro está 
activa. 


Para poder seleccionar una entrada de disponibilidad es necesario que en la configuración 
del dispositivo se haya agregado un módulo de entradas digitales y se haya definido el 
nombre de variable PLC para la entrada digital. 


 


 Nota 


La salida de habilitación y la entrada de disponibilidad pueden activarse de forma 
independiente entre sí. 


Para la entrada de disponibilidad activada rigen las condiciones marco siguientes: 
• El eje no se habilita (MC_Power Status=TRUE) hasta que hay una señal en la entrada de 


disponibilidad. 
• Si en un eje habilitado desaparece la señal de la entrada de disponibilidad, el eje se 


bloquea con un error. 
• Si el eje se bloquea mediante la instrucción MC_Power (Enable= FALSE), se bloquea 


también con una señal pendiente en la entrada de disponibilidad. 
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6.6.2.2 Configuración - encóder 
Para la regulación de posición, los ejes de posicionamiento/ejes sincronizados requieren un 
valor real de posición en forma de posición del encóder. La posición del encóder se 
transfiere al controlador mediante un telegrama PROFIdrive. En la ventana de configuración 
"Encóder", configure el acoplamiento para conectar el encóder. 


Seleccionar acoplamiento del encóder: 
Seleccione en esta área cómo debe conectarse el encóder de acuerdo con la 
representación gráfica. 


● Conexión con accionamiento (no en caso de conexión analógica del accionamiento) 


Seleccione esta opción si el encóder debe conectarse al accionamiento. El encóder se 
configura en la configuración del accionamiento PROFIdrive. El accionamiento evalúa las 
señales del encóder y las envía al controlador en el telegrama PROFIdrive. 


● Conexión vía módulo tecnológico (TM) 


Seleccione esta opción si el encóder debe conectarse a un módulo tecnológico (TM). 


– Módulo tecnológico: 


En el campo "Módulo tecnológico" seleccione un módulo tecnológico previamente 
configurado y el canal que debe utilizarse. Para la selección solo se muestran 
módulos tecnológicos ajustados al modo de operación "Lectura de posición para 
Motion Control".  


Si no hubiera ningún módulo tecnológico disponible, cambie a la configuración del 
dispositivo y agregue uno. Una vez se ha seleccionado un módulo tecnológico se 
accede a la configuración del mismo mediante el botón "Configuración del 
dispositivo". 


El módulo tecnológico puede utilizarse de forma centralizada en un PLC S7-1500 o de 
forma descentralizada en una periferia descentralizada. Para conocer los módulos 
tecnológicos adecuados para la lectura de posición para Motion Control, consulte la 
documentación del módulo tecnológico y los datos del catálogo. 


● Encóder PROFIdrive conectado a PROFINET/PROFIBUS (PROFIdrive) 


Seleccione esta opción si se utiliza un encóder compatible con PROFIdrive. 


– Encóder PROFIdrive: 


Seleccione un encóder previamente configurado en PROFINET/PROFIBUS en el 
campo "Encóder PROFIdrive". En caso de seleccionar un encóder, puede 
configurarse mediante el botón "Configuración del dispositivo". 


Cambie a la vista de redes en la configuración del dispositivo y agregue un encóder si 
no hubiera ninguno disponible. 
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6.6.2.3 Configuración - Intercambio de datos 


Configuración - Intercambio de datos 
Configure el intercambio de datos con el accionamiento y el encóder en la ventana de 
configuración "Intercambio de datos". La configuración es diferente según el tipo de 
accionamiento y el acoplamiento del encóder: 


● Conexión analógica del accionamiento - Conexión vía módulo tecnológico (TM) 
(Página 116) 


● Conexión analógica del accionamiento - Conexión vía PROFINET/PROFIBUS 
(Página 119) 


● Accionamiento PROFIdrive - encóder con accionamiento (Página 121) 


● Accionamiento PROFIdrive - Conexión vía módulo tecnológico (TM) (Página 123) 


● Accionamiento PROFIdrive - Conexión vía PROFINET/PROFIBUS (Página 125) 


Conexión analógica del accionamiento - Conexión vía módulo tecnológico (TM) 


Intercambio de datos con el accionamiento 
Configure en esta área el intercambio de datos con el accionamiento. 


● Telegrama del accionamiento: 


Puesto que el accionamiento analógico se controla mediante una señal analógica, no es 
necesario seleccionar un tipo de telegrama. 


● Velocidad de giro de referencia: 


La velocidad de giro de referencia del accionamiento es la velocidad con la que gira el 
accionamiento en la salida analógica con una salida del 100%. La velocidad de giro de 
referencia debe configurarse en el accionamiento y aplicarse en la configuración del 
objeto tecnológico. 


El valor analógico emitido con el 100% depende del tipo de salida analógica. Así, por 
ejemplo, en una salida analógica de +/- 10 V al 100% se emite el valor 10 V.  


Las salidas analógicas pueden saturarse en un 17% aproximadamente. Esto significa 
que una salida analógica puede utilizarse en un rango de -117% a 117%, siempre que el 
accionamiento lo permita. 


● Velocidad de giro máxima 


Introduzca en este campo la velocidad de giro máxima del accionamiento. 


● Invertir sentido de accionamiento 


Active esta casilla de verificación si debe invertirse el sentido de giro del accionamiento. 
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Intercambio de datos con el encóder 
Configure en esta área cómo deben evaluarse los datos del encóder. Los datos deben 
coincidir con los de la configuración del dispositivo. 


● Telegrama del encóder: 


Los datos del encóder pueden transferirse únicamente con el telegrama de encóder 83. 


● Tipo de encóder: 


Configure los parámetros descritos a continuación según sea el tipo de encóder 
seleccionado: 


 
Tipo de encóder Rotativo incremental 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


 
 
Tipo de encóder Rotativo absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para la resolución fina dentro del valor 
real incremental (Gn_XIST1). 


Bits para factor de multiplicación del valor absolu-
to de la resolución fina (GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para el factor de multiplicación del valor 
absoluto de la resolución fina (Gn_XIST2). 


 
 
Tipo de encóder Rotativo cíclico absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


Bits para factor de multiplicación del valor absolu-
to de la resolución fina (GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para el factor de multiplicación del valor 
absoluto de la resolución fina (Gn_XIST2). 
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Tipo de encóder Lineal incremental 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


 
 
Tipo de encóder Lineal absoluto 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


Bits para factor de multiplicación del valor absolu-
to de la resolución fina (GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para el factor de multiplicación del valor 
absoluto de la resolución fina (Gn_XIST2). 


Invertir sentido del encóder 
Active esta casilla de verificación si desea invertir el valor real del encóder. 
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Conexión analógica del accionamiento - Conexión vía PROFINET/PROFIBUS 


Intercambio de datos con el accionamiento 
Configure en esta área el intercambio de datos con el accionamiento. 


● Telegrama del accionamiento: 


Puesto que el accionamiento analógico se controla mediante una señal analógica, no es 
necesario seleccionar un tipo de telegrama. 


● Velocidad de giro de referencia: 


La velocidad de giro de referencia del accionamiento es la velocidad con la que gira el 
accionamiento en la salida analógica con una salida del 100%. La velocidad de giro de 
referencia debe configurarse en el accionamiento y aplicarse en la configuración del 
objeto tecnológico. 


El valor analógico emitido con el 100% depende del tipo de salida analógica. Así, por 
ejemplo, en una salida analógica de +/- 10 V al 100% se emite el valor 10 V.  


Las salidas analógicas pueden saturarse en un 17% aproximadamente. Esto significa 
que una salida analógica puede utilizarse en un rango de -117% a 117%, siempre que el 
accionamiento lo permita. 


● Velocidad de giro máxima 


Introduzca en este campo la velocidad de giro máxima del accionamiento. 


● Invertir sentido de accionamiento 


Active esta casilla de verificación si debe invertirse el sentido de giro del accionamiento. 


Intercambio de datos con el encóder 
Configure en esta área el telegrama del encóder y los criterios para evaluar los datos del 
encóder. Los datos deben coincidir con los de la configuración del dispositivo. 


● Telegrama del encóder: 


Seleccione el telegrama del encóder en la lista desplegable. Los datos deben coincidir 
con el ajuste de la configuración del dispositivo. 


● Tipo de encóder: 


Configure los parámetros descritos a continuación según sea el tipo de encóder 
seleccionado: 


 
Tipo de encóder Rotativo incremental 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 
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Tipo de encóder Rotativo absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para la resolución fina dentro del valor 
real incremental (Gn_XIST1). 


Bits para resolución fina en valor real absoluto 
(Gn_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para el factor de multiplicación del valor 
absoluto de la resolución fina (Gn_XIST2). 


 
 
Tipo de encóder Rotativo cíclico absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


Bits para resolución fina en valor real absoluto 
(Gn_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real absoluto 
(Gn_XIST2). 


 
 
Tipo de encóder Lineal incremental 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


 
 
Tipo de encóder Lineal absoluto 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


Bits para resolución fina en valor real absoluto 
(Gn_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real absoluto 
(Gn_XIST2). 


Invertir sentido del encóder 
Active esta casilla de verificación si desea invertir el valor real del encóder. 
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Accionamiento PROFIdrive - encóder con accionamiento 


Intercambio de datos con el accionamiento 
Configure en esta área el intercambio de datos con el accionamiento. 


● Telegrama del accionamiento: 


Seleccione el telegrama hacia el accionamiento en la lista desplegable. Los datos deben 
coincidir con el ajuste de la configuración del dispositivo. 


● Velocidad de giro de referencia: 


Configure en este campo la velocidad de giro de referencia del accionamiento de 
acuerdo con las indicaciones del fabricante. La velocidad de giro del accionamiento se 
especifica porcentualmente a la velocidad de giro de referencia en un rango de -200% a 
200%. 


● Velocidad de giro máxima 


Introduzca en este campo la velocidad de giro máxima del accionamiento. 


● Invertir sentido de accionamiento 


Active esta casilla de verificación si debe invertirse el sentido de giro del accionamiento. 


Intercambio de datos con el encóder 
Configure en esta área cómo deben evaluarse los datos del encóder. Los datos deben 
coincidir con los de la configuración del dispositivo. 


● Telegrama del encóder: 


Los datos del encóder se transfieren con el telegrama del accionamiento. Por este 
motivo no es posible seleccionar un telegrama. 


● Tipo de encóder: 


Configure los parámetros descritos a continuación según sea el tipo de encóder 
seleccionado: 


 
Tipo de encóder Rotativo incremental 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 
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Tipo de encóder Rotativo absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para la resolución fina dentro del valor 
real incremental (Gn_XIST1). 


Bits para factor de multiplicación del valor absolu-
to de la resolución fina (GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para el factor de multiplicación del valor 
absoluto de la resolución fina (Gn_XIST2). 


 
 
Tipo de encóder Rotativo cíclico absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


Bits para factor de multiplicación del valor absolu-
to de la resolución fina (GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para el factor de multiplicación del valor 
absoluto de la resolución fina (Gn_XIST2). 


 
 
Tipo de encóder Lineal incremental 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


 
 
Tipo de encóder Lineal absoluto 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


Bits para factor de multiplicación del valor absolu-
to de la resolución fina (GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para el factor de multiplicación del valor 
absoluto de la resolución fina (Gn_XIST2). 


Invertir sentido del encóder 
Active esta casilla de verificación si desea invertir el valor real del encóder. 
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Accionamiento PROFIdrive - Conexión vía módulo tecnológico (TM) 


Intercambio de datos con el accionamiento 
Configure en esta área el intercambio de datos con el accionamiento. 


● Telegrama del accionamiento: 


Seleccione el telegrama hacia el accionamiento en la lista desplegable. Los datos deben 
coincidir con el ajuste de la configuración del dispositivo. 


● Velocidad de giro de referencia: 


Configure en este campo la velocidad de giro de referencia del accionamiento de 
acuerdo con las indicaciones del fabricante. La velocidad de giro del accionamiento se 
especifica porcentualmente a la velocidad de giro de referencia en un rango de -200% a 
200%. 


● Velocidad de giro máxima 


Introduzca en este campo la velocidad de giro máxima del accionamiento. 


● Invertir sentido de accionamiento 


Active esta casilla de verificación si debe invertirse el sentido de giro del accionamiento. 


Intercambio de datos con el encóder 
Configure en esta área cómo deben evaluarse los datos del encóder. Los datos deben 
coincidir con los de la configuración del dispositivo. 


● Telegrama del encóder: 


Los datos del encóder pueden transferirse únicamente con el telegrama de encóder 83. 


● Tipo de encóder: 


Configure los parámetros descritos a continuación según sea el tipo de encóder 
seleccionado: 


 
Tipo de encóder Rotativo incremental 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 
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Tipo de encóder Rotativo absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para la resolución fina dentro del valor 
real incremental (Gn_XIST1). 


Bits para factor de multiplicación del valor absolu-
to de la resolución fina (GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para el factor de multiplicación del valor 
absoluto de la resolución fina (Gn_XIST2). 


 
 
Tipo de encóder Rotativo cíclico absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


Bits para factor de multiplicación del valor absolu-
to de la resolución fina (GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para el factor de multiplicación del valor 
absoluto de la resolución fina (Gn_XIST2). 


 
 
Tipo de encóder Lineal incremental 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


 
 
Tipo de encóder Lineal absoluto 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


Bits para factor de multiplicación del valor absolu-
to de la resolución fina (GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para el factor de multiplicación del valor 
absoluto de la resolución fina (Gn_XIST2). 


Invertir sentido del encóder 
Active esta casilla de verificación si desea invertir el valor real del encóder. 
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Accionamiento PROFIdrive - Conexión vía PROFINET/PROFIBUS 


Intercambio de datos con el accionamiento 
Configure en esta área el intercambio de datos con el accionamiento. 


● Telegrama del accionamiento: 


Seleccione el telegrama hacia el accionamiento en la lista desplegable. Los datos deben 
coincidir con el ajuste de la configuración del dispositivo. 


● Velocidad de giro de referencia: 


Configure en este campo la velocidad de giro de referencia del accionamiento de 
acuerdo con las indicaciones del fabricante. La velocidad de giro del accionamiento se 
especifica porcentualmente a la velocidad de giro de referencia en un rango de -200% a 
200%. 


● Velocidad de giro máxima 


Introduzca en este campo la velocidad de giro máxima del accionamiento. 


● Invertir sentido de accionamiento 


Active esta casilla de verificación si debe invertirse el sentido de giro del accionamiento. 


Intercambio de datos con el encóder 
Configure en esta área el telegrama del encóder y los criterios para evaluar los datos del 
encóder. Los datos deben coincidir con los de la configuración del dispositivo. 


● Telegrama del encóder: 


Seleccione el telegrama del encóder en la lista desplegable. Los datos deben coincidir 
con el ajuste de la configuración del dispositivo. 


● Tipo de encóder: 


Configure los parámetros descritos a continuación según sea el tipo de encóder 
seleccionado: 


 
Tipo de encóder Rotativo incremental 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 
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Tipo de encóder Rotativo absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para la resolución fina dentro del valor 
real incremental (Gn_XIST1). 


Bits para resolución fina en valor real absoluto 
(GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para la resolución fina dentro del valor 
real absoluto (GN_XIST2). 


 
 
Tipo de encóder Rotativo cíclico absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


Bits para resolución fina en valor real absoluto 
(GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para la resolución fina dentro del valor 
real absoluto (GN_XIST2). 


 
 
Tipo de encóder Lineal incremental 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


 
 
Tipo de encóder Lineal absoluto 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


Bits para resolución fina en valor real absoluto 
(GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para la resolución fina dentro del valor 
real absoluto (GN_XIST2). 


Invertir sentido del encóder 
Active esta casilla de verificación si desea invertir el valor real del encóder. 
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6.6.3 Configuración - Interconexiones de valores maestros (solo eje sincronizado) 
Puede interconectar un eje sincronizado con varios ejes maestros. Durante la ejecución del 
programa de usuario no se puede seleccionar más de un eje maestro como valor maestro.  


Al configurar el objeto tecnológico deben configurarse todas las interconexiones necesarias 
durante el funcionamiento. 


Posibles valores maestros 
En la lista "Posibles valores maestros", agregue todos los ejes que necesita durante el 
funcionamiento como valor maestro para el eje sincronizado. Como ejes maestros puede 
agregar ejes de posicionamiento o ejes sincronizados.  


Los ejes agregados a la lista pueden interconectarse como valor maestro con el eje 
sincronizado con la instrucción de Motion Control "MC_GearIn". 


En la lista de referencias cruzadas del objeto tecnológico se muestran todas las 
interconexiones configuradas de valores maestros para el objeto tecnológico. 


6.6.4 Parámetros avanzados 


6.6.4.1 Configuración - Mecánica 


Configuración - Mecánica 
Configure el modo de montaje del encóder y la adaptación del valor del encóder a las 
particularidades mecánicas en la ventana de configuración "Mecánica". 


Modo de montaje del encóder 
En la lista desplegable, seleccione cómo está montado el encóder en el sistema mecánico. 
La configuración difiere según el tipo de eje y el modo de montaje del encóder. 


Tipo de eje: lineal 


● Lineal - en el eje del motor (Página 128) 


● Lineal - en el lado de la carga (Página 128) 


● Lineal - sistema de medida externo (Página 129) 


Tipo de eje: rotativo 


● Rotativo - en el eje del motor (Página 129) 


● Rotativo - en el lado de la carga (Página 130) 


● Rotativo - sistema de medida externo (Página 130) 
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Lineal - en el eje del motor 
El encóder está unido mecánicamente al eje del motor de forma fija. El motor y el encóder 
forman una unidad. 


Reductor de carga 
● Considerar reductor de carga/paso del husillo para la evaluación del encóder 


Active esta casilla de verificación si desea realizar la configuración de acuerdo con el 
índice de reducción y el paso del husillo. 


Desactive esta casilla de verificación si desea realizar la configuración de acuerdo con 
las vueltas del motor y el recorrido resultante. 


● Número de vueltas del motor / Número de vueltas de la carga 


El índice de reducción del reductor de carga se indica como relación entre vueltas del 
motor y de la carga. Indique aquí un número entero para las vueltas del motor y el 
número resultante de vueltas de la carga. 


Parámetros de posición 
● Paso del husillo ("Considerar reductor de carga/paso del husillo para la evaluación del 


encóder" activado) 


Configure en este campo el trayecto que recorrerá la carga cuando el husillo gire una 
vuelta. 


● Movimiento de la carga por vuelta del motor ("Considerar reductor de carga/paso del 
husillo para la evaluación del encóder" desactivado) 


Configure el recorrido de la carga para una vuelta del motor en este campo. 


Lineal - en el lado de la carga 
El encóder está unido mecánicamente al lado de la carga del reductor de forma fija. 


Reductor de carga 
● Número de vueltas del motor / Número de vueltas de la carga 


El índice de reducción del reductor de carga se indica como relación entre vueltas del 
motor y de la carga. Indique aquí un número entero para las vueltas del motor y el 
número resultante de vueltas de la carga. 


Elija los mismos valores para el número de vueltas del motor y de la carga si no hay 
ningún reductor de carga. 


Parámetros de posición 
● Paso del husillo 


Configure en este campo el trayecto que recorrerá la carga cuando el husillo gire una 
vuelta. 







 Configurar 
 6.6 Configurar el objeto tecnológico Eje de posicionamiento/Eje sincronizado 


S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 129 


Lineal - sistema de medida externo 
Un sistema de medida externo proporciona los valores de posición del movimiento lineal de 
la carga. 


Reductor de carga 
● Considerar reductor de carga/paso del husillo para la evaluación del encóder 


Active esta casilla de verificación si desea realizar la configuración de acuerdo con el 
índice de reducción y el paso del husillo. 


Desactive esta casilla de verificación si desea realizar la configuración de acuerdo con 
las vueltas del motor y el recorrido resultante. 


● Número de vueltas del motor / Número de vueltas de la carga 


El índice de reducción del reductor de carga se indica como relación entre vueltas del 
motor y de la carga. Indique aquí un número entero para las vueltas del motor y el 
número resultante de vueltas de la carga. 


Elija los mismos valores para el número de vueltas del motor y de la carga si no hay 
ningún reductor de carga. 


Parámetros de posición 
● Paso del husillo ("Considerar reductor de carga/paso del husillo para la evaluación del 


encóder" activado) 


Configure en este campo el trayecto que recorrerá la carga cuando el husillo gire una 
vuelta. 


● Movimiento de la carga por vuelta del motor ("Considerar reductor de carga/paso del 
husillo para la evaluación del encóder" desactivado) 


Configure en este campo el trayecto que recorrerá la carga cuando el motor gire una 
vuelta. 


● Recorrido por vuelta del encóder 


Configure en este campo el recorrido por vuelta del encóder capturado por el sistema de 
medida externo. 


Rotativo - en el eje del motor 
El encóder está unido mecánicamente al eje del motor de forma fija. El motor y el encóder 
forman una unidad. 
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Reductor de carga 
● Número de vueltas del motor / Número de vueltas de la carga 


El índice de reducción del reductor de carga se indica como relación entre vueltas del 
motor y de la carga. Indique aquí un número entero para las vueltas del motor y el 
número resultante de vueltas de la carga. 


Elija los mismos valores para el número de vueltas del motor y de la carga si no hay 
ningún reductor de carga. 


 


Rotativo - en el lado de la carga 
El encóder está unido mecánicamente al lado de la carga del reductor de forma fija. 


Reductor de carga 
● Número de vueltas del motor / Número de vueltas de la carga 


El índice de reducción del reductor de carga se indica como relación entre vueltas del 
motor y de la carga. Indique aquí un número entero para las vueltas del motor y el 
número resultante de vueltas de la carga. 


Elija los mismos valores para el número de vueltas del motor y de la carga si no hay 
ningún reductor de carga. 


 


Rotativo - sistema de medida externo 
Un sistema de medida externo proporciona los valores de posición del movimiento rotativo 
de la carga. 


Reductor de carga 
● Número de vueltas del motor / Número de vueltas de la carga 


El índice de reducción del reductor de carga se indica como relación entre vueltas del 
motor y de la carga. Indique aquí un número entero para las vueltas del motor y el 
número resultante de vueltas de la carga. 


Elija los mismos valores para el número de vueltas del motor y de la carga si no hay 
ningún reductor de carga. 


Parámetros de posición 
● Recorrido por vuelta del encóder 


● Configure en este campo el recorrido por vuelta del encóder capturado por el sistema de 
medida externo. 
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6.6.4.2 Configuración - Límites de posición 
En la ventana de configuración "Límites de posición" configure los finales de carrera por 
hardware y software del eje. 


Activar final de carrera de hardware 
Esta casilla de verificación activa la función de los finales de carrera por hardware negativo 
y positivo. El final de carrera por hardware negativo está en el lado en sentido de marcha 
negativo y el final de carrera por hardware positivo, en el lado en sentido de marcha 
positivo. 


Con los finales de carrera por hardware activados, el accionamiento se bloquea al 
aproximarse y sobrepasarlos. El accionamiento frena con la rampa de deceleración 
configurada en el mismo. 


Excepción: si se sobrepasa un final de carrera por hardware durante una marcha activa al 
punto de referencia con inversión de sentido activada en el final de carrera por hardware, el 
eje se para con la deceleración máxima configurada y continúa la marcha al punto de 
referencia en sentido inverso. 


 


 Nota 


Utilice solo finales de carrera por hardware que se mantienen activados permanentemente 
después de la aproximación. Este estado de conmutación no debe retirarse hasta después 
de regresar al rango de desplazamiento admisible. 


Las entradas digitales de los finales de carrera por hardware se evalúan de forma estándar 
durante el intercambio cíclico de datos. En la configuración del módulo de entradas, 
seleccione bajo "Direcciones E/S" la entrada "MC-Servo" en "Bloque de organización" e 
"IPP OB Servo" en "Imagen de proceso", si desea que los finales de carrera por hardware 
se evalúen con el ciclo del regulador de posición del accionamiento. 
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Entrada del final de carrera por hardware negativo / positivo 
Seleccione en los campos la variable PLC de la entrada digital para el final de carrera por 
hardware negativo y positivo. 


Para poder seleccionar una entrada es necesario que en la configuración del dispositivo se 
haya agregado un módulo de entradas digitales y se haya definido el nombre de variable 
PLC para la entrada digital. 


 


 PRECAUCIÓN 


Al colocar los finales de carrera por hardware deben tenerse en cuenta los tiempos de 
filtrado de las entradas digitales. 


Hay que considerar los tiempos de deceleración que resultan del tiempo para un servociclo 
y el tiempo de filtrado de las entradas digitales. 


El tiempo de filtrado puede ajustarse en la configuración del dispositivo de los diferentes 
módulos de entradas digitales. 


Las entradas digitales están ajustadas de forma estándar con un tiempo de filtrado de  
6,4 ms. Si se utilizan como final de carrera por hardware pueden producirse 
deceleraciones no deseadas. En ese caso, reduzca el tiempo de filtrado para las salidas 
digitales correspondientes. 


El tiempo de filtrado se puede ajustar en la configuración del dispositivo de las entradas 
digitales, en "Filtro de entradas". 


 


Selección de nivel del final de carrera por hardware negativo/positivo 
Seleccione el nivel de señal del final de carrera por hardware ("Nivel inferior"/"Nivel 
superior") causante. Para "Nivel inferior" la señal de entrada es FALSE cuando se alcanza o 
supera el final de carrera por hardware. Para "Nivel superior" la señal de entrada es TRUE 
cuando se alcanza o supera el final de carrera por hardware. 


Activar final de carrera por software 
Esta casilla de verificación activa la función de los finales de carrera por software inferior y 
superior. Con los finales de carrera por software activados, cualquier movimiento en curso 
se detiene en la posición del final de carrera por software. El objeto tecnológico notifica un 
error. Una vez acusado el error es posible volver a mover el eje en la dirección de la zona 
de trabajo. 


 


 Nota 


Los finales de carrera por software activados solo son efectivos con el eje referenciado. 
 


Posición del final de carrera por software negativo/positivo 
Configure la zona de trabajo del eje con las posiciones del final de carrera por software 
negativa y positiva. 
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6.6.4.3 Configuración - límites de dinámica 
En la ventana de configuración "Límites dinámicos" configure los valores máximos de 
velocidad, aceleración, deceleración y tirón del eje. 


Velocidad máxima 
Defina en este campo la velocidad máxima permitida del eje. 


Aceleración máxima / deceleración máxima - tiempo de aceleración / tiempo de deceleración 
Ajuste la aceleración deseada en los campos "Tiempo de aceleración" o "Aceleración". La 
deceleración deseada puede ajustarse en los campos "Tiempo de deceleración" o 
"Deceleración". 


La relación entre el tiempo de aceleración y la aceleración o entre el tiempo de deceleración 
y la deceleración se explica en las siguientes ecuaciones: 


 


 
 


 Nota 


Si se modifica la velocidad máxima se influye en los valores de aceleración y deceleración 
del eje. Los tiempos de aceleración y deceleración se mantienen. 


La "deceleración máxima" para el referenciado activo con inversión de sentido en el final de 
carrera por hardware debe seleccionarse lo suficientemente grande como para que el eje 
pueda frenar antes de llegar al tope mecánico. 
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Tiempo de redondeo / tirón 
Los parámetros para la limitación de tirones se introducen en el campo "Tiempo de 
redondeo" o "Tirón": 


● Ajuste el tirón deseado para la rampa de aceleración y deceleración en el campo "Tirón". 
El valor 0 significa que el tirón no está limitado. 


● Ajuste el tiempo de redondeo deseado para la rampa de aceleración en el campo 
"Tiempo de redondeo". 


 
  Nota 


El tiempo de redondeo ajustado y visualizado en la configuración solo es válido para la 
rampa de aceleración. 


En caso de que los valores de aceleración y deceleración sean distintos, el tiempo de 
redondeo de la rampa de deceleración se calcula y utiliza de acuerdo con el tirón de la 
rampa de aceleración. 


El tiempo de redondeo de la deceleración se adapta del siguiente modo: 
• aceleración > deceleración 


En la rampa de deceleración se utiliza un tiempo de redondeo menor que en la rampa 
de aceleración. 


• aceleración < deceleración 
En la rampa de deceleración se utiliza un tiempo de redondeo mayor que en la rampa 
de aceleración. 


• aceleración = deceleración 
Los tiempos de redondeo son iguales en la rampa de aceleración y deceleración. 


En caso de error, el eje reduce la velocidad con la deceleración de parada de 
emergencia configurada. En este caso no se tiene en cuenta una limitación de tirones 
configurada. 


 


La relación entre los tiempos de redondeo y el tirón se explica en las ecuaciones siguientes: 


 


 
Las peticiones de desplazamiento lanzadas en el programa de usuario se ejecutan con el 
tirón seleccionado. 
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6.6.4.4 Configuración - preajustes de dinámica 
En la ventana de configuración "Preajustes de dinámica" configure los valores 
predeterminados de velocidad, aceleración, deceleración y tirón del eje. 


Los valores predeterminados son efectivos cuando se han indicado valores < 0 en las 
instrucciones de Motion Control para los parámetros "Velocity", "Acceleration", 
"Deceleration" o "Jerk". Los valores predeterminados pueden aplicarse individualmente a 
cada parámetro citado. 


Los valores predeterminados de aceleración y deceleración son efectivos también en los 
movimientos de desplazamiento del referenciado activo. 


Velocidad  
Defina en este campo el valor predeterminado para la velocidad del eje. 


Aceleración / deceleración - tiempo de aceleración / tiempo de deceleración  
Ajuste el valor predeterminado deseado para la aceleración en los campos "Tiempo de 
aceleración" o "Aceleración". La deceleración deseada puede ajustarse en los campos 
"Tiempo de deceleración" o "Deceleración". 


La relación entre el tiempo de aceleración y la aceleración o entre el tiempo de deceleración 
y la deceleración se explica en las siguientes ecuaciones: 


 


 
 


 
 


 Nota 


Si se modifica la velocidad se influye en los valores de aceleración y deceleración del eje. 
Los tiempos de aceleración y deceleración se mantienen. 
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Tiempo de redondeo / tirón  
Los parámetros para la limitación de tirones se introducen en el campo "Tiempo de 
redondeo" o "Tirón": 


● Ajuste el tirón deseado para la rampa de aceleración y deceleración en el campo "Tirón". 
El valor 0 significa que el tirón está desactivado. 


● Ajuste el tiempo de redondeo deseado para la rampa de aceleración en el campo 
"Tiempo de redondeo". 


 
  Nota 


El tiempo de redondeo ajustado y visualizado en la configuración solo es válido para la 
rampa de aceleración. 


En caso de que los valores de aceleración y deceleración sean distintos, el tiempo de 
redondeo de la rampa de deceleración se calcula y utiliza de acuerdo con el tirón de la 
rampa de aceleración. 


El tiempo de redondeo de la deceleración se adapta del siguiente modo: 
• aceleración > deceleración 


En la rampa de deceleración se utiliza un tiempo de redondeo menor que en la rampa 
de aceleración. 


• aceleración < deceleración 
En la rampa de deceleración se utiliza un tiempo de redondeo mayor que en la rampa 
de aceleración. 


• aceleración = deceleración 
Los tiempos de redondeo son iguales en la rampa de aceleración y deceleración. 


En caso de error, el eje reduce la velocidad con la deceleración de parada de 
emergencia configurada. En este caso no se tiene en cuenta una limitación de tirones 
configurada. 


 


La relación entre los tiempos de redondeo y el tirón se explica en las ecuaciones siguientes: 


 


 
Las peticiones de desplazamiento lanzadas en el programa de usuario se ejecutan con el 
tirón seleccionado. 
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6.6.4.5 Configuración - parada de emergencia 
En la ventana de configuración "Parada de emergencia" configure la deceleración de parada 
de emergencia del eje. En caso de error y al bloquear el eje con la instrucción "MC_Power" 
de Motion Control (parámetro de entrada StopMode = 0), el eje se para con la deceleración 
ajustada.  


Deceleración de parada de emergencia/Tiempo de deceleración de parada de emergencia 
Ajuste el valor de deceleración para parada de emergencia en los campos "Deceleración de 
parada de emergencia" o "Tiempo de deceleración de parada de emergencia". 


La relación entre el tiempo de deceleración de parada de emergencia y la deceleración de 
parada de emergencia se explica en la siguiente ecuación: 


 
La configuración de la deceleración de parada de emergencia hace referencia a la velocidad 
máxima configurada del eje. Si se modifica la velocidad máxima del eje, también cambia el 
valor de la deceleración de parada de emergencia (el tiempo de deceleración de parada de 
emergencia no cambia). 
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6.6.4.6 Referenciación 
Por referenciar se entiende la sincronización del valor de posición de un objeto tecnológico a 
la posición física real del accionamiento. Solo es posible aproximarse a las posiciones de 
destino absolutas del eje con un eje referenciado. 


En S7-1500 Motion Control, el referenciado del eje se efectúa con la instrucción "MC_Home" 
de Motion Control. Se distingue entre los siguientes modos de operación de la instrucción de 
Motion Control: 


Modos de operación de la instrucción "MC_Home" de Motion Control 
● Referenciado activo 


En el referenciado activo, la instrucción "MC_Home" de Motion Control realiza la marcha 
configurada al punto de referencia. Los desplazamientos en curso se cancelan. La 
posición del eje se establece de acuerdo con la configuración al detectar la marca de 
referencia. 


● Referenciado pasivo 


En el referenciado pasivo, la instrucción de Motion Control "MC_Home" no realiza ningún 
movimiento de referencia. El desplazamiento necesario para ello debe ser realizado por 
el usuario con otras instrucciones de Motion Control. Los movimientos en curso no se 
cancelan cuando se inicia el referenciado pasivo. El eje se establece de acuerdo con la 
configuración al detectar la marca de referencia. 


● Referenciado directo absoluto 


La posición del eje se fija sin considerar el sensor del punto de referencia. Los procesos 
de movimiento en curso no se cancelan. El valor del parámetro de entrada "Position" de 
la instrucción Motion-Control "MC_Home" se aplica inmediatamente como punto de 
referencia del eje. 


● Referenciado directo relativo 


La posición del eje se fija sin considerar el sensor del punto de referencia. Los procesos 
de movimiento en curso no se cancelan. Para la posición del eje después del 
referenciado es válido lo siguiente: 


Nueva posición de eje = posición actual del eje + valor del parámetro "Position" de la 
instrucción "MC_Home". 
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Referenciado activo 


Configuración: referenciar activo 
En la ventana de configuración "referenciar activo" se configuran los parámetros para el 
referenciado activo. El referenciado activo se ejecuta con la instrucción "MC_Home" de 
Motion Control Mode = 3 y 5. 


 


 Nota 
Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro "MC_Home.Mode" 
para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello resulta también una nueva 
asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". Encontrará una comparativa del 
parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo 
Relación de versiones (Página 88). 


 


Selección del modo de referenciado 
Elija entre los modos de referenciado siguientes: 


● Marca cero a través de telegrama PROFIdrive y detector de proximidad (Página 140) 


● Marca cero mediante telegrama PROFIdrive (Página 141) 


● Marca de referencia mediante entrada digital (Página 141) 
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Marca cero a través de telegrama PROFIdrive y detector de proximidad 


Activar la inversión de sentido en el final de carrera por hardware 
Active esta casilla de verificación si desea utilizar los finales de carrera por hardware como 
levas de inversión para la marcha al punto de referencia. Si se llega al final de carrera por 
hardware durante el referenciado activo, el eje frena con la deceleración máxima 
configurada y realiza una inversión de sentido. Seguidamente, el detector de proximidad se 
busca en sentido contrario. Si esta función no está activada y el eje alcanza el final de 
carrera por hardware durante el referenciado activo, el accionamiento se bloquea y se frena 
con la rampa configurada en el accionamiento. 


Sentido de aproximación 
Seleccione el sentido de aproximación para buscar el detector de proximidad. 


"Positivo" es el sentido de aproximación en el sentido de los valores de posición positivos; 
"Negativo", en el sentido de los valores de posición negativos. 


Sentido de referenciado 
Elija el sentido en el que debe realizarse la aproximación a la marca cero para el 
referenciado. 


Velocidad de aproximación 
Especifique en este campo la velocidad con la que se buscará el detector de proximidad 
durante la marcha al punto de referencia. Si se ha ajustado un decalaje del punto de 
referencia, este se extrae con la misma velocidad. 


Velocidad de referenciado 
Especifique en este campo la velocidad con la que el eje debe llegar a la marca cero para el 
referenciado. Para detectar la marca cero debe haberse abandonado el detector de 
proximidad. 


Decalaje del punto de referencia 
Si la posición del sensor de la marca cero difiere de la posición del punto de referencia, 
indique el decalaje correspondiente en este campo. El eje se aproxima a la posición de 
referencia con la velocidad de aproximación. 


Posición del punto de referencia 
Configure en este campo las coordenadas absolutas de la posición del punto de referencia. 
La posición configurada aquí para el punto de referencia es efectiva cuando se ejecuta la 
instrucción "MC_Home" de Motion Control con Mode = 5. 
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Marca cero mediante telegrama PROFIdrive 


Activar la inversión de sentido en el final de carrera por hardware 
Active esta casilla de verificación si desea utilizar los finales de carrera por hardware como 
levas de inversión para la marcha al punto de referencia. Si se llega al final de carrera por 
hardware durante el referenciado activo, el eje frena con la deceleración máxima 
configurada y realiza una inversión de sentido. Seguidamente, la marca cero se busca en 
sentido contrario. Si esta función no está activada y el eje alcanza el final de carrera por 
hardware durante el referenciado activo, el accionamiento se bloquea y se frena con la 
rampa configurada en el accionamiento. 


Sentido de referenciado 
Elija el sentido en el que debe realizarse la aproximación a la próxima marca cero para el 
referenciado. 


"Positivo" es el sentido de referenciado en el sentido de los valores de posición positivos; 
"Negativo", en el sentido de los valores de posición negativos. 


Velocidad de aproximación 
En el modo de referenciado "Marca cero a través de telegrama PROFIdrive" se utiliza la 
velocidad de aproximación para extraer el decalaje del punto de referencia. 


Velocidad de referenciado 
Especifique en este campo la velocidad con la que el eje debe llegar a la marca cero para el 
referenciado. 


Decalaje del punto de referencia 
Si la posición del sensor de la marca cero difiere de la posición del punto de referencia, 
indique el decalaje correspondiente en este campo. El eje se aproxima a la posición de 
referencia con la velocidad de aproximación. 


Posición del punto de referencia 
Configure en este campo las coordenadas absolutas de la posición del punto de referencia. 
La posición configurada aquí para el punto de referencia es efectiva cuando se ejecuta la 
instrucción "MC_Home" de Motion Control con Mode = 5. 


Marca de referencia mediante entrada digital 
Si se utiliza una entrada digital como marca de referencia, la precisión del proceso de 
referenciado no es tan alta como con el referenciado por hardware mediante marcas cero. 


Existe la posibilidad de mejorar la precisión utilizando una velocidad de referenciado 
reducida y módulos de entrada con soporte por temporizador. 


Procure también ajustar tiempos de filtrado cortos en la entrada digital. 
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Entrada digital marca de referencia 
Seleccione en este campo la variable PLC de la entrada digital que debe actuar de marca 
de referencia (leva de referencia). 


Para poder seleccionar una entrada es necesario que en la configuración del dispositivo se 
haya agregado un módulo de entradas digitales y se haya definido el nombre de variable 
PLC para la entrada digital. 


Activar la inversión de sentido en el final de carrera por hardware 
Active esta casilla de verificación si desea utilizar los finales de carrera por hardware como 
levas de inversión para la marcha al punto de referencia. Si se llega al final de carrera por 
hardware durante el referenciado activo, el eje frena con la deceleración máxima 
configurada y realiza una inversión de sentido. Seguidamente, la marca de referencia se 
busca en sentido contrario. Si esta función no está activada y el eje alcanza el final de 
carrera por hardware durante el referenciado activo, el accionamiento se bloquea y se frena 
con la rampa configurada en el accionamiento. 


Sentido de aproximación 
Seleccione el sentido de aproximación para buscar la marca de referencia. 


"Positivo" es el sentido de aproximación en el sentido de los valores de posición positivos; 
"Negativo", en el sentido de los valores de posición negativos. 


Sentido de referenciado 
Elija el sentido en el que debe realizarse la aproximación a la marca de referencia para el 
referenciado. 


Marca de referencia 
Elija la posición de conmutación de la "entrada digital" que debe utilizarse como marca de 
referencia. 


Si se sobrepasa una "entrada digital" se generan dos flancos de conmutación separados 
entre sí en el espacio. Al seleccionar el lado positivo o negativo se garantiza que la marca 
de referencia se evalúe siempre en la misma posición mecánica. 


El lado positivo es la posición de conmutación con un valor de posición mayor, mientras que 
el lado negativo es la posición de conmutación con el valor de posición menor. 


La selección del lado es independiente del sentido de marcha y también de si provoca un 
flanco ascendente o descendente. 


Velocidad de aproximación 
En este campo, especifique la velocidad con la que debe buscarse la "entrada digital" 
durante la aproximación al punto de referencia. Si se ha ajustado un decalaje del punto de 
referencia, este se extrae con la misma velocidad. 
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Velocidad de referenciado 
Especifique en este campo la velocidad con la que el eje debe llegar al punto de referencia 
para el referenciado. 


Decalaje del punto de referencia 
Si la posición del punto de referencia difiere de la posición del punto de referencia, indique 
el decalaje correspondiente en este campo. El eje se aproxima a la posición de referencia 
con la velocidad de aproximación. 


Posición del punto de referencia 
Configure en este campo las coordenadas absolutas de la posición del punto de referencia. 
La posición configurada aquí para el punto de referencia es efectiva cuando se ejecuta la 
instrucción "MC_Home" de Motion Control con Mode = 5. 


Referenciado pasivo 


Configuración - referenciación pasiva 
En la ventana de configuración "Referenciado pasivo" (referenciado volante) se configuran 
los parámetros para el referenciado pasivo. La función "Referenciado pasivo" se ejecuta con 
la instrucción "MC_Home" de Motion Control Mode = 2, 8 y 10. 


 


 Nota 
Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro "MC_Home.Mode" 
para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello resulta también una nueva 
asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". Encontrará una comparativa del 
parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo 
Relación de versiones (Página 88). 


 


Selección del modo de referenciado 
Elija entre los modos de referenciado siguientes: 


● Marca cero a través de telegrama PROFIdrive y detector de proximidad (Página 144) 


● Marca cero mediante telegrama PROFIdrive (Página 145) 


● Marca de referencia mediante entrada digital (Página 146) 
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Marca cero a través de telegrama PROFIdrive y detector de proximidad 


Sentido de referenciado 
Elija el sentido en el que debe realizarse la aproximación a la marca cero para el 
referenciado. Se utiliza la próxima marca cero después de abandonar el detector de 
proximidad. 


Existen las opciones siguientes: 


● Positivo 


El eje se mueve en el sentido de los valores de posición más altos. 


● Negativo 


El eje se mueve en el sentido de los valores de posición más bajos. 


● Actual 


Para el referenciado se utiliza el sentido de marcha efectivo en estos momentos 


Posición del punto de referencia 
Configure en este campo las coordenadas absolutas de la posición del punto de referencia. 
La posición configurada aquí para el punto de referencia es efectiva cuando se ejecuta la 
instrucción "MC_Home" de Motion Control con Mode = 10. 


 


 Nota 
Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro "MC_Home.Mode" 
para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello resulta también una nueva 
asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". Encontrará una comparativa del 
parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo 
Relación de versiones (Página 88). 
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Marca cero mediante telegrama PROFIdrive 


Sentido de referenciado 
Elija el sentido en el que debe realizarse la aproximación a la próxima marca cero para el 
referenciado. Existen las opciones siguientes: 


● Positivo 


El eje se mueve en el sentido de los valores de posición más altos. 


● Negativo 


El eje se mueve en el sentido de los valores de posición más bajos. 


● Actual 


Para el referenciado se utiliza el sentido de marcha efectivo en estos momentos 


Posición del punto de referencia 
Configure en este campo las coordenadas absolutas de la posición del punto de referencia. 
La posición configurada aquí para el punto de referencia es efectiva cuando se ejecuta la 
instrucción "MC_Home" de Motion Control con Mode = 10. 


 


 Nota 
Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro "MC_Home.Mode" 
para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello resulta también una nueva 
asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". Encontrará una comparativa del 
parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo 
Relación de versiones (Página 88). 
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Marca de referencia mediante entrada digital 


entrada digital 
En este cuadro de diálogo, seleccione una entrada digital que deba actuar de marca de 
referencia (leva de referencia). 


Sentido de referenciado 
Elija el sentido en el que debe realizarse la aproximación a la marca de referencia para el 
referenciado. 


Existen las opciones siguientes: 


● Positivo 


El eje se mueve en el sentido de los valores de posición más altos. 


● Negativo 


El eje se mueve en el sentido de los valores de posición más bajos. 


● Actual 


Para el referenciado se utiliza el sentido de marcha efectivo en estos momentos 


Marca de referencia 
Elija la posición de conmutación de la "entrada digital" que debe utilizarse como marca de 
referencia. 


Si se sobrepasa una "entrada digital" se generan dos flancos de conmutación separados 
entre sí en el espacio. Al seleccionar el lado positivo o negativo se garantiza que la marca 
de referencia se evalúe siempre en la misma posición mecánica. 


El lado positivo es la posición de conmutación con un valor de posición mayor, mientras que 
el lado negativo es la posición de conmutación con el valor de posición menor. 


La selección del lado es independiente del sentido de marcha y también de si provoca un 
flanco ascendente o descendente. 







 Configurar 
 6.6 Configurar el objeto tecnológico Eje de posicionamiento/Eje sincronizado 


S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 147 


Posición del punto de referencia 
Configure en este campo las coordenadas absolutas de la posición del punto de referencia. 
La posición configurada aquí para el punto de referencia es efectiva cuando se ejecuta la 
instrucción "MC_Home" de Motion Control con Mode = 10. 


 


 Nota 
Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro "MC_Home.Mode" 
para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello resulta también una nueva 
asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". Encontrará una comparativa del 
parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo 
Relación de versiones (Página 88). 


 


6.6.4.7 Monitorización de posición 


Configuración - vigilancia de posicionamiento 
En la ventana de configuración "Vigilancia de posicionamiento" configure los criterios para 
vigilar la posición de destino. 


Ventana de posicionamiento: 
Configure en este campo el tamaño de la ventana de posicionamiento. Si el eje está dentro 
de esta ventana, se considera que la posición ha sido "alcanzada". 


Tiempo de tolerancia de posicionamiento: 
Configure en este campo el tiempo de tolerancia dentro del cual el valor de posición debe 
alcanzar la ventana de posicionamiento. 


Tiempo mínimo de permanencia en la ventana de posicionamiento: 
Configure en este campo el tiempo mínimo de permanencia. El valor de posición actual 
debe estar en la ventana de posicionamiento como mínimo durante el "tiempo de 
permanencia mínimo". 


Si se viola uno de los criterios, el eje se detiene y se muestra una alarma de 
posicionamiento. 


Configuración - error de seguimiento 
En la ventana de configuración "Error de seguimiento" configure la divergencia admisible 
entre la posición real del eje y la posición de consigna. El error de seguimiento puede 
adaptarse dinámicamente a la velocidad actual del eje. 
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Activar vigilancia de errores de seguimiento 
Active esta casilla de verificación si desea activar la vigilancia de errores de seguimiento. Si 
la vigilancia de errores de seguimiento está activada, el eje se detiene en el rango de error 
(naranja); en el rango de advertencia se visualiza una alarma. 


Si la vigilancia de errores de seguimiento está desactivada, los límites ajustados no tienen 
efecto alguno.  


Error de seguimiento máximo: 
Configure en este campo el error de seguimiento admisible a velocidad máxima. 


Nivel de advertencia: 
Configure en este campo un valor porcentual del límite actual del error de seguimiento a 
partir del cual debe emitirse una advertencia. 


Ejemplo: el error de seguimiento máximo actual es de 100 mm; el nivel de advertencia está 
configurado al 90%. Si el error de seguimiento actual supera un valor de 90 mm, se emite 
una advertencia. 


Error de seguimiento: 
Configure en este campo el error de seguimiento admisible para velocidades pequeñas (sin 
adaptación dinámica). 


Inicio de la adaptación dinámica: 
Configure en este campo la velocidad a partir de la cual debe adaptarse dinámicamente el 
error de seguimiento. A partir de dicha velocidad, el error de seguimiento se adapta al error 
de seguimiento máximo hasta la velocidad máxima. 


Configuración - señal de velocidad cero 
En la ventana de configuración "Señal de velocidad cero" configure los criterios para 
detectar la velocidad cero. 


Ventana de velocidad cero: 
Configure en este campo el tamaño de la ventana de velocidad cero. Para visualizar la 
velocidad cero es necesario que la velocidad del eje se mueva dentro de esta ventana. 


Tiempo mínimo de permanencia en la ventana de velocidad cero: 
Configure en este campo el tiempo mínimo de permanencia en la ventana de velocidad 
cero. La velocidad del eje debe estar dentro de la ventana de velocidad cero al menos 
durante el tiempo indicado. 


Si se cumplen ambos criterios se visualiza la velocidad cero del eje. 
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6.6.4.8 Configuración - lazo de regulación 
En la ventana de configuración "Lazo de regulación" configure el control anticipativo y la 
ganancia Kv del lazo de regulación de posición. 


El factor Kv repercute en los siguientes valores característicos: 


● Precisión de posicionamiento y regulación de parada 


● Uniformidad del movimiento 


● Tiempo de posicionamiento 


Cuanto mejores sean los requisitos constructivos del eje (gran rigidez) más alto puede 
ajustarse el factor Kv. Con ello se reduce el error de seguimiento y se consigue una mayor 
dinámica. 


Encontrará información básica en el capítulo Regulación (Página 59). 


Control anticipativo 
Configure en este campo el control anticipativo de velocidad porcentual para el lazo de 
regulación de posición. 


Ganancia 
Introduzca en el campo de entrada la ganancia Kv del lazo de regulación de posición. 


Dynamic Servo Control (DSC): 
En ejes con regulación de posición (ejes de posicionamiento/ejes sincronizados), la 
regulación de posición puede realizarse bien en la CPU, o bien en el accionamiento, 
siempre que éste soporte el procedimiento de regulación Dynamic Servo Control (DSC). 
Elija el procedimiento de regulación que prefiera: 


● Regulación de posición en el accionamiento (DSC activado) 


● Regulación de posición en el PLC 


 


 Nota 


El Dynamic Servo Control (DSC) solo es posible con trama estándar 5. 
 


Consulte también 
Función y estructura de la optimización (Página 211) 


Regulación (Página 59) 
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6.7 Configurar el objeto tecnológico Encóder externo 


6.7.1 Configuración - parámetros básicos 
Configure las propiedades básicas del objeto tecnológico en la ventana de configuración 
"Parámetros básicos". 


Nombre del encóder externo 
Defina en este campo el nombre del encóder externo. El objeto tecnológico aparece con ese 
nombre en el árbol del proyecto. Las variables del encóder externo pueden utilizarse en el 
programa de usuario con este nombre. 


Tipo de encóder externo 
Configure en esta selección si el encóder externo debe captar movimientos lineales o 
rotativos. 


Unidades de medida 
Seleccione en las listas desplegables los sistemas de medida deseados para la posición y 
velocidad del encóder externo. 


Módulo 
Active la casilla de verificación "Activar módulo" si desea utilizar un sistema de medida 
repetitivo para el encóder externo (p. ej. 0-360° con un encóder externo del tipo "rotativo"). 


● Valor inicial de módulo 


En este campo, defina la posición en la que debe empezar el rango de módulo  
(p. ej. 0° con un encóder externo del tipo "rotativo"). 


● Longitud de módulo 


En este campo, defina la longitud del rango del módulo (p. ej. 360° con un encóder 
externo del tipo "rotativo"). 
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6.7.2 Interfaz de hardware 


6.7.2.1 Configuración - Encóder 
El encóder externo adopta la posición de un accionamiento controlado externamente. El 
encóder necesario para ello transmite la posición del mismo al controlador por medio de un 
telegrama PROFIdrive. En la ventana de configuración "Encóder", configure el acoplamiento 
para conectar el encóder. 


Seleccionar acoplamiento del encóder: 
Seleccione en esta área cómo debe conectarse el encóder de acuerdo con la 
representación gráfica. 


● Conexión vía módulo tecnológico (TM) 


Seleccione esta opción si el encóder debe conectarse a un módulo tecnológico (TM). 


– Módulo tecnológico: 


En el campo "Módulo tecnológico" seleccione un módulo tecnológico previamente 
configurado y el canal que debe utilizarse. Para la selección solo se muestran 
módulos tecnológicos ajustados al modo de operación "Lectura de posición para 
Motion Control". 


Si no hubiera ningún módulo tecnológico disponible, cambie a la configuración del 
dispositivo y agregue uno. Una vez se ha seleccionado un módulo tecnológico se 
accede a la configuración del mismo mediante el botón "Configuración del 
dispositivo". 


El módulo tecnológico puede utilizarse de forma centralizada en un PLC S7-1500 o de 
forma descentralizada en una periferia descentralizada. Para conocer los módulos 
tecnológicos adecuados para la lectura de posición para Motion Control, consulte la 
documentación del módulo tecnológico y los datos del catálogo. 


● Conexión vía PROFINET/PROFIBUS (PROFIdrive) 


Seleccione esta opción si se utiliza un encóder compatible con PROFIdrive. 


– Encóder: 


Seleccione un encóder previamente configurado en PROFINET/PROFIBUS en el 
campo "Encóder". En caso de seleccionar un encóder, puede configurarse mediante 
el botón "Configuración del dispositivo". 


Cambie a la vista de redes en la configuración del dispositivo y agregue un encóder si 
no hubiera ninguno disponible. 
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6.7.2.2 Configuración - Intercambio de datos 


Configuración - Intercambio de datos 
Configure la transferencia de datos hacia el encóder en la ventana de configuración 
"Transferencia de datos". La configuración es diferente según el acoplamiento del encóder: 


● Encóder con módulo tecnológico (Página 152) 


● Encóder con PROFINET/PROFIBUS (Página 154) 


Encóder con módulo tecnológico 


Intercambio de datos con el encóder 
Configure en esta área el telegrama del encóder y los criterios para evaluar los datos del 
encóder. Los datos deben coincidir con los de la configuración del dispositivo. 


Telegrama del encóder 
En la lista desplegable del módulo tecnológico seleccione el telegrama que ha configurado 
en el módulo tecnológico. 


Tipo de encóder 
Configure en esta área cómo deben evaluarse los datos del encóder. Los datos deben 
coincidir con los de la configuración del dispositivo. 
 
Tipo de encóder Rotativo incremental 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


 
 
Tipo de encóder Rotativo absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para la resolución fina dentro del valor 
real incremental (Gn_XIST1). 


Bits para factor de multiplicación del valor absolu-
to de la resolución fina (GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para el factor de multiplicación del valor 
absoluto de la resolución fina (Gn_XIST2). 
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Tipo de encóder Rotativo cíclico absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


Bits para factor de multiplicación del valor absolu-
to de la resolución fina (GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para el factor de multiplicación del valor 
absoluto de la resolución fina (Gn_XIST2). 


 
 
Tipo de encóder Lineal incremental 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


 
 
Tipo de encóder Lineal absoluto 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(Gn_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (Gn_XIST1). 


Bits para factor de multiplicación del valor absolu-
to de la resolución fina (GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para el factor de multiplicación del valor 
absoluto de la resolución fina (Gn_XIST2). 


Invertir sentido del encóder 
Active esta casilla de verificación si desea invertir el valor real del encóder. 


Consulte también 
Configuración - Intercambio de datos (Página 152) 


Encóder con PROFINET/PROFIBUS (Página 154) 
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Encóder con PROFINET/PROFIBUS 


Intercambio de datos con el encóder 
Configure en esta área el telegrama del encóder y los criterios para evaluar los datos del 
encóder. Los datos deben coincidir con los de la configuración del dispositivo. 


Telegrama del encóder 
Seleccione el telegrama del encóder en la lista desplegable. Los datos deben coincidir con 
el ajuste de la configuración del dispositivo. 


Tipo de encóder 
Configure los parámetros descritos a continuación según sea el tipo de encóder 
seleccionado: 
 
Tipo de encóder Rotativo incremental 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(GN_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (GN_XIST1). 


 
 
Tipo de encóder Rotativo absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(GN_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para la resolución fina dentro del valor 
real incremental (GN_XIST1). 


Bits para resolución fina en valor real absoluto 
(GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para la resolución fina dentro del valor 
real absoluto (GN_XIST2). 
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Tipo de encóder Rotativo cíclico absoluto 
Incrementos por vuelta: Configure en este campo el número de incremen-


tos que desata el encóder por vuelta. 
Número de vueltas: Configure en este campo el número de vueltas 


que puede registrar el encóder absoluto. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(GN_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (GN_XIST1). 


Bits para resolución fina en valor real absoluto 
(GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para la resolución fina dentro del valor 
real absoluto (GN_XIST2). 


 
 
Tipo de encóder Lineal incremental 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(GN_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (GN_XIST1). 


 
 
Tipo de encóder Lineal absoluto 
Distancia entre dos incrementos: Configure en este campo el recorrido entre dos 


incrementos del encóder. 
Bits para resolución fina en valor real incremental 
(GN_XIST1) 


Configure en este campo el número de bits para 
la resolución fina dentro del valor real incremen-
tal (GN_XIST1). 


Bits para resolución fina en valor real absoluto 
(GN_XIST2) 


Configure en este campo el número de bits re-
servados para la resolución fina dentro del valor 
real absoluto (GN_XIST2). 


Invertir sentido del encóder 
Active esta casilla de verificación si desea invertir el valor real del encóder. 


Consulte también 
Configuración - Intercambio de datos (Página 152) 


Encóder con módulo tecnológico (Página 152) 
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6.7.3 Parámetros avanzados 


6.7.3.1 Configuración - Mecánica 


Configuración - Mecánica 
En la ventana de configuración "Mecánica" configure los parámetros del encóder para 
captar la posición del accionamiento controlador externamente. 


La configuración es diferente según el tipo de encóder: 


● Lineal (Página 156) 


● Rotativo (Página 157) 


Lineal 


Reductor de medida 
● Considerar reductor de medida/paso del husillo para la evaluación del encóder 


Active esta casilla de verificación si desea realizar la configuración de acuerdo con el 
índice de reducción y el paso del husillo. 


Desactive esta casilla de verificación si desea realizar la configuración de acuerdo con 
las vueltas del encóder y el recorrido resultante. 


● Número de vueltas del encóder / Número de vueltas de la carga 


El índice de reducción del reductor de carga se indica como relación entre vueltas del 
motor y de la carga. Indique aquí un número entero para las vueltas del motor y el 
número resultante de vueltas de la carga. 


Parámetros de posición 
● Paso del husillo ("Considerar reductor de medida/paso del husillo para la evaluación del 


encóder" activado) 


Configure en este campo el trayecto que recorrerá la carga cuando el husillo gire una 
vuelta. 


● Movimiento de la carga por vuelta del motor ("Considerar reductor de medida/paso del 
husillo para la evaluación del encóder" desactivado) 


Configure el recorrido de la carga para una vuelta del motor en este campo. 


Consulte también 
Configuración - Mecánica (Página 156) 


Rotativo (Página 157) 
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Rotativo 


Reductor de medida 
● Número de vueltas del encóder / Número de vueltas de la carga 


El índice de reducción del reductor de medida se indica como relación entre vueltas del 
encóder y de la carga. Indique aquí un número entero para las vueltas de la carga y el 
número resultante de vueltas del encóder. 


Elija los mismos valores para el número de vueltas del motor y de la carga si no hay 
ningún reductor de carga. 


Parámetros de posición 
● Recorrido por vuelta del encóder 


Configure en este campo el valor por vuelta del encóder que indica el sistema de 
medida. 


Consulte también 
Configuración - Mecánica (Página 156) 


Lineal (Página 156) 


6.7.3.2 Referenciado 


Configuración - Referenciación 
En la ventana de configuración "Referenciado" se configuran los parámetros para el 
referenciado del encóder externo. El referenciado se ejecuta con la instrucción "MC_Home" 
de Motion Control Mode = 2, 8 y 10. 


 


 Nota 
Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro "MC_Home.Mode" 
para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello resulta también una nueva 
asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". Encontrará una comparativa del 
parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo 
Relación de versiones (Página 88). 
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Selección del modo de referenciado 
Elija entre los modos de referenciado siguientes: 


● Marca cero a través de telegrama PROFIdrive y detector de proximidad (Página 158) 


● Marca cero mediante telegrama PROFIdrive (Página 159) 


● Marca de referencia mediante entrada digital (Página 160) 


Marca cero a través de telegrama PROFIdrive y detector de proximidad 


Sentido de referenciado 
Elija el sentido en el que debe realizarse la aproximación a la marca cero para el 
referenciado. Se utiliza la próxima marca cero después de abandonar el detector de 
proximidad. 


Existen las opciones siguientes: 


● Positivo 


El eje se mueve en el sentido de los valores de posición más altos. 


● Negativo 


El eje se mueve en el sentido de los valores de posición más bajos. 


● Actual 


Para el referenciado se utiliza el sentido de marcha efectivo en estos momentos 


Posición del punto de referencia 
Configure en este campo las coordenadas absolutas de la posición del punto de referencia. 
La posición configurada aquí para el punto de referencia es efectiva cuando se ejecuta la 
instrucción "MC_Home" de Motion Control con Mode = 10. 


 


 Nota 
Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro "MC_Home.Mode" 
para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello resulta también una nueva 
asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". Encontrará una comparativa del 
parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo 
Relación de versiones (Página 88). 


 


Consulte también 
Configuración - Referenciación (Página 157) 


Marca cero mediante telegrama PROFIdrive (Página 159) 


Marca de referencia mediante entrada digital (Página 160) 
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Marca cero mediante telegrama PROFIdrive 


Sentido de referenciado 
Elija el sentido en el que debe realizarse la aproximación a la próxima marca cero para el 
referenciado. Existen las opciones siguientes: 


● Positivo 


El eje se mueve en el sentido de los valores de posición más altos. 


● Negativo 


El eje se mueve en el sentido de los valores de posición más bajos. 


● Actual 


Para el referenciado se utiliza el sentido de marcha efectivo en estos momentos 


Posición del punto de referencia 
Configure en este campo las coordenadas absolutas de la posición del punto de referencia. 
La posición configurada aquí para el punto de referencia es efectiva cuando se ejecuta la 
instrucción "MC_Home" de Motion Control con Mode = 10. 


 


 Nota 
Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro "MC_Home.Mode" 
para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello resulta también una nueva 
asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". Encontrará una comparativa del 
parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo 
Relación de versiones (Página 88). 


 


Consulte también 
Configuración - Referenciación (Página 157) 


Marca cero a través de telegrama PROFIdrive y detector de proximidad (Página 158) 


Marca de referencia mediante entrada digital (Página 160) 
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Marca de referencia mediante entrada digital 


Entrada digital marca de referencia 
En este cuadro de diálogo, seleccione una entrada digital que deba actuar de marca de 
referencia (leva de referencia). 


Sentido de referenciado 
Elija el sentido en el que debe realizarse la aproximación a la marca de referencia para el 
referenciado. 


Existen las opciones siguientes: 


● Positivo 


El eje se mueve en el sentido de los valores de posición más altos. 


● Negativo 


El eje se mueve en el sentido de los valores de posición más bajos. 


● Actual 


Para el referenciado se utiliza el sentido de marcha efectivo en estos momentos 


Marca de referencia 
Elija la posición de conmutación de la "entrada digital" que debe utilizarse como marca de 
referencia. 


Si se sobrepasa una "entrada digital" se generan dos flancos de conmutación separados 
entre sí en el espacio. Al seleccionar el lado positivo o negativo se garantiza que la marca 
de referencia se evalúe siempre en la misma posición mecánica. 


El lado positivo es la posición de conmutación con un valor de posición mayor, mientras que 
el lado negativo es la posición de conmutación con el valor de posición menor. 


La selección del lado es independiente del sentido de marcha y también de si provoca un 
flanco ascendente o descendente. 
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Posición del punto de referencia 
Configure en este campo las coordenadas absolutas de la posición del punto de referencia. 
La posición configurada aquí para el punto de referencia es efectiva cuando se ejecuta la 
instrucción "MC_Home" de Motion Control con Mode = 10. 


 


 Nota 
Parámetro "MC_Home.Mode" 


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro "MC_Home.Mode" 
para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello resulta también una nueva 
asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". Encontrará una comparativa del 
parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo 
Relación de versiones (Página 88). 


 


Consulte también 
Configuración - Referenciación (Página 157) 


Marca cero mediante telegrama PROFIdrive (Página 159) 


Marca cero a través de telegrama PROFIdrive y detector de proximidad (Página 158) 
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6.8 Vista de parámetros 


6.8.1 Introducción a la vista de parámetros 
La vista de parámetros le ofrece una visión de conjunto de todos los parámetros relevantes 
de un objeto tecnológico. Proporciona una vista general de los ajustes de los parámetros, de 
manera que usted puede modificarlos cómodamente en el modo offline y online. 


 
①  Barra de herramientas (Página 164) 
② Ficha "Vista de parámetros" 
③ Tabla de parámetros (Página 166) 
④  Navegación (Página 165) 


 


Funcionalidad 
Para analizar los parámetros de los objetos tecnológicos, y para poderlos observar y forzar 
de manera selectiva, hay disponibles las siguientes funciones. 


Funciones de indicación: 


● Indicación de los valores de parámetros en modo offline y online 


● Indicación de la información de estado de los parámetros 


● Indicación de desviaciones de los valores y posibilidad de corregirlas directamente 


● Indicación de errores de configuración 


● Indicación de variaciones de valores como consecuencia de dependencias de 
parámetros 


● Indicación de todos los valores almacenados de un parámetro: valor de arranque en la 
CPU, valor de arranque en el proyecto, valor de observación 


● Indicación de la comparación de parámetros de los valores almacenados de un 
parámetro 
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Funciones de manejo: 


● Navegación, para cambiar rápidamente entre los parámetros y las estructuras de 
parámetros. 


● Filtro de texto, para encontrar más rápidamente determinados parámetros. 


● Función de ordenación, para adaptar el orden de parámetros y grupos de parámetros en 
función de las necesidades. 


● Función de almacenamiento, para guardar ajustes estructurales de la vista de 
parámetros. 


● Observar y forzar online valores de parámetro. 


● Guardar instantánea de valores de parámetros de la CPU para reproducir situaciones 
transitorias y reaccionar a ellas. 


● Aplicar instantánea de valores de parámetros como valores de arranque. 


● Cargar en la CPU valores de arranque modificados. 


● Funciones de comparación, para comparar entre sí valores de parámetros. 
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6.8.2 Estructura de la vista de parámetros 


6.8.2.1 Barra de herramientas 
En la barra de herramientas de la vista de parámetros pueden seleccionarse las siguientes 
funciones: 


 
Símbolo Función Explicación 


 
Seleccionar la estructu-
ra de navegación 


Alterna entre la navegación orientada a funciones y la vista 
de la estructura de datos del bloque de datos tecnológico.  


 
Acopla las vistas de 
funciones y parámetros 
de los objetos marcados 
en la navegación. 


Permite cambiar directamente de la vista de parámetros a la 
vista orientada a funciones.  


 Contraer/expandir todos 
los nodos y objetos 


Contrae o expande todos los nodos y objetos de la navega-
ción o la estructura de datos en la vista que se encuentre 
activa en cada momento. 


 
Contraer/expandir los 
nodos por debajo del 
nodo seleccionado 


Contrae o expande los nodos y objetos seleccionados de la 
navegación o la vista de datos en la vista que se encuentre 
activa en cada momento. 


 Filtro de texto... Tras introducir una cadena de caracteres: indicación de todos 
los parámetros que contienen la cadena de caracteres intro-
ducida en una de las columnas visibles actualmente. 


 Seleccionar valores de 
comparación 


Selección de los valores de parámetros que deben compa-
rarse entre sí en modo online (valor inicial en el proyecto, 
valor inicial en la CPU) 
Solo en modo online. 


 Memorizar disposición Guarda los ajustes de visualización de la vista de parámetros 
realizados (p. ej., estructura de navegación seleccionada, 
columnas activadas de la tabla, etc.). 







 Configurar 
 6.8 Vista de parámetros 


S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 165 


6.8.2.2 Navegación 
Dentro de la ficha "Vista de parámetros" pueden seleccionarse como alternativa las 
siguientes estructuras de navegación: 


 
Navegación Explicación 
Navegación orientada 
a funciones 


 


En la navegación orientada a funciones, la estructura de los pará-
metros se basa en la estructura de los cuadros de diálogo de confi-
guración (ficha "Vista de funciones"), puesta en marcha y 
diagnóstico. 


Estructura de datos 


 


En la "estructura de datos", la estructura de los parámetros se basa 
en la estructura del bloque de datos tecnológico. 


Con la lista desplegable "Seleccionar la estructura de navegación" puede cambiar la 
estructura de navegación.  
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6.8.2.3 Tabla de parámetros 
La tabla siguiente muestra el significado de las distintas columnas de la tabla de 
parámetros. Las columnas pueden mostrarse u ocultarse según convenga. 


● Columna "Offline" = X: la columna es visible en modo offline. 


● Columna "Online" = X: la columna es visible en modo online (conexión online con la 
CPU). 


 
Columna Explicación Offline Online 
Nombre en la vista 
de funciones 


Nombre del parámetro en la vista de funciones. 
Este campo de visualización está vacío en el caso de parámetros que no se con-
figuran por medio del objeto tecnológico. 


X X 


Nombre en DB Nombre del parámetro en el bloque de datos tecnológico. 
Si el parámetro es parte de una estructura o UDT, se añade el prefijo ". ./".  
Este campo de visualización está vacío para los parámetros no incluidos en el 
bloque de datos tecnológico. 


X X 


Nombre completo en 
DB 


Ruta completa del parámetro en el DB de instancia. 
Este campo de visualización está vacío para los parámetros no incluidos en el 
bloque de datos tecnológico. 


X X 


Estado de la config-
uración 


Indicación de la integridad de la configuración mediante símbolos de estado X  


Resultado de la 
comparación 


Resultado de la función "Comparar valores".  
Esta columna se visualiza si existe una conexión online. 


 X 


Valor de arranque 
en el proyecto 


Valor de arranque configurado en el proyecto. 
Indicación de errores en caso de valores mal introducidos desde el punto de vista 
sintáctico o tecnológico. 


X X 


Valor por defecto Valor predeterminado del parámetro. 
Este campo de visualización está vacío para los parámetros no incluidos en el 
bloque de datos tecnológico. 


X X 


Valor de arranque 
en la CPU 


Valor de arranque en la CPU.  
Esta columna se visualiza si existe una conexión online. 


 X 


Valor de ob-
servación 


Valor actual en la CPU.  
Esta columna se visualiza si existe una conexión online. 


 X 


Valor de forzado Valor con que debe modificarse el valor de observación. 
Esta columna se visualiza si existe una conexión online. 


 X 


Valor mínimo Valor tecnológico más bajo del parámetro.  
Si el valor mínimo depende de otros parámetros, entonces viene determinado: 
• Offline: por los valores de arranque en el proyecto. 
• Online: por los valores de observación. 


X X 


Valor máximo Valor tecnológico más alto del parámetro.  
Si el valor máximo depende de otros parámetros, entonces viene determinado: 
• Offline: por los valores de arranque en el proyecto. 
• Online: por los valores de observación. 


X X 


Valor de ajuste Identifica el parámetro como valor de ajuste. Estos parámetros pueden inicializar-
se online. 


X X 
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Columna Explicación Offline Online 
Tipo de datos Tipo de datos del parámetro. 


Este campo de visualización está vacío para los parámetros no incluidos en el 
bloque de datos tecnológico. 


X X 


Remanencia Identifica el valor como remanente.  
Los valores de los parámetros remanentes se conservan incluso después de 
desconectar la tensión de alimentación.  


X X 


Accesible desde 
HMI 


Indica si HMI puede acceder a este parámetro durante el tiempo de ejecución. X X 


Visible en HMI Indica si el parámetro es visible por defecto en la lista de selección de HMI. X X 
Comentario Descripción abreviada del parámetro. X X 


6.8.3 Abrir la vista de parámetros 


Requisitos 
El objeto tecnológico se ha agregado en el navegador de proyectos. 


Procedimiento 
1. Abra la carpeta "Objetos tecnológicos" en el árbol del proyecto. 


2. Abra el objeto tecnológico en el árbol del proyecto. 


3. Haga doble clic en el objeto "Configuración". 


4. Seleccione en la esquina superior derecha la ficha "Vista de parámetros". 


Resultado 
Se abre la vista de parámetros. En la tabla de parámetros cada parámetro mostrado viene 
está representado por una fila de la tabla. 


Las propiedades visualizables de los parámetros (columnas de la tabla) dependen de si la 
vista de parámetros está en modo offline u online. 


Además, es posible mostrar y ocultar las distintas columnas de la tabla de manera selectiva.  
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6.8.4 Trabajar con la vista de parámetros 


6.8.4.1 Sinopsis 
La siguiente tabla ofrece una vista general de las funciones de la vista de parámetros que se 
describen a continuación en los modos online y offline. 


● Columna "Offline" = X: esta función está disponible en modo offline. 


● Columna "Online" = X: esta función está disponible en modo online. 


 
Función/acción Offline Online 
Filtrar la tabla de parámetros (Página 168) X X 
Ordenar la tabla de parámetros (Página 169) X X 
Aplicar datos de parámetros en otros editores (Página 170) X X 
Mostrar errores (Página 170) X X 
Editar valores de arranque en el proyecto (Página 171) X X 
Observar online los valores en la vista de parámetros (Página 172)  X 
Forzar valores (Página 173)  X 
Comparar valores (Página 174)  X 


6.8.4.2 Filtrar la tabla de parámetros 
Los parámetros de la tabla de parámetros pueden filtrarse de las siguientes maneras: 


● Con el filtro de texto 


● Con los subgrupos de la navegación 


Los dos métodos de filtrado pueden utilizarse simultáneamente. 


Con el filtro de texto 
Puede filtrarse por los textos que son visibles en la tabla de parámetros. Esto significa que 
solo se puede filtrar por los textos de las líneas de parámetros y columnas mostradas. 


1. Introduzca en el campo de entrada "Filtro de texto..." la cadena de caracteres por la que 
desee filtrar. 


La tabla de parámetros solo muestra aquellos parámetros que contienen la cadena de 
caracteres. 


El filtro de texto se restablece: 


● Seleccionando otro grupo de parámetros en la navegación. 


● Cambiando entre la navegación orientada a datos y a funciones. 
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Con los subgrupos de la navegación 
1. Haga clic sobre el grupo de parámetros deseado en la navegación, p. ej., "Static". 


En la tabla de parámetros se muestran solo los parámetros "Static". En algunos grupos 
de la navegación puede seleccionar otros subgrupos. 


2. Haga clic sobre "Todos los parámetros" en la navegación si desea volver a mostrar todos 
los parámetros. 


6.8.4.3 Ordenar la tabla de parámetros 
Los valores de los parámetros están dispuestos por filas. La tabla de parámetros puede 
ordenarse según cualquiera de las columnas mostradas. 


● En las columnas con valores numéricos se ordena según la altura del valor numérico. 


● En las columnas con texto se ordena alfabéticamente. 


Ordenar por columnas 
1. Sitúe el puntero del ratón en el encabezado de la columna deseada. 


El fondo de esta celda se marca en azul. 


2. Haga clic sobre el encabezado de la columna. 


Resultado 
Toda la tabla de parámetros se ordena según la columna marcada. En el encabezado de la 
columna aparece un triángulo con la punta hacia arriba.  


Haciendo clic de nuevo sobre el encabezado de la columna, el orden cambia de la siguiente 
manera: 


● Símbolo "▲": la tabla de parámetros se ordena de manera ascendente. 


● Símbolo "▼": la tabla de parámetros se ordena de manera descendente. 


● Ningún símbolo: se anula la ordenación. La tabla de parámetros adopta la vista 
predeterminada. 


En la ordenación se ignora el prefijo "../" de la columna "Nombre en DB". 
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6.8.4.4 Aplicar datos de parámetros en otros editores 
Los parámetros de la vista de parámetros pueden insertarse en los siguientes editores: 


● Editor de programas 


● Tabla de observación 


● Tabla de señales para Trace 


Existen las siguientes opciones para insertar: 


● arrastrar y soltar 


● <Ctrl+C>/<Ctrl+V> 


● copiar/pegar por medio del menú contextual 


6.8.4.5 Mostrar errores 


Señalización de errores 
Los errores de parametrización que conllevan errores de compilación (p. ej., rebase de 
límite), se indican en la vista de parámetros. 


Cada vez que se introduce un valor en la vista de parámetros, se comprueba y muestra su 
corrección tecnológica y sintáctica mediante las siguientes indicaciones: 


● Un símbolo de error rojo en las columnas "Estado de la configuración" (modo offline) o 
"Resultado de la comparación" (modo online, en función del tipo de comparación elegido) 


● El campo de la tabla con el fondo rojo 


Al hacer clic sobre el campo erróneo, se muestra el mensaje de error desplegable que 
indica el rango de valores admisible o la sintaxis requerida (formato) 


Errores de compilación 
Desde el mensaje de error del compilador puede abrirse directamente la vista de 
parámetros (navegación orientada a funciones) con el parámetro causante del error para 
aquellos parámetros que no se muestren en el cuadro de diálogo de configuración.  
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6.8.4.6 Editar valores de arranque en el proyecto 
Con la vista de parámetros pueden editarse los valores de arranque en el proyecto en los 
modos offline y online: 


● Los valores se modifican en la columna "Valor de arranque en el proyecto" de la tabla de 
parámetros. 


● En la columna "Estado de la configuración" de la tabla de parámetros se muestra el 
progreso de la configuración mediante los símbolos de estado conocidos del cuadro de 
diálogo de configuración del objeto tecnológico. 


Condiciones 
● Si hay otros parámetros que dependen del parámetro cuyo valor de arranque se ha 


modificado, el valor de arranque del parámetro dependiente se adapta igualmente. 


● Si un parámetro de un objeto tecnológico no es editable, tampoco lo es en la vista de 
parámetros. La posibilidad de edición de un parámetro puede depender también de los 
valores de otros parámetros. 


Definir nuevos valores de arranque 
Para especificar valores de arranque para parámetros en la vista de parámetros, proceda 
del siguiente modo: 


1. Abra la vista de parámetros del objeto tecnológico. 


2. Introduzca en la columna "Valor de arranque en el proyecto" los valores de arranque 
deseados. El valor debe ser conforme al tipo de datos del parámetro y no debe rebasar 
el rango de valores del parámetro. 
En las columnas "Valor máximo" y "Valor mínimo" se muestran los valores límite del 
rango de valores. 


En la columna "Estado de la configuración" se muestra el "progreso" de la configuración 
mediante símbolos de colores. 


Una vez adaptados los valores de arranque y cargado el objeto tecnológico en la CPU, los 
parámetros adoptan durante el arranque el valor definido, siempre y cuando estos 
parámetros estén declarados como remanentes (columna "Remanencia"). 


Señalización de errores 
Cuando se introduce un valor de arranque, se comprueba y muestra de inmediato la 
corrección tecnológica y sintáctica: 


Los valores de arranque erróneos se indican con 


● Un símbolo de error rojo en las columnas "Estado de la configuración" (modo offline) o 
"Resultado de la comparación" (modo online, en función del tipo de comparación elegido) 


y/o 


● Un fondo rojo en el campo "Valor de arranque en el proyecto"  
Al hacer clic sobre el campo erróneo, se muestra el mensaje de error desplegable que 
indica el rango de valores admisible o la sintaxis requerida (formato) 
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Corregir valores de arranque erróneos 
1. Corrija los valores de arranque erróneos con ayuda de la información del mensaje de 


error desplegable. 


El símbolo de error rojo, el fondo rojo del campo y el mensaje de error desplegable 
dejarán de mostrarse. 


El proyecto solo puede compilarse correctamente con valores de arranque correctos. 


6.8.4.7 Observar online los valores en la vista de parámetros 
Es posible observar directamente en la vista de parámetros los valores que los parámetros 
del objeto tecnológico van adoptando actualmente en la CPU (valores de observación). 


Requisitos 
● Existe una conexión online. 


● El objeto tecnológico está cargado en la CPU. 


● La vista de parámetros del objeto tecnológico está abierta. 


Procedimiento 
En cuanto la vista de parámetros esté online, se mostrarán también las siguientes 
columnas: 


● Resultado de la comparación 


● Valor de arranque en la CPU 


● Valor de observación 


● Valor de forzado 


● Selección del valor de forzado 


La columna "Valor de observación" muestra los valores actuales de los parámetros en la 
CPU.  


Indicación  
Todas las columnas disponibles únicamente online tienen fondo naranja: 


● Los valores de las celdas naranja claro  se pueden modificar. 


● Los valores de las celdas con fondo naranja oscuro  no admiten 
modificaciones. 


Consulte también 
Tabla de parámetros (Página 166) 
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6.8.4.8 Forzar valores 
Con la vista de parámetros puede forzar los valores del objeto tecnológico en la CPU. 


Puede asignar valores al parámetro (valor de forzado) una sola vez y forzarlos de inmediato. 
Al ejecutar esta función la orden de forzado se lleva a cabo lo antes posible, sin referencia a 
un punto determinado del programa de usuario. 


 
 


 PELIGRO 


Peligro en el forzado: 


Una modificación de los valores de los parámetros con la instalación en marcha puede 
causar importantes daños materiales y personales en caso de fallos de funcionamiento o 
errores de programa.  


Asegúrese de que no puedan darse situaciones de peligro antes de ejecutar la función 
"Forzar". 


 


Requisitos 
● Existe una conexión online. 


● El objeto tecnológico está cargado en la CPU. 


● La vista de parámetros del objeto tecnológico está abierta. 


● El parámetro puede forzarse (el campo correspondiente en la columna "Valor de forzado" 
tiene fondo naranja claro). 


Procedimiento 
Para forzar parámetros inmediatamente, proceda del siguiente modo: 


● Introduzca los valores de forzado deseados en la columna "Valores de forzado" de la 
tabla de parámetros. 


Los parámetros seleccionados se fuerzan una vez e inmediatamente con los valores 
especificados y pueden observarse en la columna "Valores de observación". Las casillas de 
verificación para el forzado en la columna "Selección del valor de forzado" se desactivan 
automáticamente una vez ejecutada la orden de forzado. 
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Señalización de errores 
Cuando se introduce un valor de forzado, se comprueba y muestra de inmediato la 
corrección tecnológica y sintáctica: 


Los valores de forzado erróneos se indican con 


● Un fondo rojo en el campo "Valor de forzado" 


y 


● Al hacer clic sobre el campo erróneo, se muestra el mensaje de error desplegable que 
indica el rango de valores admisible o la sintaxis requerida (formato) 


Valores de forzado erróneos 
● Los valores de forzado erróneos desde el punto de vista tecnológico pueden transferirse. 


● Los valores de forzado erróneos desde el punto de vista sintáctico no pueden 
transferirse. 


6.8.4.9 Comparar valores 
Las funciones de comparación permiten comparar los siguientes valores almacenados de un 
parámetro: 


● Valor de arranque en el proyecto 


● Valor de arranque en la CPU 


Requisitos 
● Existe una conexión online. 


● El objeto tecnológico está cargado en la CPU. 


● La vista de parámetros del objeto tecnológico está abierta. 


Procedimiento 
Para comparar los valores de arranque de los diversos sistemas de destino, proceda del 
siguiente modo: 


1. Haga clic en el símbolo  "Seleccionar valores de comparación". 


Se abre una lista de selección con las opciones de comparación: 


– Valor de arranque en el proyecto - valor de arranque en la CPU (ajuste 
predeterminado) 


2. Elija la opción de comparación que desee. 


La opción de comparación seleccionada se ejecuta de la siguiente manera: 


– En las celdas del encabezado de las dos columnas seleccionadas para la 
comparación aparece un símbolo con una balanza. 


– En la columna "Resultado de la comparación" se muestra mediante símbolos el 
resultado de la comparación de las columnas seleccionadas. 







 Configurar 
 6.8 Vista de parámetros 


S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 175 


Símbolo en la columna "Resultado de la comparación" 
 
Símbolo Significado 


 
Los valores de comparación son iguales y no contienen errores. 


 
Los valores de comparación son distintos y no contienen errores. 


 
Por lo menos uno de los dos valores de comparación es incorrecto desde el punto de vista tecnológico o sin-
táctico. 


 
No se ha podido llevar a cabo la comparación. Por lo menos uno de los dos valores de comparación no está 
disponible (p. ej., instantánea). 


Símbolo en la navegación 
Los símbolos se muestran de la misma manera en la navegación cuando el resultado de la 
comparación se cumple como mínimo para uno de los parámetros de debajo de la 
estructura de navegación mostrada. 
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 Programar 7 
7.1 Introducción 


El capítulo de programación contiene información general sobre el suministro y la 
evaluación de las instrucciones de Motion Control, así como sobre el bloque de datos 
tecnológico. 


Encontrará una sinopsis de las instrucciones de Motion Control en el capítulo Funciones 
(Página 20). 


Las instrucciones de Motion Control permiten enviar peticiones al objeto tecnológico desde 
el programa de usuario. La petición se define utilizando los parámetros de entrada de la 
instrucción de Motion Control. El estado actual de la petición se muestra en los parámetros 
de salida.  


Otra interfaz adicional hacia el objeto tecnológico es el bloque de datos tecnológico. Desde 
el programa de usuario se accede a los datos del bloque de datos tecnológico. 


7.2 Bloque de datos tecnológico 


7.2.1 Introducción 
Las propiedades de objetos reales se configuran mediante los objetos tecnológicos y se 
guardan en un bloque de datos tecnológico. El bloque de datos tecnológico contiene todos 
los datos de configuración, consignas y valores reales, además de información de estado 
del objeto tecnológico. El TIA Portal genera automáticamente el bloque de datos tecnológico 
al crear el objeto tecnológico. A los datos del bloque de datos tecnológico se accede desde 
el programa de usuario. 


Encontrará una relación y una descripción de las variables en el anexo (Página 340).  
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7.2.2 Evaluación del bloque de datos tecnológico 


Descripción 
El acceso a los datos del bloque de datos tecnológico se realiza de forma análoga al acceso 
a los bloques de datos estándar. 


Lectura de valores desde el bloque de datos tecnológico 
En el programa de usuario es posible leer valores reales (p. ej. posición actual) e 
información de estado o también detectar mensajes de error en el objeto tecnológico. Si se 
programa una consulta (p. ej. velocidad actual) en el programa de usuario, el valor se lee 
directamente del objeto tecnológico. 


La lectura de valores desde el bloque de datos tecnológico requiere más tiempo que en 
otros bloques de datos. Si se utilizan reiteradamente variables en un ciclo del programa de 
usuario, es recomendable copiar los valores de las variables en variables locales y utilizar 
estas últimas en el programa. 


Escritura de valores en el bloque de datos tecnológico 
Mediante la configuración del objeto tecnológico en el TIA Portal se escriben los datos 
correspondientes en el bloque de datos tecnológico. Después de cargarlos en la CPU, 
dichos datos están guardados en la SIMATIC Memory Card (memoria de carga) de la CPU.  


● Necesidad de cambios en el bloque de datos tecnológico 


En el programa de usuario puede ser necesario escribir valores en el bloque de datos 
tecnológico en los casos siguientes, por ejemplo: 


– Adaptación de la configuración del objeto tecnológico (p. ej. límites dinámicos, finales 
de carrera por software) 


– Uso de correcciones 


– Adaptación de la regulación de posición (p. ej. parámetro "Kv") 


● Efectividad de los cambios en el bloque de datos tecnológico 


Los cambios realizados en valores del bloque de datos tecnológico desde el programa 
de usuario pueden hacerse efectivos en instantes distintos. Encontrará la propiedad 
correspondiente a cada variable en su descripción en el anexo (Página 340): 
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– Efectivos directamente: 


Tipo de datos LREAL 


(p. ej. <TO>.Override.Velocity) 


Los cambios de valores son efectivos directamente al escribir las variables. El objeto 
tecnológico realiza una comprobación de rango del valor escrito y trabaja 
inmediatamente con el nuevo valor. Si se violan límites de rango al escribir, el objeto 
tecnológico corrige los valores automáticamente. En caso de rebase por defecto del 
rango, el valor se pone al límite inferior del rango, en caso de rebase por exceso, al 
límite superior. Los cambios se escriben mediante asignaciones directas. Los 
cambios se mantienen hasta el próximo POWER OFF de la CPU o hasta una 
reinicialización del objeto tecnológico. 


Tipos de datos DINT/BOOL 


(p. ej. <TO>.Senso[n].ActiveHoming.Direction) 


Solo se permite realizar cambios en el rango de valores definido. Los cambios de 
valores que queden fuera del rango de valores no se aplican. Si se introducen valores 
no permitidos, se inicia el OB de error de programación (OB 121). Los cambios se 
escriben mediante asignaciones directas. Los cambios se mantienen hasta el próximo 
POWER OFF de la CPU o hasta una reinicialización del objeto tecnológico. 


– Efectivos tras reinicialización: 


(p. ej. <TO>.Homing.AutoReversal) 


Puesto que las variables relevantes para la reinicialización están ligadas a otras 
variables, los cambios de valores no pueden aplicarse en cualquier momento. Los 
cambios solo se aplican tras una reinicialización (restart) del objeto tecnológico. El 
objeto tecnológico se reinicializa con los datos de la memoria de carga. Por este 
motivo, los cambios se escriben en el valor inicial de la memoria de carga con la 
instrucción avanzada "WRIT_DBL" (escribir en bloque de datos de memoria de 
carga).  


La reinicialización se lanza desde el programa de usuario mediante la instrucción 
"MC_Reset" de Motion Control con el parámetro "Restart" = TRUE. Encontrará más 
información sobre la reinicialización en el capítulo Reinicialización de objetos 
tecnológicos (Página 201). 


 


 Nota 
Guardar modificaciones con "WRIT_DBL" 


Los cambios en las variables efectivas directamente se pierden con un POWER OFF de la 
CPU o con la reinicialización del objeto tecnológico. 


Si desea guardar los cambios en el bloque de datos tecnológico incluso tras un POWER 
OFF de la CPU o una reinicialización del objeto tecnológico, es necesario escribir los 
cambios en el valor inicial de la memoria de carga con la instrucción avanzada "WRIT_DBL". 
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 Nota 
Empleo de las funciones de bloques de datos "READ_DBL" y "WRIT_DBL" 


Las funciones de los bloques de datos "READ_DBL" y "WRIT_DBL" solo pueden aplicarse 
en relación con las variables del objeto tecnológico a variables concretas. Las funciones de 
bloques de datos "READ_DBL" y "WRIT_DBL" no pueden aplicarse a estructuras de datos 
del objeto tecnológico. 


 


Evaluación de datos en el OB de alarma de sincronismo 
Si desea procesar datos del bloque de datos tecnológico en modo isócrono a partir de un 
ciclo de aplicación de Motion Control, existe la posibilidad de evaluarlos en el OB de alarma 
de sincronismo. Para ello, debe llamarse el MC_Servo [OB91] en sincronía con un sistema 
de bus.  


Asigne al OB de alarma de sincronismo el mismo Ciclo de bus (Página 80) que al  
MC_Servo [OB91]. De este modo, el OB de alarma de sincronismo se llama en cada ciclo 
Motion Control de aplicación.  


Lea los datos necesarios en variables globales del OB de alarma de sincronismo. Utilice 
dichas variables para la posterior programación.  


7.2.3 Evaluar StatusWord, ErrorWord y WarningWord 
Con el fin de utilizar simbólicamente determinadas informaciones de estado y error de las 
palabras dobles de datos "StatusWord", "ErrorWord" y "WarningWord", es posible evaluarlas 
tal como se describe a continuación. Para una evaluación coherente deberían evitarse los 
direccionamientos de bits a estas palabras dobles de datos en el bloque de datos 
tecnológico. El acceso a un solo bit del bloque de datos tecnológico dura tanto como el 
acceso a toda la palabra de datos.  


En caso necesario, copie la palabra doble de datos requerida en la variable de una 
estructura de datos y consulte los diferentes bits de la variable. 


 Encontrará una descripción de las palabras dobles de datos y la asignación de los 
diferentes bits en el anexo: 


● StatusWord (Página 360) 


● ErrorWord (Página 362) 


● WarningWord (Página 365) 


Requisitos 
El objeto tecnológico está creado. 
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Procedimiento 
Para evaluar los diferentes bits en la palabra de datos "StatusWord", proceda del siguiente 
modo: 


1. Cree una estructura de datos global. Ponga un nombre a la estructura de datos,  
p. ej. "Status". 


2. Cree una palabra doble (DWORD) en la estructura de datos "Status". Ponga un nombre 
a la palabra doble, p. ej. "Temp". 


3. Cree 32 variables booleanas en la estructura de datos "Status". Para mantener una 
visión de conjunto clara, ponga a las diferentes variables booleanas el mismo nombre 
que a los bits del bloque de datos tecnológico (p. ej. ponga el nombre "HomingDone" a la 
quinta variable booleana). 


4. Dado el caso, copie la variable <TO>.StatusWord del bloque de datos tecnológico en la 
palabra doble "Temp" de su estructura de datos. 


5. Copie los diferentes bits de la palabra doble "Temp" con accesos a bits en las variables 
booleanas correspondientes. 


6. Consulte los diferentes bits de estado por medio de las variables booleanas. 


Evalúe las palabras de datos "ErrorWord" y "WarningWord" conforme a los pasos 1 a 6. 


Ejemplo 
El ejemplo siguiente explica cómo leer y guardar el quinto bit "HomingDone" de la palabra 
de datos "StatusWord": 
 
SCL  


Status.Temp := <TO>.StatusWord; Copiar palabra 
de estado 


Status.HomingDone := Status.Temp.X5; Copiar el bit 
concreto para 
acceso por bits 


 


 
AWL  


L <TO>.StatusWord Copiar palabra 
de estado 


T Status.Temp  


U Status.Temp.X5 Copiar el bit 
concreto para 
acceso por bits 


= Status.HomingDone  







 Programar 
 7.2 Bloque de datos tecnológico 


S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 181 


7.2.4 Cambiar datos relevantes para la reinicialización 
Para cambiar datos relevantes para la reinicialización en el bloque de datos tecnológico, 
escriba en el valor inicial de la variable en la memoria de carga con la instrucción avanzada 
"WRIT_DBL". Para que se apliquen los cambios es necesario reinicializar el objeto 
tecnológico.  


En la descripción de las variables que figura en el anexo (Página 340) encontrará 
información sobre si los cambios de valor de una variable son relevantes para la 
reinicialización. 


Requisitos 
El objeto tecnológico está creado.  


Procedimiento 
Para cambiar datos relevantes para la reinicialización, proceda del siguiente modo: 


1. Cree un bloque de datos e introdúzcale los valores relevantes para la reinicialización que 
desee modificar en el bloque de datos tecnológico. Los tipos de datos deben 
corresponderse con las variables que deben modificarse. 


2. Con la instrucción avanzada "WRIT_DBL", escriba las variables de su bloque de datos en 
el valor inicial de las variables del bloque de datos tecnológico en la memoria de carga. 


Si se han modificado datos relevantes para la reinicialización, se mostrará en la variable 
del objeto tecnológico <TO>.StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged). 


3. Reinicialice el objeto tecnológico con la instrucción "MC_Reset" de Motion Control con el 
parámetro "Restart" = TRUE. 


Tras reinicializar el objeto tecnológico, el valor nuevo está aplicado en la memoria de trabajo 
del bloque de datos tecnológico y es efectivo.  
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7.3 Instrucciones de Motion Control 


7.3.1 Parámetros de las instrucciones de Motion Control 


Descripción 
Al crear el programa de usuario, tenga en cuenta las explicaciones siguientes referentes a 
los parámetros de las instrucciones de Motion Control. 


Referencia al objeto tecnológico 
El objeto tecnológico se indica en la instrucción de Motion Control del siguiente modo: 


● Parámetro "Axis" 


En el parámetro de entrada "Axis" de una instrucción de Motion Control se indica una 
referencia al objeto tecnológico que debe ejecutar la petición correspondiente. 


Tipo de petición y aplicación de los parámetros de entrada de una instrucción de Motion Control 
Cuando se inician peticiones y se aplican parámetros modificados se distingue entre las 
siguientes instrucciones de Motion Control: 


● Instrucciones de Motion Control con el parámetro "Execute" 


Con un flanco ascendente en el parámetro "Execute" se inicia la petición y se aplican los 
valores pendientes en los parámetros de entrada. 


Los valores de parámetros modificados con posterioridad no se aplican hasta el inicio de 
la próxima petición. 


La desactivación del parámetro "Execute" no finaliza la petición pero influye en la 
duración de visualización del estado de la petición. Mientras "Execute" esté puesto en 
TRUE se actualizarán los parámetros de salida. Si "Execute" se desactiva antes de 
concluir una petición, los parámetros "Done", "Error" y "CommandAborted" se activarán 
solo durante un ciclo de llamada. 


● Instrucciones de Motion Control con el parámetro "Enable" 


Al activarse el parámetro "Enable" se inicia la petición. 


Mientras "Enable" = TRUE, la petición permanecerá activa y los valores de parámetros 
modificados se aplicarán directamente. 


Al desactivarse el parámetro "Enable" se finaliza la petición. 


Los parámetros de entrada "JogForward" y "JogBackward" de la instrucción 
"MC_MoveJog" de Motion Control equivalen en su comportamiento al parámetro 
"Enable". 
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Estado de la petición 
Los siguientes parámetros de salida indican el estado de procesamiento de la petición: 


● Instrucciones de Motion Control con el parámetro "Done" 


Si el parámetro "Done" = TRUE, se indica que una petición ha concluido correctamente. 


● Instrucciones de Motion Control sin el parámetro "Done" 


La consecución del objetivo de la petición se indica con otros parámetros (p. ej. "Status", 
"InVelocity"). Encontrará más información al respecto en el capítulo Seguimiento de 
peticiones en curso (Página 189). 


● Parámetro "Busy" 


Mientras se procesa una petición, el parámetro "Busy" presenta el valor TRUE. Cuando 
se finaliza o cancela una petición, "Busy" presenta el valor FALSE. 


● Parámetro "CommandAborted" 


Cuando una petición cancela otra petición, el parámetro "CommandAborted" presenta el 
valor TRUE. 


● Parámetro "Error" 


Cuando se produce un error en la instrucción de Motion Control, el parámetro "Error" 
presenta el valor TRUE. En el parámetro "ErrorID" se muestra el identificador de error 
correspondiente. 


 


Mientras el parámetro "Execute" o "Enable" esté puesto en TRUE se actualizarán los 
parámetros de salida. En caso contrario, los parámetros "Done", "Error" y 
"CommandAborted" se activarán solo durante un ciclo. 


Cancelación de peticiones en curso 
Una petición de movimiento en curso se cancela lanzando otra petición de movimiento. En 
este caso, las consignas dinámicas actuales (aceleración, deceleración, tirón y velocidad) se 
pondrán a los valores de la petición que realiza el relevo.  
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Ejemplo de respuesta de los parámetros 
La respuesta de los parámetros de instrucciones de Motion Control se representa en el 
diagrama siguiente en el ejemplo de dos peticiones "MC_MoveAbsolute": 


 
Mediante "Exe_1" se lanza una petición "MC_MoveAbsolute" (A1) con posición de destino 
1000.0. "Busy_1" se pone a TRUE. El eje se acelera hasta la velocidad indicada y se mueve 
hasta la posición de destino (véase TO_1.Velocity y TO_1.Position). Antes de alcanzar la 
posición de destino, la petición es relevada por otra petición "MC_MoveAbsolute" (A2) en el 
instante ①. La cancelación se notifica mediante "Abort_1" y "Busy_1" se pone a FALSE. El 
eje se frena hasta la velocidad indicada en A2 y se mueve hasta la nueva posición de 
destino 1500.0. En cuanto se alcanza la posición de destino el sistema lo notifica mediante 
"Done_2". 
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7.3.2 Inserción de instrucciones de Motion Control 
Las instrucciones de Motion Control se insertan en un bloque de programa igual que otras 
instrucciones. Las instrucciones de Motion Control permiten controlar todas las funciones 
disponibles del objeto tecnológico. 


Requisitos 
El objeto tecnológico está creado. 


Procedimiento 
Para insertar las instrucciones de Motion Control en el programa de usuario, proceda del 
siguiente modo: 


1. Haga doble clic en el bloque de programa dentro del árbol del proyecto (el bloque de 
programa debe llamarse en el programa cíclico). 


El bloque de programa se abre en el editor de programación y se muestran las 
instrucciones disponibles. 


2. Abra la carpeta "Tecnología > Motion Control > S7-1500 Motion Control" en la Task Card 
"Instrucciones". 


3. Utilizando la función de Drag&Drop, arrastre la instrucción de Motion Control,  
p. ej. "MC_Power", hasta el segmento deseado del bloque de programa. 


Se abre el cuadro de diálogo "Opciones de llamada". 


4. Dentro del cuadro de diálogo, asigne un nombre y un número al bloque de datos de 
instancia de la instrucción de Motion Control. 


5. Haga clic en el botón "Aceptar". 


La instrucción "MC_Power" de Motion Control se inserta en el segmento. 


 
El bloque de datos de instancia se crea automáticamente en "Bloques de programa > 
Bloques de sistema > Recursos de programa". 
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6. Es necesario suministrar valores a los parámetros de entrada sin valor predeterminado 
(p. ej. "Axis"). Seleccione el objeto tecnológico en el árbol del proyecto y arrástrelo hasta 
<...> en el parámetro"Axis" utilizando la función Drag&Drop. 


 
Después de indicar el objeto tecnológico en el parámetro "Axis" estarán disponibles los 
botones siguientes: 


Para abrir la configuración del objeto tecnológico, haga clic en el icono de la caja de 
herramientas. 


Para abrir el diagnóstico del objeto tecnológico, haga clic en el icono del estetoscopio. 


7. Inserte otras instrucciones de Motion Control siguiendo los pasos 3 a 6. 


Consulte también 
Seguimiento de peticiones en curso (Página 189) 


Variables del objeto tecnológico Eje de posicionamiento/Eje sincronizado (Página 340) 
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7.4 Inicio de peticiones de Motion Control 


Descripción 
Las peticiones de Motion Control se inician activando el parámetro "Execute" o "Enable" de 
la instrucción de Motion Control. Las instrucciones de Motion Control deberían llamarse en 
un nivel de ejecución para un objeto tecnológico. 


Al ejecutar peticiones de Motion Control debe considerarse también el estado del objeto 
tecnológico.  


El inicio de las peticiones de Motion Control debe ejecutarse siguiendo los pasos siguientes: 


1. Consultar el estado del objeto tecnológico. 


2. Lanzar una petición nueva para el objeto tecnológico. 


3. Comprobar el estado de la petición. 


Estos pasos se explican tomando como ejemplo una petición de posicionamiento absoluto. 


1. Consultar el estado del objeto tecnológico 
Asegúrese de que el objeto tecnológico se encuentra en el estado adecuado para ejecutar 
la petición deseada: 


● ¿Está habilitado el objeto tecnológico? 


Para ejecutar peticiones de movimiento, el objeto tecnológico debe estar habilitado. 


La habilitación se lleva a cabo mediante la instrucción "MC_Power" de Motion Control. 


El parámetro "MC_Power.Status" debe presentar el valor TRUE. 


● ¿Hay pendiente una alarma tecnológica? 


Para ejecutar peticiones de movimiento no debe haber alarmas tecnológicas pendientes. 
Tras solucionar el error, acuse las alarmas pendientes, si las hubiera, con la instrucción 
"MC_Reset" de Motion Control.  


Encontrará una lista de las alarmas tecnológicas y las reacciones a alarma en el anexo 
Alarmas tecnológicas (Página 378). 


● ¿Está referenciado el objeto tecnológico? 


Para ejecutar una petición de posicionamiento absoluto, el objeto tecnológico Eje de 
posicionamiento/Eje sincronizado debe estar referenciado. El referenciado se lleva a 
cabo mediante la instrucción "MC_Home" de Motion Control. La variable del objeto 
tecnológico <TO>.StatusWord.X5 (HomingDone) debe presentar el valor TRUE . 


2. Lanzar una petición nueva para el objeto tecnológico 
Lance una petición nueva. 


En el parámetro "Position" de la instrucción "MC_MoveAbsolute", indique la posición hasta 
la que debe moverse el eje. Inicie la petición con un flanco ascendente en el parámetro 
"Execute".  
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3. Comprobar el estado de la petición 
La conclusión correcta de una petición (en este caso, cuando se alcanza la posición de 
destino), se indica con el parámetro "Done" de la instrucción de Motion Control.  


Si se detecta un error, el parámetro "Error" de la instrucción de Motion Control se pone a 
TRUE y la petición se rechaza. 


Existe la posibilidad de programar una rutina de errores para la petición de Motion Control. 
Para ello, evalúe un error visualizado en el parámetro "Error". La causa del error se indica 
en el parámetro "ErrorID". Reinicie la petición tras solucionar la causa del error.  


Si mientras se procesa la petición "Error" = TRUE y "ErrorID" = 16#8001, significa que se ha 
producido una alarma tecnológica. 


Encontrará una lista de las ErrorIDs en el anexo Identificador de error (Página 396). 


Información adicional 
Encontrará una posibilidad de evaluar los diferentes bits de estado, error y advertencia en el 
capítulo Evaluar StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179). 
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7.5 Seguimiento de peticiones en curso 


7.5.1 Introducción 
El estado actual de procesamiento de la petición está disponible en los parámetros de salida 
de la instrucción de Motion Control. Dichos parámetros se actualizan con cada llamada de la 
instrucción de Motion Control. 


En el seguimiento de peticiones se distinguen tres grupos: 


● Instrucciones de Motion Control con el parámetro "Done" (Página 189) 


● Instrucciones de Motion Control sin el parámetro "Done" (Página 193) 


● Instrucción "MC_MoveJog" de Motion Control (Página 197) 


7.5.2 Instrucciones de Motion Control con el parámetro "Done" 


Descripción 
Las peticiones de instrucciones de Motion Control con el parámetro "Done" se inician con un 
flanco ascendente en el parámetro "Execute". Si la petición ha concluido sin errores y sin 
interrupciones provocadas por otra petición (p. ej. "MC_ MoveAbsolute": posición de destino 
alcanzada), el parámetro "Done" presenta el valor TRUE. 


Las siguientes instrucciones de Motion Control tienen un parámetro "Done": 


● MC_Home 


● MC_MoveRelative 


● MC_MoveAbsolute 


● MC_MoveSuperimposed 


● MC_Halt 


● MC_Reset 







Programar  
7.5 Seguimiento de peticiones en curso 


 S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
190 Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 


A continuación se muestra el comportamiento de los parámetros tomando como ejemplo 
diversas situaciones: 


Procesamiento íntegro de la petición 
Si la petición de Motion Control se procesa íntegramente hasta su finalización, ello se indica 
en el parámetro "Done" con el valor TRUE. El estado lógico del parámetro "Execute" afecta 
a la duración de la visualización en el parámetro "Done": 


 
"Execute" se pone a FALSE tras finalizar la petición. "Execute" se pone a FALSE durante el procesamiento de la 


petición. 


  


 


 


① La petición se inicia con un flanco ascendente en el parámetro "Execute". Según la programación, es posible poner 
"Execute" al valor FALSE durante la petición o mantener el valor TRUE hasta después de concluirse la petición. 


② Mientras se procesa la petición, el parámetro "Busy" presenta el valor TRUE. 


③ Una vez finalizada la petición (p. ej. con la instrucción "MC_MoveAbsolute" de Motion Control: posición de destino 
alcanzada), el parámetro "Busy" cambia a FALSE y el parámetro "Done" a TRUE. 


④ Mientras el parámetro "Execute" conserve el valor TRUE una vez finalizada la petición, el parámetro "Done" también 
permanecerá en el valor TRUE. 


⑤ Si el parámetro "Execute" cambia a FALSE antes de que la petición finalice, el parámetro "Done" presenta el valor 
TRUE únicamente durante un ciclo de procesamiento. 
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Cancelación de la petición 
Si la petición de Motion Control es cancelada por otra petición durante el procesamiento, 
ello se indica en el parámetro "CommandAborted" con el valor TRUE. El estado lógico del 
parámetro "Execute" afecta a la duración de la visualización en el parámetro 
"CommandAborted": 


 
"Execute" se pone a FALSE tras cancelarse la petición. "Execute" se pone a FALSE antes de cancelarse la petición. 


  


 


 


① La petición se inicia con un flanco ascendente en el parámetro "Execute". Según la programación, es posible poner 
"Execute" al valor FALSE durante la petición o mantener el valor TRUE hasta después de concluirse la petición. 


② Mientras se procesa la petición, el parámetro "Busy" presenta el valor TRUE. 


③ La petición es cancelada por otra petición de Motion Control durante su procesamiento. Con la cancelación de la 
petición, el parámetro "Busy" cambia a FALSE y "CommandAborted" a TRUE. 


④ Mientras el parámetro "Execute" conserve el valor TRUE una vez finalizada la petición, el parámetro  
"CommandAborted" también permanecerá en el valor TRUE. 


⑤ Si el parámetro "Execute" cambia a FALSE antes de que la petición se cancele, el parámetro "CommandAborted" 
presenta el valor TRUE únicamente durante un ciclo de procesamiento. 
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Error durante el procesamiento de la petición 
Si se produce un error mientras se procesa la petición de Motion Control, ello se muestra en 
el parámetro "Error" con el valor TRUE. El estado lógico del parámetro "Execute" afecta a la 
duración de la visualización en el parámetro "Error": 


 
"Execute" se pone a FALSE tras producirse el error. "Execute" se pone a FALSE antes de producirse el error. 


  


 


 


① La petición se inicia con un flanco ascendente en el parámetro "Execute". Según la programación, es posible poner 
"Execute" al valor FALSE durante la petición o mantener el valor TRUE hasta después de concluirse la petición. 


② Mientras se procesa la petición, el parámetro "Busy" presenta el valor TRUE. 


③ Se produce un error al procesar la petición. Al producirse el error, el parámetro "Busy" cambia a FALSE y el paráme-
tro "Error" a TRUE. 


④ Mientras el parámetro "Execute" conserve el valor TRUE tras producirse el error, el parámetro "Error" también per-
manecerá en el valor TRUE. 


⑤ Si el parámetro "Execute" cambia a FALSE antes de que se produzca el error, el parámetro "Error" presenta el valor 
TRUE únicamente durante un ciclo de procesamiento. 
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7.5.3 Instrucciones de Motion Control sin el parámetro "Done" 


Descripción 
Las instrucciones de Motion Control sin el parámetro "Done" utilizan un parámetro especial 
para indicar que se ha alcanzado el objetivo de la petición (p. ej. "InVelocity", "InGear"). El 
estado deseado o el movimiento se mantiene hasta que se interrumpe la petición o se 
produce un error. 


Las siguientes instrucciones de Motion Control poseen un parámetro especial para indicar el 
estado de la petición: 


● MC_Power (Parámetro "Status") 


● MC_MoveVelocity (Parámetro "InVeloctity") 


● MC_GearIn (Parámetro "InGear") 


● MC_MoveJog (Parámetro "InVelocity") 


El comportamiento especial de "MC_MoveJog" se describe en el capítulo Instrucción de 
Motion ControlMC_MoveJog (Página 197). 


A continuación se muestra el comportamiento de los parámetros en distintas situaciones, 
usando como ejemplo la instrucción de Motion Control "MC_MoveVelocity". 


Ejemplo "MC_MoveVelocity" 
Una petición "MC_MoveVelocity" se inicia con un flanco ascendente en el parámetro 
"Execute". El objetivo de la petición se cumple en cuanto se alcanza la velocidad 
parametrizada y el eje se mueve a velocidad constante. En cuanto se alcanza y mantiene la 
velocidad parametrizada, en el parámetro "InVelocity" se muestra el valor TRUE.  


El movimiento del eje se puede detener, p. ej. con una petición "MC_Halt". 







Programar  
7.5 Seguimiento de peticiones en curso 


 S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
194 Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 


Se alcanza y mantiene la velocidad parametrizada 
En cuanto se alcanza la velocidad parametrizada, en el parámetro "InVelocity" se muestra el 
valor TRUE. El parámetro "Execute" no influye en la duración de visualización del parámetro 
"InVelocity". 


 
 


① La petición se inicia con un flanco ascendente en el parámetro "Execute". Según la programación, "Execute" se pue-
de volver a poner a FALSE antes o después de alcanzar la velocidad parametrizada. Mientras se procesa la petición, 
el parámetro "Busy" presenta el valor TRUE. 


② Al alcanzar la velocidad parametrizada, el parámetro "InVelocity" cambia a TRUE. Los parámetros "Busy" y "InVeloci-
ty" se mantienen en el valor TRUE hasta que la petición "MC_MoveVelocity" es relevada por otra petición de Motion 
Control. 
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La petición se cancela antes de alcanzar la velocidad parametrizada 
Si la petición de Motion Control es cancelada por otra petición antes de alcanzar la 
velocidad parametrizada, ello se indica en el parámetro "CommandAborted" con el valor 
TRUE. El estado lógico del parámetro "Execute" afecta a la duración de la visualización en 
el parámetro "CommandAborted". 


 
"Execute" se pone a FALSE tras cancelarse la petición. "Execute" se pone a FALSE antes de cancelarse la petición. 


  


 


 


① La petición se inicia con un flanco ascendente en el parámetro "Execute". Según la programación, es posible poner 
"Execute" al valor FALSE durante la petición o mantener el valor TRUE hasta después de concluirse la petición. 


② Mientras se procesa la petición, el parámetro "Busy" presenta el valor TRUE. 


③ La petición es cancelada por otra petición de Motion Control durante su procesamiento. Con la cancelación de la 
petición, el parámetro "Busy" cambia a FALSE y "CommandAborted" a TRUE. 


④ Mientras el parámetro "Execute" conserve el valor TRUE una vez finalizada la petición, el parámetro  
"CommandAborted" también permanecerá en el valor TRUE. 


⑤ Si el parámetro "Execute" cambia a FALSE antes de que la petición se cancele, el parámetro "CommandAborted" 
presenta el valor TRUE únicamente durante un ciclo de procesamiento. 
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Antes de alcanzarse la velocidad parametrizada se produce un error 
Si se produce un error mientras se procesa la petición de Motion Control antes de 
alcanzarse la velocidad parametrizada, ello se muestra en el parámetro "Error" con el valor 
TRUE. El estado lógico del parámetro "Execute" afecta a la duración de la visualización en 
el parámetro "Error". 


 
"Execute" se pone a FALSE tras producirse el error. "Execute" se pone a FALSE antes de producirse el error. 


  


 


 


① La petición se inicia con un flanco ascendente en el parámetro "Execute". Según la programación, es posible poner 
"Execute" al valor FALSE durante la petición o mantener el valor TRUE hasta después de que se produzca el error. 


② Mientras se procesa la petición, el parámetro "Busy" presenta el valor TRUE. 


③ Se produce un error al procesar la petición. Al producirse el error, el parámetro "Busy" cambia a FALSE y el paráme-
tro "Error" a TRUE. 


④ Mientras el parámetro "Execute" conserve el valor TRUE una vez finalizada la petición, el parámetro "Error" también 
permanecerá en el valor TRUE. 


⑤ Si el parámetro "Execute" cambia a FALSE antes de que la petición se cancele, el parámetro "Error" presenta el valor 
TRUE únicamente durante un ciclo de procesamiento. 
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7.5.4 Instrucción "MC_MoveJog" de Motion Control 


Descripción 
Una petición "MC_MoveJog" se inicia al activarse el parámetro "JogForward" o 
"JogBackward". El objetivo de la petición se cumple en cuanto se alcanza la velocidad 
parametrizada y el eje se mueve a velocidad constante. En cuanto se alcanza y mantiene la 
velocidad parametrizada, en el parámetro "InVelocity" se muestra el valor TRUE. 
La petición finaliza en cuanto al parámetro "JogForward" o "JogBackward" se pone al valor 
FALSE y el eje se para por completo. 
A continuación se muestra el comportamiento de los parámetros tomando como ejemplo 
diversas situaciones: 


Se alcanza y mantiene la velocidad parametrizada 
Si la petición de Motion Control se ejecuta hasta alcanzar la velocidad parametrizada, ello 
se indica en el parámetro "InVelocity" con el valor TRUE. 


 
El modo Jog se controla a través del parámetro  
"JogForward" 


El modo Jog se controla a través del parámetro  
"JogBackward". 


  


 


① La petición se inicia al activarse el parámetro "JogForward" o "JogBackward". 


② Mientras se procesa la petición, el parámetro "Busy" presenta el valor TRUE. 


③ Al alcanzar la velocidad parametrizada, el parámetro "InVelocity" cambia a TRUE. 


④ El movimiento del eje finaliza en cuanto se desactiva el parámetro "JogForward" o "JogBackward". El eje se frena. El 
parámetro "InVelocity" cambia a FALSE. 


⑤ En cuanto el eje se para, la petición de Motion Control finaliza y el parámetro "Busy" cambia a FALSE. 
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La petición se cancela durante el procesamiento 
Si la petición de Motion Control es cancelada por otra petición durante el procesamiento, 
ello se indica en el parámetro "CommandAborted" con el valor TRUE. El comportamiento del 
parámetro "CommandAborted" es independiente del hecho de alcanzar o no la velocidad 
parametrizada. 


 
El modo Jog se controla a través del parámetro  
"JogForward". 


El modo Jog se controla a través del parámetro  
"JogBackward". 


  


 


 


① La petición se inicia al activarse el parámetro "JogForward" o "JogBackward". 


② Mientras se procesa la petición, el parámetro "Busy" presenta el valor TRUE. 


③ La petición es cancelada por otra petición de Motion Control durante su procesamiento. Con la cancelación de la 
petición, el parámetro "Busy" cambia a FALSE y "CommandAborted" a TRUE. 


④ Al desactivarse el parámetro "JogForward" o "JogBackward", el parámetro "CommandAborted" cambia también a 
FALSE. 
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Se produce un error mientras se procesa la petición 
Si se produce un error mientras se procesa la petición de Motion Control, ello se muestra en 
el parámetro "Error" con el valor TRUE. El comportamiento del parámetro "Error" es 
independiente del hecho de alcanzar o no la velocidad parametrizada. 


 
El modo Jog se controla a través del parámetro  
"JogForward".  


El modo Jog se controla a través del parámetro  
"JogBackward". 


  


 


 


① La petición se inicia al activarse el parámetro "JogForward" o "JogBackward". 


② Mientras se procesa la petición, el parámetro "Busy" presenta el valor TRUE. 


③ Se produce un error al procesar la petición. Con la aparición del error, el parámetro "Busy" cambia a FALSE y "Error" 
a TRUE. 


④ Cuando el parámetro "JogForward" o "JogBackward" se pone al valor FALSE, el parámetro "Error" cambia también a 
FALSE. 
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7.6 Finalización de peticiones de Motion Control 
Al finalizar una petición, se distingue entre la conclusión correcta de la petición y la 
cancelación de un movimiento. 


Conclusión de la petición 
La conclusión de una petición de Motion Control se indica tal como se describe en el 
capítulo Seguimiento de peticiones en curso (Página 189).  


Cancelación de un movimiento 
Cuando es necesario cancelar un movimiento pueden tomarse las medidas siguientes: 


● "Ejecutar "MC_Halt (Página 280)" 


Para cancelar un movimiento y detener el eje puede utilizarse la instrucción "MC_Halt". 


● "Desactivar "MC_Power (Página 238)" 


En caso de emergencia es posible detener el eje mediante una rampa de parada rápida. 
Ponga para ello el parámetro "Enable" de la instrucción "MC_Power" a FALSE. El eje se 
frena de acuerdo con el "StopMode" seleccionado y todas las peticiones del objeto 
tecnológico se cancelan.  
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7.7 Reinicialización de objetos tecnológicos 


Descripción 
El sistema inicializa automáticamente los objetos tecnológicos después de conectar la CPU 
y después de cargar los valores iniciales del bloque de datos tecnológico en la CPU. Si al 
volver a realizar la carga en la CPU se detectan cambios relevantes para la reinicialización, 
el objeto tecnológico se reinicializa automáticamente.  


Si con el programa de usuario se han modificado datos relevantes para la reinicialización en 
RUN, el usuario debe reinicializar el objeto tecnológico para que se apliquen los cambios. 


Si desea guardar los cambios en el bloque de datos tecnológico incluso tras la 
reinicialización del objeto tecnológico, es necesario escribir los cambios en el valor inicial de 
la memoria de carga con la instrucción avanzada "WRIT_DBL". 


Reinicialización necesaria 
Si es necesario reinicializar el objeto tecnológico, se indica en "Objeto tecnológico > 
Diagnóstico > Bits de estado y de error > Estado eje o Estado encóder > Valor inicial online 
modificado" y en la variable del objeto tecnológico <TO>.StatusWord.X3 
(OnlineStartValuesChanged). 


Reinicialización de un objeto tecnológico 
El usuario reinicializa el objeto tecnológico con la instrucción "MC_Reset" de Motion Control 
con el parámetro "Restart" = TRUE. 


Al realizar la reinicialización, todos los datos de configuración del objeto tecnológico se 
carga de la memoria de carga a la memoria de trabajo. Al hacerlo, se sobrescriben los 
valores actuales del bloque de datos tecnológico. 


Tenga en cuenta las indicaciones siguientes al reinicializar el objeto tecnológico: 


● Con una reinicialización se desactiva el estado "referenciado" de un objeto tecnológico 
con valores reales incrementales (<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone). 


● Mientras se ejecuta una reinicialización, el objeto tecnológico no puede ejecutar 
peticiones. Una reinicialización activa se indica en "Objeto tecnológico > Diagnóstico > 
Bits de estado y de error > Estado eje o Estado encóder > Reinicio activo" y en la 
variable del objeto tecnológico <TO>.StatusWord.X2 (RestartActive). 


● Durante una reinicialización, las peticiones de Motion Control se rechazan con los 
parámetros "Error" = TRUE y "ErrorID" = 16#800D (petición no ejecutable porque hay 
una reinicialización activa). 


● Mientras se ejecuta una reinicialización no es posible acceder al bloque de datos 
tecnológico. 


Consulte también 
Cambiar datos relevantes para la reinicialización (Página 181) 
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 Cargar en CPU 8 
 


 


Descripción 
Con la carga en la CPU S7-1500 se asegura siempre que los datos de proyecto sean 
coherentes tras la carga tanto online como offline. 


Los datos de los objetos tecnológicos se guardan en bloques de datos tecnológicos. Para 
cargar objetos tecnológicos nuevos o modificados rigen por lo tanto las condiciones para la 
carga de bloques. 


Cargar en estado operativo RUN 
Al cargar en estado operativo RUN de la CPU se comprueba si es posible cargar sin 
reinicializar el objeto tecnológico. 


Si se han modificado valores de configuración relevantes para la reinicialización, tras la 
carga en la CPU el objeto tecnológico se reinicializa automáticamente. 


Solo es posible cargar un objeto tecnológico si está bloqueado. 


Los cambios siguientes no pueden cargarse en la CPU en estado operativo RUN: 


● cambios de los ciclos de reloj del MC-Servo 


● cambios en la interfaz de hardware del objeto tecnológico, en "Objeto tecnológico > 
Configuración > Interfaz de hardware" 
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 Puesta en servicio 9 
9.1 Introducción 


La guía siguiente describe los pasos que deben tenerse en cuenta al poner en servicio las 
unidades de proceso específicas de Motion Control. 


La puesta en servicio de otras unidades del sistema de automatización depende de la 
configuración de la instalación en cuestión. La puesta en servicio (sin Motion Control) se 
describe en el manual de sistema Sistema de automatización S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792). 


9.2 Guía de puesta en servicio 
La presente guía sirve de referencia para la puesta en servicio de una instalación con 
Motion Control. El procedimiento se describe tomando como ejemplo un objeto tecnológico 
Eje de posicionamiento. 


Requisitos 
● La configuración de los componentes siguientes se ha terminado: 


– CPU 


– Comunicación BUS 


– Accionamientos 


– Objetos tecnológicos 


● El programa de usuario está creado. 


● El cableado de la CPU y la periferia correspondiente está terminado. 


● La puesta en servicio y optimización del accionamiento está terminada. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59191792
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Procedimiento 
Para poner en servicio las unidades de proceso específicas de Motion Control, proceda del 
siguiente modo: 


 
Paso Acción Soportada por el TIA Portal 
Conectar CPU Conecte la alimentación y la CPU. - 
"Desactivar" regulador 
de posición 


Ponga a cero la ganancia del lazo de regulación de posición 
(factor Kv).  
(Sirve para evitar movimientos involuntarios del accionamiento 
a causa de posibles errores de parametrización en el lazo de 
regulación de posición.) 


"Objeto tecnológico > Confi-
guración > Parámetros avan-
zados > Lazo de regulación" 


Cargar proyecto en la 
CPU 


Ponga la CPU al estado operativo STOP. 
Cargue el proyecto en la CPU (cargar hardware y software). 


• "Barra de herramientas > 
Parar CPU" 


• "Barra de herramientas > 
Cargar en dispositivo" 


Establecer una conexión 
online con la CPU 


En "Online y Diagnóstico > Accesos online" active la casilla de 
verificación "Recibir avisos".  
Ajuste la interfaz del TIA Portal y establezca una conexión 
online con la CPU. 


• Configuración del disposi-
tivo 


• "Online y diagnóstico > 
Accesos online" 


Desactivar un programa 
de usuario específico de 
Motion Control 


Para evitar conflictos con el panel de mando del eje, bloquee la 
habilitación de los objetos tecnológicos en el programa de 
usuario (MC_Power.Enable = FALSE). 


• Programación PLC 
• Instrucciones de Motion 


Control 


Evaluar avisos pendien-
tes 


Evalúe el visor de avisos en la ventana de inspección. Solucio-
ne las causas de las alarmas tecnológicas pendientes. Acuse 
las alarmas tecnológicas (Página 219). 


"Ventana de inspección > 
Diagnóstico > Visor de avisos" 


Comprobar finales de 
carrera por hardware 


Pulse los finales de carrera por hardware. Compruebe que el 
visor de avisos sea correcto (alarma tecnológica 531). Acuse la 
alarma tecnológica. 


"Ventana de inspección > 
Diagnóstico > Visor de avisos" 


Comprobar la conexión 
y configuración del ac-
cionamiento (consigna) 


Ponga la CPU al estado operativo RUN. 
Abra el Panel de mando del eje (Página 206) y tome el control.  
Realice los pasos siguientes: 
• Habilite el objeto tecnológico.  


⇒ El accionamiento tiene que conectarse y, dado el caso, 
soltar el freno. La posición se mantiene. 


• Mueva el eje en sentido positivo en modo Jog a velocidad 
reducida. 
⇒ El accionamiento tiene que moverse. El valor real de po-
sición debe aumentar (sentido positivo). 


• Bloquee el objeto tecnológico. 
⇒ El accionamiento tiene que desconectarse y, dado el ca-
so, cerrar el freno. 


"Objeto tecnológico > Puesta 
en servicio > Panel de mando 
del eje" 
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Paso Acción Soportada por el TIA Portal 
Comprobar la conexión 
y configuración del en-
códer (valor real) 


Compruebe la escala de los valores reales (sentido de giro, 
valoración del recorrido y resolución del encóder). 
⇒ El cambio mecánico real de la posición debe coincidir con el 
cambio de los valores reales.  


• "Objeto tecnológico > 
Diagnóstico > Telegrama 
PROFIdrive" 


• "Objeto tecnológico > 
Puesta en servicio > Panel 
de mando del eje" 


Comprobar la velocidad 
de giro de referencia 


Mueva el eje en sentido positivo en modo Jog a velocidad 
reducida. 
⇒ La velocidad actual visualizada debe coincidir con la consig-
na de velocidad. 
Si la velocidad actual indicada difiere considerablemente de la 
consigna de velocidad, adapte la velocidad de giro de referen-
cia. 


• "Objeto tecnológico > 
Interfaz de hardware > In-
tercambio de datos" 


• "Objeto tecnológico > 
Puesta en servicio > Panel 
de mando del eje" 


Optimizar el regulador 
de posición 


Determine la ganancia óptima Kv del lazo de regulación de 
posición con la función de puesta en servicio Optimización 
(Página 211). 
Adapte para ello los límites de error de seguimiento si fuera 
necesario. 


"Objeto tecnológico > Puesta 
en servicio > Optimización" 


Aplicar la ganancia Kv 
en el proyecto. 


Introduzca en la configuración la ganancia Kv determinada con 
la función de optimización. Cargue el proyecto en la CPU. 


"Objeto tecnológico > Confi-
guración > Parámetros avan-
zados > Lazo de regulación" 


Activar un programa de 
usuario específico de 
Motion Control 


Elimine el bloqueo de habilitación de los objetos tecnológicos 
en el programa de usuario (MC_Power.Enable = TRUE). 


• Programación PLC 
• Instrucciones de Motion 


Control 


Comprobar el funciona-
miento del programa de 
usuario 


Compruebe las funciones programadas en el programa de 
usuario. 


• Tablas de observación y 
forzado permanente 


• Funciones online y de 
diagnóstico 


Fin de la puesta en 
servicio para un objeto 
tecnológico Eje de posi-
cionamiento 


Vuelva a realizar los pasos descritos para poner en servicio 
otros objetos tecnológicos. 


Véase más arriba. 
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9.3 Panel de mando del eje 


9.3.1 Función y estructura del panel de mando del eje 


Descripción 
Con el panel de mando del eje se desplazan diferentes ejes.  


Para la operación del panel de mando del eje no se requiere ningún programa de usuario. El 
panel de mando del eje permite asumir el control de un objeto tecnológico y controlar los 
movimientos del eje.  


 


 ADVERTENCIA 


Movimientos descontrolados del eje 


Cuando se opera con el panel de mando del eje, es posible que el este ejecute 
movimientos descontrolados (p. ej. debido a una configuración errónea del accionamiento 
o del objeto tecnológico). Por lo demás, al desplazar un eje maestro con el panel de mando 
del eje, se desplaza también el eje esclavo sincronizado, si lo hay. 


Por consiguiente, tome las medidas de protección siguientes antes de hacer funcionar el 
eje con el panel de mando: 
• Asegúrese de que el interruptor de parada de emergencia está al alcance del operador. 
• Active los finales de carrera por hardware. 
• Active los finales de carrera por software. 
• Asegúrese de que esté activada la vigilancia de errores de seguimiento. 
• Asegúrese de que no haya ningún eje esclavo acoplado con el eje que se va a 


desplazar. 
 


En el árbol del proyecto encontrará los paneles de mando de los objetos tecnológicos Eje de 
velocidad de giro, Eje de posicionamiento y Eje sincronizado en "Objeto tecnológico > 
Puesta en servicio". 


El panel de mando del eje está dividido en las siguientes áreas: 


● Control maestro 


● Eje 


● Modo de operación 


● Forzar 


● Estado del eje 


● Valores actuales 
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La tabla siguiente muestra una relación de los elementos del panel de mando del eje: 
 
Área Elemento Descripción 
Control maestro 
 


 El área "Control maestro" permite asumir el control del objeto tecnológico o devolver-
lo al programa de usuario.  


Botón "Activar" Con en el botón "Activar" se establece una conexión online con la CPU y se asume 
el control del objeto tecnológico seleccionado. 
• Para que sea posible asumir el control, el objeto tecnológico tiene que estar blo-


queado en el programa de usuario. 
• Al desplazar un eje maestro con el panel de mando del eje, se desplaza también 


el eje esclavo sincronizado, si lo hay. 
• Si la conexión online con la CPU falla mientras se opera el eje con el panel de 


mando, el eje se detendrá con la deceleración máxima una vez transcurrida la vi-
gilancia de señal de vida. En este caso se muestra un mensaje de error  
("ErrorID" = 16#8013) y el control se devuelve al programa de usuario. 


• Al hacer clic en el botón "Activar" aparece una advertencia. En la advertencia 
puede modificarse la vigilancia de señal de vida (de 100 a 60000 ms). 


Si el control del panel de mando del eje se pierde repetidamente sin un mensaje 
de error directo, es posible que la conexión online con la CPU falle debido a una 
sobrecarga en la comunicación. En este caso, en el fichero del visor de avisos se 
muestra el aviso "Error durante la puesta en marcha. Fallo de la señal de vida en-
tre el controlador y el TIA Portal".  


Para eliminar este error, modifique la vigilancia de señal de vida de la adverten-
cia. 


• Hasta que no se devuelve el control, el programa de usuario no puede influir en 
las funciones del objeto tecnológico. Las peticiones de Motion Control del pro-
grama de usuario para el objeto tecnológico se rechazarán con un error  
("ErrorID" = 16#8012: panel de mando del eje activado). 


• Al tomar el control, se aplica la configuración del objeto tecnológico. Los cambios 
en la configuración del objeto tecnológico no son efectivos hasta que no se de-
vuelve el control. Por lo tanto, realice los cambios que sean necesarios antes de 
asumir el control. 


• Una vez se ha asumido el control del objeto tecnológico, el panel de mando del 
eje está bloqueado para el acceso desde otra instalación del TIA Portal 
(Team Engineering a partir de CPU V1.5). 


Botón  
"Desactivar" 


Con el botón "Desactivar" se devuelve el control al programa de usuario. 


Eje 
 


 En el área "Eje" se habilita o bloquea el objeto tecnológico. 
Botón "Habilitar" Con el botón "Habilitar" se habilita el objeto tecnológico seleccionado. 
Botón 
"Bloquear" 


Con el botón "Bloquear" se bloquea el objeto tecnológico seleccionado. 


Modo de 
operación 


 Seleccione el modo de operación deseado para el panel de mando del eje en la lista 
desplegable "Modo de operación". 
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Área Elemento Descripción 
Forzar  En el área "Forzar" se muestran los parámetros para el desplazamiento con el panel 


de mando del eje de acuerdo con el modo de operación seleccionado. 
 Posición Posición a la que se referencia el eje. 


(Solo en los modos de operación Referenciar, Establecer punto de referencia) 
Recorrido Recorrido del eje. 


(Solo en el modo de operación Posicionamiento relativo) 
Posición de 
destino 


Posición a la que se mueve el eje. 
(Solo en el modo de operación Posicionamiento absoluto) 


Velocidad/ 
Consigna de 
velocidad 


Velocidad o velocidad de giro con la que se mueve el eje. 
Ajuste predeterminado: 10 % del valor predeterminado 
(Solo en los modos de operación Velocidad consignada/Especificación de velocidad 
de giro, Jog, Posicionamiento) 


Aceleración Aceleración con la que se mueve el eje. 
Ajuste predeterminado: 10 % del valor predeterminado 


Deceleración Deceleración con la que se mueve el eje. 
Ajuste predeterminado: 10 % del valor predeterminado 


Tirón Tirón con el que se mueve el eje. 
Ajuste predeterminado: 100 % del valor predeterminado 


Botón "Inicio" Con el botón "Inicio" se lanza una petición conforme al modo de operación seleccio-
nado. 


Botón "Ade-
lante" 


Con el botón "Adelante" se inicia un movimiento en sentido positivo conforme al 
modo de operación seleccionado. 


Botón "Atrás" Con el botón "Atrás" se inicia un movimiento en sentido negativo conforme al modo 
de operación seleccionado. 


Botón "Parada" Con el botón "Parada" se cancela una petición o se detiene el eje. 
Estado del eje  En el área "Estado eje" se muestra el estado del eje y del accionamiento. 
 Accionamiento 


listo 
El accionamiento está preparado para ejecutar consignas. 


Error Ha ocurrido un error en el objeto tecnológico. 
Habilitado El objeto tecnológico está habilitado. El eje puede desplazarse con peticiones de 


movimiento. 
Referenciado El objeto tecnológico está referenciado. 
Más Mediante el enlace "Más" se accede al cuadro de diálogo "Objeto tecnológico > 


Diagnóstico > Bits de estado y de error". 
Error pendiente En el campo de texto "Error pendiente" se muestra el último error ocurrido. 
Botón "Acusar" Con el botón "Acusar" se acusan errores pendientes. 


Valores actuales  En el área "Valores actuales" se muestran los valores reales del eje. 
 Posición Posición real del eje 


Velocidad Velocidad real del eje 
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 Nota 
Los parámetros no se aplican 


Los valores de parámetros ajustados se rechazan al devolver el control. En caso necesario, 
transfiera los valores a la configuración. 


 Si se modifican valores de configuración durante el funcionamiento con el panel de mando 
del eje, estos cambios no afectarán al funcionamiento del panel de mando del eje.  


 


Modo de operación 
La tabla siguiente explica los modos de operación del panel de mando del eje: 


 
Modo de operación Descripción 
Referenciado Esta función equivale al referenciado activo. Los parámetros de referenciado (Página 39) deben 


estar configurados. 
El referenciado no es posible con un encóder absoluto. En caso de utilizar este modo de opera-
ción con un encóder absoluto, el objeto tecnológico no se referenciará. 


Establecer punto de 
referencia 


Esta función equivale al referenciado directo (absoluto).  
Con el botón "Inicio" se pone la posición real al valor indicado en "Posición" y se establece el 
estado "Referenciado". 


Jog Los comandos de movimiento se llevan a cabo por Jog.  
Con el botón "Adelante" o "Atrás" se inicia un movimiento en sentido positivo o negativo, respec-
tivamente. El movimiento se ejecuta mientras se mantiene pulsado el botón del ratón. 


Velocidad consigna-
da/Especificación de 
velocidad de giro 


El eje se mueve a la velocidad o a la velocidad de giro indicada hasta que se detiene el movi-
miento.  
Los comandos de movimiento se ejecutan de acuerdo con las consignas parametrizadas en 
"Control". 


Posicionamiento  
relativo 


El posicionamiento se lleva a cabo como movimiento de desplazamiento relativo y regulado con-
forme a las especificaciones parametrizadas en "Control". 


Posicionamiento 
absoluto 


El posicionamiento se lleva a cabo como movimiento de desplazamiento absoluto y regulado 
conforme a las especificaciones parametrizadas en "Control". 
Si se ha activado el ajuste "Módulo" del objeto tecnológico, en el área 
"Control" se muestran los botones "Adelante" y "Atrás". El eje se posiciona dentro del área del 
módulo. Las especificaciones de posición fuera del área del módulo se convierten a esta última 
en correspondencia. 
Si no se ha activado el ajuste "Módulo" del objeto tecnológico, en el área "Control" solo se mues-
tra el botón "Inicio". Se puede acceder directamente a la posición introducida. 
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9.3.2 Utilizar el panel de mando del eje 


Requisitos 
● La CPU está en el estado operativo RUN. 


● El proyecto está creado y cargado en la CPU. 


● El objeto tecnológico está bloqueado desde el programa de usuario  
(MC_Power.Enable = FALSE). 


● El panel de mando del eje para el objeto tecnológico no es utilizado por ninguna otra 
instalación del TIA Portal (Team Engineering a partir de CPU V1.5). 


Procedimiento 
Para controlar el eje con el panel de mando, proceda del siguiente modo: 


1. Haga clic en el botón "Recoger" del área "Control" para tomar el control del objeto 
tecnológico y establecer una conexión online con la CPU. 


Se muestra una advertencia.  


2. En caso necesario, modifique la vigilancia de señal de vida y confirme con "Aceptar". 


3. Haga clic en el botón "Habilitar" del área "Eje" para habilitar el objeto tecnológico. 


4. Seleccione la función deseada del panel de mando del eje en la lista desplegable del 
área "Modo de operación". 


5. Indique los valores de parámetros correspondientes a la petición en el área "Forzar". 


6. Haga clic en el botón "Inicio", "Adelante" o "Hacia atrás", en función del modo de 
operación ajustado, para iniciar la petición. 


7. Para detener la petición, haga clic en el botón "Parada". 


8. Repita los pasos 3 a 6 para otras peticiones. 


9. Haga clic en el botón "Bloquear" del área "Eje" para bloquear el objeto tecnológico. 


10. Haga clic en el botón "Devolver" del área "Control" para devolver el control al programa 
de usuario. 
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9.4 Optimización 


9.4.1 Función y estructura de la optimización 


Descripción 
La función "Optimización" le ayuda a determinar la ganancia óptima (factor Kv) para la 
regulación de posición del eje. Para ello, con la función Trace se registra la curva de 
velocidad del eje durante un movimiento de posicionamiento especificable. Seguidamente, 
existe la posibilidad de evaluar el registro y adaptar la ganancia en correspondencia. 


En el árbol del proyecto encontrará la función "Optimización" para los objetos tecnológicos 
Eje de posicionamiento y Eje sincronizado en "Objeto tecnológico > Puesta en servicio". 


El cuadro de diálogo "Optimización" está dividido en las siguientes áreas: 


● Control maestro 


● Eje 


● Optimizar ganancia 


● Trace 
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La tabla siguiente explica los elementos de la optimización: 
 
Área Elemento Descripción 
Control maestro 
 


 El área "Control maestro" permite asumir el control del objeto tecnológico o devolver-
lo al programa de usuario.  


Botón "Activar" Con en el botón "Activar" se establece una conexión online con la CPU y se asume 
el control del objeto tecnológico seleccionado. 
• Para que sea posible asumir el control, el objeto tecnológico tiene que estar blo-


queado en el programa de usuario. 
• Al desplazar un eje maestro con el panel de mando del eje, se desplaza también 


el eje esclavo sincronizado, si lo hay. 
• Si la conexión online con la CPU falla mientras se opera el eje con el panel de 


mando, el eje se detendrá con la deceleración máxima una vez transcurrida la vi-
gilancia de señal de vida. En este caso se muestra un mensaje de error  
("ErrorID" = 16#8013) y el control se devuelve al programa de usuario. 


• Al hacer clic en el botón "Activar" aparece una advertencia. En ella puede modifi-
carse la vigilancia de señal de vida (de 100 a 60000 ms). 


Si el control del panel de mando del eje se pierde repetidamente sin un mensaje 
de error directo, es posible que la conexión online con la CPU falle debido a una 
sobrecarga en la comunicación. En este caso, en el fichero del visor de avisos se 
muestra el aviso "Error durante la puesta en marcha. Fallo de la señal de vida en-
tre el controlador y el TIA Portal".  


Para eliminar este error, modifique la vigilancia de señal de vida de la adverten-
cia. 


• Hasta que no se devuelve el control, el programa de usuario no puede influir en 
las funciones del objeto tecnológico. Las peticiones de Motion Control del pro-
grama de usuario para el objeto tecnológico se rechazarán con un error  
("ErrorID" = 16#8012: panel de mando del eje activado). 


• Al tomar el control, se aplica la configuración del objeto tecnológico. Los cambios 
en la configuración del objeto tecnológico no son efectivos hasta que no se de-
vuelve el control. Por lo tanto, realice los cambios que sean necesarios antes de 
asumir el control. 


• Una vez se ha asumido el control del objeto tecnológico, el panel de mando del 
eje está bloqueado para el acceso desde otra instalación del TIA Portal 
(Team Engineering a partir de CPU V1.5). 


Botón  
"Desactivar" 


Con el botón "Desactivar" se devuelve el control al programa de usuario. 


Eje 
 


 En el área "Eje" se habilita o bloquea el objeto tecnológico. 
Botón "Habilitar" Con el botón "Habilitar" se habilita el objeto tecnológico seleccionado. 
Botón 
"Bloquear" 


Con el botón "Bloquear" se bloquea el objeto tecnológico seleccionado. 
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Área Elemento Descripción 
Optimizar 
ganancia 


 En el área "Optimizar ganancia" se llevan a cabo los ajustes para optimizar la ga-
nancia. 


 Ganancia Ganancia actual del regulador de posición (Kv) 
Con el símbolo  situado junto al campo se abre una lista de valores. La lista de 
valores contiene los valores siguientes de la ganancia:  
• Valor actual online 
• Valor inicial online 
• Valor inicial de proyecto 


Introduzca el valor nuevo de la ganancia en el campo de entrada del valor real. El 
valor nuevo se aplica haciendo clic en el botón "Adelante" o "Atrás". 


Recorrido Recorrido de un incremento de prueba 
Tiempo de 
medición 


Duración de un incremento de prueba 


Casilla de verifi-
cación "Adaptar 
valores dinámi-
cos" 


La casilla de verificación "Adaptar valores dinámicos" permite adaptar la aceleración 
y la velocidad máxima. 


Aceleración Ajuste predeterminado de la aceleración para un incremento de prueba 
Velocidad  
máxima 


Ajuste predeterminado de la velocidad máxima para un incremento de prueba 


Botón 
"Adelante" 


Con el botón "Adelante" se inicia un incremento de prueba en sentido positivo para la 
optimización. 


Botón  
"Atrás" 


Con el botón "Atrás" se inicia un incremento de prueba en sentido negativo para la 
optimización. 


Trace  En la zona inferior del cuadro de diálogo "Optimización" se muestra la función Trace. 
Con cada incremento de prueba se inicia automáticamente un registro Trace de los 
parámetros necesarios, el cual se visualiza tras finalizar el incremento de prueba.  
Una vez que se ha devuelto el control se borra el registro Trace. 
Encontrará una descripción completa de la función Trace en el capítulo Función 
Trace y analizador lógico. 


 


 


 Nota 
Los parámetros no se aplican 


Los valores de parámetros ajustados se rechazan tras devolver el control. 


En caso necesario, transfiera los valores a la configuración. El valor de ganancia puede 
aplicarse en la configuración a través de "Valor inicial de proyecto".  


 


Consulte también 
Regulación (Página 59) 
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9.4.2 Optimizar el regulador de posición 


Requisitos 
● La CPU está en el estado operativo RUN. 


● El proyecto está creado y cargado en la CPU. 


● El objeto tecnológico está bloqueado desde el programa de usuario  
(MC_Power.Enable = FALSE). 


● El panel de mando del eje para el objeto tecnológico no es utilizado por ninguna otra 
instalación del TIA Portal (Team Engineering a partir de CPU V1.5). 


Optimizar la ganancia del regulador de posición (Kv) 
Para optimizar la ganancia (Kv), proceda del siguiente modo: 


1. Haga clic en el botón "Recoger" del área "Control" para tomar el control del objeto 
tecnológico y establecer una conexión online con la CPU. 


Se muestra una advertencia. 


2. En caso necesario, modifique la vigilancia de señal de vida y confirme con "Aceptar". 


3. Haga clic en el botón "Habilitar" del área "Eje" para habilitar el objeto tecnológico. 


4. En caso necesario, configure los valores de recorrido, duración y dinámica de un 
incremento de prueba. 


5. Introduzca un valor inicial para la ganancia. Empiece con un valor bajo. 


6. Haga clic en el botón "Adelante" o "Atrás" para iniciar un incremento de prueba para la 
optimización en sentido positivo o negativo, respectivamente. 
Durante el tiempo indicado se emitirá una consigna de acuerdo con el recorrido indicado. 
El eje recorre el trayecto indicado. Automáticamente se crea un registro Trace del 
movimiento (consignas y valores reales). 


Encontrará una descripción completa de la función Trace en el capítulo Función Trace y 
analizador lógico. 


 
  Nota 


Adaptar límites de error de seguimiento 


Si durante la optimización se muestran repetidamente mensajes de error por medio de la 
vigilancia de errores de seguimiento, adapte por tiempos los límites de error de 
seguimiento. 


 


7. Evalúe la curva del registro Trace. Adapte la ganancia por incrementos. Cada vez que 
introduzca un valor, haga clic en el botón "Adelante" o "Atrás". Aplique el valor e inicie un 
movimiento nuevo y el registro Trace. 
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Al adaptar la ganancia, tenga en cuenta las propiedades siguientes de la curva: 


● La curva presenta un tiempo de estabilización corto. 


● La curva no muestra ninguna inversión de movimiento de la posición real. 


● Al aproximarse a la posición consignada no se produce ningún rebase transitorio. 


● La curva presenta un comportamiento global estable (sin oscilaciones). 


El registro Trace siguiente muestra una curva con un tiempo de estabilización largo: 


 
El registro Trace siguiente muestra una curva con un rebase transitorio al aproximarse a la 
consigna: 
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El registro Trace siguiente muestra una curva con una ganancia optimizada y un 
comportamiento general estable: 


 


Aplicar la ganancia del regulador de posición (Kv) al proyecto 
Para aplicar la ganancia (Kv) determinada al proyecto, proceda del siguiente modo: 


1. Haga clic en el símbolo  situado junto al campo "Ganancia". 


Se abre una lista de valores. 


2. Introduzca el valor determinado de la ganancia en el campo "Valor de arranque proyecto" 
de la lista de valores. 


3. Haga clic en el botón "Bloquear" del área "Eje" para bloquear el objeto tecnológico. 


4. Haga clic en el botón "Devolver" del área "Control" para devolver el control al programa 
de usuario. 


5. Cargue el proyecto en la CPU. 
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9.5 Modo de simulación 
S7-1500 Motion Control ofrece la posibilidad de desplazar ejes sin hardware real en el modo 
de simulación. De este modo pueden simularse en la CPU ejes de velocidad de giro, de 
posicionamiento y sincronizados sin contar con un accionamiento. 


El modo de simulación solo es posible si el accionamiento está conectado a través de 
PROFIdrive. 


Para desplazar ejes en modo de simulación, haga lo siguiente: 


1. Configure el hardware, los objetos tecnológicos y su programa de usuario. 


2. Para cada uno de los ejes que deben simularse, ajuste la variable del objeto tecnológico 
<TO>.Simulation.Mode al valor 1. 


3. Si el hardware configurado en el punto 1 no está conectado a la CPU, ajuste el 
parámetro "Tiempo de parametrización para periferia centralizada y descentralizada" a 
un valor reducido (p. ej. 2000 ms). Encontrará este parámetro en las propiedades de la 
CPU, en la navegación "Arranque". 


4. Guarde el proyecto y compile el hardware y el software. 


5. Cargue el proyecto en la CPU. 


 


 Nota 
Modificar vigilancias 


Si durante la simulación se emiten de manera reiterada mensajes de error procedentes de 
las funciones de vigilancia (p. ej. vigilancia de errores de seguimiento), modifique 
temporalmente los límites de las vigilancias. 
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 Diagnóstico 10 
10.1 Introducción 


El capítulo Diagnóstico se limita a la descripción del concepto de diagnóstico para Motion 
Control y a la descripción de la vista de diagnóstico de los diferentes objetos tecnológicos en 
el TIA Portal. 


Encontrará una descripción completa del diagnóstico de sistema de la CPU S7-1500 en el 
manual de funciones "Diagnóstico 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926)". 


10.2 Concepto de diagnóstico 
El concepto de diagnóstico abarca alarmas y los avisos correspondientes, así como 
mensajes de error para las instrucciones de Motion Control. Además, el TIA Portal le asiste 
con pruebas de coherencia que le ayudan a configurar los objetos tecnológicos y a crear el 
programa de usuario. 


Todas las alarmas que se producen durante el funcionamiento (de la CPU, tecnología, 
hardware, etc.) se muestran en la ventana de inspección del TIA Portal. La información de 
diagnóstico relacionada con los objetos tecnológicos (alarmas tecnológicas, información de 
estado) se muestran además en la ventana de diagnóstico del objeto tecnológico en 
cuestión. 


Si se produce un error en un objeto tecnológico al realizar un movimiento  
(p. ej. aproximación a un final de carrera por hardware), se lanza una alarma tecnológica 
(Página 219) y se visualiza un aviso al respecto tanto en el TIA Portal como en los 
dispositivos HMI). 


En el programa de usuario, las alarmas tecnológicas se notifican básicamente mediante bits 
de error en el bloque de datos tecnológico. Siempre se muestra la alarma tecnológica de 
mayor prioridad. Con el fin de simplificar la evaluación de errores, mediante los parámetros 
"Error" y "ErrorID" de las instrucciones de Motion Control también se indica que hay una 
alarma tecnológica pendiente. 


Durante la parametrización o en la secuencia de procesamiento de las instrucciones de 
Motion Control pueden producirse errores de programa (Página 223) (p. ej. indicación de 
parámetros no admisible en la llamada de la instrucción o lanzamiento de una petición sin 
habilitación con MC_Power). Los errores en las instrucciones de Motion Control se muestran 
al llamar las instrucciones con los parámetros "Error" y "ErrorID". 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59192926
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10.3 Alarmas tecnológicas 


Descripción 
Si se produce un error en el objeto tecnológico (p. ej. aproximación a un final de carrera por 
hardware), se lanza y visualiza una alarma tecnológica. Las repercusiones de una alarma 
tecnológica sobre el objeto tecnológico están definidas por la reacción a alarma.  


Clases de alarma 
Las alarmas tecnológicas están divididas en tres clases: 


● Advertencia (acusable) 


Se continúa con el procesamiento de las peticiones de Motion Control. El movimiento en 
curso del eje puede verse influido, p. ej. por una limitación de los valores dinámicos 
actuales a los valores límite configurados. 


● Alarma (acuse obligatorio) 


Las peticiones de movimiento se cancelan de acuerdo con la reacción a alarma. Para 
continuar procesando la petición tras solucionar la causa del error, es necesario acusar 
las alarmas.  


● Error grave 


Las peticiones de movimiento se cancelan de acuerdo con la reacción a alarma. 


Para poder utilizar de nuevo el objeto tecnológico una vez solucionada la causa del error 
hay que reinicializar el objeto tecnológico (Página 201).  
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Visualización de alarmas tecnológicas 
Una alarma tecnológica se visualiza en los lugares siguientes: 


● TIA Portal 


– "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Bits de estado y de error" 


Visualización de alarmas tecnológicas pendientes por objeto tecnológico. 


– "Objeto tecnológico > Puesta en servicio > Panel de mando del eje" 


Visualización de la última alarma tecnológica pendiente por objeto tecnológico. 


– "Ventana de inspección > Diagnóstico > Visor de avisos" 


En "Online y Diagnóstico > Accesos online" active la casilla de verificación "Recibir 
avisos" para visualizar alarmas tecnológicas en el visor de avisos.  


En caso de conexión online con la CPU se muestran las alarmas tecnológicas 
pendientes de todos los objetos tecnológicos. Adicionalmente, está disponible la vista 
de ficheros. 


También es posible activar y visualizar el visor de avisos en un HMI conectado. 


– "CPU > Online y diagnóstico" 


Visualización de las alarmas tecnológicas introducidas en el búfer de diagnóstico de 
la CPU. 


● Programa de usuario 


– Variables <TO>.ErrorDetail.Number y <TO>.ErrorDetail.Reaction 


Visualización del número y la reacción de la última alarma tecnológica aparecida. 


– Variable <TO>.StatusWord 


Mediante el bit 1 (Error) se indica que hay una alarma tecnológica pendiente. 


– Variable <TO>.ErrorWord 


Visualización de alarmas y errores graves.  


– Variable <TO>.WarningWord 


Visualización de advertencias. 


– Parámetros "Error" y "ErrorID" 


En una instrucción de Motion Control, los parámetros "Error" = TRUE y  
"ErrorID" = 16#8001 indican que hay una alarma tecnológica pendiente. 


● Pantalla de la CPU 


Para que las alarmas tecnológicas se muestren en la pantalla de la CPU, realice el 
siguiente ajuste al cargar en la CPU: 
En el cuadro de diálogo "Vista preliminar Carga", seleccione la acción "Carga coherente" 
para la entrada "Librerías de textos".  
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Reacción a alarma 
Una alarma tecnológica implica siempre una reacción a alarma que describe la repercusión 
sobre el objeto tecnológico. La reacción a alarma está predefinida por el sistema. 


La lista siguiente muestra posibles reacciones a alarmas: 


● Ninguna reacción (solo advertencias) 


<TO>.ErrorDetail.Reaction = 0 


Se continúa con el procesamiento de las peticiones de Motion Control. El movimiento en 
curso del eje puede verse influido, p. ej. por una limitación de los valores dinámicos 
actuales a los valores límite configurados. 


● Parada con valores dinámicos actuales 


<TO>.ErrorDetail.Reaction = 1 


Los comandos de movimiento en curso se cancelan. El eje se frena con los valores 
dinámicos pendientes en la instrucción de Motion Control y se para. 


● Parada con valores dinámicos máximos 


<TO>.ErrorDetail.Reaction = 2 


Los comandos de movimiento en curso se cancelan. El eje se frena con los valores 
dinámicos máximos configurados en "Objeto tecnológico > Parámetros avanzados > 
Valores dinámicos" y se para. En este caso se tiene en cuenta el tirón máximo 
configurado. 


● Parada con rampa de parada de emergencia 


<TO>.ErrorDetail.Reaction = 3 


Los comandos de movimiento en curso se cancelan. El eje se frena sin limitación de 
tirones con la deceleración de parada de emergencia configurada en "Objeto tecnológico 
> Parámetros avanzados > Rampa de parada de emergencia" y se para. 


● Retirar habilitación 


<TO>.ErrorDetail.Reaction = 4 


Se emite la consigna cero y se retira la habilitación. En función de la configuración, el eje 
se frena en el accionamiento y se para. 


● Seguimiento de consignas 


<TO>.ErrorDetail.Reaction = 5 


Los comandos de movimiento en curso se cancelan. Los valores suministrados por el 
accionamiento se siguen automáticamente como consignas. El controlador no vigila los 
valores reales. 
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Acusar alarmas tecnológicas 
Las alarmas tecnológicas se acusan del modo siguiente: 


● TIA Portal 


– "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Bits de estado y de error" 


Haga clic en el botón "Acusar" para acusar todas las alarmas y advertencias 
pendientes del objeto tecnológico seleccionado. 


(No con el objeto tecnológico Encóder externo)  


– "Objeto tecnológico > Puesta en servicio > Panel de mando del eje" 


Haga clic en el botón "Acusar" para acusar todas las alarmas y advertencias 
pendientes del objeto tecnológico seleccionado. 


(No con el objeto tecnológico Encóder externo) 


– "Ventana de inspección > Diagnóstico > Visor de avisos" 


Las alarmas y advertencias de todos los objetos tecnológicos pueden acusarse 
individualmente o en grupo.  


● HMI 


En un HMI es posible acusar alarmas y advertencias de todos los objetos tecnológicos 
individualmente o en grupo si el visor de avisos está activado. 


● Programa de usuario 


Acuse las alarmas tecnológicas pendientes de un objeto tecnológico con la instrucción 
"MC_Reset" de Motion Control. 


Información adicional 
Encontrará una lista de las alarmas tecnológicas y las reacciones a alarma en el anexo 
Alarmas tecnológicas (Página 378). 
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10.4 Errores en las instrucciones de Motion Control 


Descripción 
Los errores en las instrucciones de Motion Control (p. ej. indicación de un valor de 
parámetro no válido) se muestran con los parámetros de salida "Error" y "ErrorID".  


En las condiciones siguientes, la instrucción "Error" de Motion Control presenta TRUE y 
"ErrorID" presenta 16#8xxx: 


● Estado inadmisible del objeto tecnológico que impide la ejecución de la petición. 


● Parametrización inadmisible de la instrucción de Motion Control que impide la ejecución 
de la petición. 


● Como consecuencia de la reacción a alarma de un error en el objeto tecnológico. 


Indicador de errores 
Cuando hay un error pendiente en una instrucción de Motion Control, el parámetro "Error" 
presenta el valor TRUE. La causa del error se puede consultar en el valor del parámetro 
"ErrorID" ".  


Si "Error" = TRUE, las peticiones para el objeto tecnológico se rechazan. Las peticiones en 
curso no se ven influidas por peticiones rechazadas.  


Si mientras se procesa la petición "Error" = TRUE y "ErrorID" = 16#8001, significa que se ha 
producido una alarma tecnológica. Evalúe en este caso la visualización de la alarma 
tecnológica. 


Si durante el procesamiento de una petición "MC_MoveJog" se muestra "Error" = TRUE , el 
eje se frena hasta detenerse. En este caso actúa la deceleración que se había 
parametrizado en la instrucción "MC_MoveJog". 


Acusar errores 
No es necesario acusar errores en las instrucciones de Motion Control. 


Reinicie la petición tras solucionar el error.  


Información adicional 
Encontrará una lista de las ErrorIDs en el anexo Identificador de error (Página 396). 
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10.5 Objeto tecnológico Eje de velocidad de giro 


10.5.1 Bits de estado y de error 


Descripción 
La función de diagnóstico "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Bits de estado y de error" 
permite vigilar los mensajes de estado y error del objeto tecnológico en el TIA Portal. La 
función de diagnóstico está disponible en modo online.  


En las tablas siguientes se explica el significado de los avisos de estado y mensajes de 
error. Entre paréntesis se indica la variable correspondiente del objeto tecnológico. 


Estado del eje 
La tabla siguiente muestra los posibles estados del eje: 


 
Estado Descripción 
Habilitado El objeto tecnológico está habilitado. El eje puede desplazarse con peticiones de movimiento. 


(<TO>.StatusWord.X0 (Enable)) 
Error Ha ocurrido un error en el objeto tecnológico. Encontrará información detallada sobre el error 


en el área "Errores" y en las variables del objeto tecnológico <TO>.ErrorDetail.Number y 
<TO>.ErrorDetail.Reaction. 
(<TO>.StatusWord.X1 (Error)) 


Reinicio activo El objeto tecnológico se reinicializa. 
(<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive)) 


Panel de mando del eje 
activo 


El panel de mando del eje está activado. El panel de mando del eje tiene el control del objeto 
tecnológico. El eje no puede ser controlado por el programa de usuario. 
(<TO>.StatusWord.X4 (ControlPanelActive)) 


Accionamiento listo El accionamiento está preparado para ejecutar consignas. 
(<TO>.StatusDrive.InOperation) 


Valor inicial online  
modificado 


Se han modificado datos relevantes para la reinicialización. Los cambios no se aplican hasta 
que no se reinicializa el objeto tecnológico (<TO>.StatusWord.X3  
(OnlineStartValuesChanged)). 
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Estado del movimiento 
La tabla siguiente muestra los posibles estados del movimiento del eje: 


 
Estado Descripción 
Done (ninguna petición 
activa) 


No hay ninguna petición de movimiento en el objeto tecnológico. 
(<TO>.StatusWord.X6 (Done)) 


Jog El eje se mueve con una petición de modo Jog de la instrucción "MC_MoveJog" de Motion 
Control o del panel de mando del eje. 
(<TO>.StatusWord.X9 (JogCommand)) 


Especificación de velocidad 
de giro 


El eje se mueve con una petición con especificación de velocidad de giro de la instrucción 
"MC_MoveVelocity" de Motion Control o del panel de mando del eje. 
(<TO>.StatusWord.X10 (VelocityCommand)) 


Velocidad de giro constante El eje avanza a velocidad de giro constante o está parado. 
(<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity)) 


Acelerar El eje se acelera. 
(<TO>.StatusWord.X13 (Accelerating)) 


Decelerar El eje se frena. 
(<TO>.StatusWord.X14 (Decelerating)) 


Advertencias 
La tabla siguiente muestra las posibles advertencias: 


 
Advertencia Descripción 
Configuración adaptada Uno o varios parámetros de configuración se adaptan internamente de modo temporal. 


(<TO>.WarningWord.X1 (ConfigurationFault)) 
Petición rechazada Comando no ejecutable. 


No es posible ejecutar una instrucción de Motion Control porque no se cumplen los requisi-
tos necesarios. 
(<TO>.WarningWord.X3 (CommandNotAccepted)) 


Limitación dinámica Los valores dinámicos se limitan a los límites dinámicos. 
(<TO>.WarningWord.X6 (DynamicError)) 
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Error 
La tabla siguiente muestra los posibles errores: 


 
Error Descripción 
Sistema Ha ocurrido un error interno del sistema. 


(<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault)) 
Configuración Error de configuración 


Hay uno o varios parámetros de configuración incoherentes o inadmisibles. 
El objeto tecnológico se ha configurado erróneamente o bien se han modificado incorrectamente 
datos de configuración modificables durante el tiempo de ejecución del programa de usuario. 
(<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigurationFault)) 


Programa de usuario Error en una instrucción de Motion Control o en su utilización en el programa de usuario. 
(<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault)) 


Accionamiento Error en el accionamiento. 
(<TO>.ErrorWord.X4 (DriveFault)) 


Intercambio de datos Hay interferencias en la comunicación con un dispositivo conectado. 
(<TO>.ErrorWord.X7 (CommunicationFault)) 


Periferia Error al acceder a una dirección lógica. 
(<TO>.ErrorWord.X13 (PeripheralError)) 


Petición rechazada Comando no ejecutable. 
No es posible ejecutar una instrucción de Motion Control porque no se cumplen los requisitos 
necesarios (p. ej. no se ha hecho referencia a un objeto tecnológico). 
(<TO>.ErrorWord.X3 (CommandNotAccepted)) 


Limitación dinámica Los valores dinámicos se limitan a los límites dinámicos. 
(<TO>.ErrorWord.X6 (DynamicError)) 


Acusar 
Haga clic en el botón "Acusar" para acusar las alarmas y advertencias pendientes.  


Información adicional 
Encontrará una posibilidad de evaluar los diferentes bits de estado en el capítulo Evaluar 
StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179). 
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10.5.2 Estado del movimiento 


Descripción 
La función de diagnóstico "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Estado movimiento" permite 
vigilar el estado de movimiento del eje en el TIA Portal. La función de diagnóstico está 
disponible en modo online. 


Área "Valores actuales" 
La tabla siguiente describe el significado de la información de estado: 


 
Estado Descripción 
Consigna de velocidad 
de giro 


Consigna de velocidad de giro del eje 
 (<TO>.Velocity) 


Corrección de la  
velocidad de giro 


Corrección porcentual de la especificación de velocidad de giro 
La consigna de velocidad de giro especificada por instrucciones de Motion Control o por el panel 
de mando del eje se sustituye y se adapta porcentualmente mediante una corrección. Como 
corrección de velocidad de giro se admiten valores desde 0.0% hasta 200.0%. 
(<TO>.Override.Velocity) 


Área "Límites dinámicos" 
En esta área se muestran los valores límite configurados para los parámetros dinámicos. 


La tabla siguiente describe el significado de la información de estado: 
 
Estado Descripción 
Velocidad de giro Velocidad de giro máxima configurada 


(<TO>.DynamicLimits.MaxVelocity) 
Aceleración Aceleración máxima configurada 


(<TO>.DynamicLimits.MaxAcceleration) 
Deceleración Deceleración máxima configurada 


(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration) 
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10.5.3 Telegrama PROFIdrive 


Descripción 
La función de diagnóstico "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Telegrama PROFIdrive" 
permite vigilar el telegrama PROFIdrive del accionamiento al controlador en el TIA Portal. La 
función de diagnóstico está disponible en modo online. 


Área "Accionamiento" 
En esta área se muestran los parámetros siguientes del telegrama PROFIdrive del 
accionamiento al controlador: 


● Las palabras de estado "ZSW1" y "ZSW2" 


● La consigna de velocidad de giro dada al accionamiento (NSOLL) 


● La velocidad de giro real notificada por el accionamiento (NIST) 
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10.6 Objeto tecnológico Eje de posicionamiento/Eje sincronizado 


10.6.1 Bits de estado y de error 


Descripción 
La función de diagnóstico "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Bits de estado y de error" 
permite vigilar los mensajes de estado y error del objeto tecnológico en el TIA Portal. La 
función de diagnóstico está disponible en modo online.  


En las tablas siguientes se explica el significado de los avisos de estado y mensajes de 
error. Entre paréntesis se indica la variable correspondiente del objeto tecnológico.  


Estado del eje 
La tabla siguiente muestra los posibles estados del eje: 


 
Estado Descripción 
Habilitado El objeto tecnológico está habilitado. El eje puede desplazarse con peticiones de movimien-


to. 
(<TO>.StatusWord.X0 (Enable)) 


Referenciado El objeto tecnológico está referenciado. La relación entre la posición en el objeto tecnológi-
co y la posición mecánica se ha establecido correctamente. 
(<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone)) 


Error Ha ocurrido un error en el objeto tecnológico. Encontrará información detallada sobre el 
error en el área "Errores" y en las variables del objeto tecnológico <TO>.ErrorDetail.Number 
y <TO>.ErrorDetail.Reaction. 
 (<TO>.StatusWord.X1 (Error)) 


Reinicio activo El objeto tecnológico se reinicializa. 
(<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive)) 


Panel de mando del eje 
activo 


El panel de mando del eje está activado. El panel de mando del eje tiene el control del obje-
to tecnológico. El eje no puede ser controlado por el programa de usuario. 
(<TO>.StatusWord.X4 (ControlPanelActive)) 


Accionamiento listo El accionamiento está preparado para ejecutar consignas. 
(<TO>.StatusDrive.InOperation) 


Valores del encóder válidos Los valores del encóder son válidos. 
(<TO>.StatusSensor[n].State) 


Valor inicial online  
modificado 


Se han modificado datos relevantes para la reinicialización. Los cambios solo se aplican si 
se reinicializa el objeto tecnológico. 
(<TO>.StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged)) 
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Estado Final de carrera 
La tabla siguiente muestra las posibles activaciones de los finales de carrera por software y 
hardware: 


 
Final de carrera Descripción 
Final de carrera por software 
neg. alcanzado 


Se ha alcanzado el final de carrera por software negativo. 
(<TO>.StatusWord.X15 (SWLimitMinActive)) 


Final de carrera por software 
neg. alcanzado 


Se ha alcanzado el final de carrera por software positivo. 
(<TO>.StatusWord.X16 (SWLimitMaxActive)) 


Final de carrera por hardware 
neg. alcanzado 


Se ha alcanzado o sobrepasado el final de carrera por hardware negativo. 
(<TO>.StatusWord.X17 (HWLimitMinActive)) 


Final de carrera por software 
pos. alcanzado 


Se ha alcanzado o sobrepasado el final de carrera por hardware positivo. 
(<TO>.StatusWord.X18 (HWLimitMaxActive)) 


Estado del movimiento 
La tabla siguiente muestra los posibles estados del movimiento del eje: 


 
Estado Descripción 
Done (ninguna petición  
activa) 


No hay ninguna petición de movimiento en el objeto tecnológico. 
(<TO>.StatusWord.X6 (Done)) 


Petición de referenciado El objeto tecnológico ejecuta una petición de referenciado de la instrucción "MC_Home" de 
Motion Control o del panel de mando del eje. 
(<TO>.StatusWord.X11 (HomingCommand)) 


Jog El eje se mueve con una petición de modo Jog de la instrucción "MC_MoveJog" de Motion 
Control o del panel de mando del eje. 
(<TO>.StatusWord.X9 (JogCommand)) 


Especificación de velocidad  El eje se mueve con una petición con especificación de velocidad de la instrucción 
"MC_MoveVelocity" de Motion Control o del panel de mando del eje. 
(<TO>.StatusWord.X10 (VelocityCommand)) 


Petición de posicionamiento El eje se mueve con una petición de posicionamiento de la instrucción 
"MC_MoveAbsolute" o "MC_MoveRelative" de Motion Control o del panel de mando del 
eje. 
(<TO>.StatusWord.X8 (PositioningCommand)) 


Velocidad constante El eje avanza a velocidad constante o está parado. 
(<TO>.StatusWord.X12 (ConstantVelocity)) 


Velocidad cero El eje está parado. 
(<TO>.StatusWord.X7 (StandStill)) 


Acelerar El eje se acelera. 
(<TO>.StatusWord.X13 (Accelerating)) 


Decelerar El eje se frena. 
(<TO>.StatusWord.X14 (Decelerating)) 
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Estado Descripción 
Sincronización Solo eje sincronizado 


El eje se sincroniza con el valor maestro de un eje maestro. 
(<TO>.StatusWord.X21 (Synchronizing)) 


Sincronismo de reductor Solo eje sincronizado 
El eje está sincronizado y se mueve de forma síncrona al eje maestro. 
(<TO>.StatusWord.X22 (Synchronous))  


Advertencias 
La tabla siguiente muestra las posibles advertencias: 


 
Advertencia Descripción 
Configuración adaptada Uno o varios parámetros de configuración se adaptan internamente de modo temporal. 


(<TO>.WarningWord.X1 (ConfigurationFault)) 
Petición rechazada Comando no ejecutable. 


No es posible ejecutar una instrucción de Motion Control porque no se cumplen los  
requisitos necesarios. 
(<TO>.WarningWord.X3 (CommandNotAccepted)) 


Limitación dinámica Los valores dinámicos se limitan a los límites dinámicos. 
(<TO>.WarningWord.X6 (DynamicError)) 
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Error 
La tabla siguiente muestra los posibles errores: 


 
Error Descripción 
Sistema Ha ocurrido un error interno del sistema. 


(<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault)) 
Configuración Error de configuración 


Hay uno o varios parámetros de configuración incoherentes o inadmisibles. 
El objeto tecnológico se ha configurado erróneamente o bien se han modificado incorrec-
tamente datos de configuración modificables durante el tiempo de ejecución del programa 
de usuario. 
(<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigurationFault)) 


Programa de usuario Error en una instrucción de Motion Control o en su utilización en el programa de usuario. 
(<TO>.ErrorWord.X2 (UserFault)) 


Accionamiento Error en el accionamiento. 
(<TO>.ErrorWord.X4 (DriveFault)) 


Encóder Error en el sistema del encóder. 
(<TO>.ErrorWord.X5 (SensorFault)) 


Intercambio de datos Hay interferencias en la comunicación con un dispositivo conectado. 
(<TO>.ErrorWord.X7 (CommunicationFault)) 


Periferia Error al acceder a una dirección lógica. 
(<TO>.ErrorWord.X13 (PeripheralError)) 


Petición rechazada Comando no ejecutable. 
No es posible ejecutar una instrucción de Motion Control porque no se cumplen los requi-
sitos necesarios (p. ej. no se ha hecho referencia a un objeto tecnológico). 
(<TO>.ErrorWord.X3 (CommandNotAccepted)) 


Referenciado Error en un proceso de referenciado. 
(<TO>.ErrorWord.X10 HomingFault)) 


Posicionar El eje no se ha posicionado correctamente al final de un movimiento de posicionamiento. 
(<TO>.ErrorWord.X12 (PositioningFault)) 


Limitación dinámica Los valores dinámicos se limitan a los límites dinámicos. 
(<TO>.ErrorWord.X6 (DynamicError)) 


Error de seguimiento Se ha rebasado por exceso el error de seguimiento máximo admisible. 
(<TO>.ErrorWord.X11 (FollowingErrorFault)) 


Final de carrera por software Se ha alcanzado un final de carrera por software. 
(<TO>.ErrorWord.X8 (SwLimit)) 


Final de carrera de hardware Se ha alcanzado o sobrepasado un final de carrera por hardware. 
(<TO>.ErrorWord.X9 (HWLimit)) 


Sincronizar/desincronizar Solo eje sincronizado 
Error en el sincronismo. El eje maestro indicado en la instrucción de Motion Control 
"MC_GearIn" no se ha configurado como posible eje maestro. 
(<TO>.ErrorWord.X14 (SynchronousError)) 
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Acusar 
Haga clic en el botón "Acusar" para acusar las alarmas y advertencias pendientes. 


Información adicional 
Encontrará una posibilidad de evaluar los diferentes bits de estado en el capítulo Evaluar 
StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179). 


10.6.2 Estado del movimiento 


Descripción 
La función de diagnóstico "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Estado movimiento" permite 
vigilar el estado de movimiento del eje en el TIA Portal. La función de diagnóstico está 
disponible en modo online.  


Área "Valores actuales" 
La tabla siguiente describe el significado de la información de estado: 


 
Estado Descripción 
Posición de destino Posición de destino actual de una petición de posicionamiento activa 


El valor de la posición de destino solo es válido durante la ejecución de una petición de posi-
cionamiento. 
(<TO>.StatusPositioning.TargetPosition) 


Posición real Posición real del eje 
Si el objeto tecnológico no está referenciado, el valor se indica en relación a la posición que 
había en el momento de habilitar el objeto tecnológico.  
(<TO>.ActualPosition) 


Velocidad real Velocidad real del eje 
(<TO>.ActualVelocity) 


Corrección de la veloci-
dad 


Corrección porcentual de la especificación de velocidad 
La consigna de velocidad especificada por instrucciones de Motion Control o por el panel de 
mando del eje se sustituye y se adapta porcentualmente mediante una corrección. Como 
corrección de velocidad se admiten valores desde 0.0% hasta 200.0%. 
(<TO>.Override.Velocity) 
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Área "Límites dinámicos" 
En esta área se muestran los valores límite configurados para los parámetros dinámicos. 


La tabla siguiente describe el significado de la información de estado: 
 
Estado Descripción 
Velocidad Velocidad máxima configurada 


(<TO>.DynamicLimits.MaxVelocity) 
Aceleración Aceleración máxima configurada 


(<TO>.DynamicLimits.MaxAcceleration) 
Deceleración Deceleración máxima configurada 


(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration) 


10.6.3 Telegrama PROFIdrive 


Descripción 
La función de diagnóstico "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Telegrama PROFIdrive" 
permite vigilar los telegramas PROFIdrive del accionamiento y el encóder en el TIA Portal. 
La visualización de la función de diagnóstico está disponible en modo online. 


Área "Accionamiento"  
En esta área se muestran los parámetros siguientes del telegrama PROFIdrive del 
accionamiento al controlador: 


● Las palabras de estado "ZSW1" y "ZSW2" 


● La consigna de velocidad de giro dada al accionamiento (NSOLL) 


● La velocidad de giro real notificada por el accionamiento (NIST) 


Área "Encóder" 
En esta área se muestran los parámetros siguientes del telegrama PROFIdrive del encóder 
al controlador: 


● La palabra de estado "G1_ZSW" 


● El valor real de posición "G1_XIST1" (valor real cíclico del encóder) 


● El valor real de posición "G1_XIST2" (valor absoluto del encóder) 
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10.7 Objeto tecnológico Encóder externo 


10.7.1 Bits de estado y de error 


Descripción 
La función de diagnóstico "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Bits de estado y de error" 
permite vigilar los mensajes de estado y error del objeto tecnológico en el TIA Portal. La 
función de diagnóstico está disponible en modo online.  


En las tablas siguientes se explica el significado de los avisos de estado y mensajes de 
error. Entre paréntesis se indica la variable correspondiente del objeto tecnológico.  


Estado del encóder 
La tabla siguiente muestra los posibles estados del encóder externo: 


 
Estado Descripción 
Habilitado El objeto tecnológico está habilitado. 


(<TO>.StatusWord.X0 (Enable)) 
Referenciado El objeto tecnológico está referenciado. La relación entre la posición en el objeto tecnológico y la 


posición mecánica se ha establecido correctamente. 
(<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone)) 


Error Ha ocurrido un error en el objeto tecnológico. Encontrará información detallada sobre el error en 
el área "Errores" y en las variables del objeto tecnológico <TO>.ErrorDetail.Number y 
<TO>.ErrorDetail.Reaction. 
(<TO>.StatusWord.X1 (Error)) 


Reinicio activo El objeto tecnológico se reinicializa. 
(<TO>.StatusWord.X2 (RestartActive)) 


Valores del encóder 
válidos 


Los valores del encóder son válidos. 
(<TO>.StatusSensor[n].State) 


Valor inicial online 
modificado 


Se han modificado datos relevantes para la reinicialización. Los cambios no se aplican hasta que 
no se reinicializa el objeto tecnológico (<TO>.StatusWord.X3 (OnlineStartValuesChanged)). 


Estado del movimiento 
La tabla siguiente muestra los posibles estados del movimiento del eje: 


 
Estado Descripción 
Done (ninguna pet-
ición activa) 


En el objeto tecnológico no hay ninguna petición de Motion Control activa.  
(excepto habilitación por petición "MC_Power") 
(<TO>.StatusWord.X6 (Done)) 


Petición de  
referenciado 


El objeto tecnológico ejecuta una petición de referenciado de la instrucción "MC_Home" de  
Motion Control. 
(<TO>.StatusWord.X11 (HomingCommand)) 
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Error 
La tabla siguiente muestra los posibles errores: 


 
Error Descripción 
Sistema Ha ocurrido un error interno del sistema. 


(<TO>.ErrorWord.X0 (SystemFault)) 
Configuración Error de configuración 


Hay uno o varios parámetros de configuración incoherentes o inadmisibles. 
El objeto tecnológico se ha configurado erróneamente o bien se han modificado incorrectamen-
te datos de configuración modificables durante el tiempo de ejecución del programa de usuario. 
(<TO>.ErrorWord.X1 (ConfigurationFault)) 


Programa de usuario Error en una instrucción de Motion Control o en su utilización en el programa de usuario. 
(<TO>.ErrorWord.X2 UserFault)) 


Encóder Error en el sistema del encóder. 
(<TO>.ErrorWord.X5 (SensorFault)) 


Intercambio de datos Falta la comunicación o es errónea. 
(<TO>.ErrorWord.X7 (CommunicationFault)) 


Información adicional 
Encontrará una posibilidad de evaluar los diferentes bits de estado en el capítulo Evaluar 
StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179). 


10.7.2 Estado del movimiento 


Descripción 
La función de diagnóstico "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Estado movimiento" permite 
vigilar los valores del encóder en el TIA Portal. La función de diagnóstico está disponible en 
modo online.  


Área "Valores actuales" 
La tabla siguiente describe el significado de la información de estado: 


 
Estado Descripción 
Posición real Posición real del eje  


Si el objeto tecnológico no está referenciado, el valor se indica en relación a la posición que 
había en el momento de habilitar el objeto tecnológico.  
(<TO>.ActualPosition) 


Velocidad real Velocidad real del eje 
(<TO>.ActualVelocity) 
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10.7.3 Telegrama PROFIdrive 


Descripción 
La función de diagnóstico "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Telegrama PROFIdrive" 
permite vigilar el telegrama PROFIdrive del encóder en el TIA Portal. La visualización de la 
función de diagnóstico está disponible en el modo online Objeto tecnológico. 


Área "Encóder" 
En esta área se muestran los parámetros siguientes del telegrama PROFIdrive del encóder 
al controlador: 


● La palabra de estado "G1_ZSW" 


● El valor real de posición "G1_XIST1" (valor real cíclico del encóder) 


● El valor real de posición "G1_XIST2" (valor absoluto del encóder) 
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 Instrucciones 11 
11.1 S7-1500 Motion Control V2 


11.1.1 MC_Power 


11.1.1.1 MC_Power: Habilitar y bloquear objetos tecnológicos V2 


Descripción 
La instrucción "MC_Power" de Motion Control habilita o bloquea un objeto tecnológico.  


Se aplica a 
● Eje sincronizado 


● Eje de posicionamiento 


● Eje de velocidad de giro 


● Encóder externo 


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


Comportamiento de relevo 
● Una petición "MC_Power" no puede ser cancelada por ninguna otra petición Motion 


Control. 


● Una petición "MC_Power" con el parámetro "Enable" = TRUE habilita un objeto 
tecnológico y no cancela ninguna otra instrucción de Motion Control. 


● Al bloquear el objeto tecnológico (parámetro "Enable" = FALSE) se cancelan todas las 
peticiones de movimiento en el objeto tecnológico correspondiente conforme al 
"StopMode" seleccionado. Este proceso no puede ser cancelado por el usuario. 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_Power" de Motion Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_Axis - Objeto tecnológico 
Enable INPUT BOOL FALSE TRUE El objeto tecnológico se habilita. 


FALSE El objeto tecnológico se bloquea. 
Todas las peticiones en curso en el objeto tecno-
lógico se cancelan conforme al "StopMode" para-
metrizado. 


StopMode INPUT INT 0 Irrelevante para el objeto tecnológico Encóder externo. 
Si se bloquea un objeto tecnológico con un flanco descen-
dente en el parámetro "Enable", el eje reduce la velocidad 
de acuerdo con el "StopMode" seleccionado. 
0 Parada de emergencia 


Al bloquear el objeto tecnológico, el eje reduce la 
velocidad sin limitación de tirones con la decelera-
ción de parada de emergencia configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Rampa de parada de emergencia", 
hasta que se para. Seguidamente, se retira la 
habilitación.  
(<TO>.DynamicDefaults. 
EmergencyDeceleration) 


1 Desconexión inmediata 
Al bloquear un objeto tecnológico se emite la con-
signa cero y se retira la habilitación. En función de 
la configuración, el eje se frena en el accionamien-
to y se para. 


2 Parada con valores dinámicos máximos 
Al bloquear el objeto tecnológico, el eje reduce la 
velocidad con la deceleración máxima configurada 
en "Objeto tecnológico > Configuración > Paráme-
tros avanzados > Límites dinámicos", hasta que 
se para. En este caso se tiene en cuenta el tirón 
máximo configurado. Seguidamente, se retira la 
habilitación. 
(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration; 
<TO>.DynamicLimits.MaxJerk) 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


Status OUTPUT BOOL FALSE Estado de habilitación del objeto tecnológico 
FALSE Bloqueado 


- Un eje de posicionamiento o velocidad de giro no 
acepta peticiones de movimiento. 
- El control de velocidad de giro y la regulación de 
posición no están activos. 
- No se comprueba la validez de los valores reales 
del objeto tecnológico. 


TRUE Habilitado 
- Un eje de posicionamiento o velocidad de giro 
habilitado acepta peticiones de movimiento. 
- El control de velocidad de giro y la regulación de 
posición están activos. 
- Los valores reales del objeto tecnológico son 
válidos. 


Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso. 
Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE En la instrucción "MC_Power" de Motion Control 


se ha producido un error. La causa del error se 
puede consultar en el parámetro "ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro "Error" 


Habilitación de objetos tecnológicos 
Para habilitar un objeto tecnológico, ponga el parámetro "Enable" en TRUE. 


Si el parámetro "Status" presenta el valor TRUE , el objeto tecnológico está habilitado.  


Si, al habilitar el objeto tecnológico, hay un eje en movimiento, es decir, si existe velocidad 
real, el eje reduce la velocidad hasta la consigna cero con la deceleración máxima 
configurada en "Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros avanzados > Límites 
dinámicos" (<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration). Esta rampa de deceleración puede 
relevarse con peticiones de movimiento. 


 


 Nota 
Habilitación automática tras acuse de una alarma tecnológica 


Si el objeto tecnológico se bloquea a causa de una alarma tecnológica, se vuelve a habilitar 
automáticamente tras eliminar la causa y acusar la alarma. Para ello es imprescindible que 
el parámetro "Enable" mantenga el valor TRUE durante esta operación. 


Bloqueo de objetos tecnológicos 
Para bloquear un objeto tecnológico, ponga el parámetro "Enable" en FALSE. 


Si hay un eje en movimiento, reduce la velocidad conforme al "StopMode" seleccionado 
hasta que se para. 


Si los parámetros "Busy" y "Status" presentan el valor FALSE , finaliza el bloqueo del objeto 
tecnológico. 
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Conexión del accionamiento con PROFIdrive 
Al acoplar un accionamiento con PROFIdrive, la consigna, la habilitación y el estado del 
accionamiento se transfieren mediante el telegrama PROFIdrive. 


● Habilitar objeto tecnológico y activar accionamiento 


Con el parámetro "Enable" = TRUE se habilita el objeto tecnológico. El accionamiento se 
activa de acuerdo con la norma PROFIdrive.  


Si la variable <TO>.StatusDrive.InOperation presenta el valor TRUE , el accionamiento 
está preparado para ejecutar consignas. El parámetro "Status" se pone al valor TRUE .  


● Bloqueo del objeto tecnológico y desactivación del accionamiento 


Con el parámetro "Enable" = FALSE, el parámetro "Status" se pone al valor FALSE y el 
eje se frena de acuerdo con el "StopMode" seleccionado. El accionamiento se desactiva 
de acuerdo con la norma PROFIdrive.  


Conexión analógica del accionamiento 
La consigna se emite en una salida analógica. También es posible configurar una señal de 
habilitación por la salida digital (<TO>.Actor.Interface.EnableDriveOutput) y una señal de 
disponibilidad por la entrada digital (<TO>.Actor.Interface.DriveReadyInput). 


● Habilitar objeto tecnológico y activar accionamiento 


Con el parámetro "Enable" = TRUE se activa la salida de habilitación ("Enable drive 
output"). 


Si el accionamiento devuelve la señal de disponibilidad por la entrada de disponibilidad 
("Drive ready input"), el parámetro "Status" y la variable del objeto tecnológico 
<TO>.StatusDrive.InOperation se ponen a TRUE y la consigna pasa a la salida 
analógica. 


● Bloqueo del objeto tecnológico y desactivación del accionamiento 


Con el parámetro "Enable" = FALSE, el parámetro "Status" se pone al valor FALSE y el 
eje se frena de acuerdo con el "StopMode" seleccionado. Cuando se alcanza la consigna 
cero, la salida de habilitación se pone a FALSE. 


Información adicional 
Encontrará más información sobre la habilitación y el bloqueo de objetos tecnológicos y 
accionamientos en el anexo Diagramas de funcionamiento MC_Power (Página 399).  


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.1.1.2 MC_Power: Diagrama de función V2 


Diagrama de funcionamiento: habilitación de un objeto tecnológico y ejemplo de reacción a alarma  


 
Un objeto tecnológico se habilita cuando "Enable_1" = TRUE. La correcta habilitación se lee 
en "Status_1" en el instante ①. Seguidamente, el eje se mueve con una petición 
"MC_MoveVelocity" (A2). La curva de velocidad del eje se lee en "Velocity Axis_1".  


En el instante ② se produce un error en el objeto tecnológico, que provoca el bloqueo del 
mismo (reacción a alarma: retirar habilitación). En función de la configuración, el eje se frena 
en el accionamiento y se para. Con el bloqueo del objeto tecnológico se desactiva 
"Status_1". Puesto que el eje no se ha bloqueado poniendo "Enable_1" = FALSE, el 
"StopMode" seleccionado es irrelevante. La causa del error se elimina y la alarma se acusa 
en el instante ③.  


El objeto tecnológico se habilita de nuevo porque "Enable_1" sigue estando activado. La 
correcta habilitación se lee en "Status_1". Finalmente, el objeto tecnológico se bloquea 
poniendo "Enable_1" = FALSE. 
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11.1.2 MC_Home 


11.1.2.1 MC_Home: Referenciar objetos tecnológicos, ajustar el punto de referencia V2 


Descripción 
La instrucción "MC_Home" de Motion Control establece la referencia entre la posición del 
objeto tecnológico y la posición mecánica. El valor de posición del objeto tecnológico se 
asigna para ello a una marca de referencia. Dicha marca representa una posición mecánica 
conocida. 


El proceso de referenciado se lleva a cabo de acuerdo con el modo de operación 
seleccionado en el parámetro "Mode" y con la configuración realizada en "Objeto 
tecnológico > Configuración > Parámetros avanzados > Referenciado".  


En el marco de la versión tecnológica V2.0 se ha unificado el parámetro "MC_Home.Mode" 
para S7-1200 Motion Control y S7-1500 Motion Control. De ello resulta también una nueva 
asignación de los valores del parámetro "MC_Home.Mode". Encontrará una comparativa del 
parámetro "MC_Home.Mode" para las versiones tecnológicas V1.0 y V2.0 en el capítulo 
Relación de versiones (Página 88). 


Para los valores dinámicos aceleración, deceleración y tirón, se utilizan los valores 
predeterminados de "Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros avanzados > 
Preajuste de dinámica".  
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Se aplica a 
● Eje sincronizado 


● Eje de posicionamiento 


● encóder externo 


La tabla siguiente muestra los modos de operación que pueden utilizarse con los 
correspondientes objetos tecnológicos: 


 
Modo de operación Eje de posicionamiento/ 


eje sincronizado con 
encóder incremental 


Eje de posicionamiento/ 
eje sincronizado con 


encóder absoluto 


Encóder  
externo  


incremental 


Encóder  
externo  
absoluto 


Referenciado activo 
("Mode" = 3, 5)  


X - - - 


Referenciado pasivo  
("Mode" = 2, 8,10) 


X - X - 


Ajuste de la posición real 
("Mode" = 0) 


X X X X 


Desplazamiento relativo de la 
posición real 
("Mode" = 1) 


X X X X 


Referenciar encóder absoluto 
("Mode" = 6, 7) 


- X - X 


  


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● "Mode" = 2, 3, 5, 8, 10 
El objeto tecnológico debe estar habilitado. 


● "Mode" = 0, 1, 6, 7, 8 
Los valores del encóder deben ser válidos. (<TO>.StatusSensor[n].State = 2) 
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Comportamiento de relevo 
● Una petición "MC_Home" de referenciado pasivo se cancela con: 


– Bloqueo del objeto tecnológico poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


– "Petición "MC_Home" con el parámetro "Mode" = 3, 5, 9 


● Una petición "MC_Home" de referenciado pasivo no cancela ninguna otra petición de 
Motion Control. 


● Una petición "MC_Home" de referenciado activo se cancela con: 


– Bloqueo del objeto tecnológico "MC_Power.Enable" = FALSE 


– "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


– "Petición "MC_Halt" 


– "Petición "MC_MoveAbsolute" 


– "Petición "MC_MoveRelative" 


– "Petición "MC_MoveVelocity" 


– "Petición "MC_MoveJog" 


– "Petición "MC_GearIn" 


● Una petición "MC_Home" de referenciado activo cancela las siguientes peticiones de 
Motion Control en curso: 


– "Petición "MC_Home" con el parámetro "Mode" = 3, 5, 8, 10 


– "Petición "MC_Halt" 


– "Petición "MC_MoveAbsolute" 


– "Petición "MC_MoveRelative" 


– "Petición "MC_MoveVelocity" 


– "Petición "MC_MoveJog" 


– "Petición "MC_GearIn" 


– "Petición "MC_MoveSuperimposed" 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_Home" de Motion Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_Axis - Objeto tecnológico 
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
Position INPUT LREAL 0.0 El valor indicado se utiliza de acuerdo con el "Mode" 


seleccionado. 
Mode INPUT INT 0 Modo de operación 


0 Referenciado directo (absoluto) 
La posición actual del objeto tecnológico se 
pone al valor del parámetro "Position". 


1 Referenciado directo (relativo) 
La posición actual del objeto tecnológico se 
mueve de acuerdo con el valor del paráme-
tro "Position". 


2 Referenciado pasivo  
(sin desactivación) 
La función es la misma que en "Mode" 8 
pero con la diferencia de que el estado 
"referenciado" no se desactiva al activar la 
función. 


3 Referenciado activo  
El objeto tecnológico Eje de posicionamien-
to/Eje sincronizado ejecuta un movimiento 
de referenciado según la configuración.  
Una vez concluido el movimiento, el eje se 
encuentra en el valor del parámetro  
"Position". 


4 Reservado 
5 Referenciado activo  


(parámetro "Position" inactivo) 
El objeto tecnológico Eje de posicionamien-
to/Eje sincronizado ejecuta un movimiento 
de referenciado según la configuración.  
Una vez concluido el movimiento, el eje se 
encuentra en el punto de referencia confi-
gurado en "Objeto tecnológico > Configura-
ción > Parámetros avanzados > 
Referenciado > Referenciado activo". 
(<TO>.Homing.HomePosition) 


6 Reajuste del encóder absoluto (relativo) 
La posición actual se desplaza al valor del 
parámetro "Position". 
El offset calculado del valor absoluto se 
guarda de forma remanente en la CPU. 
(<TO>.StatusSensor[n]. 
AbsEncoderOffset) 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


7 Reajuste del encóder absoluto (absoluto) 
La posición actual se pone al valor del 
parámetro "Position". 
El offset calculado del valor absoluto se 
guarda de forma remanente en la CPU. 
(<TO>.StatusSensor[n]. 
AbsEncoderOffset) 


8 Referenciado pasivo  
Al detectar la marca de referencia, el valor 
real se pone al valor del parámetro  
"Position". 


9 Referenciado pasivo cancelado 
Una petición en curso de referenciado 
pasivo se cancela. 


10 Referenciado pasivo  
(parámetro "Position" inactivo) 
Al detectar la marca de referencia, el valor 
real se pone al punto de referencia configu-
rado en "Objeto tecnológico > Configura-
ción > Parámetros avanzados > 
Referenciado > Referenciado pasivo". 
(<TO>.Homing.HomePosition) 


Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha finalizado. 
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso. 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. 


La petición se rechaza. La causa del error 
se puede consultar en el parámetro "Erro-
rID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 
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Desactivación del estado "referenciado" 
El estado "referenciado" de un objeto tecnológico se desactiva cuando se dan las siguientes 
condiciones (<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone)): 


● Objetos tecnológicos con valores reales incrementales: 


– Inicio de una petición "MC_Home" con "Mode" = 3, 5, 8, 10 


(El estado "referenciado" se activa de nuevo una vez concluido correctamente el 
proceso de referenciado.) 


– Error en el sistema del encóder o fallo del encóder 


– Reinicialización del objeto tecnológico 


– Tras POWER OFF -> POWER ON de la CPU 


– Borrado total 


– Cambio de la configuración del encóder 


● Objetos tecnológicos con valores reales absolutos: 


– Restablecimiento de la configuración de fábrica de la CPU 


– Cambio de la configuración del encóder 


– Sustitución de la CPU 


Referenciado de un objeto tecnológico con "Mode" = 1..8, 10 
Para referenciar un objeto tecnológico, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Indique la función de referenciado deseada en el parámetro "Mode". 


3. Asigne valores a los parámetros necesarios e inicie el referenciado mediante un flanco 
ascendente en el parámetro "Execute" 


Si el parámetro "Done" presenta el valor TRUE, la petición "MC_Home" ha concluido según 
el "Mode" seleccionado. El estado "referenciado" del objeto tecnológico se muestra en 
"Objeto tecnológico > Diagnóstico > Bits de estado y de error > Estado movimiento > 
Referenciado (<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone)).  


Cancelación de un proceso de referenciado pasivo con "Mode" = 9 
El objeto tecnológico no se referencia cuando "Mode" = 9. Cuando una petición "MC_Home" 
en curso de referenciado pasivo ("Mode" = 2, 8, 10) es relevada por otra petición 
"MC_Home" con "Mode" = 9, la petición en curso se cancela si el parámetro 
"CommandAborted" = TRUE. La petición que realiza el relevo con "Mode" = 9 notifica la 
ejecución correcta con el parámetro "Done" = TRUE. 


Información adicional 
Encontrará una posibilidad de evaluar los diferentes bits de estado en el capítulo Evaluar 
StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179). 
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Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 


11.1.3 MC_MoveJog 


11.1.3.1 MC_MoveJog: Mover ejes en modo Jog V2 


Descripción 
La instrucción "MC_MoveJog" de Motion Control mueve un eje en modo Jog. 


Con los parámetros "Velocity", "Jerk", "Acceleration" y "Deceleration" se especifica el 
comportamiento dinámico durante la operación de movimiento. 


● Eje de posicionamiento/eje sincronizado: 


En el parámetro "Velocity" se especifica una velocidad. 


● Eje de velocidad de giro: 


En el parámetro "Velocity" se especifica una velocidad de giro. 


Se aplica a 
● Eje sincronizado 


● Eje de posicionamiento 


● Eje de velocidad de giro 


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● El objeto tecnológico está habilitado. 
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Comportamiento de relevo 
La petición "MC_MoveJog" se cancela con: 


● Bloqueo del eje poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


● "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


● "Petición "MC_GearIn" 


El inicio de una petición "MC_MoveJog" cancela las siguientes peticiones de Motion Control 
en curso: 


● "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


● "Petición "MC_GearIn" 


● "Petición "MC_MoveSuperimposed" 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_MoveJog" de Motion 
Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_SpeedAxis - Objeto tecnológico 
JogForward INPUT BOOL FALSE Mientras el parámetro sea TRUE, el eje se moverá a 


la velocidad predeterminada en el parámetro  
"Velocity" en sentido positivo. 


JogBackward INPUT BOOL FALSE Mientras el parámetro sea TRUE, el eje se moverá a 
la velocidad predeterminada en el parámetro  
"Velocity" en sentido negativo. 


Velocity INPUT LREAL 100.0 Consigna de velocidad / de velocidad de giro para la 
operación de movimiento 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor < 0.0: se utiliza la cantidad del valor indicado.  
("Velocity" = 0.0 está permitido) 


Acceleration INPUT LREAL -1.0 Aceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la aceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration) 


Deceleration INPUT LREAL -1.0 Deceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la deceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration) 


Jerk INPUT LREAL -1.0 Tirón 
Valor > 0.0: perfil de velocidad con aceleración 
constante, se utiliza el tirón indicado. 
Valor = 0.0: perfil de velocidad trapezoidal 
Valor < 0.0: se utiliza el tirón configurado en "Objeto 
tecnológico > Configuración > Parámetros avanza-
dos > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Jerk) 


InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE Se ha alcanzado la consigna de velocidad / 
de velocidad de giro y se mantiene. 


Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso. 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. 
La petición se rechaza. La causa del error 
se puede consultar en el parámetro  
"ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 


Comportamiento con consigna de velocidad / de velocidad de giro cero ("Velocity" = 0.0) 
Una petición "MC_MoveJog" con "Velocity" = 0.0 detiene el eje con la deceleración 
configurada. Al alcanzar la consigna de velocidad / de velocidad de giro cero, se muestra el 
valor TRUE en el parámetro "InVelocity". 


En "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Bits de estado y de error > Estado movimiento" se 
muestra "Velocidad constante" y "Velocidad cero" (<TO>.StatusWord.X12 
(ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 (Standstill)). 


Desplazamiento de un eje en modo Jog 
Para mover un eje en modo Jog, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Mueva el eje en sentido positivo con "JogForward" o en sentido negativo con 
"JogBackward". 


En los parámetros "Busy", "InVelocity" y "Error" se muestra el estado de movimiento actual. 
 


 Nota 
Comportamiento en caso de cambio de la corrección 


Si la velocidad / velocidad de giro se ve influida por un cambio de la corrección 
(<TO>.Override.Velocity) durante el movimiento constante, el parámetro "InVelocity" se 
desactiva durante la aceleración o deceleración. Cuando se alcanza la velocidad nueva 
("Velocity" x "Override" %) vuelve a activarse "InVelocity". 


 


Información adicional 
Encontrará una posibilidad de evaluar los diferentes bits de estado en el capítulo Evaluar 
StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179). 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.1.3.2 MC_MoveJog: Diagrama de función V2 


Diagrama de funcionamiento: desplazamiento de un eje en modo Jog  


 
"Jog_B" permite mover el eje en sentido negativo en modo Jog. En cuanto se alcanza la 
consigna de velocidad -50.0, el sistema lo notifica mediante "InVel" = TRUE. Tras desactivar 
"Jog_B" el eje frena hasta pararse del todo. Seguidamente, "Jog_F" mueve el eje en sentido 
positivo. En cuanto se alcanza la consigna de velocidad 50.0, el sistema lo notifica mediante 
"InVel" = TRUE.  


En el punto ① y si está activado "Jog_F", la consigna de velocidad cambia a 100.0 a través 
de "Vel_Input". Como alternativa, es posible cambiar la velocidad consignada mediante 
corrección de la velocidad. "InVel" se desactiva. El eje se acelera. En cuanto se alcanza la 
nueva consigna de velocidad 100.0, el sistema lo notifica mediante "InVel" = TRUE. 







Instrucciones  
11.1 S7-1500 Motion Control V2 


 S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
254 Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 


Si "Jog_F" está activado, en el punto ② también se activa "Jog_B". Si "Jog_F" y "Jog_B" 
están activados, el eje se frena con la última deceleración válida. Con "Error" se visualiza un 
error y en la salida "ErrorID" se emite el error 16#8007 (indicación de sentido errónea).  


Este error se soluciona desactivando ambas salidas "Jog_F" y "Jog_B".  


Ya durante la rampa de frencado se activa "Jog_F" en el punto ③. El eje se acelera hasta la 
última velocidad configurada. En cuanto se alcanza la consigna de velocidad 100.0, el 
sistema lo notifica mediante "InVel" = TRUE. 


11.1.4 MC_MoveVelocity 


11.1.4.1 MC_MoveVelocity: Mover ejes con especificación de velocidad V2 


Descripción 
La instrucción "MC_MoveVelocity" de Motion Control mueve un eje a velocidad constante. 


Con los parámetros "Velocity", "Jerk", "Acceleration" y "Deceleration" se especifica el 
comportamiento dinámico durante la operación de movimiento. 


● Eje de posicionamiento/eje sincronizado: 


En el parámetro "Velocity" se especifica una velocidad. 


● Eje de velocidad de giro: 


En el parámetro "Velocity" se especifica una velocidad de giro. 


Se aplica a 
● Eje sincronizado 


● Eje de posicionamiento 


● Eje de velocidad de giro 


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● El objeto tecnológico está habilitado. 
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Comportamiento de relevo 
La petición "MC_MoveVelocity" se cancela con: 


● Bloqueo del eje poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


● "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


● "Petición "MC_GearIn" 


El inicio de una petición "MC_MoveVelocity" cancela las siguientes peticiones de Motion 
Control en curso: 


● "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


● "Petición "MC_GearIn" 


● "Petición "MC_MoveSuperimposed" 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_MoveVelocity" de Motion 
Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_SpeedAxis - Objeto tecnológico 
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
Velocity INPUT LREAL 100.0 Consigna de velocidad / de velocidad de giro para la 


operación de movimiento 
("Velocity" = 0.0 está permitido) 


Acceleration INPUT LREAL -1.0 Aceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la aceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration) 


Deceleration INPUT LREAL -1.0 Deceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la deceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration) 


Jerk INPUT LREAL -1.0 Tirón 
Valor > 0.0: perfil de velocidad con aceleración 
constante, se utiliza el tirón indicado. 
Valor = 0.0: perfil de velocidad trapezoidal 
Valor < 0.0: se utiliza el tirón configurado en  
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Jerk) 


Direction INPUT INT 0 Sentido de giro del eje 
0 El signo de la velocidad indicada en el 


parámetro "Velocity" define el sentido de 
giro. 


1 Sentido de giro positivo  
Se utiliza el valor de "Velocity". 


2 Sentido de giro negativo 
Se utiliza el valor de "Velocity". 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


Current INPUT BOOL FALSE Mantener velocidad actual 
FALSE Desactivado 


Se tienen en cuenta los valores de los 
parámetros "Velocity" y "Direction". 


TRUE Activado 
Los valores de los parámetros "Velocity" y 
"Direction" no se tienen en cuenta. Se 
mantienen la velocidad y el sentido que 
había al iniciar la función. 
En cuanto el eje vuelve a moverse a la 
velocidad que había al iniciar la función, el 
parámetro "InVelocity" proporciona el valor 
TRUE. 


InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE Se ha alcanzado la consigna de velocidad / 
de velocidad de giro y se mantiene. 


Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso. 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. 


La causa del error se puede consultar en el 
parámetro "ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 


Comportamiento con consigna de velocidad / de velocidad de giro cero ("Velocity" = 0.0) 
Una petición "MC_MoveVelocity" con "Velocity" = 0.0 detiene el eje con la deceleración 
configurada. Al alcanzar la consigna de velocidad / de velocidad de giro cero, se muestra el 
valor TRUE en el parámetro "InVelocity".  


En "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Bits de estado y de error > Estado movimiento" se 
muestra "Velocidad constante" y "Velocidad cero" (<TO>.StatusWord.X12 
(ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 (Standstill)).  


Los parámetros "InVelocity" y "Busy" presentan el valor TRUE, hasta que la petición 
"MC_MoveVelocity" es relevada por otra petición de Motion Control. 
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Desplazamiento de un eje con velocidad / velocidad de giro constante 
Para mover un eje a velocidad / velocidad de giro constante, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. En el parámetro "Velocity", indique la velocidad / velocidad de giro con la que debe 
moverse el eje. 


3. Inicie la petición "MC_MoveVelocity" con un flanco ascendente en el parámetro 
"Execute". 


En los parámetros "Busy", "InVelocity" y "Error" se muestra el estado de movimiento actual. 


Si el parámetro "InVelocity" presenta el valor TRUE, significa que se ha alcanzado la 
consigna de velocidad / de velocidad de giro. El eje continúa moviéndose de forma 
constante a esta velocidad. Los parámetros "InVelocity" y "Busy" presentan el valor TRUE, 
hasta que la petición "MC_MoveVelocity" es relevada por otra petición de Motion Control. 


 


 Nota 
Comportamiento en caso de cambio de la corrección 


Si la velocidad / velocidad de giro se ve influida por un cambio de la corrección 
(<TO>.Override.Velocity) durante el movimiento constante, el parámetro "InVelocity" se 
desactiva durante la aceleración o deceleración. Cuando se alcanza la velocidad / velocidad 
de giro nueva ("Velocity" x "Override" %) vuelve a activarse "InVelocity". 


 


Información adicional 
Encontrará una posibilidad de evaluar los diferentes bits de estado en el capítulo Evaluar 
StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179). 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.1.4.2 MC_MoveVelocity: Diagrama de función V2 


Diagrama de funcionamiento: desplazamiento de un eje con especificación de velocidad y 
comportamiento de relevo de la petición  


 
Una petición "MC_MoveVelocity" lanzada mediante "Exe_1" (A1) acelera el eje y notifica que 
se ha alcanzado la consigna de velocidad 50.0 mediante "InVel_1" en el instante ①.  


En el instante ② la petición es relevada por otra petición "MC_MoveVelocity" (A2). La 
cancelación se notifica mediante "Abort_1". En cuanto se alcanza la nueva consigna de 
velocidad 15.0 el sistema lo notifica mediante "InVel_2". A continuación el eje continúa 
moviéndose de forma constante a la velocidad 15.0. 
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La petición "MC_MoveVelocity" en curso (A2) es relevada por otra petición 
"MC_MoveVelocity" (A1). La cancelación se notifica mediante "Abort_2". El eje se acelera a 
la nueva consigna de velocidad 50.0. Antes de alcanzar la consigna de velocidad, la petición 
"MC_MoveVelocity" actual (A1) es relevada por otra petición "MC_MoveVelocity" (A2) en el 
instante ③. La cancelación se notifica mediante "Abort_1". En cuanto se alcanza la nueva 
consigna de velocidad 15.0 el sistema lo notifica mediante "InVel_2". A continuación el eje 
continúa moviéndose de forma constante a la velocidad 15.0. 


11.1.5 MC_MoveRelative 


11.1.5.1 MC_MoveRelative: Posicionar ejes de forma relativa V2 


Descripción 
La instrucción "MC_MoveRelative" de Motion Control mueve un eje en relación a la posición 
que hay al iniciar el procesamiento de la petición. 


Con los parámetros "Velocity", "Jerk", "Acceleration" y "Deceleration" se especifica el 
comportamiento dinámico durante la operación de movimiento. 


Se aplica a 
● Eje sincronizado 


● Eje de posicionamiento 


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● El objeto tecnológico está habilitado. 
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Comportamiento de relevo 
La petición "MC_MoveRelative" se cancela con: 


● Bloqueo del eje poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


● "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


● "Petición "MC_GearIn" 


El inicio de una petición "MC_MoveRelative" cancela las siguientes peticiones de Motion 
Control en curso: 


● "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


● "Petición "MC_GearIn" 


● "Petición "MC_MoveSuperimposed" 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_MoveRelative" de Motion 
Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_Positioning 
Axis 


- Objeto tecnológico 


Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
Distance INPUT LREAL 0.0 Trayecto de posicionamiento  


(negativo o positivo) 
Velocity INPUT LREAL -1.0 Consigna de velocidad para el posicionamiento 


Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la velocidad configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica".  
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity) 


Acceleration INPUT LREAL -1.0 Aceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la aceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration) 


Deceleration INPUT LREAL -1.0 Deceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la deceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration) 


Jerk INPUT LREAL -1.0 Tirón 
Valor > 0.0: perfil de velocidad con aceleración 
constante, se utiliza el tirón indicado 
Valor = 0.0: perfil de velocidad trapezoidal 
Valor < 0.0: se utiliza el tirón configurado en  
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Jerk) 


Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE Posición de destino alcanzada 
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. 
La petición se rechaza. La causa del error 
se puede consultar en el parámetro  
"ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 


Desplazamiento de un eje relativo a la posición inicial 
Para mover un eje en relación a la posición inicial, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Indique el trayecto que debe recorrerse en el parámetro "Distance". 


3. Inicie la petición "MC_MoveRelative" con un flanco ascendente en el parámetro 
"Execute". 


En los parámetros "Busy", "Done" y "Error" se muestra el estado de movimiento actual. 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.1.5.2 MC_MoveRelative: Diagrama de función V2 


Diagrama de funcionamiento: posicionamiento relativo de un eje y comportamiento de relevo de la 
petición  
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Sección  


 


Con una petición "MC_MoveRelative" (A1), el eje recorre el trayecto ("Distance") 1000.0 (en este caso, la posi-
ción inicial es 0.0). En cuanto se alcanza la posición de destino el sistema lo notifica mediante "Done_1" en el 
instante ①. En este mismo instante ① se inicia otra petición "MC_MoveRelative" (A2) con el trayecto 500.0. 
En cuanto se alcanza con éxito la nueva posición de destino el sistema lo notifica mediante "Done_2". Puesto 
que previamente se había desactivado "Exe_2", "Done_2" solo está pendiente durante un ciclo. 


Sección 


 


Una petición "MC_MoveRelative" en curso (A1) es relevada por otra petición "MC_MoveRelative" (A2). La 
cancelación se notifica mediante "Abort_1" en el instante ②. A continuación, el eje se mueve con la nueva 
velocidad hasta recorrer el trayecto ("Distance") 500.0. En cuanto se alcanza la nueva posición de destino el 
sistema lo notifica mediante "Done_2". 


11.1.6 MC_MoveAbsolute 


11.1.6.1 MC_MoveAbsolute: Posicionar ejes de forma absoluta V2 


Descripción 
La instrucción "MC_MoveAbsolute" de Motion Control mueve un eje hasta una posición 
absoluta. 


Con los parámetros "Velocity", "Jerk", "Acceleration" y "Deceleration" se especifica el 
comportamiento dinámico durante la operación de movimiento. 


Se aplica a 
● Eje sincronizado 


● Eje de posicionamiento 


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● El objeto tecnológico está habilitado. 


● El objeto tecnológico está referenciado. 
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Comportamiento de relevo 
La petición "MC_MoveAbsolute" se cancela con: 


● Bloqueo del eje poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


● "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


● "Petición "MC_GearIn" 


El inicio de una petición "MC_MoveAbsolute" cancela las siguientes peticiones de Motion 
Control en curso: 


● "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


● "Petición "MC_GearIn" 


● "Petición "MC_MoveSuperimposed" 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_MoveAbsolute" de Motion 
Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_Positioning 
Axis 


- Objeto tecnológico 


Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
Position INPUT REAL 0.0 Posición absoluta de destino 
Velocity INPUT LREAL -1.0 Consigna de velocidad para el posicionamiento 


Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la velocidad configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica".  
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity) 


Acceleration INPUT LREAL -1.0 Aceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la aceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration) 


Deceleration INPUT LREAL -1.0 Deceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la deceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration) 


Jerk INPUT LREAL -1.0 Tirón 
Valor > 0.0: perfil de velocidad con aceleración 
constante, se utiliza el tirón indicado 
Valor = 0.0: perfil de velocidad trapezoidal 
Valor < 0.0: se utiliza el tirón configurado en "Objeto 
tecnológico > Configuración > Parámetros avanza-
dos > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Jerk) 


Direction INPUT INT 3 Sentido de giro del eje 
Solo se evalúa si "Módulo" está activado.  
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
básicos > Activar módulo" 
1 Sentido de giro positivo 
2 Sentido de giro negativo 
3 Camino más corto 


Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE Posición de destino alcanzada. 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso. 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. 


La petición se rechaza. La causa del error 
se puede consultar en el parámetro  
"ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 


Desplazamiento de un eje hasta una posición absoluta 
Para mover un eje hasta una posición absoluta, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Indique la posición de destino deseada en el parámetro "Position". 


3. Inicie la petición "MC_MoveAbsolute" con un flanco ascendente en el parámetro 
"Execute". 


En los parámetros "Busy", "Done" y "Error" se muestra el estado de movimiento actual. 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.1.6.2 MC_MoveAbsolute: Diagrama de función V2 


Diagrama de funcionamiento: posicionamiento absoluto de un eje y comportamiento de relevo de la 
petición  
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Sección 


 


Con una petición "MC_MoveAbsolute" (A1), un eje se mueve hasta la posición absoluta 1000.0. En cuanto se 
alcanza la posición de destino el sistema lo notifica mediante "Done_1" en el instante ①. En este mismo ins-
tante ① se inicia otra petición "MC_MoveAbsolute" (A2) con la posición de destino 1500.0. En cuanto se al-
canza la posición de destino 1500.0 el sistema lo notifica mediante "Done_2". Puesto que previamente se 
había desactivado "Exe_2", "Done_2" solo está pendiente durante un ciclo. 


Sección 


 


Una petición "MC_MoveAbsolute" en curso (A1) es relevada por otra petición "MC_MoveAbsolute" (A2) en el 
instante ②. La cancelación se notifica mediante "Abort_1". El eje se frena hasta la velocidad modificada y se 
mueve hasta la nueva posición de destino 1500.0. En cuanto se alcanza la nueva posición de destino el siste-
ma lo notifica mediante "Done_2". 


11.1.7 MC_MoveSuperimposed 


11.1.7.1 MC_MoveSuperimposed: Posicionar ejes de forma superpuesta V2 


Descripción 
La instrucción de Motion Control "MC_MoveSuperimposed" inicia un movimiento de 
posicionamiento relativo que se sobrepone a un movimiento base en curso. 


Con los parámetros "VelocityDiff", "Jerk", "Acceleration" y "Deceleration" se especifica el 
comportamiento dinámico del movimiento. Los valores de dinámica se suman a los valores 
del movimiento base. Un movimiento superpuesto no prolonga la duración del movimiento 
base. 


La dinámica del movimiento total del eje es el resultado de la suma de los valores dinámicos 
del movimiento base y el movimiento superpuesto. 


El comportamiento del movimiento total varía según el tipo de movimiento base: 


● El movimiento base es un movimiento de eje individual: 


– La dinámica del movimiento superpuesto es, como máximo, la diferencia entre los 
valores dinámicos actuales del movimiento base y los límites dinámicos. 


– El movimiento total está limitado a los límites dinámicos configurados. 


● El movimiento base es un movimiento sincronizado: 


– La dinámica del movimiento superpuesto es, como máximo, la diferencia entre los 
valores dinámicos actuales del movimiento base y los límites dinámicos. 


– El movimiento sincronizado del eje esclavo no está sujeto a los límites dinámicos del 
eje esclavo. 


– Una petición "MC_MoveSuperimposed" a un eje maestro en marcha síncrona 
repercute en el eje maestro y en el eje esclavo. 


– Una petición "MC_MoveSuperimposed" a un eje esclavo en marcha síncrona 
repercute solo en el eje esclavo. 


En el bloque de datos tecnológico y en el TIA Portal siempre se visualiza la dinámica del 
movimiento total. 
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Se aplica a 
● Eje sincronizado 


● Eje de posicionamiento 


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● El objeto tecnológico está habilitado. 


Comportamiento de relevo 
La petición "MC_MoveSuperimposed" se cancela con: 


● Bloqueo del eje poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


● "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


● "Petición "MC_GearIn" 


● "Petición "MC_MoveSuperimposed" 


El inicio de una petición "MC_MoveSuperimposed" cancela una petición 
"MC_MoveSuperimposed" en curso. 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_MoveSuperimposed" de 
Motion Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_PositioningAxis - Objeto tecnológico del eje 
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
Distance INPUT LREAL 0.0 Trayecto adicional para el posicionamiento su-


perpuesto 
(negativo o positivo) 


VelocityDiff INPUT LREAL -1.0 Desviación máxima de velocidad lineal con res-
pecto al movimiento en curso  
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la velocidad configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Paráme-
tros avanzados > Preajuste de dinámica".  
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity) 


Acceleration INPUT LREAL -1.0 Aceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la aceleración configurada 
en "Objeto tecnológico > Configuración > Pará-
metros avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration) 


Deceleration INPUT LREAL -1.0 Deceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la deceleración configurada 
en "Objeto tecnológico > Configuración > Pará-
metros avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration) 


Jerk INPUT LREAL -1.0 Tirón 
Valor > 0.0: perfil de velocidad con aceleración 
constante, se utiliza el tirón indicado 
Valor = 0.0: perfil de velocidad trapezoidal 
Valor < 0.0: se utiliza el tirón configurado en  
"Objeto tecnológico > Configuración > Paráme-
tros avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Jerk) 


Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE Posicionamiento superpuesto finalizado 
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso. 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la peti-
ción. La petición se rechaza. La causa 
del error se puede consultar en el pa-
rámetro "ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 0 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 


Iniciar movimiento de posicionamiento superpuesto 
Para iniciar un movimiento de posicionamiento superpuesto con la instrucción de Motion 
Control "MC_MoveSuperimposed", proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Indique el trayecto que debe recorrerse adicionalmente en el parámetro "Distance". 


3. Inicie la petición "MC_MoveSuperimposed" con un flanco ascendente en el parámetro 
"Execute". 


En los parámetros "Busy", "Done" y "Error" se muestra el estado de movimiento actual. 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.1.7.2 MC_MoveSuperimposed: Diagrama de función V2 


Diagrama de función: Posicionar ejes de forma superpuesta 
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Sección  


 


Mediante "Exe_1" se lanza una petición "MC_MoveRelative" con el trayecto 50.0. En el instante ① se lanza 
una petición "MC_MoveSuperimposed" con el trayecto 50.0 mediante "Exe_2". El eje se desplaza con los 
valores dinámicos sumados de las dos peticiones con el trayecto 50 + 50 = 100.0. En cuanto se alcanza la 
posición de destino el sistema lo notifica mediante "Done_2". 


Sección 


 


Mediante "Exe_1" se lanza una petición "MC_MoveRelative" con el trayecto 50.0. En el instante ② se lanza 
una petición "MC_MoveSuperimposed" con el trayecto -50.0 mediante "Exe_2". El eje invierte su sentido y se 
desplaza con los valores dinámicos sumados de las dos peticiones con el trayecto 50.0 - 50.0 = 0.0. En cuanto 
se alcanza la posición de destino el sistema lo notifica mediante "Done_2". 


11.1.8 MC_GearIn 


11.1.8.1 MC_GearIn: Iniciar sincronismo de reductor V2 


Descripción 
La instrucción de Motion Control "MC_GearIn" inicia un sincronismo de reductor relativo 
entre el eje maestro y un eje esclavo. 


Con los parámetros "Jerk", "Acceleration" y "Deceleration" se especifica el comportamiento 
dinámico del eje esclavo durante la sincronización. 


El factor de transmisión se especifica como relación de dos números enteros 
(numerador/denominador) en los parámetros "RatioNumerator" y "RatioDenominator". El 
factor de transmisión se puede modificar durante el funcionamiento enviando una nueva 
petición "MC_GearIn". Los procesos de transición se realizan con los valores dinámicos 
indicados. 


El numerador del factor de transmisión se indica en positivo o en negativo. De ello resulta el 
siguiente comportamiento: 


● Factor de transmisión positivo: 
El eje maestro y el eje esclavo giran en la misma dirección. 


● Factor de transmisión negativo: 
El eje esclavo gira en dirección opuesta al eje maestro. 


El sincronismo se puede iniciar tanto con la máquina parada como con el eje maestro en 
movimiento.  


Durante la sincronización puede producirse un desplazamiento de posición entre el eje 
maestro y el eje esclavo. Este desplazamiento de posición depende del tiempo de inicio de 
MC_GearIn y la duración de la sincronización. El desplazamiento de posición no se 
compensa. 


Se aplica a 
● Eje sincronizado 
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Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● El eje maestro es un eje de posicionamiento o eje sincronizado. 


● El eje esclavo es un eje sincronizado. 


● El eje maestro se indica como posible eje maestro en la configuración del eje esclavo en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Interconexiones del valor maestro". 


● El eje esclavo está habilitado. 


Comportamiento de relevo 
La petición "MC_GearIn" se cancela con: 


● Bloqueo del eje esclavo poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


● "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


● "Petición "MC_GearIn" 


El inicio de una petición "MC_GearIn" cancela las siguientes peticiones de Motion Control en 
curso: 


● "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


● "Petición "MC_GearIn" 


El bloqueo del eje maestro con "MC_Power.Enable" = FALSE no cancela el sincronismo. El 
eje esclavo sigue al eje maestro incluso durante la rampa de deceleración, así como 
después de volver a habilitar el eje maestro. 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción de Motion Control "MC_GearIn": 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Master InOut TO_PositioningAxis - Objeto tecnológico del eje maestro 
Slave InOut TO_SynchronousAxis - Objeto tecnológico del eje esclavo 
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
RatioNumerator INPUT DINT 1 Numerador factor de transmisión 


Valores enteros admisibles:  
-2147483648 a 2147483648 
(valor 0 no admisible) 


RatioDenominator INPUT DINT 1 Denominador factor de transmisión 
Valores enteros admisibles: 
1 a 2147483648 


Acceleration INPUT LREAL -1.0 Aceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la aceleración configurada 
en "Objeto tecnológico > Configuración > Pará-
metros avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration) 


Deceleration INPUT LREAL -1.0 Deceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la deceleración configurada 
en "Objeto tecnológico > Configuración > Pará-
metros avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration) 


Jerk INPUT LREAL -1.0 Tirón 
Valor > 0.0: perfil de velocidad con aceleración 
constante, se utiliza el tirón indicado 
Valor = 0.0: perfil de velocidad trapezoidal 
Valor < 0.0: se utiliza el tirón configurado en  
"Objeto tecnológico > Configuración > Paráme-
tros avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Jerk) 


InGear OUTPUT BOOL FALSE TRUE Sincronismo alcanzado 
El eje esclavo está sincronizado y se 
mueve de forma síncrona al eje maes-
tro.  


Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso. 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la peti-
ción. La petición se rechaza. La causa 
del error se puede consultar en el pa-
rámetro "ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 0 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 


Iniciar sincronismo 
Para iniciar un sincronismo con la instrucción de Motion Control "MC_GearIn", proceda del 
siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Indique en los parámetros correspondientes el eje maestro, el eje esclavo y el factor de 
transmisión. 


3. Inicie la petición "MC_GearIn" con un flanco ascendente en el parámetro "Execute". 


El eje esclavo se sincroniza con el valor maestro del eje maestro. Si el parámetro "InGear" 
muestra el valor TRUE, el eje esclavo está sincronizado y se mueve de forma síncrona al 
eje maestro. Los parámetros "InGear" y "Busy" indican el valor TRUE hasta que la petición 
"MC_GearIn" es relevada por otra petición de Motion Control. 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.1.8.2 MC_GearIn: Diagrama de función V2 


Diagrama de función: Sincronización y conmutación del valor maestro 


 
Mediante "Exe_1" se lanza una petición "MC_GearIn" (A1). El eje esclavo (TO_Slave) se 
sincroniza con el eje maestro (TO_Master_1). En el tiempo ① se notifica mediante 
"InGear_1" que el eje esclavo está sincronizado y se mueve de forma síncrona al eje 
maestro.  


En el tiempo ② el sincronismo es relevado por otra petición "MC_GearIn" (A2). La 
cancelación se notifica mediante "Abort_1". El eje esclavo se sincroniza con el nuevo eje 
maestro (TO_Master_2). En el tiempo ③ se notifica mediante "InGear_2" que el eje esclavo 
está sincronizado y se mueve de forma síncrona al eje maestro. 
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11.1.9 MC_Halt 


11.1.9.1 MC_Halt: Parar ejes V2 


Descripción 
La instrucción "MC_Halt" de Motion Control frena un eje hasta que se para. 


Con los parámetros "Jerk" y "Deceleration" se especifica el comportamiento dinámico 
durante la operación de deceleración. 


Se aplica a 
● Eje sincronizado 


● Eje de posicionamiento 


● Eje de velocidad de giro 


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● El objeto tecnológico está habilitado. 
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Comportamiento de relevo 
La petición "MC_Halt" se cancela con: 


● Bloqueo del eje poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


● "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


● "Petición "MC_GearIn" 


El inicio de una petición "MC_Halt" cancela las siguientes peticiones de Motion Control en 
curso: 


● "Petición "MC_Home" "Mode" = 3, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


● "Petición "MC_GearIn" 


● "Petición "MC_MoveSuperimposed" 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_Halt" de Motion Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_SpeedAxis - Objeto tecnológico 
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
Deceleration INPUT LREAL -1.0 Deceleración 


Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la deceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration) 


Jerk INPUT LREAL -1.0 Tirón 
Valor > 0.0: perfil de velocidad con aceleración 
constante, se utiliza el tirón indicado 
Valor = 0.0: perfil de velocidad trapezoidal 
Valor < 0.0: se utiliza el tirón configurado en "Objeto 
tecnológico > Configuración > Parámetros avanza-
dos > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Jerk) 


Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE Se ha alcanzado la velocidad cero 
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. 


La petición se rechaza. La causa del error 
se puede consultar en el parámetro  
"ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 
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Deceleración de un eje con "MC_Halt" 
Para frenar un eje hasta pararlo, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Asigne los valores deseados a los parámetros "Deceleration" y "Jerk". 


3. Inicie la petición "MC_Halt" con un flanco ascendente en el parámetro "Execute". 


En los parámetros "Busy", "Done" y "Error" se muestra el estado de movimiento actual. La 
velocidad cero del eje se muestra en "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Bits de estado y 
de error > Estado movimiento > Velocidad cero" (<TO>.StatusWord.X7 (Standstill)). 


Información adicional 
Encontrará una posibilidad de evaluar los diferentes bits de estado en el capítulo Evaluar 
StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179). 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.1.9.2 MC_Halt: Diagrama de función V2 


Diagrama de funcionamiento: parada de un eje y comportamiento de relevo de la petición  


 
 
Sección 


 


Un eje se mueve con una petición "MC_MoveVelocity" (A1). En cuanto se alcanza la consigna de velocidad 
50.0, el sistema lo notifica mediante "InVel_1". En el instante ① la petición "MC_MoveVelocity" es relevada por 
una petición "MC_Halt" (A2). La cancelación de la petición se notifica mediante "Abort_1". El eje se frena hasta 
pararse. En cuanto finaliza correctamente la petición "MC_Halt" el sistema lo notifica mediante "Done_2". 


Sección 


 


El eje se mueve con una petición "MC_MoveVelocity" (A1). En cuanto se alcanza la consigna de velocidad 50.0, 
el sistema lo notifica mediante "InVel_1". Seguidamente, la petición "MC_MoveVelocity" es relevada por una 
petición "MC_Halt" (A2). La cancelación de la petición se notifica mediante "Abort_1". Durante la operación de 
deceleración, la petición "MC_Halt" es relevada por una petición "MC_MoveVelocity" (A1) en el instante ②. La 
cancelación de la petición se notifica mediante "Abort_2". En cuanto se alcanza la consigna de velocidad 50.0, 
el sistema lo notifica mediante "InVel_1". Seguidamente, el eje se mueve a velocidad constante. 
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11.1.10 MC_Reset 


11.1.10.1 MC_Reset: Acusar alarmas, reiniciar objetos tecnológicos V2 


Descripción 
La instrucción "MC_Reset" de Motion Control acusa todas las alarmas tecnológicas 
acusables del programa de usuario. Al acusar se borran también los bits "Error" y "Warning" 
del bloque de datos tecnológico. 


La instrucción "MC_Reset" de Motion Control con "Restart" = TRUE lanza la reinicialización 
(restart) de objetos tecnológicos. Con la reinicialización del objeto tecnológico se aplican 
datos de configuración nuevos en el bloque de datos tecnológico.  


Se aplica a 
● Eje sincronizado 


● Eje de posicionamiento 


● Eje de velocidad de giro 


● Encóder externo 


Requisitos 
● Se ha eliminado la causa de error de una alarma tecnológica pendiente. 


● Para una reinicialización, el objeto tecnológico debe estar bloqueado. 
("MC_Power.Status" = FALSE y "MC_Power.Busy" = FALSE) 


Comportamiento de relevo 
● Parámetro "Restart" = FALSE: 


El procesamiento de la instrucción "MC_Reset" puede ser cancelado por otras peticiones 
de Motion Control. La petición "MC_Reset" no cancela peticiones de Motion Control en 
curso. 


● Parámetro "Restart" = TRUE: 


El procesamiento de la instrucción "MC_Reset" con el parámetro "Restart" = TRUE no 
puede ser cancelado por ninguna otra petición de Motion Control. 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_Reset" de Motion Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_Axis - Objeto tecnológico 
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
Restart INPUT BOOL FALSE TRUE "Restart"  


Reinicialización del objeto tecnológico y acuse de 
alarmas tecnológicas pendientes. El objeto tecno-
lógico se reinicializa con los valores iniciales con-
figurados. 


FALSE Acuse de alarmas tecnológicas pendientes. 
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE El error se ha acusado. 


Se ha ejecutado la reinicialización. 
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso 
Comman-
dAborted 


OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra durante su 
procesamiento. 


Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. La 
petición se rechaza. La causa del error se puede 
consultar en el parámetro "ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro "Error" 


Acusar alarmas tecnológicas 
Para acusar alarmas tecnológicas, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Ponga el parámetro "Restart" = FALSE. 


3. Inicie el acuse del error mediante un flanco ascendente en el parámetro "Execute". 


Si el parámetro "Done" presenta el valor TRUE, el error está acusado. 
 


 Nota 
Acusar con "Restart" = FALSE 


Ponga "Restart" = FALSE si únicamente deben acusarse las alarmas tecnológicas. Durante 
una reinicialización no es posible utilizar el objeto tecnológico. 
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Reinicialización de un objeto tecnológico 
Para reinicializar un objeto tecnológico, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Ponga el parámetro "Restart" = TRUE. 


3. Ejecute la reinicialización mediante un flanco ascendente en el parámetro "Execute". 


Si el parámetro "Done" presenta el valor TRUE, la reinicialización del objeto tecnológico ha 
concluido. 


Encontrará más información sobre la reinicialización en el capítulo Reinicialización de 
objetos tecnológicos (Página 201). 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.2 S7-1500 Motion Control V1 


11.2.1 MC_Power 


11.2.1.1 MC_Power: Habilitar y bloquear objetos tecnológicos V1 


Descripción 
La instrucción "MC_Power" de Motion Control habilita o bloquea un objeto tecnológico.  


Se aplica a 
● Eje de posicionamiento 


● Eje de velocidad de giro 


● Encóder externo 


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


Comportamiento de relevo 
● Una petición "MC_Power" no puede ser cancelada por ninguna otra petición Motion 


Control. 


● Una petición "MC_Power" con el parámetro "Enable" = TRUE habilita un objeto 
tecnológico y no cancela ninguna otra instrucción de Motion Control. 


● Al bloquear el objeto tecnológico (parámetro "Enable" = FALSE) se cancelan todas las 
peticiones de movimiento en el objeto tecnológico correspondiente conforme al 
"StopMode" seleccionado. Este proceso no puede ser cancelado por el usuario. 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_Power" de Motion Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_Axis - Objeto tecnológico 
Enable INPUT BOOL FALSE TRUE El objeto tecnológico se habilita. 


FALSE El objeto tecnológico se bloquea. 
Todas las peticiones en curso en el objeto tecno-
lógico se cancelan conforme al "StopMode" para-
metrizado. 


StopMode INPUT INT 0 Irrelevante para el objeto tecnológico Encóder externo. 
Si se bloquea un objeto tecnológico con un flanco descen-
dente en el parámetro "Enable", el eje reduce la velocidad 
de acuerdo con el "StopMode" seleccionado. 
0 Parada de emergencia 


Al bloquear el objeto tecnológico, el eje reduce la 
velocidad sin limitación de tirones con la decelera-
ción de parada de emergencia configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Rampa de parada de emergencia", 
hasta que se para. Seguidamente, se retira la 
habilitación.  
(<TO>.DynamicDefaults. 
EmergencyDeceleration) 


1 Desconexión inmediata 
Al bloquear un objeto tecnológico se emite la con-
signa cero y se retira la habilitación. En función de 
la configuración, el eje se frena en el accionamien-
to y se para. 


2 Parada con valores dinámicos máximos 
Al bloquear el objeto tecnológico, el eje reduce la 
velocidad con la deceleración máxima configurada 
en "Objeto tecnológico > Configuración > Paráme-
tros avanzados > Límites dinámicos", hasta que 
se para. En este caso se tiene en cuenta el tirón 
máximo configurado. Seguidamente, se retira la 
habilitación. 
(<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration; 
<TO>.DynamicLimits.MaxJerk) 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


Status OUTPUT BOOL FALSE Estado de habilitación del objeto tecnológico 
FALSE Bloqueado 


- Un eje de posicionamiento o velocidad de giro no 
acepta peticiones de movimiento. 
- El control de velocidad de giro y la regulación de 
posición no están activos. 
- No se comprueba la validez de los valores reales 
del objeto tecnológico. 


TRUE Habilitado 
- Un eje de posicionamiento o velocidad de giro 
habilitado acepta peticiones de movimiento. 
- El control de velocidad de giro y la regulación de 
posición están activos. 
- Los valores reales del objeto tecnológico son 
válidos. 


Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso. 
Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE En la instrucción "MC_Power" de Motion Control 


se ha producido un error. La causa del error se 
puede consultar en el parámetro "ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro "Error" 


Habilitación de objetos tecnológicos 
Para habilitar un objeto tecnológico, ponga el parámetro "Enable" en TRUE. 


Si el parámetro "Status" presenta el valor TRUE , el objeto tecnológico está habilitado.  


Si, al habilitar el objeto tecnológico, hay un eje en movimiento, es decir, si existe velocidad 
real, el eje reduce la velocidad hasta la consigna cero con la deceleración máxima 
configurada en "Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros avanzados > Límites 
dinámicos" (<TO>.DynamicLimits.MaxDeceleration). Esta rampa de deceleración puede 
relevarse con peticiones de movimiento. 


 


 Nota 
Habilitación automática tras acuse de una alarma tecnológica 


Si el objeto tecnológico se bloquea a causa de una alarma tecnológica, se vuelve a habilitar 
automáticamente tras eliminar la causa y acusar la alarma. Para ello es imprescindible que 
el parámetro "Enable" mantenga el valor TRUE durante esta operación. 
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Bloqueo de objetos tecnológicos 
Para bloquear un objeto tecnológico, ponga el parámetro "Enable" en FALSE. 


Si hay un eje en movimiento, reduce la velocidad conforme al "StopMode" seleccionado 
hasta que se para. 


Si los parámetros "Busy" y "Status" presentan el valor FALSE , finaliza el bloqueo del objeto 
tecnológico. 


Conexión del accionamiento con PROFIdrive 
Al acoplar un accionamiento con PROFIdrive, la consigna, la habilitación y el estado del 
accionamiento se transfieren mediante el telegrama PROFIdrive. 


● Habilitar objeto tecnológico y activar accionamiento 


Con el parámetro "Enable" = TRUE se habilita el objeto tecnológico. El accionamiento se 
activa de acuerdo con la norma PROFIdrive.  


Si la variable <TO>.StatusDrive.InOperation presenta el valor TRUE , el accionamiento 
está preparado para ejecutar consignas. El parámetro "Status" se pone al valor TRUE .  


● Bloqueo del objeto tecnológico y desactivación del accionamiento 


Con el parámetro "Enable" = FALSE, el parámetro "Status" se pone al valor FALSE y el 
eje se frena de acuerdo con el "StopMode" seleccionado. El accionamiento se desactiva 
de acuerdo con la norma PROFIdrive.  


Conexión analógica del accionamiento 
La consigna se emite en una salida analógica. También es posible configurar una señal de 
habilitación por la salida digital (<TO>.Actor.Interface.EnableDriveOutput) y una señal de 
disponibilidad por la entrada digital (<TO>.Actor.Interface.DriveReadyInput). 


● Habilitar objeto tecnológico y activar accionamiento 


Con el parámetro "Enable" = TRUE se activa la salida de habilitación ("Enable drive 
output"). 


Si el accionamiento devuelve la señal de disponibilidad por la entrada de disponibilidad 
("Drive ready input"), el parámetro "Status" y la variable del objeto tecnológico 
<TO>.StatusDrive.InOperation se ponen a TRUE y la consigna pasa a la salida 
analógica. 


● Bloqueo del objeto tecnológico y desactivación del accionamiento 


Con el parámetro "Enable" = FALSE, el parámetro "Status" se pone al valor FALSE y el 
eje se frena de acuerdo con el "StopMode" seleccionado. Cuando se alcanza la consigna 
cero, la salida de habilitación se pone a FALSE. 
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Información adicional 
Encontrará más información sobre la habilitación y el bloqueo de objetos tecnológicos y 
accionamientos en el anexo Diagramas de funcionamiento MC_Power (Página 399).  


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.2.1.2 MC_Power: Diagrama de función V1 


Diagrama de función: habilitación de un objeto tecnológico y ejemplo de reacción a alarma 


 
Un objeto tecnológico se habilita cuando "Enable_1" = TRUE. La correcta habilitación se lee 
en "Status_1" en el instante ①. Seguidamente, el eje se mueve con una petición 
"MC_MoveVelocity" (A2). La curva de velocidad del eje se lee en "Velocity Axis_1".  


En el instante ② se produce un error en el objeto tecnológico, que provoca el bloqueo del 
mismo (reacción a alarma: retirar habilitación). En función de la configuración, el eje se frena 
en el accionamiento y se para. Con el bloqueo del objeto tecnológico se desactiva 
"Status_1". Puesto que el eje no se ha bloqueado poniendo "Enable_1" = FALSE, el 
"StopMode" seleccionado es irrelevante. La causa del error se elimina y la alarma se acusa 
en el instante ③.  


El objeto tecnológico se habilita de nuevo porque "Enable_1" sigue estando activado. La 
correcta habilitación se lee en "Status_1". Finalmente, el objeto tecnológico se bloquea 
poniendo "Enable_1" = FALSE. 
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11.2.2 MC_Home 


11.2.2.1 MC_Home: Referenciar objetos tecnológicos, ajustar el punto de referencia V1 


Descripción 
La instrucción "MC_Home" de Motion Control establece la referencia entre la posición del 
objeto tecnológico y la posición mecánica. El valor de posición del objeto tecnológico se 
asigna para ello a una marca de referencia. Dicha marca representa una posición mecánica 
conocida. 


El proceso de referenciado se lleva a cabo de acuerdo con el modo de operación 
seleccionado en el parámetro "HomingMode" y con la configuración realizada en "Objeto 
tecnológico > Configuración > Parámetros avanzados > Referenciado". 


Para los valores dinámicos aceleración, deceleración y tirón, se utilizan los valores 
predeterminados de "Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros avanzados > 
Preajuste de dinámica".  


Se aplica a 
● Eje de posicionamiento 


● Encóder externo 


La tabla siguiente muestra los modos de operación que pueden utilizarse con los 
correspondientes objetos tecnológicos: 


 
Modo de operación Eje de posicionamiento 


con encóder  
incremental 


Eje de posicionamiento 
con encóder  


absoluto 


Encóder externo  
incremental 


Encóder externo  
absoluto 


Referenciado activo 
("HomingMode" = 4, 5)  


X - - - 


Referenciado pasivo 
("HomingMode" = 2, 3, 8) 


X - X - 


Ajuste de un valor de 
posición 
("HomingMode" = 0) 


X X X X 


Desplazamiento relativo 
del valor real 
("HomingMode" = 1) 


X X X X 


Referenciar encóder 
absoluto 
("HomingMode" = 6, 7) 


- X - X 
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Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● "HomingMode" = 2, 3, 4, 5, 8  
El objeto tecnológico debe estar habilitado. 


● "HomingMode" = 0, 1, 2, 6, 7  
Los valores del encóder deben ser válidos. (<TO>.StatusSensor[n].State = 2) 


Comportamiento de relevo 
● Una petición "MC_Home" de referenciado pasivo se cancela con: 


– Bloqueo del objeto tecnológico poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


– "Petición "MC_Home" con el parámetro "HomingMode" = 4, 5, 9 


● Una petición "MC_Home" de referenciado pasivo no cancela ninguna otra petición de 
Motion Control. 


● Una petición "MC_Home" de referenciado activo se cancela con: 


– Bloqueo del objeto tecnológico "MC_Power.Enable" = FALSE 


– "Petición "MC_Home" "HomingMode" = 4, 5 


– "Petición "MC_Halt" 


– "Petición "MC_MoveAbsolute" 


– "Petición "MC_MoveRelative" 


– "Petición "MC_MoveVelocity" 


– "Petición "MC_MoveJog" 


● Una petición "MC_Home" de referenciado activo cancela las siguientes peticiones de 
Motion Control en curso: 


– "Petición "MC_Home" con el parámetro "HomingMode" = 2, 3, 4, 5 


– "Petición "MC_Halt" 


– "Petición "MC_MoveAbsolute" 


– "Petición "MC_MoveRelative" 


– "Petición "MC_MoveVelocity" 


– "Petición "MC_MoveJog" 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_Home" de Motion Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_Axis - Objeto tecnológico 
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
Position INPUT LREAL 0.0 El valor indicado se utiliza de acuerdo con el  


"HomingMode" seleccionado. 
HomingMode INPUT INT 4 Modo de operación 


0 Referenciado directo (absoluto) 
La posición actual del objeto tecnológico se 
pone al valor del parámetro "Position". 


1 Referenciado directo (relativo) 
La posición actual del objeto tecnológico se 
mueve de acuerdo con el valor del paráme-
tro "Position". 


2 Referenciado pasivo  
Al detectar la marca de referencia, el valor 
real se pone al valor del parámetro  
"Position". 


3 Referenciado pasivo  
(parámetro "Position" inactivo) 
Al detectar la marca de referencia, el valor 
real se pone al punto de referencia configu-
rado en "Objeto tecnológico > Configura-
ción > Parámetros avanzados > 
Referenciado > Referenciado pasivo". 
(<TO>.Homing.HomePosition) 


4 Referenciado activo  
El eje de posicionamiento TO ejecuta un 
movimiento de referenciado según la confi-
guración.  
Una vez concluido el movimiento, el eje se 
encuentra en el valor del parámetro  
"Position". 


5 Referenciado activo  
(parámetro "Position" inactivo) 
El eje de posicionamiento TO ejecuta un 
movimiento de referenciado según la confi-
guración.  
Una vez concluido el movimiento, el eje se 
encuentra en el punto de referencia confi-
gurado en "Objeto tecnológico > Configu-
ración > Parámetros avanzados > 
Referenciado > Referenciado activo". 
(<TO>.Homing.HomePosition) 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


6 Reajuste del encóder absoluto (relativo) 
La posición actual se desplaza al valor del 
parámetro "Position".  
El offset calculado del valor absoluto se 
guarda de forma remanente en la CPU. 
(<TO>.StatusSensor[n]. 
AbsEncoderOffset) 


7 Reajuste del encóder absoluto (absoluto) 
La posición actual se pone al valor del 
parámetro "Position". 
El offset calculado del valor absoluto se 
guarda de forma remanente en la CPU. 
(<TO>.StatusSensor[n]. 
AbsEncoderOffset) 


8 Referenciado pasivo  
(sin desactivación) 
La función es la misma que en "Homing-
Mode" 2 pero con la diferencia de que el 
estado "referenciado" no se desactiva al 
activar la función. 


9 Referenciado pasivo cancelado 
Una petición en curso de referenciado 
pasivo se cancela. 


Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha finalizado. 
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso. 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. 


La petición se rechaza. La causa del error 
se puede consultar en el parámetro  
"ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 
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Desactivación del estado "referenciado" 
El estado "referenciado" de un objeto tecnológico se desactiva cuando se dan las siguientes 
condiciones (<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone)): 


● Objetos tecnológicos con valores reales incrementales: 


– Inicio de una petición "MC_Home" con "HomingMode" = 2, 3, 4, 5 


(El estado "referenciado" se activa de nuevo una vez concluido correctamente el 
proceso de referenciado.) 


– Error en el sistema del encóder o fallo del encóder 


– Reinicialización del objeto tecnológico 


– Tras POWER OFF -> POWER ON de la CPU 


– Borrado total 


– Cambio de la configuración del encóder 


● Objetos tecnológicos con valores reales absolutos: 


– Restablecimiento de la configuración de fábrica de la CPU 


– Cambio de la configuración del encóder 


– Sustitución de la CPU 


Referenciado de un objeto tecnológico con "HomingMode" = 1..8 
Para referenciar un objeto tecnológico, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Indique la función de referenciado deseada en el parámetro "HomingMode". 


3. Asigne valores a los parámetros necesarios e inicie el referenciado mediante un flanco 
ascendente en el parámetro "Execute" 


Si el parámetro "Done" presenta el valor TRUE, la petición "MC_Home" ha concluido según 
el "HomingMode" seleccionado. El estado "referenciado" del objeto tecnológico se muestra 
en "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Bits de estado y de error > Estado movimiento > 
Referenciado (<TO>.StatusWord.X5 (HomingDone)).  


Cancelación de un proceso de referenciado pasivo con "HomingMode" = 9 
El objeto tecnológico no se referencia cuando "HomingMode" = 9. Cuando una petición 
"MC_Home" en curso de referenciado pasivo ("HomingMode" = 2, 3, 8) es relevada por otra 
petición "MC_Home" con "HomingMode" = 9, la petición en curso se cancela si el parámetro 
"CommandAborted" = TRUE. La petición que realiza el relevo con "HomingMode" = 9 
notifica la ejecución correcta con el parámetro "Done" = TRUE. 


Información adicional 
Encontrará una posibilidad de evaluar los diferentes bits de estado en el capítulo Evaluar 
StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179). 
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Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 


11.2.3 MC_MoveJog 


11.2.3.1 MC_MoveJog: Mover ejes en modo Jog V1 


Descripción 
La instrucción "MC_MoveJog" de Motion Control mueve un eje en modo Jog. 


Con los parámetros "Velocity", "Jerk", "Acceleration" y "Deceleration" se especifica el 
comportamiento dinámico durante la operación de movimiento. 


● Eje de posicionamiento: 


En el parámetro "Velocity" se especifica una velocidad. 


● Eje de velocidad de giro: 


En el parámetro "Velocity" se especifica una velocidad de giro. 


Se aplica a 
● Eje de posicionamiento 


● Eje de velocidad de giro 


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● El objeto tecnológico está habilitado. 
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Comportamiento de relevo 
La petición "MC_MoveJog" se cancela con: 


● Bloqueo del eje poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


● "Petición "MC_Home" "HomingMode" = 4, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


El inicio de una petición "MC_MoveJog" cancela las siguientes peticiones de Motion Control 
en curso: 


● "Petición "MC_Home" "HomingMode" = 4, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_MoveJog" de Motion 
Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_SpeedAxis - Objeto tecnológico 
JogForward INPUT BOOL FALSE Mientras el parámetro sea TRUE, el eje se moverá a 


la velocidad predeterminada en el parámetro  
"Velocity" en sentido positivo. 


JogBackward INPUT BOOL FALSE Mientras el parámetro sea TRUE, el eje se moverá a 
la velocidad predeterminada en el parámetro  
"Velocity" en sentido negativo. 


Velocity INPUT LREAL 100.0 Consigna de velocidad / de velocidad de giro para la 
operación de movimiento 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor < 0.0: se utiliza la cantidad del valor indicado.  
("Velocity" = 0.0 está permitido) 


Acceleration INPUT LREAL -1.0 Aceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la aceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration) 


Deceleration INPUT LREAL -1.0 Deceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la deceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration) 


Jerk INPUT LREAL -1.0 Tirón 
Valor > 0.0: perfil de velocidad con aceleración 
constante, se utiliza el tirón indicado. 
Valor = 0.0: perfil de velocidad trapezoidal 
Valor < 0.0: se utiliza el tirón configurado en "Objeto 
tecnológico > Configuración > Parámetros avanza-
dos > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Jerk) 


InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE Se ha alcanzado la consigna de velocidad / 
de velocidad de giro y se mantiene. 


Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso. 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. 
La petición se rechaza. La causa del error 
se puede consultar en el parámetro  
"ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 


Comportamiento con consigna de velocidad / de velocidad de giro cero ("Velocity" = 0.0) 
Una petición "MC_MoveJog" con "Velocity" = 0.0 detiene el eje con la deceleración 
configurada. Al alcanzar la consigna de velocidad / de velocidad de giro cero, se muestra el 
valor TRUE en el parámetro "InVelocity". 


En "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Bits de estado y de error > Estado movimiento" se 
muestra "Velocidad constante" y "Velocidad cero" (<TO>.StatusWord.X12 
(ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 (Standstill)). 


Desplazamiento de un eje en modo Jog 
Para mover un eje en modo Jog, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Mueva el eje en sentido positivo con "JogForward" o en sentido negativo con 
"JogBackward". 


En los parámetros "Busy", "InVelocity" y "Error" se muestra el estado de movimiento actual. 
 


 Nota 
Comportamiento en caso de cambio de la corrección 


Si la velocidad / velocidad de giro se ve influida por un cambio de la corrección 
(<TO>.Override.Velocity) durante el movimiento constante, el parámetro "InVelocity" se 
desactiva durante la aceleración o deceleración. Cuando se alcanza la velocidad nueva 
("Velocity" x "Override" %) vuelve a activarse "InVelocity". 


 


Información adicional 
Encontrará una posibilidad de evaluar los diferentes bits de estado en el capítulo Evaluar 
StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179). 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 







 Instrucciones 
 11.2 S7-1500 Motion Control V1 


S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 303 


11.2.3.2 MC_MoveJog: Diagrama de función V1 


Diagrama de función: Desplazamiento de un eje en modo Jog 


 
"Jog_B" permite mover el eje en sentido negativo en modo Jog. En cuanto se alcanza la 
consigna de velocidad -50.0, el sistema lo notifica mediante "InVel" = TRUE. Tras desactivar 
"Jog_B" el eje frena hasta pararse del todo. Seguidamente, "Jog_F" mueve el eje en sentido 
positivo. En cuanto se alcanza la consigna de velocidad 50.0, el sistema lo notifica mediante 
"InVel" = TRUE.  


En el punto ① y si está activado "Jog_F", la consigna de velocidad cambia a 100.0 a través 
de "Vel_Input". Como alternativa, es posible cambiar la velocidad consignada mediante 
corrección de la velocidad. "InVel" se desactiva. El eje se acelera. En cuanto se alcanza la 
nueva consigna de velocidad 100.0, el sistema lo notifica mediante "InVel" = TRUE. 
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Si "Jog_F" está activado, en el punto ② también se activa "Jog_B". Si "Jog_F" y "Jog_B" 
están activados, el eje se frena con la última deceleración válida. Con "Error" se visualiza un 
error y en la salida "ErrorID" se emite el error 16#8007 (indicación de sentido errónea).  


Este error se soluciona desactivando ambas salidas "Jog_F" y "Jog_B".  


Ya durante la rampa de frenado se activa "Jog_F" en el punto ③. El eje se acelera hasta la 
última velocidad configurada. En cuanto se alcanza la consigna de velocidad 100.0, el 
sistema lo notifica mediante "InVel" = TRUE. 


11.2.4 MC_MoveVelocity 


11.2.4.1 MC_MoveVelocity: Mover ejes con especificación de velocidad V1 


Descripción 
La instrucción "MC_MoveVelocity" de Motion Control mueve un eje a velocidad constante. 


Con los parámetros "Velocity", "Jerk", "Acceleration" y "Deceleration" se especifica el 
comportamiento dinámico durante la operación de movimiento. 


● Eje de posicionamiento: 


En el parámetro "Velocity" se especifica una velocidad. 


● Eje de velocidad de giro: 


En el parámetro "Velocity" se especifica una velocidad de giro. 


Se aplica a 
● Eje de posicionamiento 


● Eje de velocidad de giro 


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● El objeto tecnológico está habilitado. 
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Comportamiento de relevo 
La petición "MC_MoveVelocity" se cancela con: 


● Bloqueo del eje poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


● "Petición "MC_Home" "HomingMode" = 4, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


El inicio de una petición "MC_MoveVelocity" cancela las siguientes peticiones de Motion 
Control en curso: 


● "Petición "MC_Home" "HomingMode" = 4, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_MoveVelocity" de Motion 
Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_SpeedAxis - Objeto tecnológico 
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
Velocity INPUT LREAL 100.0 Consigna de velocidad / de velocidad de giro para la 


operación de movimiento 
("Velocity" = 0.0 está permitido) 


Acceleration INPUT LREAL -1.0 Aceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la aceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration) 


Deceleration INPUT LREAL -1.0 Deceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la deceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration) 


Jerk INPUT LREAL -1.0 Tirón 
Valor > 0.0: perfil de velocidad con aceleración 
constante, se utiliza el tirón indicado. 
Valor = 0.0: perfil de velocidad trapezoidal 
Valor < 0.0: se utiliza el tirón configurado en "Objeto 
tecnológico > Configuración > Parámetros avanza-
dos > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Jerk) 


Direction INPUT INT 0 Sentido de giro del eje 
0 El signo de la velocidad indicada en el 


parámetro "Velocity" define el sentido de 
giro. 


1 Sentido de giro positivo  
Se utiliza el valor de "Velocity". 


2 Sentido de giro negativo 
Se utiliza el valor de "Velocity". 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


Current INPUT BOOL FALSE Mantener velocidad actual 
FALSE Desactivado 


Se tienen en cuenta los valores de los 
parámetros "Velocity" y "Direction". 


TRUE Activado 
Los valores de los parámetros "Velocity" y 
"Direction" no se tienen en cuenta. Se 
mantienen la velocidad y el sentido que 
había al iniciar la función. 
En cuanto el eje vuelve a moverse a la 
velocidad que había al iniciar la función, el 
parámetro "InVelocity" proporciona el valor 
TRUE. 


InVelocity OUTPUT BOOL FALSE TRUE Se ha alcanzado la consigna de velocidad / 
de velocidad de giro y se mantiene. 


Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso. 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. 


La causa del error se puede consultar en el 
parámetro "ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 


Comportamiento con consigna de velocidad / de velocidad de giro cero ("Velocity" = 0.0) 
Una petición "MC_MoveVelocity" con "Velocity" = 0.0 detiene el eje con la deceleración 
configurada. Al alcanzar la consigna de velocidad / de velocidad de giro cero, se muestra el 
valor TRUE en el parámetro "InVelocity".  


En "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Bits de estado y de error > Estado movimiento" se 
muestra "Velocidad constante" y "Velocidad cero" (<TO>.StatusWord.X12 
(ConstantVelocity); <TO>.StatusWord.X7 (Standstill)).  


Los parámetros "InVelocity" y "Busy" presentan el valor TRUE, hasta que la petición 
"MC_MoveVelocity" es relevada por otra petición de Motion Control. 
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Desplazamiento de un eje con velocidad / velocidad de giro constante 
Para mover un eje a velocidad / velocidad de giro constante, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. En el parámetro "Velocity", indique la velocidad / velocidad de giro con la que debe 
moverse el eje. 


3. Inicie la petición "MC_MoveVelocity" con un flanco ascendente en el parámetro 
"Execute". 


En los parámetros "Busy", "InVelocity" y "Error" se muestra el estado de movimiento actual. 


Si el parámetro "InVelocity" presenta el valor TRUE, significa que se ha alcanzado la 
consigna de velocidad / de velocidad de giro. El eje continúa moviéndose de forma 
constante a esta velocidad. Los parámetros "InVelocity" y "Busy" presentan el valor TRUE, 
hasta que la petición "MC_MoveVelocity" es relevada por otra petición de Motion Control. 


 


 Nota 
Comportamiento en caso de cambio de la corrección 


Si la velocidad / velocidad de giro se ve influida por un cambio de la corrección 
(<TO>.Override.Velocity) durante el movimiento constante, el parámetro "InVelocity" se 
desactiva durante la aceleración o deceleración. Cuando se alcanza la velocidad / velocidad 
de giro nueva ("Velocity" x "Override" %) vuelve a activarse "InVelocity". 


 


Información adicional 
Encontrará una posibilidad de evaluar los diferentes bits de estado en el capítulo Evaluar 
StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179). 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.2.4.2 MC_MoveVelocity: Diagrama de función V1 


Diagrama de función: desplazamiento de un eje con especificación de velocidad y comportamiento 
de relevo de la petición 


 
Una petición "MC_MoveVelocity" lanzada mediante "Exe_1" (A1) acelera el eje y notifica que 
se ha alcanzado la consigna de velocidad 50.0 mediante "InVel_1" en el instante ①.  


En el instante ② la petición es relevada por otra petición "MC_MoveVelocity" (A2). La 
cancelación se notifica mediante "Abort_1". En cuanto se alcanza la nueva consigna de 
velocidad 15.0 el sistema lo notifica mediante "InVel_2". A continuación el eje continúa 
moviéndose de forma constante a la velocidad 15.0. 
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La petición "MC_MoveVelocity" en curso (A2) es relevada por otra petición 
"MC_MoveVelocity" (A1). La cancelación se notifica mediante "Abort_2". El eje se acelera a 
la nueva consigna de velocidad 50.0. Antes de alcanzar la consigna de velocidad, la petición 
"MC_MoveVelocity" actual (A1) es relevada por otra petición "MC_MoveVelocity" (A2) en el 
instante ③. La cancelación se notifica mediante "Abort_1". En cuanto se alcanza la nueva 
consigna de velocidad 15.0 el sistema lo notifica mediante "InVel_2". A continuación el eje 
continúa moviéndose de forma constante a la velocidad 15.0. 


11.2.5 MC_MoveRelative 


11.2.5.1 MC_MoveRelative: Posicionar ejes de forma relativa V1 


Descripción 
La instrucción "MC_MoveRelative" de Motion Control mueve un eje en relación a la posición 
que hay al iniciar el procesamiento de la petición. 


Con los parámetros "Velocity", "Jerk", "Acceleration" y "Deceleration" se especifica el 
comportamiento dinámico durante la operación de movimiento. 


Se aplica a 
● Eje de posicionamiento 


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● El objeto tecnológico está habilitado. 
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Comportamiento de relevo 
La petición "MC_MoveRelative" se cancela con: 


● Bloqueo del eje poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


● "Petición "MC_Home" "HomingMode" = 4, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


El inicio de una petición "MC_MoveRelative" cancela las siguientes peticiones de Motion 
Control en curso: 


● "Petición "MC_Home" "HomingMode" = 4, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_MoveRelative" de Motion 
Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_Positioning 
Axis 


- Objeto tecnológico 


Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
Distance INPUT LREAL 0.0 Trayecto de posicionamiento  


(negativo o positivo) 
Velocity INPUT LREAL -1.0 Consigna de velocidad para el posicionamiento 


Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la velocidad configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica".  
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity) 


Acceleration INPUT LREAL -1.0 Aceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la aceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration) 


Deceleration INPUT LREAL -1.0 Deceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la deceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration) 


Jerk INPUT LREAL -1.0 Tirón 
Valor > 0.0: perfil de velocidad con aceleración 
constante, se utiliza el tirón indicado 
Valor = 0.0: perfil de velocidad trapezoidal 
Valor < 0.0: se utiliza el tirón configurado en  
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Jerk) 


Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE Posición de destino alcanzada 
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. 
La petición se rechaza. La causa del error 
se puede consultar en el parámetro  
"ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 


Desplazamiento de un eje en relación a la posición inicial 
Para mover un eje en relación a la posición inicial, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Indique el trayecto que debe recorrerse en el parámetro "Distance". 


3. Inicie la petición "MC_MoveRelative" con un flanco ascendente en el parámetro 
"Execute". 


En los parámetros "Busy", "Done" y "Error" se muestra el estado de movimiento actual. 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.2.5.2 MC_MoveRelative: Diagrama de función V1 


Diagrama de función: posicionamiento relativo de un eje y comportamiento de relevo de la petición 
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Sección  


 


Con una petición "MC_MoveRelative" (A1), el eje recorre el trayecto ("Distance") 1000.0 (en este caso, la posi-
ción inicial es 0.0). En cuanto se alcanza la posición de destino el sistema lo notifica mediante "Done_1" en el 
instante ①. En este mismo instante ① se inicia otra petición "MC_MoveRelative" (A2) con el trayecto 500.0. 
En cuanto se alcanza con éxito la nueva posición de destino el sistema lo notifica mediante "Done_2". Puesto 
que previamente se había desactivado "Exe_2", "Done_2" solo está pendiente durante un ciclo. 


Sección 


 


Una petición "MC_MoveRelative" en curso (A1) es relevada por otra petición "MC_MoveRelative" (A2). La 
cancelación se notifica mediante "Abort_1" en el instante ②. A continuación, el eje se mueve con la nueva 
velocidad hasta recorrer el trayecto ("Distance") 500.0. En cuanto se alcanza la nueva posición de destino el 
sistema lo notifica mediante "Done_2". 


11.2.6 MC_MoveAbsolute 


11.2.6.1 MC_MoveAbsolute: Posicionar ejes de forma absoluta V1 


Descripción 
La instrucción "MC_MoveAbsolute" de Motion Control mueve un eje hasta una posición 
absoluta. 


Con los parámetros "Velocity", "Jerk", "Acceleration" y "Deceleration" se especifica el 
comportamiento dinámico durante la operación de movimiento. 


Se aplica a 
● Eje de posicionamiento 


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● El objeto tecnológico está habilitado. 


● El objeto tecnológico está referenciado. 
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Comportamiento de relevo 
La petición "MC_MoveAbsolute" se cancela con: 


● Bloqueo del eje poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


● "Petición "MC_Home" "HomingMode" = 4, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


El inicio de una petición "MC_MoveAbsolute" cancela las siguientes peticiones de Motion 
Control en curso: 


● "Petición "MC_Home" "HomingMode" = 4, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_MoveAbsolute" de Motion 
Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_Positioning 
Axis 


- Objeto tecnológico 


Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
Position INPUT REAL 0.0 Posición absoluta de destino 
Velocity INPUT LREAL -1.0 Consigna de velocidad para el posicionamiento 


Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la velocidad configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica".  
(<TO>.DynamicDefaults.Velocity) 


Acceleration INPUT LREAL -1.0 Aceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la aceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Acceleration) 


Deceleration INPUT LREAL -1.0 Deceleración 
Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la deceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration) 


Jerk INPUT LREAL -1.0 Tirón 
Valor > 0.0: perfil de velocidad con aceleración 
constante, se utiliza el tirón indicado 
Valor = 0.0: perfil de velocidad trapezoidal 
Valor < 0.0: se utiliza el tirón configurado en  
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Jerk) 


Direction INPUT INT 3 Sentido de giro del eje 
Solo se evalúa si "Módulo" está activado.  
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
básicos > Activar módulo" 
1 Sentido de giro positivo 
2 Sentido de giro negativo 
3 Camino más corto 


Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE Posición de destino alcanzada. 
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Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 
defecto 


Descripción 


Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso. 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. 


La petición se rechaza. La causa del error 
se puede consultar en el parámetro "Erro-
rID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 


Desplazamiento de un eje hasta una posición absoluta 
Para mover un eje hasta una posición absoluta, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Indique la posición de destino deseada en el parámetro "Position". 


3. Inicie la petición "MC_MoveAbsolute" con un flanco ascendente en el parámetro 
"Execute". 


En los parámetros "Busy", "Done" y "Error" se muestra el estado de movimiento actual. 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.2.6.2 MC_MoveAbsolute: Diagrama de función V1 


Diagrama de función: posicionamiento absoluto de un eje y comportamiento de relevo de la petición 
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Sección 


 


Con una petición "MC_MoveAbsolute" (A1), un eje se mueve hasta la posición absoluta 1000.0. En cuanto se 
alcanza la posición de destino el sistema lo notifica mediante "Done_1" en el instante ①. En este mismo ins-
tante ① se inicia otra petición "MC_MoveAbsolute" (A2) con la posición de destino 1500.0. En cuanto se al-
canza la posición de destino 1500.0 el sistema lo notifica mediante "Done_2". Puesto que previamente se 
había desactivado "Exe_2", "Done_2" solo está pendiente durante un ciclo. 


Sección 


 


Una petición "MC_MoveAbsolute" en curso (A1) es relevada por otra petición "MC_MoveAbsolute" (A2) en el 
instante ②. La cancelación se notifica mediante "Abort_1". El eje se frena hasta la velocidad modificada y se 
mueve hasta la nueva posición de destino 1500.0. En cuanto se alcanza la nueva posición de destino el siste-
ma lo notifica mediante "Done_2". 


11.2.7 MC_Halt 


11.2.7.1 MC_Halt: Parar ejes V1 


Descripción 
La instrucción "MC_Halt" de Motion Control frena un eje hasta que se para. 


Con los parámetros "Jerk" y "Deceleration" se especifica el comportamiento dinámico 
durante la operación de deceleración. 


Se aplica a 
● Eje de posicionamiento 


● Eje de velocidad de giro 


Requisitos 
● El objeto tecnológico se ha configurado correctamente. 


● El objeto tecnológico está habilitado. 
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Comportamiento de relevo 
La petición "MC_Halt" se cancela con: 


● Bloqueo del eje poniendo "MC_Power.Enable" = FALSE 


● "Petición "MC_Home" "HomingMode" = 4, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 


El inicio de una petición "MC_Halt" cancela las siguientes peticiones de Motion Control en 
curso: 


● "Petición "MC_Home" "HomingMode" = 4, 5 


● "Petición "MC_Halt" 


● "Petición "MC_MoveAbsolute" 


● "Petición "MC_MoveRelative" 


● "Petición "MC_MoveVelocity" 


● "Petición "MC_MoveJog" 
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Parámetros 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_Halt" de Motion Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_SpeedAxis - Objeto tecnológico 
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
Deceleration INPUT LREAL -1.0 Deceleración 


Valor > 0.0: se utiliza el valor indicado. 
Valor = 0.0: no admisible 
Valor < 0.0: se utiliza la deceleración configurada en 
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Deceleration) 


Jerk INPUT LREAL -1.0 Tirón 
Valor > 0.0: perfil de velocidad con aceleración 
constante, se utiliza el tirón indicado 
Valor = 0.0: perfil de velocidad trapezoidal 
Valor < 0.0: se utiliza el tirón configurado en  
"Objeto tecnológico > Configuración > Parámetros 
avanzados > Preajuste de dinámica". 
(<TO>.DynamicDefaults.Jerk) 


Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE Se ha alcanzado la velocidad cero 
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso 
CommandAborted OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra 


durante su procesamiento. 
Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. 


La petición se rechaza. La causa del error 
se puede consultar en el parámetro  
"ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro 
"Error" 


Deceleración de un eje con "MC_Halt" 
Para frenar un eje hasta pararlo, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Asigne los valores deseados a los parámetros "Deceleration" y "Jerk". 


3. Inicie la petición "MC_Halt" con un flanco ascendente en el parámetro "Execute". 


En los parámetros "Busy", "Done" y "Error" se muestra el estado de movimiento actual. La 
velocidad cero del eje se muestra en "Objeto tecnológico > Diagnóstico > Bits de estado y 
de error > Estado movimiento > Velocidad cero" (<TO>.StatusWord.X7 (Standstill)). 
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Información adicional 
Encontrará una posibilidad de evaluar los diferentes bits de estado en el capítulo Evaluar 
StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179). 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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11.2.7.2 MC_Halt: Diagrama de función V1 


Diagrama de función: parada de un eje y comportamiento de relevo de la petición 


 
 
Sección 


 


Un eje se mueve con una petición "MC_MoveVelocity" (A1). En cuanto se alcanza la consigna de velocidad 
50.0, el sistema lo notifica mediante "InVel_1". En el instante ① la petición "MC_MoveVelocity" es relevada por 
una petición "MC_Halt" (A2). La cancelación de la petición se notifica mediante "Abort_1". El eje se frena hasta 
pararse. En cuanto finaliza correctamente la petición "MC_Halt" el sistema lo notifica mediante "Done_2". 


Sección 


 


El eje se mueve con una petición "MC_MoveVelocity" (A1). En cuanto se alcanza la consigna de velocidad 50.0, 
el sistema lo notifica mediante "InVel_1". Seguidamente, la petición "MC_MoveVelocity" es relevada por una 
petición "MC_Halt" (A2). La cancelación de la petición se notifica mediante "Abort_1". Durante la operación de 
deceleración, la petición "MC_Halt" es relevada por una petición "MC_MoveVelocity" (A1) en el instante ②. La 
cancelación de la petición se notifica mediante "Abort_2". En cuanto se alcanza la consigna de velocidad 50.0, el 
sistema lo notifica mediante "InVel_1". Seguidamente, el eje se mueve a velocidad constante. 
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11.2.8 MC_Reset 


11.2.8.1 MC_Reset: Acusar alarmas, reiniciar objetos tecnológicos V1 


Descripción 
La instrucción "MC_Reset" de Motion Control acusa todas las alarmas tecnológicas 
acusables del programa de usuario. Al acusar se borran también los bits "Error" y "Warning" 
del bloque de datos tecnológico. 


La instrucción "MC_Reset" de Motion Control con "Restart" = TRUE lanza la reinicialización 
(restart) de objetos tecnológicos. Con la reinicialización del objeto tecnológico se aplican 
datos de configuración nuevos en el bloque de datos tecnológico.  


Se aplica a 
● Eje de posicionamiento 


● Eje de velocidad de giro 


● Encóder externo 


Requisitos 
● Se ha eliminado la causa de error de una alarma tecnológica pendiente. 


● Para una reinicialización, el objeto tecnológico debe estar bloqueado. 
("MC_Power.Status" = FALSE y "MC_Power.Busy" = FALSE) 


Comportamiento de relevo 
● Parámetro "Restart" = FALSE: 


El procesamiento de la instrucción "MC_Reset" puede ser cancelado por otras peticiones 
de Motion Control. La petición "MC_Reset" no cancela peticiones de Motion Control en 
curso. 


● Parámetro "Restart" = TRUE: 


El procesamiento de la instrucción "MC_Reset" con el parámetro "Restart" = TRUE no 
puede ser cancelado por ninguna otra petición de Motion Control. 
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Parámetro 
La tabla siguiente muestra los parámetros de la instrucción "MC_Reset" de Motion Control: 


 
Parámetro Declaración Tipo de datos Valor por 


defecto 
Descripción 


Axis InOut TO_Axis - Objeto tecnológico 
Execute INPUT BOOL FALSE Inicio de la petición con flanco ascendente 
Restart INPUT BOOL FALSE TRUE "Restart"  


Reinicialización del objeto tecnológico y acuse de 
alarmas tecnológicas pendientes. El objeto tecno-
lógico se reinicializa con los valores iniciales con-
figurados. 


FALSE Acuse de alarmas tecnológicas pendientes. 
Done OUTPUT BOOL FALSE TRUE El error se ha acusado. 


Se ha ejecutado la reinicialización. 
Busy OUTPUT BOOL FALSE TRUE Petición en proceso 
Command 
Aborted 


OUTPUT BOOL FALSE TRUE La petición ha sido cancelada por otra durante su 
procesamiento. 


Error OUTPUT BOOL FALSE TRUE Ha ocurrido un error al ejecutar la petición. La 
petición se rechaza. La causa del error se puede 
consultar en el parámetro "ErrorID". 


ErrorID OUTPUT WORD 16#0000 Identificador de error (Página 396) del parámetro "Error" 


Acusar alarmas tecnológicas 
Para acusar alarmas tecnológicas, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Ponga el parámetro "Restart" = FALSE. 


3. Inicie el acuse del error mediante un flanco ascendente en el parámetro "Execute". 


Si el parámetro "Done" presenta el valor TRUE, el error está acusado. 
 


 Nota 
Acusar con "Restart" = FALSE 


Ponga "Restart" = FALSE si únicamente deben acusarse las alarmas tecnológicas. Durante 
una reinicialización no es posible utilizar el objeto tecnológico. 
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Reinicialización de un objeto tecnológico 
Para reinicializar un objeto tecnológico, proceda del siguiente modo: 


1. Compruebe los requisitos antes mencionados. 


2. Ponga el parámetro "Restart" = TRUE. 


3. Ejecute la reinicialización mediante un flanco ascendente en el parámetro "Execute". 


Si el parámetro "Done" presenta el valor TRUE, la reinicialización del objeto tecnológico ha 
concluido. 


Encontrará más información sobre la reinicialización en el capítulo Reinicialización de 
objetos tecnológicos (Página 201). 


Consulte también 
Identificación de error (Página 396) 
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 Anexo A 
A.1 Variables del objeto tecnológico Eje de velocidad de giro 


A.1.1 Leyenda 
 
Variable Nombre de la variable 
Tipo de datos Tipo de datos de la variable 
Valores Rango de valores de la variable- valores mínimo a máximo 


Sin una indicación de valores específica rigen los límites del rango de valores del tipo de datos corres-
pondiente o la indicación bajo "Descripción". 


W Efectividad de los cambios en el bloque de datos tecnológico 
DIR Directo:  


el valor cambia por asignación directa y es efectivo inmediatamente. 
RES Restart:  


el valor inicial de la memoria de carga cambia debido a la instrucción avanzada "WRIT_DBL" 
(escribir en la memoria de carga del DB). Los cambios no son efectivos hasta que se reinicializa 
el objeto tecnológico. 


RON Read only:  
no se puede o no se debe modificar la variable. 


Descripción Descripción de la variable 
 L - indicación lineal R - indicación rotativa 


El acceso a las variables se realiza por medio de "<TO>.<nombre de variable>". El comodín 
<TO> representa el nombre del objeto tecnológico.  


A.1.2 Valores reales y consignas (eje de velocidad de giro) 
Las variables siguientes muestran las consignas y los valores reales del objeto tecnológico. 


Variables 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Velocity LREAL - RON Consigna de velocidad / de velocidad de giro 
ActualSpeed LREAL - RON Velocidad de giro real del motor 


(si la consigna analógica = 0.0)  
Acceleration LREAL - RON Aceleración de consigna 
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A.1.3 Variable Simulation (eje de velocidad de giro) 
La estructura de variable <TO>.Simulation.<nombre de variable> incluye la configuración del 
modo de simulación. En el modo de simulación pueden simularse los ejes en la CPU sin 
contar con un accionamiento real. 


Variables 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Simualtion. STRUCT    
 Mode DINT - RES Modo de simulación 


0: sin simulación, modo normal 
1: Modo de simulación 


A.1.4 Variables Actor (eje de velocidad de giro) 
La estructura de variable <TO>.Actor.<nombre de variable> incluye la configuración del 
accionamiento dada por el controlador. 


Variables 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Actor. STRUCT    
 Type DINT - RON Conexión del accionamiento 


1: Telegrama PROFIdrive 
0: Salida analógica 


 InverseDirection BOOL - RES Inversión de la consigna 
FALSE: no 
TRUE: sí 


 Interface. STRUCT    
  AddressIn UDINT de 0 a 65535 RON Dirección de entrada para el telegrama PROFIdrive 
  AdressOut UDINT de 0 a 65535 RON Dirección de salida para el telegrama PROFIdrive o 


la consigna analógica 
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Variable Tipo de 
datos 


Valores W Descripción 


  Telegram UDINT - RON Telegrama PROFIdrive del accionamiento 
1: NSOLL (16 bits), NIST (16 bits) 
2: NSOLL (32 bits), NIST (32 bits), señal de vida 
3: NSOLL (32 bits), NIST (32 bits), valor real del 
encóder, señal de vida 
5: NSOLL (32 bits), NIST (32 bits), valor real del 
encóder, señal de vida, DSC 
(NSOLL - consigna de velocidad de giro, NIST - 
valor real de velocidad de giro) 


  EnableDriveOutput BOOL - RON "Salida de habilitación" para accionamientos analó-
gicos 
FALSE: desactivada  
TRUE: activada 


  EnableDriveOutput 
Address 


UDINT de 0 a 65535 RON Número de byte para la "salida de habilitación"  


  EnableDriveOutput 
BitNumber 


UDINT de 0 a 7 RON Número de bit de la "salida de habilitación"  


  DriveReadyInput BOOL - RON "Entrada de disponibilidad" para accionamientos 
analógicos  
El accionamiento analógico notifica su disponibilidad 
para recibir consignas de velocidad de giro.  
FALSE: desactivada  
TRUE: activada 


  DriveReadyInput 
Address 


UDINT de 0 a 65535 RON Número de byte para la "entrada de disponibilidad" 


  DriveReadyInput 
BitNumber 


UDINT de 0 a 7 RON Número de bit de la "entrada de disponibilidad" 


 DriveParameter.     
  ReferenceSpeed LREAL de 0.0 a 1.0E12 RES Valor de referencia (100%) para la consigna de 


velocidad de giro del accionamiento (N-soll) 
La consigna de velocidad de giro se transfiere en el 
telegrama PROFIdrive como valor normalizado de -
200 % a 200 % de "ReferenceSpeed". 
En la especificación de consigna mediante un valor 
analógico, la salida analógica puede utilizarse en un 
rango de -117 % a 117 %, siempre que el acciona-
miento lo permita. 


  MaxSpeed LREAL de 0.0 a 1.0E12 RES Valor máximo de la consigna de velocidad de giro 
del accionamiento (N-soll) 
(PROFIdrive: MaxSpeed ≤ 2 × ReferenceSpeed 
Consigna analógica: MaxSpeed ≤ 1.17 ×  
ReferenceSpeed) 
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A.1.5 Variables LoadGear (eje de velocidad de giro) 
La estructura de variable <TO>.LoadGear.<nombre de variable> incluye la configuración del 
reductor de carga. 


Variables 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Rango de 
valores 


W Descripción 


LoadGear. STRUCT    
 
 


Numerator UDINT de 1 a 
4294967295 


RES Reductor de carga del contador 


 
 


Denominator UDINT de 1 a 
4294967295 


RES Reductor de carga del denominador 


A.1.6 Variables DynamicLimits (eje de velocidad de giro) 
La estructura de variable <TO>.DynamicLimits.<nombre de variable> incluye la 
configuración de los límites dinámicos. En el control de movimiento no se admiten valores 
dinámicos mayores que los límites dinámicos. Si en una instrucción de Motion Control se 
indican valores mayores, el desplazamiento se realiza con los límites dinámicos y se 
muestra una advertencia (alarma de 501 a 503 - los valores dinámicos se limitan). 


Variables 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


DynamicLimits. STRUCT    
 MaxVelocity LREAL de 0.0 a 1.0E12 RES Velocidad máxima admisible del eje 
 MaxAcceleration LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Aceleración máxima admisible del eje 
 MaxDeceleration LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Deceleración máxima admisible del eje  
 MaxJerk LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Tirón máximo admisible del eje 
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A.1.7 Variables DynamicDefaults (eje de velocidad de giro) 
La estructura de variable <TO>.DynamicDefaults.<nombre de variable> incluye la 
configuración de los ajustes predeterminados de dinámica. Estos ajustes se utilizan cuando 
se indica un valor dinámico inferior a 0.0 en una instrucción de Motion Control (excepciones: 
MC_MoveJog.Velocity, MC_MoveVelocity.Velocity). Los cambios en los ajustes 
predeterminados de dinámica se aplican con el próximo flanco ascendente en el parámetro 
"Execute" de una instrucción de Motion Control. 


Variables 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


DynamicDefaults. STRUCT    
 Velocity LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Preajuste de velocidad 
 Acceleration LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Preajuste de aceleración 
 Deceleration LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Preajuste de deceleración 
 Jerk LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Preajuste de tirón 
 EmergencyDeceleration LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Deceleración de parada de emergencia 


A.1.8 Variables Override (eje de velocidad de giro) 
La estructura de variable <TO>.Override.<nombre de variable> incluye la configuración de 
los parámetros de corrección. Con parámetros de corrección se realiza una corrección 
porcentual de los valores predefinidos. Un cambio de corrección es efectivo inmediatamente 
y se extrae con los ajustes de dinámica efectivos en la instrucción de Motion Control. 


Variables 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Override. STRUCT    
 Velocity LREAL de 0.0 a 


200.0 % 
DIR Corrección de la velocidad o de la velocidad de giro 


Corrección porcentual de la velocidad o de la veloci-
dad de giro 
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A.1.9 Variables StatusDrive (eje de velocidad de giro) 
La estructura de variable <TO>.StatusDrive.<nombre de variable> muestra el estado del 
accionamiento. 


Variables 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


StatusDrive. STRUCT    
 InOperation BOOL - RON Estado de operación del accionamiento 


FALSE: accionamiento no preparado. Las consignas 
no se ejecutan. 
TRUE: accionamiento listo. Las consignas pueden 
ejecutarse. 


 CommunicationOK BOOL - RON Comunicación BUS cíclica entre controlador y ac-
cionamiento 
FALSE: no establecida 
TRUE: establecida 


 Error BOOL - RON FALSE: no hay errores en el accionamiento 
TRUE: error en el accionamiento 
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A.1.10 Variable StatusWord (eje de velocidad de giro) 
La variable <TO>.StatusWord incluye la información de estado del objeto tecnológico. 


Encontrará indicaciones para evaluar los diferentes bits (p. ej. bit 0 "Enable") en el capítulo 
Evaluar StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179).  


Variable 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Status-
Word 


DWORD - RON Información de estado del objeto tecnológico 


Bit 0 - - - "Enable" 
Estado de habilitación 
0: objeto tecnológico bloqueado 
1: objeto tecnológico habilitado 


Bit 1 - - - "Error" 
0: no hay errores 
1: hay errores 


Bit 2 - - - "RestartActive" 
0: ningún "Restart" activo 
1: "Restart" activo. El objeto tecnológico se reinicializa. 


Bit 3 - - - "OnlineStartValuesChanged" 
0: "variable "Restart" sin cambios 
1: cambios en la variable "Restart". Para aplicar los cambios es 
necesario reinicializar el objeto tecnológico.  


Bit 4 - - - "ControlPanelActive" 
Panel de mando del eje 
0: desactivado 
1: activado 


Bit 5 - - - Reservado 
Bit 6 - - - "Done" 


0: petición de movimiento en proceso o panel de mando del eje 
activado  
1: no hay petición de movimiento en proceso y el panel de mando 
del eje está desactivado  


Bit 7 - - - Reservado 
Bit 8 - - - Reservado 
Bit 9 - - - "JogCommand" 


0: ninguna petición "MC_MoveJog" activa 
1: "petición "MC_MoveJog" activa 


Bit 10 - - - "VelocityCommand" 
0: ninguna petición "MC_MoveVelocity" activa 
1: "petición "MC_MoveVelocity" activa  


Bit 11 - - - Reservado 
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Variable Tipo de 
datos 


Valores W Descripción 


Bit 12 - - - "ConstantVelocity" 
0: el eje se acelera o decelera. 
1: consigna de velocidad alcanzada. El eje avanza a esta veloci-
dad constante o está parado. 


Bit 13 - - - "Accelerating" 
0: ningún proceso de aceleración activo 
1: proceso de aceleración activo 


Bit 14 - - - "Decelerating" 
0: ningún proceso de deceleración activo 
1: proceso de deceleración activo 


Bit 15... 
Bit 31 


- - - Reservado 
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A.1.11 Variable ErrorWord (eje de velocidad de giro) 
La variable <TO>.ErrorWord señala errores en el objeto tecnológico (alarmas tecnológicas). 


Encontrará indicaciones para evaluar los diferentes bits (p. ej. bit 3 
"CommandNotAccepted") en el capítulo Evaluar StatusWord, ErrorWord y WarningWord 
(Página 179).  


Variable 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Error-
Word 


DWORD - RON  


Bit 0 - - - "SystemFault" 
Error de sistema 


Bit 1 - - - "ConfigurationFault" 
Error de configuración 
Hay uno o varios parámetros de configuración incoherentes o 
inadmisibles. 


Bit 2 - - - "UserFault" 
Error en una instrucción de Motion Control o en su utilización en el 
programa de usuario 


Bit 3 - - - "CommandNotAccepted" 
Comando no ejecutable. 
No es posible ejecutar una instrucción de Motion Control porque no 
se cumplen los requisitos necesarios. 


Bit 4 - - - "DriveFault" 
Error en el accionamiento 


Bit 5 - - - Reservado 
Bit 6 - - - "DynamicError" 


Las especificaciones de valores dinámicos se limitan a valores 
fiables. 


Bit 7 - - - "CommunicationFault" 
Error de comunicación 
Falta la comunicación o es errónea.  


Bit 8 - - - Reservado 
Bit 9 - - - Reservado 
Bit 10 - - - Reservado 
Bit 11 - - - Reservado 
Bit 12 - - - Reservado 
Bit 13 - - - "PeripheralError" 


Error al acceder a una dirección lógica 
Bit 14... 
Bit 31 


- - - Reservado 
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A.1.12 Variables ErrorDetail (eje de velocidad de giro) 
La estructura de variable <TO>.ErrorDetail.<nombre de variable> incluye el número de 
alarma y la reacción local efectiva a la alarma tecnológica actualmente pendiente en el 
objeto tecnológico. 


Encontrará una lista de las alarmas tecnológicas y las reacciones a alarma en el anexo 
Alarmas tecnológicas (Página 378). 


Variables 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


ErrorDetail. STRUCT    
 Number UDINT - RON Número de alarma 
 Reaction DINT de 0 a 5 RON Reacción efectiva a alarma 


0: sin reacción 
1: parada con valores dinámicos actuales 
2: parada con valores dinámicos máximos 
3: parada con rampa de parada de emergencia 
4: Retirar habilitación 
5: Seguimiento de consignas 
En el objeto tecnológico Encóder externo solo se 
admiten las reacciones a alarma 0 y 4. 
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A.1.13 Variable WarningWord (eje de velocidad de giro) 
La variable <TO>.WarningWord indica las advertencias pendientes en el objeto tecnológico. 


Encontrará indicaciones para evaluar los diferentes bits (p. ej. bit 11 
"FollowingErrorWarning") en el capítulo Evaluar StatusWord, ErrorWord y WarningWord 
(Página 179).  


Variable 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Warning 
Word 


DWORD - RON  


Bit 0 - - - Reservado 
Bit 1 - - - "ConfigurationFault" 


Error de configuración 
Uno o varios parámetros de configuración se adaptan internamente. 


Bit 2 - - - Reservado 
Bit 3 - - - "CommandNotAccepted" 


Comando no ejecutable. 
No es posible ejecutar una instrucción de Motion Control porque no 
se cumplen los requisitos necesarios. 


Bit 4 - - - Reservado 
Bit 5 - - - Reservado 
Bit 6 - - - "DynamicError" 


Las especificaciones de valores dinámicos se limitan a valores fia-
bles. 


Bit 7... 
Bit 31 


- - - Reservado 
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A.1.14 Variables ControlPanel (eje de velocidad de giro) 
La estructura de variable <TO>.ControlPanel.<nombre de variable> no incluye datos 
relevantes para el usuario. Esta estructura de variable se utiliza internamente. 


Variables 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


ControlPanel. STRUCT    
 Input. STRUCT    
  Command. ARRAY 


[1..2] OF 
STRUCT 


   


   ReqCounter UDINT - DIR - 
   Type UDINT - DIR - 
   Position LREAL - DIR - 
   Velocity LREAL - DIR - 
   Acceleration LREAL - DIR - 
   Deceleration LREAL - DIR - 
   Jerk LREAL - DIR - 
   Param LREAL - DIR - 
  TimeOut LREAL - DIR - 
  EsLifeSign UDINT - DIR - 
 Output. STRUCT    
  Command. ARRAY 


[1..2] OF 
STRUCT 


   


   AckCounter UDINT - RON - 
   Error BOOL - RON - 
   ErrorID UDINT - RON - 
   Done BOOL - RON - 
   Aborted BOOL - RON - 
  RTLifeSign UDINT - RON - 
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A.1.15 Variables InternalToTrace (eje de velocidad de giro) 
La estructura de variable <TO>.InternalToTrace.<nombre de variable> no incluye datos 
relevantes para el usuario. Esta estructura de variable se utiliza internamente. 


Variables 
Leyenda (Página 328)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


InternalToTrace. ARRAY 
[1..4] OF 
STRUCT 


   


 Id DINT - DIR - 
 Value LREAL - RON - 


A.2 Variables del objeto tecnológico Eje de posicionamiento/Eje 
sincronizado 


A.2.1 Leyenda 
 
Variable Nombre de la variable 
Tipo de datos Tipo de datos de la variable 
Valores Rango de valores de la variable- valores mínimo a máximo 


Sin una indicación de valores específica rigen los límites del rango de valores del tipo de datos corres-
pondiente o la indicación bajo "Descripción". 


W Efectividad de los cambios en el bloque de datos tecnológico 
DIR Directo:  


el valor cambia por asignación directa y es efectivo inmediatamente. 
RES Restart:  


el valor inicial de la memoria de carga cambia debido a la instrucción avanzada 
"WRIT_DBL" (escribir en la memoria de carga del DB). Los cambios no son efectivos hasta 
que se reinicializa el objeto tecnológico. 


RON Read only:  
no se puede o no se debe modificar la variable. 


Descripción Descripción de la variable 
 L - indicación lineal R - indicación rotativa 


El acceso a las variables se realiza por medio de "<TO>.<nombre de variable>". El comodín 
<TO> representa el nombre del objeto tecnológico.  
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A.2.2 Valores reales y consignas (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
Las variables siguientes muestran las consignas y los valores reales del objeto tecnológico. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Position LREAL - RON Consigna de posición 
Velocity LREAL - RON Consigna de velocidad / de velocidad de giro 
ActualPosition LREAL - RON Posición real 
ActualVelocity LREAL - RON Velocidad real 
ActualSpeed LREAL - RON Velocidad de giro real del motor 


(si la consigna analógica = 0.0)  
Acceleration LREAL - RON Aceleración de consigna 
ActualAcceleration LREAL - RON Aceleración real  


A.2.3 Variable Simulation (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.Simulation.<nombre de variable> incluye la configuración del 
modo de simulación. En el modo de simulación pueden simularse los ejes en la CPU sin 
contar con un accionamiento real. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Simualtion. STRUCT    
 Mode DINT - RES Modo de simulación 


0: sin simulación, modo normal 
1: Modo de simulación 
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A.2.4 Variables Actor (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.Actor.<nombre de variable> incluye la configuración del 
accionamiento dada por el controlador. 


Variables 
Leyenda (Página 340) 


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Actor. STRUCT    
 Type DINT - RON Conexión del accionamiento 


1: Telegrama PROFIdrive 
0: Salida analógica 


 InverseDirection BOOL - RES Inversión de la consigna 
FALSE: no 
TRUE: sí 


 Interface. STRUCT    
  AddressIn UDINT de 0 a 65535 RON Dirección de entrada para el telegrama  


PROFIdrive 
  AdressOut UDINT de 0 a 65535 RON Dirección de salida para el telegrama  


PROFIdrive o la consigna analógica 
  Telegram UDINT - RON Telegrama PROFIdrive del accionamiento 


1: NSOLL (16 bits), NIST (16 bits) 
2: NSOLL (32 bits), NIST (32 bits), señal de vida 
3: NSOLL (32 bits), NIST (32 bits), valor real del 
encóder, señal de vida 
5: NSOLL (32 bits), NIST (32 bits), valor real del 
encóder, señal de vida, DSC 
(NSOLL - consigna de velocidad de giro, NIST - 
valor real de velocidad de giro) 


  EnableDriveOutput BOOL - RON "Salida de habilitación" para accionamientos 
analógicos 
FALSE: desactivada  
TRUE: activada 


  EnableDriveOutput 
Address 


UDINT de 0 a 65535 RON Número de byte para la "salida de habilitación"  


  EnableDriveOutput 
BitNumber 


UDINT de 0 a 7 RON Número de bit de la "salida de habilitación"  


  DriveReadyInput BOOL - RON "Entrada de disponibilidad" para accionamientos 
analógicos  
El accionamiento analógico notifica su disponibi-
lidad para recibir consignas de velocidad de giro.  
FALSE: desactivada  
TRUE: activada 


  DriveReadyInput 
Address 


UDINT de 0 a 65535 RON Número de byte para la "entrada de disponibili-
dad" 
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Variable Tipo de 
datos 


Valores W Descripción 


  DriveReadyInputBit 
Number 


UDINT de 0 a 7 RON Número de bit de la "entrada de disponibilidad" 


 DriveParameter.     
  ReferenceSpeed LREAL de 0.0 a 1.0E12 RES Valor de referencia (100%) para la consigna de 


velocidad de giro del accionamiento (N-soll) 
La consigna de velocidad de giro se transfiere en 
el telegrama PROFIdrive como valor normaliza-
do de -200 % a 200 % de "ReferenceSpeed". 
En la especificación de consigna mediante un 
valor analógico, la salida analógica puede utili-
zarse en un rango de -117 % a 117 %, siempre 
que el accionamiento lo permita. 


  MaxSpeed LREAL de 0.0 a 1.0E12 RES Valor máximo de la consigna de velocidad de 
giro del accionamiento (N-soll) 
(PROFIdrive: MaxSpeed ≤ 2 × ReferenceSpeed 
Consigna analógica: MaxSpeed ≤ 1.17 ×  
ReferenceSpeed) 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.5 Variables Sensor[n] (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.Sensor[n].<nombre de variable> incluye la configuración del 
encóder dada por el controlador y la configuración del referenciado activo y pasivo. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Sensor[n]. ARRAY 
[1..1] OF 
STRUCT  


   


 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 


Type DINT - RES Tipo de encóder 
0: incremental 
1: absoluto 
2: cíclico absoluto 


InverseDirection BOOL - RES Inversión del valor real 
FALSE: no 
TRUE: sí 


System DINT - RES Sistema de encóder 
0: encóder lineal  
1: encóder rotativo 


MountingMode DINT - RES Modo de montaje del encóder 
0: en el lado de accionamiento 
1: en el lado de carga 
2: externo 


Interface.     
 
 
 


AddressIn UDINT de 0 a 65535 RON Dirección de entrada para el telegrama PROFIdrive 
AddressOut UDINT de 0 a 65535 RON Dirección de salida para el telegrama PROFIdrive 
Telegram UDINT - RON Telegrama PROFIdrive del encóder 


3: valores reales vía telegrama de accionamiento 
(NSOLL (32 bits), NIST (32 bits), valor real del en-
códer, señal de vida) 
 
5: valores reales vía telegrama de accionamiento 
(NSOLL (32 bits), NIST (32 bits), valor real del en-
códer, señal de vida, DSC)  
 
81: valores reales vía telegrama propio del encóder 
(valor real del encóder, señal de vida) 
 
83: valores reales vía telegrama propio del encóder 
(NIST (32 bits), valor real del encóder, señal de 
vida) 
Para el objeto tecnológico Encóder Externo solo se 
admiten los telegramas 81 y 83. 
(NSOLL - consigna de velocidad de giro, NIST - 
valor real de velocidad de giro) 
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Variable Tipo de 
datos 


Valores W Descripción 


Parameter.     
 
 
 
 
 
 


Resolution LREAL de 1.0E-12 a 
1.0E12 


RES Resolución de un encóder lineal (distancia entre dos 
rayas del encóder) 


StepsPer 
Revolution 


UDINT de 1 a 8388608 RES Incrementos por vuelta en un encóder rotativo 


FineResolution 
Xist1 


UDINT de 0 a 31 RES Número de bits para la resolución fina Gn_XIST1 
(valor real cíclico del encóder) 


FineResolution 
Xist2 


UDINT de 0 a 31 RES Número de bits para la resolución fina Gn_XIST2 
(valor absoluto del encóder) 


Determinable 
Revolutions 


UDINT de 0 a 8388608 RES Número de vueltas distinguibles del encóder en un 
encóder absoluto multivuelta  
(en encóders absolutos monovuelta = 1;  
en encóders incrementales = 0) 


DistancePer 
Revolution 


LREAL de 0.0 a 1.0E12 RES Recorrido de la carga por vuelta en un encóder 
montado externamente 


ActiveHoming. STRUCT    
 
 
 
 
 
 


Mode DINT - RES Modo de referenciado 
0: solo marca de referencia 
1: marca de referencia y detector de proximidad 
2: entrada digital 


SideInput BOOL - DIR Lado de la entrada digital en el referenciado activo: 
FALSE: lado negativo 
TRUE: lado positivo 


Direction DINT - DIR Sentido de referenciado / sentido de aproximación 
hasta la marca de referencia 
1: sentido de referenciado positivo 
2: sentido de referenciado negativo 


HomePosition 
Offset 


LREAL de -1.0E12 a 
1.0E12 


DIR Decalaje del punto de referencia 


DigitalInput 
Address 


UDINT de 0 a 65535 RON Número de byte de la entrada digital 


DigitalInputBit 
Number 


UDINT de 0 a 7 RON Número de bit de la entrada digital 


PassiveHoming. STRUCT    
 
 
 
 
 


Mode DINT - RES Modo de referenciado 
0: solo marca de referencia 
1: marca de referencia y detector de proximidad 
2: entrada digital 


SideInput BOOL - DIR Lado de la entrada digital en el referenciado pasivo: 
FALSE: lado negativo 
TRUE: lado positivo 


Direction DINT - DIR Sentido de referenciado / sentido de aproximación 
hasta la marca de referencia 
0: sentido de referenciado actual 
1: sentido de referenciado positivo 
2: sentido de referenciado negativo 
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Variable Tipo de 
datos 


Valores W Descripción 


Digi-
talInputAddress 


UDINT de 0 a 65535 RON Número de byte de la entrada digital 


DigitalInputBit-
Number 


UDINT de 0 a 7 RON Número de bit de la entrada digital 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 


A.2.6 Variables LoadGear (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.LoadGear.<nombre de variable> incluye la configuración del 
reductor de carga. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Rango de 
valores 


W Descripción 


LoadGear. STRUCT    
 
 


Numerator UDINT de 1 a 
4294967295 


RES Reductor de carga del contador 


 
 


Denominator UDINT de 1 a 
4294967295 


RES Reductor de carga del denominador 


A.2.7 Variables Mechanics (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.Mechanics.<nombre de variable> incluye la configuración 
del sistema mecánico. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Rango de 
valores 


W Descripción 


Mechanics. STRUCT    
 LeadScrew LREAL de 0.0 a 1.0E12 RES Paso del husillo 
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A.2.8 Variables Properties (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.Properties.<nombre de variable> incluye la configuración del 
tipo de eje y movimiento. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Rango de 
valores 


W Descripción 


Properties. STRUCT    
 MotionType DINT - RON Visualización del tipo de eje o movimiento: 


0: eje o movimiento lineal 
1: eje o movimiento rotativo 


A.2.9 Variables Módulo (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.Modulo.<nombre de variable> incluye la configuración del 
módulo. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Modulo. STRUCT    
 Enable BOOL - RES FALSE: conversión de módulo desactivada 


TRUE: conversión de módulo activada 
Si la conversión de módulo está activada, se com-
prueba que la longitud del módulo > 0.0. 


 Length LREAL de 0.001 a 
1.0E12 


RES Longitud de módulo 


 StartValue LREAL de -1.0E12 a 
1.0E12 


RES Valor inicial de módulo 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.10 Variables DynamicLimits (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.DynamicLimits.<nombre de variable> incluye la 
configuración de los límites dinámicos. En el control de movimiento no se admiten valores 
dinámicos mayores que los límites dinámicos. Si en una instrucción de Motion Control se 
indican valores mayores, el desplazamiento se realiza con los límites dinámicos y se 
muestra una advertencia (alarma de 501 a 503 - los valores dinámicos se limitan). 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


DynamicLimits. STRUCT    
 MaxVelocity LREAL de 0.0 a 1.0E12 RES Velocidad máxima admisible del eje 
 MaxAcceleration LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Aceleración máxima admisible del eje 
 MaxDeceleration LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Deceleración máxima admisible del eje  
 MaxJerk LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Tirón máximo admisible del eje 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 


A.2.11 Variables DynamicDefaults (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.DynamicDefaults.<nombre de variable> incluye la 
configuración de los ajustes predeterminados de dinámica. Estos ajustes se utilizan cuando 
se indica un valor dinámico inferior a 0.0 en una instrucción de Motion Control (excepciones: 
MC_MoveJog.Velocity, MC_MoveVelocity.Velocity). Los cambios en los ajustes 
predeterminados de dinámica se aplican con el próximo flanco ascendente en el parámetro 
"Execute" de una instrucción de Motion Control. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


DynamicDefaults. STRUCT    
 Velocity LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Preajuste de velocidad 
 Acceleration LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Preajuste de aceleración 
 Deceleration LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Preajuste de deceleración 
 Jerk LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Preajuste de tirón 
 EmergencyDeceleration LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Deceleración de parada de emergencia 
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Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 


A.2.12 Variables PositionLimits_SW (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.PositionLimits_SW.<nombre de variable> incluye la 
configuración de la vigilancia de posición con finales de carrera por software. Con finales de 
carrera por software se limita el área de trabajo de un eje de posicionamiento. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


PositionLimits_SW. STRUCT    
 Active BOOL - DIR FALSE: vigilancia desactivada 


TRUE: vigilancia activada 
 MinPosition LREAL de -1.0E12 a 


1.0E12 
DIR Posición del final de carrera por software negativo 


 MaxPosition LREAL de -1.0E12 a 
1.0E12 


DIR Posición del final de carrera por software positivo 
("MaxPosition" > "MinPosition") 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.13 Variables PositionLimits_HW (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.PositionLimits_HW.<nombre de variable> incluye la 
configuración de la vigilancia de posición con finales de carrera por hardware. Con finales 
de carrera por hardware se limita el rango de desplazamiento de un eje de posicionamiento. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


PositionLimits_HW. STRUCT    
 Active BOOL - RES FALSE: vigilancia desactivada 


TRUE: vigilancia activada 
Con "Active" se activan o desactivan los dos finales de 
carrera por hardware (negativo y positivo). 


 MinSwitchLevel BOOL - RES Selección de nivel para activar el final de carrera por 
hardware negativo: 
FALSE: nivel inferior (Low activo) 
TRUE: nivel superior (High activo) 


 MinSwitchAddress UDINT de 0 a 65535 RON Número de byte para el final de carrera por hardware 
negativo 


 MinSwitchBitNumber UDINT de 0 a 7 RON Número de bit para el final de carrera por hardware 
negativo 


 MaxSwitchLevel BOOL - RES Selección de nivel para activar el final de carrera por 
hardware positivo: 
FALSE: nivel inferior (Low activo) 
TRUE: nivel superior (High activo) 


 MaxSwitchAddress UDINT de 0 a 65535 RON Número de byte para el final de carrera por hardware 
positivo 


 MaxSwitchBitNumber UDINT de 0 a 7 RON Número de bit para el final de carrera por hardware 
positivo 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.14 Variables Homing (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.Homing.<nombre de variable> incluye la configuración para 
el referenciado del objeto tecnológico. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Homing. STRUCT    
 AutoReversal BOOL - RES Inversión en los finales de carrera por hardware: 


FALSE: no 
TRUE: sí 


 ApproachDirection BOOL - DIR Sentido de aproximación hasta el sensor del punto 
de referencia 
FALSE: sentido negativo 
TRUE: sentido positivo 


 ApproachVelocity LREAL L: 
de 0.0 a 10000.0 mm/s 
R: 
de 0.0 a 360000.0°/s 


DIR Velocidad de aproximación 
Velocidad con referenciado activo a la que se dirige 
hacia el detector de proximidad y el punto de refe-
rencia.  


 ReferencingVelocity LREAL L: 
de 0.0 a 1000.0 mm/s 
R: 
de 0.0 a 36000.0°/s 


DIR Velocidad de referenciado  
Velocidad con referenciado activo a la que se des-
plaza hasta la posición del punto de referencia. 


 HomePosition LREAL de -1.0E12 a 1.0E12 DIR Posición del punto de referencia 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.15 Variables Override (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.Override.<nombre de variable> incluye la configuración de 
los parámetros de corrección. Con parámetros de corrección se realiza una corrección 
porcentual de los valores predefinidos. Un cambio de corrección es efectivo inmediatamente 
y se extrae con los ajustes de dinámica efectivos en la instrucción de Motion Control. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Override. STRUCT    
 Velocity LREAL de 0.0 a 


200.0 % 
DIR Corrección de la velocidad o de la velocidad de 


giro 
Corrección porcentual de la velocidad o de la velo-
cidad de giro 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.16 Variables PositionControl (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.PositionControl.<nombre de variable> incluye los ajustes de 
la regulación de posición. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de datos Valores W Descripción 
PositionControl. STRUCT    


 
 Kv LREAL de 0.0 a 2147480.0 DIR Ganancia P de la regulación de posición 


("Kv" > 0.0) 
 Kpc LREAL de 0.0 a 150.0 % DIR Control anticipativo de velocidad de la regulación de 


posición  
Ajuste recomendado: 
• Conexión de accionamiento isócrona con  


PROFIdrive: 


100.0% 
• Conexión de accionamiento no isócrona con 


PROFIdrive: 


de 0.0 a 100.0 % 
• Conexión de accionamiento analógica: 


de 0.0 a 100.0 % 
 EnableDSC BOOL - RES Dynamic Servo Control (DSC) 


FALSE: DSC desactivado 
TRUE: DSC activado 
DSC solo posible si se usa el telegrama 5. 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.17 Variables FollowingError (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.FollowingError.<nombre de variable> incluye la 
configuración de la vigilancia dinámica de errores de seguimiento. 


En caso de rebase por exceso del error de seguimiento admisible se emite la alarma 
tecnológica 521 y el objeto tecnológico se bloquea (reacción a alarma: retirar habilitación). 


Cuando se alcanza el nivel de advertencia se emite una advertencia (alarma  
tecnológica 522).  


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


FollowingError. STRUCT    
 EnableMonitoring BOOL - RES FALSE: vigilancia de errores de seguimiento desactivada 


TRUE: vigilancia de errores de seguimiento activada 
 MinValue LREAL L:  


de 0.0 a 1.0E12 
R:  
de 0.001 a 
1.0E12 


DIR Error de seguimiento admisible en velocidades inferiores al 
valor de "MinVelocity". 


 MaxValue LREAL L: 
de 0.0 a 1.0E12 
R: 
de 0.002 a 
1.0E12 


DIR Error de seguimiento máximo admisible que puede alcan-
zarse con la velocidad máxima. 


 MinVelocity LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR "MinValue" está por debajo de esta velocidad y se mantie-
ne constante. 


 WarningLevel LREAL de 0.0 a 100.0 DIR Nivel de advertencia 
Valor porcentual en relación con el error de seguimiento 
máximo admisible. 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.18 Variables PositioningMonitoring (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.PositioningMonitoring.<nombre de variable> incluye la 
configuración de la vigilancia de posicionamiento al final de un movimiento de 
posicionamiento. 


Si, al final de un movimiento de posicionamiento, el valor real de posición alcanza la ventana 
de posicionamiento dentro del tiempo de tolerancia y permanece en dicha ventana durante 
el tiempo mínimo de permanencia, se activa <TO>.StatusWord.X5 (Done) en el bloque de 
datos tecnológico. Con ello ha concluido una petición de movimiento. 


Si se rebasa por exceso el tiempo de tolerancia se muestra la alarma tecnológica 541 
"Vigilancia de posicionamiento" con el valor adicional 1: "Rango de destino no alcanzado 
dentro del tiempo de tolerancia de posicionamiento". 


Si se rebasa por defecto el tiempo mínimo de permanencia se muestra la alarma 
tecnológica 541 "Vigilancia de posicionamiento" con el valor adicional 2: "Rango de destino 
abandonado dentro del tiempo mínimo de permanencia". 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


PositioningMonitoring. STRUCT    
 ToleranceTime LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Tiempo de tolerancia  


Duración máxima permitida desde que se alcanza la 
consigna de velocidad cero hasta que se entra en la 
ventana de posicionamiento.  


 MinDwellTime LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Tiempo mínimo de permanencia en la ventana de 
posicionamiento 
 


 Window LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Ventana de posicionamiento 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.19 Variables StandstillSignal (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.StandstillSignal.<nombre de variable> incluye la 
configuración de la señal de velocidad cero. 


Si el valor real de velocidad rebasa por defecto el umbral de velocidad y no lo rebasa por 
exceso durante el tiempo mínimo de permanencia, se activa la señal de velocidad cero 
<TO>.StatusWord.X7 (Standstill). 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


StandstillSignal. STRUCT   Configuración de la señal de velocidad cero  
 


 VelocityThreshold LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Umbral de velocidad 
Si se rebasa por defecto empieza el tiempo mínimo 
de permanencia. 


 MinDwellTime LREAL de 0.0 a 1.0E12 DIR Tiempo mínimo de permanencia 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 


A.2.20 Variables StatusPositioning (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.StatusPositioning.<nombre de variable> muestra el estado 
de un movimiento de posicionamiento. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


StatusPositioning. STRUCT    
 Distance LREAL - RON Distancia respecto de la posición de destino 
 TargetPosition LREAL - RON Posición de destino 
 FollowingError LREAL - RON Error de seguimiento actual 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.21 Variables StatusDrive (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.StatusDrive.<nombre de variable> muestra el estado del 
accionamiento. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


StatusDrive. STRUCT    
 InOperation BOOL - RON Estado de operación del accionamiento 


FALSE: accionamiento no preparado. Las consignas no 
se ejecutan. 
TRUE: accionamiento listo. Las consignas pueden 
ejecutarse. 


 CommunicationOK BOOL - RON Comunicación BUS cíclica entre controlador y accio-
namiento 
FALSE: no establecida 
TRUE: establecida 


 Error BOOL - RON FALSE: no hay errores en el accionamiento 
TRUE: error en el accionamiento 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.22 Variables StatusSensor[n] (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.StatusSensor[n].<nombre de variable> muestra el sistema 
de medida. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


StatusSensor[n]. ARRAY 
[1..1] OF 
STRUCT 


   


 State DINT - RON Estado del valor real del encóder: 
0: "NOT_VALID" (no válido) 
1: "Waiting_FOR_VALID" (esperando estado válido) 
2: "VALID" (válido) 


 CommunicationOK BOOL - RON Comunicación BUS cíclica entre controlador y encóder 
FALSE: no establecida 
TRUE: establecida 


 Error BOOL - RON FALSE: no hay errores en el sistema de medida 
TRUE: error en el sistema de medida 


 AbsEncoderOffset LREAL - RON Decalaje del punto de referencia hasta el valor de un 
encóder absoluto. El valor se guarda de forma rema-
nente en la CPU. 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.23 Variables StatusSensor[n] (eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.StatusSynchronizedMotion.<nombre de variable> indica el 
estado del sincronismo. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Rango de 
valores 


W Descripción 


StatusSynchronizedMotion. STRUCT    
 ActualMaster DB_ANY - RON Cuando se inicia una petición "MC_GearIn", se 


muestra el número del bloque de datos tecnológico 
del eje maestro utilizado actualmente. 
"ActualMaster" = 0 con sincronismo inactivo 


Consulte también 
Sincronismo (Página 74) 







Anexo  
A.2 Variables del objeto tecnológico Eje de posicionamiento/Eje sincronizado 


 S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
360 Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 


A.2.24 Variable StatusWord (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La variable <TO>.StatusWord incluye la información de estado del objeto tecnológico. 


Encontrará indicaciones para evaluar los diferentes bits (p. ej. bit 5 "HomingDone") en el 
capítulo Evaluar StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179).  


Variable 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Status 
Word 


DWORD - RON Información de estado del objeto tecnológico 


Bit 0 - - - "Enable" 
Estado de habilitación 
0: objeto tecnológico bloqueado 
1: objeto tecnológico habilitado 


Bit 1 - - - "Error" 
0: no hay errores 
1: hay errores 


Bit 2 - - - "RestartActive" 
0: ningún "Restart" activo 
1: "Restart" activo. El objeto tecnológico se reinicializa. 


Bit 3 - - - "OnlineStartValuesChanged" 
0: "variable "Restart" sin cambios 
1: cambios en la variable "Restart". Para aplicar los cambios es necesario 
reinicializar el objeto tecnológico.  


Bit 4 - - - "ControlPanelActive" 
Panel de mando del eje 
0: desactivado 
1: activado 


Bit 5 - - - "HomingDone" 
Estado de referenciado 
0: objeto tecnológico no referenciado 
1: objeto tecnológico referenciado 


Bit 6 - - - "Done" 
0: petición de movimiento en proceso o panel de mando del eje activado  
1: no hay petición de movimiento en proceso y el panel de mando del eje está 
desactivado  


Bit 7 - - - "Standstill" 
Señal de velocidad cero 
0: eje en movimiento 
1: eje parado 


Bit 8 - - - "PositioningCommand" 
0: ninguna petición de posicionamiento activa 
1: petición de posicionamiento activa ("MC_MoveReleative", 
"MC_MoveAbsolute")  







 Anexo 
 A.2 Variables del objeto tecnológico Eje de posicionamiento/Eje sincronizado 


S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 361 


Variable Tipo de 
datos 


Valores W Descripción 


Bit 9 - - - "JogCommand" 
0: ninguna petición "MC_MoveJog" activa 
1: "petición "MC_MoveJog" activa 


Bit 10 - - - "VelocityCommand" 
0: ninguna petición "MC_MoveVelocity" activa 
1: "petición "MC_MoveVelocity" activa  


Bit 11 - - - "HomingCommand" 
0: ninguna petición "MC_Home" en procesamiento 
1: "petición "MC_Home" en procesamiento 


Bit 12 - - - "ConstantVelocity" 
0: el eje se acelera o decelera. 
1: consigna de velocidad alcanzada. El eje avanza a esta velocidad constante 
o está parado. 


Bit 13 - - - "Accelerating" 
0: ningún proceso de aceleración activo 
1: proceso de aceleración activo 


Bit 14 - - - "Decelerating" 
0: ningún proceso de deceleración activo 
1: proceso de deceleración activo 


Bit 15 - - - "SWLimitMinActive" 
0: final de carrera por software negativo no aproximado 
1: final de carrera por software negativo aproximado o sobrepasado 


Bit 16 - - - "SWLimitMaxActive" 
0: final de carrera por software positivo no aproximado 
1: final de carrera por software positivo aproximado o sobrepasado 


Bit 17 - - - "HWLimitMinActive" 
0: final de carrera por hardware negativo no aproximado 
1: final de carrera por hardware negativo aproximado o sobrepasado 


Bit 18 - - - "HWLimitMaxActive" 
0: final de carrera por hardware positivo no aproximado 
1: final de carrera por hardware positivo aproximado o sobrepasado 


Bit 19 - - - Reservado 
Bit 20 - - - Reservado 
Bit 21 - - - Objeto tecnológico Eje de posicionamiento: 


Reservado 
Objeto tecnológico Eje sincronizado: 
"Synchronizing" 
0: el eje no se sincroniza con un valor maestro. 
1: el eje se sincroniza con un valor maestro. 
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Variable Tipo de 
datos 


Valores W Descripción 


Bit 22 - - - Objeto tecnológico Eje de posicionamiento: 
Reservado 
Objeto tecnológico Eje sincronizado: 
"Synchronous" 
0: el eje no se mueve de forma síncrona a un valor maestro. 
1: el eje se mueve de forma síncrona a un valor maestro. 


Bit 23 - - - "SuperimposedMotionCommand" 
0: ningún movimiento superpuesto activo 
1: movimiento superpuesto activo 


Bit 24... 
Bit 31 


- - - Reservado 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 


A.2.25 Variable ErrorWord (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La variable <TO>.ErrorWord señala errores en el objeto tecnológico (alarmas tecnológicas). 


Encontrará indicaciones para evaluar los diferentes bits (p. ej. bit 3 
"CommandNotAccepted") en el capítulo Evaluar StatusWord, ErrorWord y WarningWord 
(Página 179).  


Variable 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


ErrorWord DWORD - RON  
Bit 0 - - - "SystemFault" 


Error de sistema 
Bit 1 - - - "ConfigurationFault" 


Error de configuración 
Hay uno o varios parámetros de configuración incoherentes o inadmisi-
bles. 


Bit 2 - - - "UserFault" 
Error en una instrucción de Motion Control o en su utilización en el pro-
grama de usuario 


Bit 3 - - - "CommandNotAccepted" 
Comando no ejecutable. 
No es posible ejecutar una instrucción de Motion Control porque no se 
cumplen los requisitos necesarios. 
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Variable Tipo de 
datos 


Valores W Descripción 


Bit 4 - - - "DriveFault" 
Error en el accionamiento 


Bit 5 - - - "SensorFault" 
Error en el sistema del encóder 


Bit 6 - - - "DynamicError" 
Las especificaciones de valores dinámicos se limitan a valores fiables. 


Bit 7 - - - "CommunicationFault" 
Error de comunicación 
Falta la comunicación o es errónea.  


Bit 8 - - - "SWLimit" 
Final de carrera por software alcanzado o sobrepasado. 


Bit 9 - - - "HWLimit" 
Final de carrera por hardware alcanzado o sobrepasado. 


Bit 10 - - - "HomingFault" 
Error en el proceso de referenciado 
No es posible finalizar el referenciado. 


Bit 11 - - - "FollowingErrorFault" 
Límites de error de seguimiento rebasados por exceso 


Bit 12 - - - "PositioningFault" 
Error de posicionamiento 


Bit 13 - - - "PeripheralError" 
Error al acceder a una dirección lógica 


Bit 14 - - - Objeto tecnológico Eje de posicionamiento: 
Reservado 
Objeto tecnológico Eje sincronizado: 
"SynchronousError" 
Error en el sincronismo 
El eje maestro indicado en la instrucción de Motion Control "MC_GearIn" 
no se ha configurado como posible eje maestro. 


Bit 15... 
Bit 31 


- - - Reservado 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.26 Variables ErrorDetail (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.ErrorDetail.<nombre de variable> incluye el número de 
alarma y la reacción local efectiva a la alarma tecnológica actualmente pendiente en el 
objeto tecnológico. 


Encontrará una lista de las alarmas tecnológicas y las reacciones a alarma en el anexo 
Alarmas tecnológicas (Página 378). 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


ErrorDetail. STRUCT    
 Number UDINT - RON Número de alarma 
 Reaction DINT de 0 a 5 RON Reacción efectiva a alarma 


0: sin reacción 
1: parada con valores dinámicos actuales 
2: parada con valores dinámicos máximos 
3: parada con rampa de parada de emergencia 
4: Retirar habilitación 
5: Seguimiento de consignas 
En el objeto tecnológico Encóder externo solo se 
admiten las reacciones a alarma 0 y 4. 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 


Alarmas tecnológicas (Página 219) 
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A.2.27 Variable WarningWord (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La variable <TO>.WarningWord indica las advertencias pendientes en el objeto tecnológico. 


Encontrará indicaciones para evaluar los diferentes bits (p. ej. bit 11 
"FollowingErrorWarning") en el capítulo Evaluar StatusWord, ErrorWord y WarningWord 
(Página 179).  


Variable 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Warning 
Word 


DWORD - RON  


Bit 0 - - - Reservado 
Bit 1 - - - "ConfigurationFault" 


Error de configuración 
Uno o varios parámetros de configuración se adaptan internamente. 


Bit 2 - - - Reservado 
Bit 3 - - - "CommandNotAccepted" 


Comando no ejecutable. 
No es posible ejecutar una instrucción de Motion Control porque no se 
cumplen los requisitos necesarios. 


Bit 4 - - - Reservado 
Bit 5 - - - Reservado 
Bit 6 - - - "DynamicError" 


Las especificaciones de valores dinámicos se limitan a valores fiables. 
Bit 7 - - - Reservado 
Bit 8 - - - Reservado 
Bit 9 - - - Reservado 
Bit 10 - - - Reservado 
Bit 11 - - - "FollowingErrorWarning" 


Nivel de advertencia alcanzado / rebasado por exceso para la vigilancia 
de errores de seguimiento 


Bit 12... 
Bit 31 


- - - Reservado 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.28 Variables ControlPanel (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.ControlPanel.<nombre de variable> no incluye datos 
relevantes para el usuario. Esta estructura de variable se utiliza internamente. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


ControlPanel. STRUCT    
 Input. STRUCT    
  Command. ARRAY 


[1..2] OF 
STRUCT 


   


   ReqCounter UDINT - DIR - 
   Type UDINT - DIR - 
   Position LREAL - DIR - 
   Velocity LREAL - DIR - 
   Acceleration LREAL - DIR - 
   Deceleration LREAL - DIR - 
   Jerk LREAL - DIR - 
   Param LREAL - DIR - 
  TimeOut LREAL - DIR - 
  EsLifeSign UDINT - DIR - 
 Output. STRUCT    
  Command. ARRAY 


[1..2] OF 
STRUCT 


   


   AckCounter UDINT - RON - 
   Error BOOL - RON - 
   ErrorID UDINT - RON - 
   Done BOOL - RON - 
   Aborted BOOL - RON - 
  RTLifeSign UDINT - RON - 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 
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A.2.29 Variables InternalToTrace (eje de posicionamiento/eje sincronizado) 
La estructura de variable <TO>.InternalToTrace.<nombre de variable> no incluye datos 
relevantes para el usuario. Esta estructura de variable se utiliza internamente. 


Variables 
Leyenda (Página 340)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


InternalToTrace. ARRAY 
[1..4] OF 
STRUCT 


   


 Id DINT - DIR - 
 Value LREAL - RON - 


Consulte también 
Evaluación del bloque de datos tecnológico (Página 177) 


A.3 Variables del objeto tecnológico Encóder externo 


A.3.1 Leyenda 
 
Variable Nombre de la variable 
Tipo de datos Tipo de datos de la variable 
Valores Rango de valores de la variable- valores mínimo a máximo 


Sin una indicación de valores específica rigen los límites del rango de valores del tipo de datos correspon-
diente o la indicación bajo "Descripción". 


W Efectividad de los cambios en el bloque de datos tecnológico 
DIR Directo:  


el valor cambia por asignación directa y es efectivo inmediatamente. 
RES Restart:  


el valor inicial de la memoria de carga cambia debido a la instrucción avanzada "WRIT_DBL"  
(escribir en la memoria de carga del DB). Los cambios no son efectivos hasta que se reinicializa el 
objeto tecnológico. 


RON Read only:  
no se puede o no se debe modificar la variable. 


Descripción Descripción de la variable 
 L - indicación lineal R - indicación rotativa 


El acceso a las variables se realiza por medio de "<TO>.<nombre de variable>". El comodín 
<TO> representa el nombre del objeto tecnológico.  
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A.3.2 Valores reales y consignas (encóder externo) 
Las variables siguientes muestran las consignas y los valores reales del objeto tecnológico. 


Variables 
Leyenda (Página 367)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


ActualPosition LREAL - RON Posición real 
ActualVelocity LREAL - RON Velocidad real 
ActualAcceleration LREAL - RON Aceleración real  
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A.3.3 Variables Sensor (encóder externo) 
La estructura de variable <TO>.Sensor.<nombre de variable> incluye la configuración del 
encóder dada por el controlador y la configuración del referenciado activo y pasivo. 


Variables 
Leyenda (Página 367)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Sensor. STRUCT     
 Type DINT - RES Tipo de encóder 


0: incremental 
1: absoluto 
2: cíclico absoluto 


 InverseDirection BOOL - RES Inversión del valor real 
FALSE: no 
TRUE: sí 


 System DINT - RES Sistema de encóder 
0: encóder lineal  
1: encóder rotativo 


 MountingMode DINT - RES Modo de montaje del encóder 
0: en el lado de accionamiento 
1: en el lado de carga 
2: externo 


 Interface.     
  AddressIn UDINT de 0 a 65535 RON Dirección de entrada para el telegrama PROFIdrive 
  AddressOut UDINT de 0 a 65535 RON Dirección de salida para el telegrama PROFIdrive 
  Telegram UDINT - RON Telegrama PROFIdrive del encóder 


3: valores reales vía telegrama de accionamiento 
(NSOLL (32 bits), NIST (32 bits), valor real del encó-
der, señal de vida) 
5: valores reales vía telegrama de accionamiento 
(NSOLL (32 bits), NIST (32 bits), valor real del encó-
der, señal de vida, DSC)  
81: valores reales vía telegrama propio del encóder 
(valor real del encóder, señal de vida) 
83: valores reales vía telegrama propio del encóder 
(NIST (32 bits), valor real del encóder, señal de vida) 
Para el objeto tecnológico Encóder Externo solo se 
admiten los telegramas 81 y 83. 
(NSOLL - consigna de velocidad de giro, NIST - valor 
real de velocidad de giro) 
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Variable Tipo de 
datos 


Valores W Descripción 


 Parameter.     
  Resolution LREAL de 1.0E-12 a 


1.0E12 
RES Resolución de un encóder lineal (distancia entre dos 


rayas del encóder) 
  StepsPer 


Revolution 
UDINT de 1 a 8388608 RES Incrementos por vuelta en un encóder rotativo 


  FineResolution 
Xist1 


UDINT de 0 a 31 RES Número de bits para la resolución fina Gn_XIST1  
(valor real cíclico del encóder) 


  FineResolution 
Xist2 


UDINT de 0 a 31 RES Número de bits para la resolución fina Gn_XIST2  
(valor absoluto del encóder) 


  Determinable 
Revolutions 


UDINT de 0 a 8388608 RES Número de vueltas distinguibles del encóder en un 
encóder absoluto multivuelta  
(en encóders absolutos monovuelta = 1;  
en encóders incrementales = 0) 


  DistancePer 
Revolution 


LREAL de 0.0 a 1.0E12 RES Recorrido de la carga por vuelta en un encóder mon-
tado externamente 


 PassiveHoming. STRUCT    
  Mode DINT - RES Modo de referenciado 


0: solo marca de referencia 
1: marca de referencia y detector de proximidad 
2: entrada digital 


  SideInput BOOL - DIR Lado de la entrada digital en el referenciado pasivo: 
FALSE: lado negativo 
TRUE: lado positivo 


  Direction DINT - DIR Sentido de referenciado / sentido de aproximación 
hasta la marca de referencia 
0: sentido de referenciado actual 
1: sentido de referenciado positivo 
2: sentido de referenciado negativo 


  DigitalInput 
Address 


UDINT de 0 a 65535 RON Número de byte de la entrada digital 


  DigitalInputBit 
Number 


UDINT de 0 a 7 RON Número de bit de la entrada digital 
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A.3.4 Variables Mechanics (encóder externo) 
La estructura de variable <TO>.Mechanics.<nombre de variable> incluye la configuración 
del sistema mecánico. 


Variables 
Leyenda (Página 367)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Rango de 
valores 


W Descripción 


Mechanics.     
 LeadScrew LREAL de 0.0 a 1.0E12 RES Paso del husillo 


A.3.5 Variables LoadGear (encóder externo) 
La estructura de variable <TO>.LoadGear.<nombre de variable> incluye la configuración del 
reductor de carga. 


Variables 
Leyenda (Página 367)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Rango de 
valores 


W Descripción 


LoadGear. STRUCT    
 
 


Numerator UDINT de 1 a 
4294967295 


RES Reductor de carga del contador 


 
 


Denominator UDINT de 1 a 
4294967295 


RES Reductor de carga del denominador 
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A.3.6 Variables Properties (encóder externo) 
La estructura de variable <TO>.Properties.<nombre de variable> incluye la configuración del 
tipo de eje y movimiento. 


Variables 
Leyenda (Página 367)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Rango de 
valores 


W Descripción 


Properties.     
 MotionType DINT - RON Visualización del tipo de eje o movimiento: 


0: eje o movimiento lineal 
1: eje o movimiento rotativo 


A.3.7 Variables Modulo (encóder externo) 
La estructura de variable <TO>.Modulo.<nombre de variable> incluye la configuración del 
módulo. 


Variables 
Leyenda (Página 367)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Modulo. STRUCT    
 Enable BOOL - RES FALSE: conversión de módulo desactivada 


TRUE: conversión de módulo activada 
Si la conversión de módulo está activada, se com-
prueba que la longitud del módulo > 0.0. 


 Length LREAL de 0.001 a 
1.0E12 


RES Longitud de módulo 


 StartValue LREAL de -1.0E12 a 
1.0E12 


RES Valor inicial de módulo 
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A.3.8 Variables Homing (encóder externo) 
La estructura de variable <TO>.Homing.<nombre de variable> incluye la configuración para 
el referenciado del objeto tecnológico. 


Variables 
Leyenda (Página 367)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


Homing. STRUCT    
 HomePosition LREAL de -1.0E12 a 


1.0E12 
DIR Posición del punto de referencia 


A.3.9 Variables StatusSensor (encóder externo) 
La estructura de variable <TO>.StatusSensor.<nombre de variable> muestra el estado del 
sistema de medición. 


Variables 
Leyenda (Página 367)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


StatusSensor. STRUCT    
 State DINT - RON Estado del valor real del encóder: 


0: "NOT_VALID" (no válido) 
1: "Waiting_FOR_VALID" (esperando estado válido) 
2: "VALID" (válido) 


 CommunicationOK BOOL - RON Comunicación BUS cíclica entre controlador y encó-
der 
FALSE: no establecida 
TRUE: establecida 


 Error BOOL - RON FALSE: no hay errores en el sistema de medida 
TRUE: error en el sistema de medida 


 AbsEncoderOffset LREAL - RON Decalaje del punto de referencia hasta el valor de un 
encóder absoluto. El valor se guarda de forma re-
manente en la CPU. 
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A.3.10 Variable StatusWord (encóder externo) 
La variable <TO>.StatusWord incluye la información de estado del objeto tecnológico. 


Encontrará indicaciones para evaluar los diferentes bits (p. ej. bit 5 "HomingDone") en el 
capítulo Evaluar StatusWord, ErrorWord y WarningWord (Página 179).  


Variable 
Leyenda (Página 367)  


 
Variable Tipo de datos Valores W Descripción 
Status 
Word 


DWORD - RON Información de estado del objeto tecnológico 


Bit 0 - - - "Enable" 
Estado de habilitación 
0: objeto tecnológico bloqueado 
1: objeto tecnológico habilitado 


Bit 1 - - - "Error" 
0: no hay errores 
1: hay errores 


Bit 2 - - - "RestartActive" 
0: ningún "Restart" activo 
1: "Restart" activo. El objeto tecnológico se reinicializa. 


Bit 3 - - - "OnlineStartValuesChanged" 
0: "variable "Restart" sin cambios 
1: cambios en la variable "Restart". Para aplicar los cambios es 
necesario reinicializar el objeto tecnológico.  


Bit 4 - - - Reservado 
Bit 5 - - - "HomingDone" 


Estado de referenciado 
0: objeto tecnológico no referenciado 
1: objeto tecnológico referenciado 


Bit 6 - - - "Done" 
0: petición de movimiento en proceso o panel de mando del eje 
activado  
1: no hay petición de movimiento en proceso y el panel de mando 
del eje está desactivado  


Bit 7 - - - Reservado 
Bit 8 -  - Reservado 
Bit 9 - - - Reservado 
Bit 10 - - - Reservado 
Bit 11 - - - "HomingCommand" 


0: ninguna petición "MC_Home" en procesamiento 
1: "petición "MC_Home" en procesamiento 


Bit 12... 
Bit 31 


- - - Reservado 
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A.3.11 Variable ErrorWord (encóder externo) 
La variable <TO>.ErrorWord señala errores en el objeto tecnológico (alarmas tecnológicas). 


Encontrará indicaciones para evaluar los diferentes bits (p. ej. bit 3 
"CommandNotAccepted") en el capítulo Evaluar StatusWord, ErrorWord y WarningWord 
(Página 179).  


Variable 
Leyenda (Página 367)  


 
Variable Tipo de datos Valores W Descripción 
Error 
Word 


DWORD - RON  


Bit 0 - - - "SystemFault" 
Error de sistema 


Bit 1 - - - "ConfigurationFault" 
Error de configuración 
Hay uno o varios parámetros de configuración incoherentes o 
inadmisibles. 


Bit 2 - - - "UserFault" 
Error en una instrucción de Motion Control o en su utilización en el 
programa de usuario 


Bit 3 - - - "CommandNotAccepted" 
Comando no ejecutable. 
No es posible ejecutar una instrucción de Motion Control porque 
no se cumplen los requisitos necesarios. 


Bit 4 - - - Reservado 
Bit 5 - - - "SensorFault" 


Error en el sistema del encóder 
Bit 6 - - - Reservado 
Bit 7 - - - "CommunicationFault" 


Error de comunicación 
Falta la comunicación o es errónea.  


Bit 8 - - - Reservado 
Bit 9 - - - Reservado 
Bit 10 - - - "HomingFault" 


Error en el proceso de referenciado 
No es posible finalizar el referenciado. 


Bit 11 - - - Reservado 
Bit 12 - - - Reservado 
Bit 13 - - - "PeripheralError" 


Error al acceder a una dirección lógica 
Bit 14... 
Bit 31 


- - - Reservado 
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A.3.12 Variables ErrorDetail (encóder externo) 
La estructura de variable <TO>.ErrorDetail.<nombre de variable> incluye el número de 
alarma y la reacción local efectiva a la alarma tecnológica actualmente pendiente en el 
objeto tecnológico. 


Encontrará una lista de las alarmas tecnológicas y las reacciones a alarma en el anexo 
Alarmas tecnológicas (Página 378). 


Variables 
Leyenda (Página 367)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


ErrorDetail. STRUCT    
 Number UDINT - RON Número de alarma 
 Reaction DINT de 0 a 5 RON Reacción efectiva a alarma 


0: sin reacción 
1: parada con valores dinámicos actuales 
2: parada con valores dinámicos máximos 
3: parada con rampa de parada de emergencia 
4: Retirar habilitación 
5: Seguimiento de consignas 
En el objeto tecnológico Encóder externo solo se 
admiten las reacciones a alarma 0 y 4. 
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A.3.13 Variable WarningWord (encóder externo) 
La variable <TO>.WarningWord indica las advertencias pendientes en el objeto tecnológico. 


Encontrará indicaciones para evaluar los diferentes bits (p. ej. bit 11 
"FollowingErrorWarning") en el capítulo Evaluar StatusWord, ErrorWord y WarningWord 
(Página 179).  


Variable 
Leyenda (Página 367)  


 
Variable Tipo de datos Valores W Descripción 
Warning 
Word 


DWORD - RON  


Bit 0 - - - Reservado 
Bit 1 - - - "ConfigurationFault" 


Error de configuración 
Uno o varios parámetros de configuración se adaptan internamente. 


Bit 2 - - - Reservado 
Bit 3 - - - "CommandNotAccepted" 


Comando no ejecutable. 
No es posible ejecutar una instrucción de Motion Control porque no se 
cumplen los requisitos necesarios. 


Bit 4... 
Bit 31 


- - - Reservado 


A.3.14 Variables InternalToTrace (encóder externo) 
La estructura de variable <TO>.InternalToTrace.<nombre de variable> no incluye datos 
relevantes para el usuario. Esta estructura de variable se utiliza internamente. 


Variables 
Leyenda (Página 367)  


 
Variable Tipo de 


datos 
Valores W Descripción 


InternalToTrace. ARRAY 
[1..4] OF 
STRUCT 


   


 Id DINT - DIR - 
 Value LREAL - RON - 
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A.4 Alarmas tecnológicas 


A.4.1 Sinopsis 
La tabla siguiente muestra una sinopsis de las alarmas tecnológicas y las correspondientes 
reacciones. Cuando se produzca una alarma tecnológica, evalúe todo el texto de alarma 
visualizado para encontrar la causa exacta. 


Leyenda 
 
N.º Número de la alarma tecnológica 


(equivale a <TO>.ErrorDetail.Number) 
Reacción Reacción efectiva a alarma 


(equivale a <TO>.ErrorDetail.Reaction) 
Bit de error Bit activado en <TO>.ErrorWord cuando se produce la alarma tecnológica 
Bit de advertencia Bit activado en <TO>.WarningWord cuando se produce la alarma tecnológica 
Reinicialización Para acusar la alarma tecnológica debe reinicializarse el objeto tecnológico (restart). 
Texto de alarma Texto de alarma visualizado (limitado) 
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Lista de alarmas tecnológicas 
 


N.º Reacción Bit de error Bit de advertencia Reinici-
aliza-
ción 


Texto de alarma 


101 Retirar habilitación X1 (Configuration-
Fault) 


- X Error en la configuración. 


104 Parada con valores 
dinámicos máximos 


X1 (Configuration-
Fault) 


- - Error en la indicación de finales de carre-
ra por software. 


105 Retirar habilitación X1 (Configuration-
Fault) 


- X Error de configuración (accionamien-
to/actuador). 


106 Retirar habilitación X1 (Configuration-
Fault) 


- X Error de configuración en el driver de 
accionamiento/actuador 


107 Retirar habilitación X1 (Configuration-
Fault) 


- X Error de configuración del encóder. 


108 Retirar habilitación X1 (Configuration-
Fault) 


- X Error de configuración del driver del 
encóder. 


109 Retirar habilitación X1 (Configuration-
Fault) 


- - Error de configuración. 


110 No hay reacción - X1 (Configuration-
Fault) 


- La configuración se adapta internamente. 


201 Retirar habilitación X0 (SystemFault) - - Error interno. 
202 No hay reacción X0 (SystemFault) - - Error de configuración interno. 
203 Retirar habilitación X0 (SystemFault) - - Error interno. Diríjase al servicio de aten-


ción al cliente. 
204 Retirar habilitación X0 (SystemFault) - - Error en la puesta en servicio. 
304 Parada con rampa 


de parada de 
emergencia 


X2 (UserFault) - - El valor límite de velocidad máxima es 
cero. 


305 Parada con rampa 
de parada de 
emergencia 


X2 (UserFault) - - El valor límite de acelera-
ción/deceleración es cero. 


306 Parada con rampa 
de parada de 
emergencia 


X2 (UserFault) - - El valor límite de tirón es cero.  


307 Parada con valores 
dinámicos máximos 


X2 (UserFault) - - Se ha alcanzado el rango de valores 
numérico de la posición. 


308 Retirar habilitación X2 (UserFault) - - Se ha rebasado por exceso el rango de 
valores numérico de la posición. 


321 Parada con rampa 
de parada de 
emergencia 


X3 (Command-
NotAccepted) 


- - El eje no está referenciado. 


322 No hay reacción - X3 (Command-
NotAccepted) 


- Restart no ejecutado. 


323 No hay reacción - X3 (Command-
NotAccepted) 


- No se ha ejecutado MC_Home porque se 
produciría un rebase por exceso del 
rango de valores numéricos. 


341 Retirar habilitación X10 (HomingFault) - - Datos de referenciado incorrectos. 
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N.º Reacción Bit de error Bit de advertencia Reinici-
aliza-
ción 


Texto de alarma 


342 Parada con rampa 
de parada de 
emergencia 


X10 (HomingFault) - - No se ha encontrado la leva de referen-
cia/marca cero del encóder. 


401 Retirar habilitación X13 (Peripheral 
Error) 


- - Error al acceder a una dirección lógica. 


411 Retirar habilitación X5 (SensorFault) - - Encóder averiado en dirección lógica. 
412 Retirar habilitación X5 (SensorFault) - - Rebase por exceso del límite de rango 


del valor real incremental. 
421 Retirar habilitación X4 (DriveFault) - - Accionamiento/actuador averiado en 


dirección lógica. 
431 Retirar habilitación X7 (Communication 


Fault) 
- - Interferencias en la comunicación con el 


dispositivo. 
501 No hay reacción - X6 (DynamicError) - La velocidad programada se limita. 
502 No hay reacción - X6 (DynamicError) - La aceleración/deceleración programada 


se limita. 
503 No hay reacción - X6 (DynamicError) - El tirón programado se limita. 
504 No hay reacción - X6 (DynamicError) - Vigilancia activa de la consigna de velo-


cidad de giro. 
521 Retirar habilitación X11 (Following 


ErrorFault) 
- - Rebase por exceso de la ventana para la 


vigilancia de errores de seguimiento. 
522 No hay reacción  X11 (FollowingError 


Warning) 
 Nivel de advertencia alcanzado para la 


vigilancia de errores de seguimiento. 
531 Retirar habilitación X9 (HWLimit) - - • Final de carrera por hardware positi-


vo aproximado. 
• Final de carrera por hardware negati-


vo aproximado. 
• Sentido de retirada no permitido con 


final de carrera por HW activo 


531 Retirar habilitación X9 (HWLimit) - X • Final de carrera por HW con los polos 
invertidos, retirada imposible 


• Los dos finales de carrera por HW 
están activos, retirada imposible 


533 Parada con valores 
dinámicos máximos 


X8 (SWLimit) - - Final de carrera por software aproxima-
do. 


534 Retirar habilitación X8 (SWLimit) - - Final de carrera por software sobrepasa-
do. 


541 Retirar habilitación X12 (Postioning 
Fault) 


- - Error en la vigilancia de posicionamiento. 


550 Seguimiento de 
consignas 


X4 (DriveFault) - - El accionamiento realiza un movimiento 
autónomo. 


601 Parada con valores 
dinámicos máximos 


X14 (Synchronous 
Error) 


- - El eje maestro especificado en el pará-
metro MC_GearIn.Master no ha sido 
configurado o no está disponible. 







 Anexo 
 A.4 Alarmas tecnológicas 


S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 381 


Consulte también 
Alarmas tecnológicas (Página 219) 


A.4.2 Alarmas tecnológicas 101-110 


Alarma tecnológica 101 
Reacción a alarma: retirar habilitación  


Restart: necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Error en la configuración  
 Factores de transmisión de carga erróneos. Modifique convenientemente el 


valor indicado. 
Valor no permitido para el dato de configuración Actor.DriveParameter.MaxSpeed. Modifique convenientemente el 


valor indicado. 
Valor no permitido para el dato de configuración DynamicLimits.MaxVelocity. Modifique convenientemente el 


valor indicado. 
Valor no permitido para el dato de configuración Velocidad máxima en  
DynamicLimits.MaxAcceleration 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El paso del husillo ajustado no es válido. Valor no permitido en Mechanics.Leadscrew Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Combinación no válida de los datos para el referenciado con el encóder incremental. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El lugar de montaje indicado del encóder no es válido. Valor no permitido en  
Sensor.MountingMode 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


La configuración del tamaño de la rueda de medida del encóder no es válida. Valor 
no permitido en Sensor.Parameter.DistancePerRevolution. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


La configuración de la resolución del encóder lineal es errónea. Valor no permitido en 
Sensor.Parameter.Resolution. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


La resolución ajustada del encóder no es válida. Valor no permitido en Sen-
sor.Parameter.StepsPerRevolution. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


La resolución fina ajustada para Gn_XIST1 no es válida. Valor no permitido en  
Sensor.Parameter.FineResolutionXist1 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


La resolución fina ajustada para Gn_XIST1 en Sen-
sor.Parameter.FineResolutionXist1 no es coherente con el ajuste del parámetro 
PROFIdrive P979. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Valor no permitido para el dato de configuración Actor.Interface.Telegram. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El tipo de encóder ajustado no es válido. Valor no permitido en Sensor.Type. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El sistema de encóder ajustado no es válido. Valor no permitido en Sensor.System. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El decalaje del punto de referencia ajustado no es válido. Valor no permitido en  
Sensor.ActiveHoming.HomePositionOffset. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 
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Texto de alarma Solución  
El parámetro de la vigilancia de posicionamiento es erróneo. Valor no permitido en 
PositioningMonitoring.MinDwellTime 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El parámetro de la vigilancia de posicionamiento es erróneo. Valor no permitido en 
PositioningMonitoring.Window. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El modo de referenciado ajustado no es válido. Valor no permitido en  
Sensor.ActiveHoming.Mode. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El modo de referenciado ajustado no es válido. Valor no permitido en  
Sensor.PassiveHoming.Mode. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


La configuración de la interfaz PROFIdrive del valor real es errónea. Valor no per-
mitido en Sensor.Interface.Telegram. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Factores de regulador erróneos. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El valor límite para la señal de velocidad cero es erróneo. Valor no permitido en 
StandStillSignal.VelocityThreshold. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El parámetro de la vigilancia de posicionamiento es erróneo. Valor no permitido en 
PositioningMonitoring.ToleranceTime 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Valor no permitido en Actor.Type. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Parametrización de PROFIBUS incoherente; la suma de Ti y To es mayor que un 
ciclo DP. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El parámetro de la vigilancia de velocidad cero es erróneo. Valor no permitido en 
StandStillSignal.MinDwellTime. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Parámetro de la vigilancia de error de seguimiento erróneo. Valor no permitido en 
FollowingError.MinValue. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El accionamiento o el tipo de trama no es adecuado para DSC. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Valor no permitido para el dato de configuración de máximo tirón en  
DynamicLimits.MaxJerk. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Valor no permitido para el dato de configuración de máxima deceleración en  
DynamicLimits.MaxDeceleration. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Valor no permitido en Modulo.Length. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Valor no permitido en Modulo.StartValue. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Valor no permitido en Actor.DriveParameter.ReferenceSpeed. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


La resolución fina ajustada para Gn_XIST2 no es válida. Valor no permitido en  
Sensor.Parameter.FineResolutionXist2. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El número de vueltas determinables del encóder no es válido. Valor no permitido en 
Sensor.Parameter.DeterminableRevolutions. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El sentido de aproximación ajustado de la marca de referencia para el referenciado 
pasivo no es válido. Valor no permitido en Sensor.PassiveHoming.Direction. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Valor no permitido en DynamicDefaults.Velocity. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Valor no permitido en DynamicDefaults.Acceleration. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Valor no permitido en DynamicDefaults.Deceleration. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 
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Texto de alarma Solución  
Valor no permitido en DynamicDefaults.Jerk. Modifique convenientemente el 


valor indicado. 
Valor no permitido en DynamicDefaults.EmergencyDeceleration. Modifique convenientemente el 


valor indicado. 
Valor no permitido en PositionLimits_SW.MinPosition. Modifique convenientemente el 


valor indicado. 
Valor no permitido en PositionLimits_SW.MaxPosition. Modifique convenientemente el 


valor indicado. 
El sentido de aproximación ajustado de la marca de referencia para el referenciado 
activo no es válido. Valor no permitido en Sensor.ActiveHoming.Direction. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Valor no permitido en Homing.ApproachVelocity. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Valor no permitido en Homing.ReferencingVelocity. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Valor no permitido en Homing.HomePosition. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Parámetro de la vigilancia de error de seguimiento erróneo. Valor no permitido en 
FollowingError.MaxValue. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Parámetro de la vigilancia de error de seguimiento erróneo. Valor no permitido en 
FollowingError.MinVelocity. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Parámetro de la vigilancia de error de seguimiento erróneo. Valor no permitido en 
FollowingError.WarningLevel. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


El parámetro de la regulación de posición es erróneo. Valor no permitido en  
PositionControl.Kpc. 


Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Parámetro Timeout fuera de los límites admisibles. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Parámetro Simulation.Mode fuera de los límites admisibles. Modifique convenientemente el 
valor indicado. 


Alarma tecnológica 104 
Reacción a alarma: Parada con valores dinámicos máximos  


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Error en la indicación de finales de carrera por software.  
 Final de carrera negativo mayor que final de carrera positivo 


si el eje no es un eje de valor módulo. 
Cambie la posición del final de carrera por SW. 
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Alarma tecnológica 105 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Error de configuración (accionamiento/actuador).  
 Error de configuración. Conecte un dispositivo adecuado. Compruebe el dispo-


sitivo (conexiones). 
Compare la configuración de HW Config y del objeto 
tecnológico. 


El driver necesita un ciclo de servo más corto. Conecte un dispositivo adecuado. Compruebe el dispo-
sitivo (conexiones). Compare la configuración de HW 
Config y del objeto tecnológico. 


Error en la comunicación interna. Compruebe la coherencia del proyecto y vuelva a car-
garlo en el controlador. 


Alarma tecnológica 106 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Error de configuración en el driver de accionamiento/actuador  
 El sistema no tiene comunicación con el accionamiento. Error de sistema interno. 


Compruebe la coherencia del proyecto y vuelva a car-
garlo en el controlador. 


El driver del actuador no se ha inicializado durante el arran-
que. 


Para habilitar un objeto tecnológico, el driver del actua-
dor debe haberse terminado de inicializar. Vuelva a 
emitir la petición más tarde. 


Alarma tecnológica 107 
Reacción a alarma: Retirar habilitación  


Restart: necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Error de configuración del encóder.  
 Error de configuración. Conecte un dispositivo adecuado. 


Compruebe el dispositivo (conexiones). 
Compare la configuración de HW Config y del objeto 
tecnológico. 


El driver necesita un ciclo de servo más corto. 


Error en la comunicación interna. Compruebe la coherencia del proyecto y vuelva a car-
garlo en el controlador. 







 Anexo 
 A.4 Alarmas tecnológicas 


S7-1500 Motion Control V13 Update 3 
Manual de funciones, 07/2014, A5E03879258-AC 385 


Alarma tecnológica 108 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Error de configuración del driver del encóder.  
 El sistema no tiene comunicación con el encóder. Error de sistema interno. 


Compruebe la coherencia del proyecto y vuelva a car-
garlo en el controlador. 


El driver del encóder no se ha inicializado durante el arran-
que. 


Se ha intentado habilitar un eje o un encóder aunque el 
driver aún no está completamente inicializado. 


Alarma tecnológica 109 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Error de configuración. Conecte un dispositivo adecuado. 


Compruebe el dispositivo (conexiones). 
Compare la configuración de HW Config y del objeto 
tecnológico. 


 Final de carrera por HW negativo. 
Final de carrera por HW positivo. 
Homing activo leva de referencia. 
Homing pasivo leva de referencia. 
Bit EnableDrive de la interfaz analógica del accionamiento 
Bit DriveReady de la interfaz de accionamiento analógica 


Alarma tecnológica 110 
Reacción a alarma: No hay reacción 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
La configuración se adapta internamente.  
 Valor no permitido para Actor.MaxSpeed (Actor.MaxSpeed 


mayor que 2*Actor.ReferenceSpeed; Actor.MaxSpeed se 
ajusta a 2*Actor.ReferenceSpeed). 


Corrija el valor de referencia en el accionamiento y en la 
configuración del objeto tecnológico a  
Actor.MaxSpeed/2. En caso de conexión analógica del 
accionamiento, corrija el valor de referencia en el accio-
namiento y en la configuración del objeto tecnológico a 
Actor.MaxSpeed/1,17. 


Se limita el tiempo de deceleración hasta alcanzar la ventana 
de tolerancia de la vigilancia de posicionamiento (Position-
Monitoring.ToleranceTime). 


Modifique el dato de configuración. 
 


La deceleración de parada de emergencia  
(DynamicDefaults.EmergencyDeceleration) es demasiado 
pequeña y se ajusta al valor mínimo posible. 
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A.4.3 Alarmas tecnológicas 201-204 


Alarma tecnológica 201 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Error interno. Llame al teléfono de atención al cliente. 


Alarma tecnológica 202 
Reacción a alarma: No hay reacción 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Error de configuración interno. Llame al teléfono de atención al cliente. 


Alarma tecnológica 203 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Error interno. Diríjase al servicio de atención al cliente. Llame al teléfono de atención al cliente. 


Alarma tecnológica 204 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Error en la puesta en marcha  
 Fallo de la señal de vida entre el controlador y el TIA Portal. Compruebe las propiedades de conexión.  
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A.4.4 Alarmas tecnológicas 304-342 


Alarma tecnológica 304 
Reacción a alarma: Parada con rampa de parada de emergencia 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
El valor límite de velocidad máxima es cero. Introduzca en los límites dinámicos un valor distinto de 


cero para la velocidad máxima  
(DynamicLimits.MaxVelocity). 


Alarma tecnológica 305 
Reacción a alarma: Parada con rampa de parada de emergencia  


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
El valor límite de aceleración/deceleración es cero.  
 Aceleración Introduzca en los límites dinámicos un valor distinto de 


cero para la aceleración máxima  
(DynamicLimits.MaxAcceleration). 


Deceleración Introduzca en los límites dinámicos un valor distinto de 
cero para la deceleración máxima  
(DynamicLimits.MaxDeceleration). 


Alarma tecnológica 306 
Reacción a alarma: Parada con rampa de parada de emergencia 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
El valor límite de tirón es cero. Introduzca en los límites dinámicos un valor distinto de 


cero para el tirón máximo (DynamicLimits.MaxJerk). 


Alarma tecnológica 307 
Reacción a alarma: Parada con valores dinámicos máximos 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Se ha alcanzado el rango de valores numérico de la posición.  
 negative Active el ajuste "Módulo" para el objeto tecnológico. 


positive Active el ajuste "Módulo" para el objeto tecnológico. 
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Alarma tecnológica 308 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Se ha rebasado por exceso el rango de valores numérico de la 
posición. 


 


 negative Active el ajuste "Módulo" para el objeto tecnológico. 
positive 


Alarma tecnológica 321 
Reacción a alarma: Parada con rampa de parada de emergencia 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
El eje no está referenciado. Para realizar un desplazamiento de posicionamiento 


absoluto, debe referenciar el objeto tecnológico. 


Alarma tecnológica 322 
Reacción a alarma: No hay reacción 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Restart no ejecutado.  
 El objeto tecnológico no está listo para el restart. Vuelva a cargar el proyecto. 


Condición para el reinicio del objeto tecnológico no cumplida 
(p. ej., el objeto tecnológico debe estar bloqueado). 


Bloquee el objeto tecnológico. 


Alarma tecnológica 323 
Reacción a alarma: No hay reacción 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
No se ha ejecutado MC_Home porque se produciría un rebase 
por exceso del rango de valores numéricos. 


Active el ajuste "Módulo" para el objeto tecnológico.  
Si usa la instrucción MC_Home, indique un valor de 
posición válido. 
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Alarma tecnológica 341 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Datos de referenciado incorrectos.  
 La velocidad de aproximación es cero.  


Homing.ApproachVelocity. 
Compruebe la configuración para el referenciado  
(Homing.ApproachVelocity).  


La velocidad de referenciado es cero.  
Homing.ReferencingVelocity. 


Compruebe la configuración para el referenciado  
(Homing.ReferencingVelocity).  


Alarma tecnológica 342 
Reacción a alarma: Parada con rampa de parada de emergencia 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
No se ha encontrado la leva de referencia/marca cero del en-
códer. 


Conecte un dispositivo adecuado. 
Compruebe el dispositivo (conexiones). 
Compare la configuración de HW Config y del objeto 
tecnológico. 


A.4.5 Alarmas tecnológicas 401-431 


Alarma tecnológica 401 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Error al acceder a una dirección lógica.  
 La dirección lógica solicitada no es válida. Conecte un dispositivo adecuado. Compruebe el dispo-


sitivo (conexiones).  
Compruebe la configuración topológica en HW Config.  
Compare la configuración de HW Config y del objeto 
tecnológico. 
 


La dirección de entrada lógica solicitada no es válida. 
La dirección de salida lógica solicitada no es válida. 
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Alarma tecnológica 411 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Encóder averiado en dirección lógica.  
 Aviso de avería del encóder. Compruebe el dispositivo en cuanto a funcionamiento, 


enlaces y conexiones. Error de hardware general del encóder. 
Encóder sucio. 
Error al leer el valor absoluto del encóder. Compare el tipo de encóder en los parámetros del ac-


cionamiento o del encóder P979 con los datos de confi-
guración del objeto tecnológico. 


Vigilancia de marca cero del encóder. El encóder notifica error en la vigilancia de marca cero 
(código de error 0x0002 en Gx_XIST2, ver perfil  
PROFIdrive). Compruebe la compatibilidad electromag-
nética (CEM) de la instalación. 


El encóder ha pasado al estado Estacionar. Busque la causa del error en el accionamiento o encó-
der conectado. Compruebe si la alarma se ha disparado 
como consecuencia de una operación de puesta en 
marcha en el accionamiento o en el encóder. 


Alarma tecnológica 412 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Rebase por exceso del límite de rango del valor real incremen-
tal. 


 


 Rebase del rango en sentido positivo. Referencie el eje/encóder en un rango de valores reales 
válido. Rebase del rango en sentido negativo. 


La modificación de la posición real en un reloj de ciclo de la 
regulación de posición es mayor que la longitud de módulo. 


Modifique la longitud de módulo del encóder utilizado. 


Alarma tecnológica 421 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Accionamiento/actuador averiado en dirección lógica. Compruebe el dispositivo en cuanto a funcionamiento, 


enlaces y conexiones.  Aviso de avería del accionamiento. 
PROFIdrive: fallo de la señal de accionamiento  
"Mando solicitado". 
PROFIdrive: el accionamiento se ha desconectado. 
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Alarma tecnológica 431 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Interferencias en la comunicación con el encóder.  
 PROFIdrive: fallo del accionamiento en el bus (estación ave-


riada). 
Compruebe el dispositivo en cuanto a funcionamiento, 
enlaces y conexiones. 


PROFIdrive: falla la señal de vida del accionamiento. Compruebe el dispositivo en cuanto a funcionamiento, 
enlaces y conexiones.  
Compruebe el parámetro de ciclo de HW Config (línea 
PROFIBUS, esclavo OM para accionamiento o encóder) 
y del sistema de ejecución. Tmapc y Servo deben tener 
el mismo tiempo de ciclo parametrizado. 
(La parametrización errónea se indica con el motivo 
0x0080) 


PROFIdrive: fallo del encóder en el bus (estación averiada). Compruebe el dispositivo en cuanto a funcionamiento, 
enlaces y conexiones. 


PROFIdrive: fallo de la señal de vida del encóder. Compruebe el dispositivo en cuanto a funcionamiento, 
enlaces y conexiones. Compruebe el parámetro de ciclo 
de HW Config (línea PROFIBUS, esclavo OM para ac-
cionamiento o encóder) y del sistema de ejecución. 
Tmapc y servo deben tener el mismo tiempo de ciclo 
parametrizado. 


A.4.6 Alarmas tecnológicas 501-550 


Alarma tecnológica 501 
Reacción a alarma: No hay reacción 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
La velocidad programada se limita. Compruebe el valor de la velocidad en la instrucción 


Motion Control. 
Compruebe la configuración de los límites dinámicos. 
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Alarma tecnológica 502 
Reacción a alarma: No hay reacción 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
La aceleración/deceleración programada se limita.  
 Aceleración Compruebe el valor de la aceleración en la instrucción 


Motion Control. 
Compruebe la configuración de los límites dinámicos. 


Deceleración Compruebe el valor de la deceleración en la instrucción 
Motion Control. Compruebe la configuración de los 
límites dinámicos. 


Alarma tecnológica 503 
Reacción a alarma: No hay reacción 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
El tirón programado se limita. Compruebe el valor del tirón en la instrucción Motion 


Control. 
Compruebe la configuración de los límites dinámicos. 


Alarma tecnológica 504 
Reacción a alarma: No hay reacción 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Vigilancia activa de la consigna de velocidad de giro. Compruebe el diseño mecánico. 


Compruebe la conexión del encóder. 
Compruebe la configuración de la interfaz de consigna 
de velocidad. 
Compruebe la configuración del lazo de regulación. 
Compruebe el valor de la velocidad máxima  
DynamicLimits.MaxVelocity. 
Especifique en la instrucción Motion Control en el pará-
metro "Velocity"  
un valor ≤ Actor.MaxSpeed. 
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Alarma tecnológica 521 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Rebase por exceso de la ventana para la vigilancia de errores 
de seguimiento. 


Compruebe la configuración del lazo de regulación. 
Compruebe el sentido del encóder. 
Compruebe la configuración de la vigilancia de errores 
de seguimiento. 


Alarma tecnológica 522 
Reacción a alarma: No hay reacción 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Nivel de advertencia alcanzado para la vigilancia de errores de 
seguimiento. 


Compruebe la configuración del lazo de regulación. 
Compruebe el sentido del encóder. 
Compruebe la configuración de la vigilancia de errores 
de seguimiento. 


Alarma tecnológica 531 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: ver la columna "Restart" 
 
Texto de alarma Solución  Reini-


cializa-
ción 


   
 


 Final de carrera por hardware positivo aproximado. Acuse la alarma. 
Después del acuse se permiten movimientos 
en sentido negativo. 


- 


Final de carrera por hardware negativo aproximado. Acuse la alarma. Después del acuse se permi-
ten movimientos en sentido positivo. 


- 


Sentido de retirada no permitido con final de carrera por  
HW activo 


El sentido de movimiento programado está 
bloqueado debido al final de carrera por HW 
activo. Retire el eje en el sentido opuesto. 


- 


Final de carrera por HW con los polos invertidos, retirada 
imposible 


Compruebe la construcción mecánica de los 
finales de carrera por HW. 


X 


Los dos finales de carrera por HW están activos, retirada 
imposible 


Compruebe la construcción mecánica de los 
finales de carrera por HW. 


X 
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Alarma tecnológica 533 
Reacción a alarma: Parada con valores dinámicos máximos 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Final de carrera por software aproximado.  
 Negativo El final de carrera por SW ha sido alcanzado desde un 


movimiento en curso. 
Acuse la alarma. 
Desplace el eje en sentido positivo alejándolo del final 
de carrera por SW. 


Positivo El final de carrera por SW ha sido alcanzado desde un 
movimiento en curso. Acuse la alarma. Desplace el eje 
en sentido negativo alejándolo del final de carrera por 
SW. 


Alarma tecnológica 534 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Final de carrera por software sobrepasado.  
 Negativo El final de carrera por SW se ha rebasado. 


Acuse la alarma. 
Después del acuse se permiten movimientos en sentido 
positivo. 


Positivo El final de carrera por SW se ha rebasado. Acuse la 
alarma. Después del acuse se permiten movimientos en 
sentido negativo. 


Alarma tecnológica 541 
Reacción a alarma: Retirar habilitación 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
Error en la vigilancia de posicionamiento.  
 Zona de destino no alcanzada. La zona de destino no se ha alcanzado dentro del tiem-


po de tolerancia de posicionamiento. 
Compruebe la configuración de la vigilancia de posicio-
namiento. 
Compruebe la configuración del lazo de regulación. 


Volver a abandonar la zona de destino. La zona de destino se ha abandonado dentro del tiempo 
mínimo de permanencia. Compruebe la configuración 
de la vigilancia de posicionamiento. Compruebe la con-
figuración del lazo de regulación. 
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Alarma tecnológica 550 
Reacción a alarma: Seguimiento de consignas 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
El accionamiento realiza un movimiento autónomo. Cuando la señal SS2 ya no está presente en el accio-


namiento, este pasa automáticamente al modo de dis-
ponibilidad (<TO>.StatusDrive.InOperation = TRUE).  
Acuse la alarma. 
Se vuelve a salir del objeto tecnológico automáticamen-
te después del acuse. 


A.4.7 Alarma tecnológica 601 


Alarma tecnológica 601 
Reacción a alarma: Parada con valores dinámicos máximos 


Restart: no necesario 
 
Texto de alarma Solución  
El eje maestro especificado en el parámetro MC_GearIn.Master 
no ha sido configurado o no está disponible. 


Durante la configuración, especifique para el objeto 
tecnológico Eje sincronizado todas las interconexiones 
de valor maestro necesarias para la operación. 
Cuando se ejecuta un restart para un eje maestro en 
sincronismo, se emite la alarma y el eje esclavo se de-
tiene con los valores dinámicos máximos. Acuse la 
alarma después de reiniciar (restart) el eje maestro e 
inicie de nuevo la marcha síncrona. 
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A.5 Identificación de error 
Los errores en las instrucciones de Motion Control se avisan mediante los parámetros 
"Error" y "ErrorID".  


En las condiciones siguientes, la instrucción "Error" de Motion Control presenta TRUE y 
"ErrorID" presenta 16#8xxx: 


● Estado inadmisible del objeto tecnológico que impide la ejecución de la petición. 


● Parametrización inadmisible de la instrucción de Motion Control, que impide la ejecución 
de la petición. 


● Como consecuencia de la reacción a alarma de un error en el objeto tecnológico. 


ErrorIDs y solución 
La tabla siguiente recoge una relación de todas las "ErrorIDs" que pueden mostrarse en las 
instrucciones de Motion Control. Junto a la causa del error se muestran también ayudas 
para eliminar los errores:  


 
ErrorID Descripción Solución 
16#0000 Ningún error - 
16#8001 Durante el procesamiento de la instrucción 


de Motion Control se ha producido una 
alarma tecnológica (error en el objeto tecno-
lógico).  


En el bloque de datos tecnológico se emite un mensaje de 
error en la variable "ErrorDetail.Number". 
Encontrará una lista de las alarmas tecnológicas y las reac-
ciones a alarma en el anexo Alarmas tecnológicas 
(Página 378). 


16#8002 Valor no admisible en el parámetro "Axis". Compruebe el valor del parámetro "Axis". 
16#8003 Indicación de velocidad inadmisible Indique un valor válido para la velocidad en el parámetro 


"Velocity". 
16#8004 Indicación de aceleración inadmisible Indique un valor válido para la aceleración en el parámetro 


"Acceleration". 
16#8005 Indicación de deceleración inadmisible Indique un valor válido para la deceleración en el parámetro 


"Deceleration". 
16#8006 Indicación de tirón inadmisible Indique un valor válido para el tirón en el parámetro "Jerk". 
16#8007 Indicación de sentido inadmisible 


 
Indique un valor válido para el sentido de giro en el parámetro 
"Direction". 
 Si el eje está parado, "Direction" = 4  


(sentido actual) no está permitido. 
Entrada inadmisible 
Los dos parámetros "JogForward" y 
"JogBackward" son TRUE al mismo tiempo. 
El eje se frena con la última deceleración 
válida. 


Desactive los dos parámetros "JogForward" y "JogBackward". 


16#8008 Indicación de distancia inadmisible Indique un valor válido para la distancia en el parámetro  
"Distance". 


16#8009 Indicación de posición inadmisible Indique un valor válido para la posición en el parámetro  
"Position". 


16#800A Modo de operación no admisible Indique un modo de operación válido en el parámetro "Mode". 
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ErrorID Descripción Solución 
16#800B Modo de parada inadmisible Indique un modo de parada válido en el parámetro  


"StopMode". 
16#800C Solo se admite una instancia de la instruc-


ción "MC_Power" por objeto tecnológico. 
Se ha indicado un objeto tecnológico en varias instancias de 
la instrucción "MC_Power" en el parámetro "Axis". Asegúrese 
de que el objeto tecnológico solo está indicado en una ins-
trucción "MC_Power". 


16#800D Petición no permitida en el estado actual. 
"Restart" se ejecuta. 


Espere hasta que haya concluido el "Restart" del objeto tec-
nológico. 


16#800E Si el objeto tecnológico está habilitado no es 
posible un "Restart". 


Antes de un "Restart" bloquee el eje tecnológico con 
"MC_Power.Enable" = FALSE. 


16#800F El objeto tecnológico está bloqueado. La 
petición no puede ejecutarse. 


Habilite el objeto tecnológico con  
"MC_Power.Enable" = TRUE. Reinicie la petición. 


16#8010 Función de referenciado inadmisible con 
encóder incremental. 


Con un encóder incremental no es posible un ajuste del en-
códer absoluto ("Mode" = 6, 7). 
Inicie un proceso de referenciado para un encóder incremen-
tal con el parámetro "Mode" = 0, 1, 2, 3, 5, 8, 10. 


16#8011 Función de referenciado inadmisible con 
encóder absoluto. 


Con un encóder absoluto no es posible un referenciado pasi-
vo y activo ("Mode" = 2, 3, 5, 8, 10). 
Inicie un proceso de referenciado para un encóder absoluto 
con el parámetro "Mode" = 0, 1, 6, 7. 


16#8012 La petición no puede ejecutarse porque el 
panel de mando del eje está activo. 


Devuelva el control al programa de usuario. Reinicie la pet-
ición. 


16#8013 Ha fallado la conexión online entre la CPU y 
el TIA Portal. 


Revise la conexión online con la CPU. 


16#8014 No hay disponible memoria de peticiones 
interna. 


Se ha alcanzado el número máximo posible de peticiones de 
Motion Control.  
Reduzca el número de peticiones que procesar (parámetro 
"Execute" = FALSE). 


16#8015 No es posible acusar el error con 
"MC_Reset". Error en la configuración del 
objeto tecnológico. 


Revise la configuración del objeto tecnológico. 


16#8016 Los valores reales no son válidos. Para ejecutar una petición MC_Home, los valores reales de-
ben ser válidos. 
Revise el estado de los valores reales. La variable del objeto 
tecnológico  
<TO>.StatusSensor[n].State debe presentar el valor 2  
(válido). 


16#8017 Valor inadmisible para numerador factor de 
transmisión. 


Indique un valor válido para el numerador del factor de trans-
misión en el parámetro "RatioNumerator". 
Valores enteros admisibles:  
-2147483648 a 2147483648 
(valor 0 no admisible) 


16#8018 Valor inadmisible para numerador factor de 
transmisión. 


Indique un valor válido para el denominador del factor de 
transmisión en el parámetro "RatioDenominator". 
Valores enteros admisibles: 
1 a 2147483648 
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ErrorID Descripción Solución 
16#8019  Petición no ejecutable. El eje esclavo indi-


cado es el valor maestro original para la 
cadena de sincronismo. 


Las interconexiones recursivas no son posibles. Un eje maes-
tro no puede interconectarse como eje esclavo al propio valor 
maestro. Indique un eje esclavo válido en el parámetro 
"Slave".  


16#8FFF Error no especificado Póngase en contacto con su representante de Siemens en las 
agencias y oficinas de ventas de su zona. Encontrará a su 
persona de contacto en:  
Personas de contacto en Industry Automation and Drive  
Technologies (http://www.siemens.com/automation/partner)  
 


Consulte también 
Errores en las instrucciones de Motion Control (Página 223) 



http://www.siemens.com/automation/partner
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A.6 Diagramas de funcionamiento MC_Power 


A.6.1 Conexión del accionamiento con PROFIdrive 


A.6.1.1 StopMode 0 


Diagrama de funcionamiento: habilitar un objeto tecnológico y bloquearlo con "StopMode" = 0 


 
① El eje se frena con la deceleración de parada de emergencia configurada. 
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A.6.1.2 StopMode 1 


Diagrama de funcionamiento: habilitar un objeto tecnológico y bloquearlo con "StopMode" = 1 


 
① La rampa de deceleración depende de la configuración en el accionamiento. 
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A.6.1.3 Reacción a alarma "Parada con valores dinámicos máximos" 


Diagrama de funcionamiento: habilitar un objeto tecnológico y aparición de una alarma tecnológica 
con reacción a alarma "Parada con valores dinámicos máximos" 


 
① El eje se frena con la deceleración máxima configurada. 
② La alarma tecnológica se acusa. 
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A.6.1.4 Reacción a alarma "Retirar habilitación" 


Diagrama de funcionamiento: habilitar un objeto tecnológico y aparición de una alarma tecnológica 
con reacción a alarma "Retirar habilitación" 


 
① La rampa de deceleración depende de la configuración en el accionamiento. 
② La alarma tecnológica se acusa en el instante ②. 
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A.6.2 Conexión analógica del accionamiento 


A.6.2.1 StopMode 0 


Diagrama de funcionamiento: habilitar un objeto tecnológico y bloquearlo con "StopMode" = 0 


 
① El eje se frena con la deceleración de parada de emergencia configurada. 
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A.6.2.2 StopMode 1 


Diagrama de funcionamiento: habilitar un objeto tecnológico y bloquearlo con "StopMode" = 1 


 
① La rampa de deceleración depende de la configuración en el accionamiento. 


 El comportamiento de la señal de disponibilidad del accionamiento "DI DriveReadyInput" es específico del 
fabricante. 
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A.6.2.3 Reacción a alarma "Parada con valores dinámicos máximos" 


Diagrama de funcionamiento: habilitar un objeto tecnológico y aparición de una alarma tecnológica 
con reacción a alarma "Parada con valores dinámicos máximos" 


 
① El eje se frena con la deceleración máxima configurada. 
② La alarma tecnológica se acusa en el instante ②. 


 El comportamiento de la señal de disponibilidad del accionamiento "DI DriveReadyInput" es específico del 
fabricante. 
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A.6.2.4 Reacción a alarma "Retirar habilitación" 


Diagrama de función: habilitar un objeto tecnológico y aparición de una alarma tecnológica con 
reacción a alarma "Retirar habilitación" 


 
① La rampa de deceleración depende de la configuración en el accionamiento. 
② La alarma tecnológica se acusa en el instante ②. 


 El comportamiento de la señal de disponibilidad del accionamiento "DI DriveReadyInput" es específico del 
fabricante. 
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A.7 Accionamientos SINAMICS 


A.7.1 Referenciado en accionamientos SINAMICS con marca cero externa 
En los accionamientos SINAMICS con marca cero externa se sincroniza siempre hacia el 
lado izquierdo de la señal de la marca cero externa al efectuar el referenciado. Esto significa 
que en sentido de marcha positivo se sincroniza hacia un flanco positivo y, en sentido de 
marcha negativo, hacia un flanco negativo. 


Si se invierte la señal también es posible sincronizar en el lado derecho de la señal de la 
marca cero externa. La inversión puede ajustarse en el accionamiento con el parámetro 
P490 de SINAMICS.  


El referenciado hacia una marca cero del encóder o una marca cero externa se ajusta en el 
parámetro P495 de SINAMICS. 
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Glosario  
 


Accionamiento 
La totalidad del motor (eléctrico o hidráulico), actuador (convertidor, válvula), regulación, 
sistema de medida y suministro (alimentación, acumulador de presión). 


Alarma tecnológica 
Si se produce un error en el objeto tecnológico (p. ej., aproximación a un final de carrera por 
hardware), se lanza y visualiza una alarma tecnológica.  


Las repercusiones de una alarma tecnológica sobre el objeto tecnológico están definidas por 
la reacción a alarma (p. ej., retirar la habilitación). La reacción a alarma está predefinida por 
el sistema. 


Archivo GSD 
Este archivo de Generic Station Description almacena todas las características de un 
dispositivo PROFINET o PROFIBUS necesarias para su configuración. 


Bloque de datos tecnológico 
El bloque de datos tecnológico representa el objeto tecnológico y contiene todos los datos 
de configuración, consignas y valores reales, además de información de estado del objeto 
tecnológico. 


Detector de proximidad 
Interruptor de posición que se acciona sin contacto mecánico con la pieza en movimiento. 


Dynamic Servo Control (DSC) 
En accionamientos que soportan DSC, es posible utilizar opcionalmente el regulador de 
posición en el accionamiento. El regulador de posición en el accionamiento suele ejecutarse 
en el ciclo de regulación de velocidad de giro rápido. De este modo se mejora la calidad de 
regulación en los accionamientos con acoplamiento digital. 


Encóder absoluto 
Encóder de posición que expresa la posición en forma de valor numérico digital. Este valor 
numérico es unívoco en todo el rango de resolución del encóder absoluto. 
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Encóder incremental 
Encóder de posición que expresa el cambio de posición de modo incremental en forma de 
valor numérico digital. 


Error de seguimiento 
El error de seguimiento es la diferencia entre la consigna de posición y el valor real de 
posición. Los tiempos de transferencia de la consigna al accionamiento y del valor real de 
posición al controlador se tienen en cuenta a la hora de calcular el error de seguimiento. 


Factor Kv 
Ganancia de velocidad 


Factor de ganancia en el lazo de regulación de posición 


Final de carrera por hardware 
Final de carrera mecánico que limita el rango de desplazamiento máximo admisible del eje. 


Final de carrera por software 
Una posición programable que limita el rango de desplazamiento de un eje. 


Instrucción de Motion Control 
Con las instrucciones de Motion Control se inician peticiones de Motion Control para objetos 
tecnológicos desde el programa de usuario, para así ejecutar la funcionalidad deseada en 
los objetos tecnológicos. Mediante los parámetros de salida de las instrucciones de Motion 
Control se hace un seguimiento del estado de las peticiones en curso. 


Marca cero 
Referencia de posición para el movimiento de encóders incrementales rotativos y lineales. 
La marca cero de un encóder incremental se utiliza, p. ej., como marca de referencia. 


Módulo de comunicación (CM) 
Módulo para tareas de comunicación que se utiliza en un sistema de automatización como 
ampliación de la interfaz de la CPU (p. ej., PROFIBUS) o que ofrece posibilidades de 
comunicación adicionales (p. ej., PtP). 


Módulo tecnológico (TM) 
Módulo para tareas tecnológicas, p. ej., contar, medir o posicionar. 
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Override 
Corrección porcentual de la velocidad o de la velocidad de giro 


Panel de mando del eje 
El panel de mando del eje permite mover el eje en modo manual, optimizar los ajustes del 
eje y realizar un test del funcionamiento del eje en la instalación. 


Procesador de comunicaciones (CP) 
Módulo para tareas de comunicación avanzadas que cubre aplicaciones especiales,  
p. ej., en el ámbito Security. 


PROFIdrive 
PROFIdrive es un perfil especificado por la PNO (organización de usuarios de PROFIBUS) 
para PROFIBUS DP y PROFINET IO para accionamientos con regulación de la velocidad y 
la posición. 


Referenciado 
El referenciado establece la referencia entre la posición en el objeto tecnológico y la 
posición mecánica del eje. Para ello, el valor de posición del objeto tecnológico se asigna a 
una marca de referencia. Dicha marca representa una posición mecánica conocida. 


Reinicialización 
Un objeto tecnológico se reinicializa con los parámetros de configuración actuales. 


Sincronismo 
Movimiento definido de un eje esclavo respecto a un eje maestro. 


Telegrama PROFIdrive 
Telegrama para la comunicación según PROFIdrive. 


Tipo de eje 
El tipo de eje determina la unidad de medida en la que se posiciona el eje.  


Según sea la mecánica, un eje está diseñado como eje lineal o rotativo: 


● En los ejes lineales, la posición del eje se indica como medida de longitud, p. ej., 
milímetros (mm). 


● En los ejes rotativos, la posición del eje se indica como medida angular, p. ej., grados (°). 
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Valor maestro 
Magnitud de entrada para un sincronismo 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


 PELIGRO 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 ADVERTENCIA 
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


 


 PRECAUCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse lesiones corporales. 


 


 ATENCIÓN 
Significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden producirse daños materiales. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
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Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


 ADVERTENCIA 
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 
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Finalidad de la documentación 
Esta documentación le ayudará a configurar y programar módulos tecnológicos para tareas 
de contaje y medición de S7-1500, ET 200MP y ET 200SP, así como para la lectura de 
recorrido y posición. 


Conocimientos básicos necesarios 
Para comprender la documentación se requieren los siguientes conocimientos: 


● Conocimientos generales de automatización 


● Conocimientos del sistema de automatización industrial SIMATIC 


● Conocimientos sobre el uso de PC Windows 


● Conocimientos sobre el uso de STEP 7 


Ámbito de validez de la documentación 
Esta documentación es válida para el uso de los módulos siguientes: 


● Módulos S7-1500 


– TM Count 2x24V 


– TM PosInput 2 


– DI 32×24VDC HF (a partir de la versión de firmware V2.1.0) 


● Módulos ET 200SP: 


– TM Count 1x24V 


– TM PosInput 1 


– DI 8×24VDC HS 


Los módulos tecnológicos son adecuados para tareas complejas de contaje y medición así 
como para la lectura de posición. Los módulos de entradas digitales son aptos para tareas 
de contaje sencillas. 


Convenciones 
Preste atención a las indicaciones marcadas del modo siguiente: 


 


 Nota 


Una indicación contiene datos importantes acerca del producto descrito en la 
documentación, el manejo de dicho producto o la parte de la documentación a la que debe 
prestarse especial atención. 
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Soporte adicional 
● Encontrará más datos acerca de la oferta del Technical Support en el anexo 


Service & Support (Página 175). 


● La oferta de documentación técnica de los distintos productos y sistemas de 
automatización SIMATIC se encuentra en Internet  
(http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


● Encontrará el catálogo online y el sistema de pedidos online en Internet 
(http://mall.automation.siemens.com). 



http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal

http://mall.automation.siemens.com/
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 Guía de documentación 1 
 


 


La documentación del sistema de automatización SIMATIC S7-1500 y de los sistemas de 
periferia descentralizada SIMATIC ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL se divide en tres 
partes. 
Esta división le permite acceder específicamente a los contenidos de su interés. 


 


Información básica 


En los manuales de sistema y en los Getting Started (primeros pasos) se describen 
detalladamente la configuración, el montaje, el cableado y la puesta en marcha de los 
sistemas SIMATIC S7-1500, ET 200MP, ET 200SP y ET 200AL. La ayuda en pantalla de 
STEP 7 le presta asistencia a la hora de configurar y programar. 


Información de dispositivos 


Los manuales de producto contienen una descripción sintética de la información específica 
de los módulos, como características, esquemas de conexiones, curvas características o 
datos técnicos. 
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Información general 


En los manuales de funciones encontrará descripciones exhaustivas sobre temas generales, 
p. ej. diagnóstico, comunicación, control de movimiento, servidor web. 


La documentación se puede descargar gratuitamente de Internet 
(http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-
overview/Pages/Default.aspx). 


Los cambios y ampliaciones de los manuales se documentan en informaciones de producto. 


Manual Collections 
Las Manual Collections contienen la documentación completa de los sistemas recogida en 
un archivo. 


Encontrará la Manual Collection en Internet: 


● S7-1500/ET 200MP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86140384) 


● ET 200SP (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942) 


● ET 200AL (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95242965) 


My Documentation Manager 
Con My Documentation Manager se combinan manuales enteros o partes de ellos para 
elaborar un manual propio. 
Este manual se puede exportar como archivo PDF o en un formato editable. 


Encontrará My Documentation Manager en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation). 


Ejemplos de aplicación 
Los ejemplos de aplicación le proporcionan herramientas y ejemplos para resolver tareas de 
automatización. Las soluciones se representan como combinación de varios componentes 
del sistema; se evita centrarse en productos concretos. 


Encontrará los ejemplos de aplicación en Internet 
(https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054). 



http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/Pages/Default.aspx

http://w3.siemens.com/mcms/industrial-automation-systems-simatic/en/manual-overview/Pages/Default.aspx

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/86140384

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/84133942

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/95242965

http://support.industry.siemens.com/My/ww/es/documentation

https://support.industry.siemens.com/sc/ww/es/sc/2054
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CAx-Download-Manager 
El CAx-Download-Manager permite acceder a datos de producto actuales para el sistema 
CAx o CAe. 


Con solo unos clics configurará su propio paquete para descargar. 


Puede elegir lo siguiente: 


● Imágenes de producto, croquis acotados 2D, modelos 3D, esquemas de conexiones, 
archivos de macros EPLAN 


● Manuales, curvas características, instrucciones de uso, certificados 


● Datos característicos de productos 


Encontrará la Cesta de Compra CAx en Internet 
(http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline). 


TIA Selection Tool 
TIA Selection Tool permite seleccionar, configurar y pedir dispositivos para Totally 
Integrated Automation (TIA). 
Es el sucesor de SIMATIC Selection Tool y aúna en una misma herramienta los 
configuradores de automatización ya conocidos. 
TIA Selection Tool permite generar un lista de pedido completa a partir de la selección o 
configuración de productos realizada. 


Encontrará TIA Selection Tool en Internet. 



http://support.industry.siemens.com/my/ww/es/CAxOnline
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 Principios básicos de contaje, medición y lectura de 
posición 2 
2.1 Sinopsis de los módulos y sus características 


Módulos tecnológicos  
Las tablas siguientes ofrecen un resumen de las características de los módulos de contaje, 
medición y lectura de posición, clasificadas según los sistemas siguientes: 


● S7-1500 


● ET 200SP 


Tabla 2- 1 Módulos S7-1500 para contaje, medición y lectura de posición 


Característica S7-1500 
Módulo tecnológico Módulo de entradas 


digitales 
TM Count 2x24V TM PosInput 2 DI 32x24VDC HF 


Número de contadores 2 2 2 
Frecuencia de señal máxima 200 kHz 1 MHz 1 kHz 
Frecuencia de señal máxima en 
encóders incrementales con eva-
luación cuádruple (Página 68) 


800 kHz 4 MHz — 


Rango de contaje máximo 32 bits (Página 19) 32 bits (Página 19) 32 bits (Página 73) 
Rango de valores de posición 
(Página 21) máximo 


— 31 bits — 


Conexión de encóder incremental 
y generador de impulsos 
RS422/TTL (Página 65) 


— X — 


Conexión de encóder incremental 
de 24 V 


X (Página 63) — — 


Conexión de generador de impul-
sos de 24 V 


X (Página 63) — X (Página 80) 


Conexión de encóder absoluto 
SSI (Página 67) 


— X — 


Lectura de posición para Motion 
Control (Página 62) 


X X — 


Alimentación de encóder de 5 V — X — 
Alimentación de encóder de 24 V X X — 
Número de entradas digitales 
adicionales por contador 


3 2 — 


Número de salidas digitales físi-
cas por canal 


2 2 — 
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Característica S7-1500 
Módulo tecnológico Módulo de entradas 


digitales 
TM Count 2x24V TM PosInput 2 DI 32x24VDC HF 


Número de salidas digitales 
lógicas por canal 


— — 1 


Puerta software X (Página 24) X (Página 24) X (Página 75) 
Puerta hardware X (Página 24) X (Página 24) — 
Función de captura (Capture) 
(Página 27) 


X X — 


Sincronización (Página 31) X X — 
Funciones de comparación X (Página 39) X (Página 39) X (Página 77) 
Medición de frecuencia, velocidad 
y periodo (Página 50) 


X X — 


Histéresis (Página 58) X X — 
Soporte de modo isócrono X (Página 71) X (Página 71) X (Página 81) 
Soporte de alarmas de diagnósti-
co 


X (Página 62) X (Página 62) X (Página 79) 


Soporte de alarmas de proceso X (Página 62) X (Página 62) X (Página 79) 
Filtro parametrizable para señales 
de contaje y entradas digitales 


X X X 
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Tabla 2- 2 Módulos ET 200SP para contaje, medición y lectura de posición 


Característica ET 200SP 
Módulo tecnológico Módulo de entradas 


digitales 
TM Count 1x24V TM PosInput 1 DI 8x24VDC HS 


Número de contadores 1 1 4 
Frecuencia de señal máxima 200 kHz 1 MHz 10 kHz 
Frecuencia de señal máxima en 
encóders incrementales con evalua-
ción cuádruple (Página 68) 


800 kHz 4 MHz — 


Rango de contaje máximo 32 bits (Página 19) 32 bits  
(Página 19) 


32 bits (Página 73) 


Rango de valores de posición (Pági-
na 21) máximo 


— 31 bits — 


Conexión de encóder incremental y 
generador de impulsos RS422/TTL 
(Página 65) 


— X — 


Conexión de encóder incremental de 
24 V 


X (Página 63) — — 


Conexión de generador de impulsos 
de 24 V 


X (Página 63) — X (Página 80) 


Conexión de encóder absoluto SSI 
(Página 67) 


— X — 


Lectura de posición para Motion 
Control (Página 62) 


X X — 


Alimentación de encóder de 5 V — — — 
Alimentación de encóder de 24 V X X X 
Número de entradas digitales adicio-
nales por contador 


3 2 1 


Número de salidas digitales físicas 
por canal 


2 2 — 


Número de salidas digitales lógicas 
por canal 


— — 1 


Puerta software X (Página 24) X (Página 24) X (Página 75) 
Puerta hardware X (Página 24) X (Página 24) X (Página 76) 
Función de captura (Capture) (Pági-
na 27) 


X X — 


Sincronización (Página 31) X X — 
Funciones de comparación X (Página 39) X (Página 39) X (Página 77) 
Medición de frecuencia, velocidad y 
periodo (Página 50) 


X X — 


Histéresis (Página 58) X X — 
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Característica ET 200SP 
Módulo tecnológico Módulo de entradas 


digitales 
TM Count 1x24V TM PosInput 1 DI 8x24VDC HS 


Soporte de modo isócrono X (Página 71) X (Página 71) X (Página 81) 
Soporte de alarmas de diagnóstico X (Página 62) X (Página 62) X (Página 79) 
Soporte de alarmas de proceso X (Página 62) X (Página 62) X (Página 79) 
Filtro parametrizable para señales de 
contaje y entradas digitales 


X X X 
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2.2 Principios básicos de contaje, medición y lectura de posición 
(módulos tecnológicos) 


2.2.1 Sinopsis de las aplicaciones posibles 


Introducción  
El módulo tecnológico se configura y parametriza con el software de configuración. 


Las funciones del módulo tecnológico se controlan a través del programa de usuario. 


Entorno del sistema 
Los módulos tecnológicos pueden utilizarse en los siguientes entornos de sistema: 


 
Aplicaciones posibles Componentes necesarios Software de configuración En el programa de usuario 
Operación centralizada y 
descentralizada en un siste-
ma S7-1500 con el corres-
pondiente sistema ET 200 


• Sistema de automa-
tización S7-1500 


• Sistema de periferia 
descentralizada ET 200 


• Módulo tecnológico 


STEP 7 (TIA Portal): 
• Configuración de disposi-


tivos con configuración 
hardware (HWCN) 


• Ajuste de parámetros con 
objeto tecnológico 
High_Speed_Counter 


Funciones de contaje y me-
dición: 
Instrucción 
High_Speed_Counter para el 
objeto tecnológico 
Lectura de posición con 
encóder absoluto SSI: 
Acceso directo a la interfaz 
de control y realimentación 
del módulo tecnológico en 
los datos IO  


STEP 7 (TIA Portal): 
Configuración del dispositivo 
con configuración hardware 
(HWCN) en el modo de 
operación "Lectura de posi-
ción para Motion Control" 


Control mediante el objeto 
tecnológico 
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Aplicaciones posibles Componentes necesarios Software de configuración En el programa de usuario 
Operación descentralizada 
en un sistema S7-300/400 


• Sistema de automa-
tización S7-300/400 


• Sistema de periferia 
descentralizada ET 200 


• Módulo tecnológico 


STEP 7 (TIA Portal): 
Configuración de dispositi-
vos y ajuste de parámetros 
con configuración hardware 
(HWCN) 
STEP 7: 
Configuración de dispositi-
vos y ajuste de parámetros 
con HSP 


Acceso directo a la interfaz 
de control y realimentación 
del módulo tecnológico en 
los datos IO 


Operación descentralizada 
en un sistema de otro fabri-
cante 


• Sistema de automa-
tización de otro fabri-
cante 


• Sistema de periferia 
descentralizada ET 200 


• Módulo tecnológico 


Software de configuración de 
otro fabricante: 
Configuración del dispositivo 
y ajuste de parámetros con 
el archivo GSD 


Acceso directo a la interfaz 
de control y realimentación 
del módulo tecnológico en 
los datos IO 


Posibilidades de la parametrización  
En un sistema S7-1500 tiene dos alternativas para parametrizar y controlar las funciones del 
módulo tecnológico: 


● Configuración mediante el objeto tecnológico High_Speed_Counter y control mediante la 
instrucción High_Speed_Counter correspondiente 
El acceso a la interfaz de control y realimentación del módulo tecnológico se produce a 
través del objeto tecnológico. 


● Ajuste de parámetros mediante HWCN 
El acceso a la interfaz de control y realimentación del módulo tecnológico se realiza 
mediante el acceso directo a los datos IO. 


Configuración mediante objeto tecnológico 
Para el uso centralizado y descentralizado en un sistema S7-1500 se recomienda la 
configuración cómoda y que admite gráficos por medio de un objeto tecnológico 
High_Speed_Counter. Encontrará una descripción a fondo de esta configuración a partir del 
apartado Objeto tecnológico High_Speed_Counter (Página 83).  


En la configuración del equipo, determine "Configurar canal mediante objeto tecnológico" 
para el módulo tecnológico. ver el apartado Modo de funcionamiento (Página 125). 


En los parámetros básicos del objeto tecnológico puede encontrar la asignación para el 
módulo tecnológico y el canal de contaje: ver el apartado Parámetros básicos (Página 89). 


Ajuste de parámetros mediante HWCN 
Encontrará más indicaciones para el ajuste de parámetros mediante HWCN en la ayuda 
contextual de los parámetros en STEP 7 (TIA Portal). Encontrará una descripción de la 
interfaz de control y realimentación en los siguientes apartados: 


Asignación de la interfaz de control (Página 159)  


Asignación de la interfaz de realimentación (Página 162)  
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2.2.2 Captura de las señales de contaje 


2.2.2.1 Contaje con encóder incremental o generador de impulsos 
Contar significa registrar y sumar eventos. Los contadores de los módulos tecnológicos 
capturan señales de impulsos y señales incrementales, y las evalúan según corresponda. El 
sentido de contaje puede predefinirse a través de señales de encóder o de impulsos 
adecuadas o a través del programa de usuario.  


Los procesos de contaje pueden controlarse con las entradas digitales del módulo 
tecnológico. Puede conmutar las salidas digitales con exactitud en los valores de contaje 
definidos, independientemente del programa de usuario. 


Es posible parametrizar el comportamiento de los contadores con ayuda de las funciones 
que se describen a continuación. 


Límites de contaje  
Los límites de contaje definen el rango utilizado por los valores de contaje. Los límites de 
contaje son parametrizables y pueden modificarse en tiempo de ejecución a través del 
programa de usuario.  


El límite de contaje máximo ajustable es 2147483647 (231–1). El límite de contaje mínimo 
ajustable es –2147483648 (–231). 


Es posible parametrizar el comportamiento del contador en los límites de contaje: 


● Continuar o finalizar los procedimientos de contaje al rebasarse un límite de contaje 
(cierre de puerta automático). 


● Cambiar el valor de contaje por el valor de arranque o por el límite de contaje opuesto al 
rebasarse un límite de contaje. 


Valor de arranque  
Como valor de arranque se puede parametrizar un valor cualquiera comprendido entre los 
límites de contaje. El valor de arranque puede modificarse en tiempo de ejecución a través 
del programa de usuario.  


Según la parametrización, el módulo tecnológico puede cambiar el valor de contaje actual 
por el valor de arranque al sincronizar, durante la función de Capture, al rebasarse un límite 
de contaje o al abrirse la puerta. 


Control de puerta  
La apertura y el cierre de la puerta de hardware (puerta HW) y la puerta de software (puerta 
SW) definen el intervalo temporal en el que se capturan las señales de contaje. 


El control de la puerta HW se realiza de forma externa a través de una entrada digital del 
módulo tecnológico. El control de la puerta SW se realiza a través del programa de usuario. 
La puerta HW se puede activar con la parametrización. La puerta SW (bit en la interfaz de 
control de los datos IO cíclicos) no se puede desactivar. 
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Capture  
Es posible parametrizar el flanco de una señal de referencia externa que dispare el 
almacenamiento del valor de contaje o del valor de posición actuales como valor Capture. 
Las siguientes señales externas pueden desencadenar la función de Capture. 


● Flanco ascendente o descendente de una entrada digital 


● Ambos flancos de una entrada digital 


● Flanco ascendente de la señal N en la entrada del encóder (con encóders incrementales 
o generadores de impulsos) 


En el caso de los encóders incrementales y los encóders de impulsos, es posible 
parametrizar si a continuación de la función de Capture se seguirá contando con el valor de 
contaje actual o con el valor de arranque. 


Sincronización  
Se puede parametrizar el flanco de una señal de referencia externa que cargue el contador 
con el valor de arranque predefinido. Las siguientes señales externas pueden cargar el 
contador con el valor de arranque: 


● Flanco ascendente o descendente de una entrada digital 


● Flanco ascendente de la señal N en la entrada del encóder 


● Flanco ascendente de la señal N en la entrada del encóder en función del nivel de la 
entrada digital asignada 


Histéresis  
Se puede especificar una histéresis para los valores de comparación, dentro de la cual se 
impide que vuelva a conmutarse una salida digital. Un encóder puede permanecer en una 
posición determinada en torno a la cual oscila el valor de contaje con leves movimientos. Si 
en este rango de oscilación hay un valor de referencia o un límite de contaje, la salida digital 
correspondiente se activa y desactiva con la frecuencia conveniente sin aplicar una 
histéresis. La histéresis impide esta conmutación no deseada. 
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2.2.2.2 Lectura de posición con encóder absoluto SSI 


Descripción  
Se pueden utilizar los módulos tecnológicos TM PosInput con un encóder absoluto SSI para 
la lectura de posición. El módulo tecnológico lee el valor de posición a través de una interfaz 
serie síncrona del encóder absoluto SSI y lo pone a disposición del controlador. 


Puede conmutar las salidas digitales del módulo tecnológico con exactitud en los valores de 
posición definidos, independientemente del programa de usuario. La lectura de posición con 
un encóder absoluto SSI se lleva a cabo sin control de puerta. Por motivos del sistema, la 
sincronización no es posible con un encóder absoluto SSI.  


Para ello, en el ajuste de parámetros (HWCN) del módulo tecnológico en STEP 7 (TIA 
Portal), seleccione el tipo de señal "Encóder absoluto (SSI)". 


Conversión Gray-Binario 
Se soportan encóders absolutos SSI con codificación Gray y Binaria. 


Capture 
Puede parametrizar uno o ambos flancos de una entrada digital que desencadenen el 
almacenamiento del valor de posición actual como valor de Capture.  


Histéresis 
Se puede especificar una histéresis para los valores de comparación, dentro de la cual se 
impide que vuelva a conmutarse una salida digital. Un encóder puede permanecer en una 
posición determinada en torno a la cual oscila el valor de posición con leves movimientos. Si 
en este rango de oscilación hay un valor de comparación o un límite, la salida digital 
correspondiente se activa y desactiva con la frecuencia conveniente sin aplicar una 
histéresis. La histéresis impide esta conmutación no deseada. 


Rango para valor de posición 
Puede definir para el encóder absoluto SSI una longitud de telegrama de entre 10 y 40 bits. 
Los números de bit parametrizables del LSB y del MSB del valor de posición en el telegrama 
definen el rango de valores. El módulo tecnológico puede leer un valor de posición con una 
longitud máxima de 31 bits y transmitírselo al control. El valor de posición se trata como 
valor positivo sin signo y puede adoptar valores entre "0" y "2(MSB-LSB+1)-1". 


Telegrama SSI completo 
En lugar de una magnitud pueden devolverse los 32 bits menos significativos del actual 
telegrama SSI no procesado. De esta manera, además del valor de posición, obtiene bits 
específicos de encóder adicionales, p. ej., bits de error. Si el telegrama SSI es más corto 
que 32 bits, se devuelven el telegrama SSI completo, justificado a la derecha, y los bits 
superiores no usados con "0" en la interfaz de realimentación. 
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2.2.3 Comportamiento en los límites de contaje 


Rebase de un límite de contaje   
El límite de contaje superior se rebasa por exceso si el valor de contaje actual coincide con 
el límite superior de contaje y se produce un nuevo impulso de contaje en sentido 
ascendente. El límite inferior de contaje se rebasa por exceso si el valor de contaje actual 
coincide con el límite inferior de contaje y se produce un nuevo impulso de contaje en 
sentido descendente. 


En caso de rebase, en la interfaz de realimentación se activa el bit de estado 
correspondiente: 
 
Límite de contaje rebasado Bit de estado  
Límite superior de contaje EVENT_OFLW se activa  
Límite inferior de contaje EVENT_UFLW se activa 


Puede restablecer los bits de estado con RES_EVENT. 


Para el rebase por exceso de un límite de contaje puede parametrizar si se sigue contando 
con el valor de contaje y con cuál de ellos. 


Ejemplos 
La siguiente figura muestra un ejemplo de finalización del proceso de contaje (cierre de 
puerta automática) tras un rebase por exceso y el establecimiento del contador al valor de 
arranque: 
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La siguiente figura muestra un ejemplo de continuación del proceso de contaje tras un 
rebase por exceso y el establecimiento del contador al valor de arranque: 


 
 


La siguiente figura muestra un ejemplo de finalización del proceso de contaje tras un rebase 
por exceso y el establecimiento del contador al otro límite de contaje: 


 
 


La siguiente figura muestra un ejemplo de continuación del proceso de contaje tras un 
rebase por exceso y el establecimiento del contador al otro límite de contaje: 
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2.2.4 Control de puerta con encóder incremental o generador de impulsos 
Muchas aplicaciones requieren que el contaje comience o se detenga en función de otros 
eventos. El contaje se inicia o se detiene por medio de la función de puerta.  


Por cada canal, los módulos tecnológicos poseen dos puertas, que determinan la puerta 
interna resultante: 


● Puerta software (puerta SW) 


● Puerta hardware (puerta HW) 


2.2.4.1 Puerta SW 
La puerta SW se abre y cierra con el bit de control (Página 159) SW_GATE. El estado de la 
puerta SW se indica mediante el bit de realimentación (Página 162) STS_SW_GATE .  


2.2.4.2 Puerta HW 
La puerta HW es opcional. La puerta HW se abre y cierra mediante señales en las entradas 
digitales parametrizadas del canal.  


 


 Nota 


Los filtros de entrada parametrizados retrasan la señal de control de la entrada digital. 
 


El estado de una entrada digital DIm se indica mediante el bit de realimentación 
(Página 162) STS_DIm correspondiente. 


Apertura y cierre controlados por nivel de la puerta HW con una entrada digital 
La siguiente figura muestra un ejemplo de apertura y cierre controlados por nivel con una 
entrada digital. La entrada digital se parametriza de tal modo que esté activa con nivel alto:  


 
Mientras la entrada digital está activa, la puerta HW está abierta y se cuentan los impulsos 
de contaje. Si la entrada digital se desactiva, la puerta HW se cierra. Los impulsos de 
contaje se ignoran y el valor de contaje se mantiene constante. 
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Apertura y cierre controlados por flanco de la puerta HW con dos entradas digitales 
La siguiente figura muestra un ejemplo de apertura y cierre con dos entradas digitales. Las 
dos entradas digitales se parametrizan de modo que el flanco ascendente abra la puerta 
HW: 


 
La puerta HW se abre con un flanco parametrizado en la entrada digital, que está 
parametrizada para la apertura. La puerta HW se cierra con un flanco parametrizado en la 
entrada digital, que está parametrizada para el cierre.  


2.2.4.3 Puerta interna 


Puerta interna  
La puerta interna está abierta cuando la puerta SW está abierta y la puerta HW está abierta 
o no se ha parametrizado. El estado de la puerta interna se indica mediante el bit de 
realimentación (Página 162) STS_GATE.  


Cuando la puerta interna está abierta, se inicia el contaje. Cuando la puerta interna está 
cerrada, el resto de los impulsos de contaje se ignoran y el contaje se detiene.  


La puerta SW debe estar abierta para controlar un proceso de contaje solo con la puerta 
HW. Si no se parametriza ninguna puerta HW, se considerará que está siempre abierta. En 
ese caso, la puerta interna debe abrirse y cerrarse únicamente mediante la puerta SW. 
 
Puerta hardware Puerta software Puerta interna 
Abierta/no parametrizada Abierta Abierta 
Abierta/no parametrizada Cerrada Cerrada 
Cerrada Abierta Cerrada 
Cerrada Cerrada Cerrada 


Durante la parametrización del comportamiento del contador debe establecerse si, tras abrir 
la puerta interna, el proceso de contaje debe empezar con el valor de arranque o con el 
valor de contaje actual. 


Además, la puerta interna puede cerrarse automáticamente al rebasar por exceso un valor 
de contaje. Para continuar el contaje es necesario que se cierre y se vuelva a abrir la puerta 
software o la puerta hardware. 
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2.2.4.4 Comportamiento del contador ante la apertura de puerta 
Dispone de las siguientes posibilidades de parametrización para el comportamiento del 
contador en la apertura de la puerta: 


● Ajustar el contador al valor de arranque. 


● Continuar con el valor de contaje actual. 


Ajuste del contador al valor de arranque 
Con esta parametrización se aplican los siguientes comportamientos de contador: 


Cada proceso de contaje comienza tras la apertura de la puerta interna con el valor de 
arranque. 


La siguiente imagen muestra un ejemplo de continuación del proceso de contaje tras poner 
el contador al valor de arranque: 


 


Continuar con el valor de contaje actual 
Con esta parametrización se aplican los siguientes comportamientos de contador: 


Cada proceso de contaje comienza tras la nueva apertura de la puerta interna con el valor 
de contaje actual. 


La siguiente figura muestra un ejemplo de continuación del proceso de contaje con el valor 
de contaje actual: 
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2.2.5 Capture 


2.2.5.1 Capture con encóder incremental o generador de impulsos 


Descripción  
Con la función "Capture" se guarda el valor de contaje actual a través de una señal de 
referencia externa. La función de Capture se puede parametrizar para las siguientes señales 
de referencia: 


● Flanco ascendente o descendente en una entrada digital 


● Flanco ascendente y descendente en una entrada digital 


● Flanco ascendente de la señal N en la entrada del encóder 


Funcionamiento 
El valor de Capture es siempre exactamente el valor de contaje en el instante del flanco 
correspondiente (retardado el tiempo de filtrado de entrada parametrizado). La función de 
Capture actúa independientemente del estado de la puerta interna. Si la puerta está 
cerrada, se guarda el valor de contaje sin cambios. 


La siguiente figura muestra un ejemplo de la función de Capture con la siguiente 
parametrización: 


● Valor de arranque = 0 


● Evento de Capture con flanco ascendente en la entrada digital parametrizada 


● Poner el contador al valor de arranque con la apertura de puerta 


● Continuar el contaje tras evento de Capture 
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La siguiente figura muestra otro ejemplo de la función de Capture con la siguiente 
parametrización: 


● Valor de arranque = 0 


● Evento de Capture con flanco ascendente en la entrada digital parametrizada 


● Poner el contador al valor de arranque con la apertura de puerta 


● Tras el evento de Capture, establecer el valor de contaje al valor de arranque y continuar 
el contaje 


 
Con el bit de control (Página 159) EN_CAPTURE se habilita la función de Capture. El bit de 
realimentación (Página 162) EVENT_CAP indica que se ha guardado un valor de contaje 
como valor Capture en la interfaz de realimentación. Cuando restablece EN_CAPTURE, se 
restablece EVENT_CAP. El estado de una entrada digital se indica mediante el bit de 
realimentación (Página 162) STS_DIm correspondiente.  


La siguiente figura muestra un ejemplo de los bits EN_CAPTURE y EVENT_CAP al utilizar 
la función de Capture mediante un flanco ascendente en una entrada digital: 
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 Nota 


Los filtros de entrada parametrizados retrasan la señal de control de la entrada digital 
correspondiente. 


La función de Capture no tiene ninguna influencia en el bit de realimentación STS_CNT ni 
en los LED UP y DN. 


 


Alarma de proceso  
Se puede parametrizar una alarma de proceso para la función de Capture. Si las alarmas de 
proceso se disparan más rápido de lo que el sistema puede acusarlas, pueden perderse 
alarmas de proceso. Puede establecerse un aviso de alarma de proceso perdida por alarma 
de diagnóstico. 


 


2.2.5.2 Capture con encóder absoluto SSI 


Descripción  
Con la función "Capture" se guarda el valor de posición actual a través de una señal de 
referencia externa. La función de Capture se puede parametrizar para las siguientes señales 
de referencia: 


● Flanco ascendente o descendente en una entrada digital 


● Flanco ascendente y descendente en una entrada digital 


Funcionamiento 
En el instante del flanco correspondiente, el valor de posición del último telegrama SSI 
válido se guarda en el valor Capture. 


La siguiente figura muestra un ejemplo de evento de Capture mediante un flanco 
ascendente en la entrada digital parametrizada: 
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Con el bit de control (Página 159) EN_CAPTURE se habilita la función de Capture. El bit de 
realimentación (Página 162) EVENT_CAP indica que se ha guardado un valor de posición 
como valor de Capture en la interfaz de realimentación. Cuando restablece EN_CAPTURE, 
se restablece EVENT_CAP. El estado de una entrada digital se indica mediante el bit de 
realimentación (Página 162) STS_DIm correspondiente.  


La siguiente figura muestra un ejemplo de los bits EN_CAPTURE y EVENT_CAP al utilizar 
la función de Capture mediante un flanco ascendente en una entrada digital: 


 
 


 


 Nota 


Los filtros de entrada parametrizados retrasan la señal de control de la entrada digital 
correspondiente. 


 


Alarma de proceso  
Se puede parametrizar una alarma de proceso para la función de Capture. Si las alarmas de 
proceso se disparan más rápido de lo que el sistema puede acusarlas, pueden perderse 
alarmas de proceso. Puede establecerse un aviso de alarma de proceso perdida por alarma 
de diagnóstico. 
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2.2.6 Sincronización 


Descripción   
Con la función "Sincronización" se pone el contador al valor de arranque predefinido 
mediante una señal de referencia externa. La sincronización se puede parametrizar para las 
siguientes señales de referencia: 


● Flancos ascendentes o descendentes en una entrada digital 


● Flanco ascendente de la señal N en la entrada del encóder 


● Flanco ascendente de la señal N en la entrada del encóder en función del nivel de una 
entrada digital 


Funcionamiento 
La sincronización siempre se realiza en el instante preciso de la señal de referencia. La 
sincronización actúa independientemente del estado de la puerta interna. 


Con el bit de control (Página 159) EN_SYNC_UP se habilita la sincronización para el contaje 
en sentido ascendente. Con el bit de control (Página 159) EN_SYNC_DN se habilita la 
sincronización para el contaje en sentido descendente. El bit de realimentación (Página 162) 
EVENT_SYNC indica que se ha producido una sincronización. Al restablecer EN_SYNC_UP 
o EN_SYNC_DN, se restablece también EVENT_SYNC. 


 


 Nota 


Los filtros de entrada parametrizados retrasan la señal de control de la entrada digital 
correspondiente. 


La sincronización no tiene ninguna influencia en el bit de realimentación (Página 162) 
STS_CNT ni en los LED UP y DN. 
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Sincronización única 
La siguiente figura muestra un ejemplo de los bits EN_SYNC_UP, EN_SYNC_DN y 
EVENT_SYNC con una única sincronización mediante un flanco en una entrada digital en el 
caso de los impulsos de contaje en sentido ascendente: 


 
Tras la habilitación de la sincronización para el contaje en sentido ascendente, el contador 
se sincroniza con el primer flanco ascendente en la entrada digital parametrizada. Solo tras 
desactivar y volver a activar el bit de control (Página 159) EN_SYNC_UP, el contador puede 
volver a sincronizarse. 







 Principios básicos de contaje, medición y lectura de posición 
 2.2 Principios básicos de contaje, medición y lectura de posición (módulos tecnológicos) 


Contaje, medición y lectura de posición 
Manual de funciones, 03/2015, A5E32010348-AC 33 


Sincronización periódica 
La siguiente figura muestra un ejemplo de los bits EN_SYNC_UP, EN_SYNC_DN y 
EVENT_SYNC con una sincronización periódica mediante un flanco en una entrada digital 
en el caso de los impulsos de contaje en sentido ascendente: 


 
Mientras esté habilitada la sincronización para el contaje en sentido ascendente, el contador 
se sincroniza con cada flanco ascendente en la entrada digital parametrizada.  


Alarma de proceso 
Se puede parametrizar una alarma de proceso para la sincronización. Si las alarmas llegan 
más rápido de lo que pueden ser acusadas por el sistema, se pierden alarmas de proceso. 
Puede establecerse un aviso de alarma de proceso perdida por alarma de diagnóstico. 
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2.2.6.1 Sincronización mediante entrada digital 
Se puede activar la sincronización en una entrada digital mediante flancos.  


Sincronización única   
La siguiente figura muestra un ejemplo de sincronización única mediante un flanco en una 
entrada digital: 


 
Tras la habilitación de la sincronización para el contaje en sentido ascendente, el contador 
se sincroniza con el primer flanco ascendente en la entrada digital parametrizada. Hasta que 
el bit de control (Página 159) EN_SYNC_UP se desactiva y se vuelve activar, se ignora un 
nuevo flanco ascendente en la entrada digital. A continuación puede sincronizarse de nuevo 
el contador. 
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Sincronización periódica 
La siguiente figura muestra un ejemplo de sincronización periódica mediante un flanco en 
una entrada digital: 


 
Mientras esté habilitada la sincronización para el contaje en sentido ascendente, el contador 
se sincroniza con cada flanco ascendente en la entrada digital parametrizada. 
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2.2.6.2 Sincronización en caso de señal N 
La sincronización en caso de señal N en la entrada de encóder se puede disparar 
dependiente o independientemente del estado de una entrada digital. 


Sincronización única   
La siguiente figura muestra un ejemplo de sincronización única en caso de señal N 
(independientemente de una entrada digital): 


 
Tras la habilitación de la sincronización para el contaje en sentido ascendente, el contador 
se sincroniza con la primera señal N. Tras desactivar y volver a activar el bit de control 
(Página 159) EN_SYNC_UP , el contador puede volver a sincronizarse. 
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Sincronización periódica 
La siguiente figura muestra un ejemplo de sincronización periódica en caso de señal N: 


 
Mientras esté habilitada la sincronización para el contaje en sentido ascendente, el contador 
se sincroniza con cada señal N. 
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Habilitación mediante una entrada digital 
La siguiente figura muestra un ejemplo de sincronización periódica en caso de señal N en 
función del estado de una entrada digital: 


 
Mientras esté habilitada la sincronización para el contaje en sentido ascendente y la entrada 
digital correspondiente esté activa, el contador se sincroniza con cada señal N. Si no se 
cumple una de las dos condiciones, el contador no se sincroniza con la señal N. 
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2.2.7 Valores de comparación 


2.2.7.1 Valores de comparación y salidas 


Descripción  
Es posible definir dos valores de comparación que pueden controlar las dos salidas digitales 
del canal, independientemente del programa de usuario:  


● Valor de comparación 0 para salida digital DQ0 


● Valor de comparación 1 para salida digital DQ1 


En función del modo de operación y el encóder utilizado, establezca como valores de 
comparación dos valores de posición, valores de contaje o valores medidos. El valor de 
comparación 1 debe ser superior al valor de comparación 0. Los valores de comparación 
son parametrizables y pueden modificarse en tiempo de ejecución a través del programa de 
usuario.  


Conmutación de salidas digitales desde el programa de usuario 
Con los bits de control (Página 159) TM_CTRL_DQ0 y TM_CTRL_DQ1 se controla la 
utilización de las salidas digitales.  


Si TM_CTRL_DQm está establecido en 0, se puede controlar la salida digital 
correspondiente con el bit de control SET_DQm desde el programa de usuario 
independientemente de la función tecnológica configurada. Si TM_CTRL_DQm está 
establecido en 1, se habilita la función tecnológica para controlar la salida digital 
correspondiente.  


El estado de una salida digital se notifica mediante el bit de realimentación STS_DQm 
correspondiente. 
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2.2.7.2 Conmutar en los valores de comparación en el modo de operación Contaje 
Los valores de comparación se comparan con el valor de contaje o posición actual. Si el 
valor de contaje o posición de la condición de comparación parametrizada se cumple y la 
función tecnológica de la salida digital correspondiente está habilitada, se activa la salida 
digital. Cuando se parametriza "Entre los valores de comparación 0 y 1" para la salida digital 
DQ1, los dos valores de comparación repercuten en DQ1. 


Conmutar en los valores de comparación con encóder incremental o generador de impulsos 
La conmutación de una salida digital puede configurarse para que dependa de los 
siguientes eventos de comparación: 


Ajuste entre el valor de comparación y el límite superior de contaje 
La salida digital correspondiente se establece en 1 cuando:  


Valor de comparación <= valor de contaje <= límite superior de contaje 


 
El evento de comparación es independiente del sentido de contaje. 
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Ajuste entre el valor de comparación y el límite inferior de contaje 
La salida digital correspondiente se establece en 1 cuando: 


Límite inferior de contaje <= valor de contaje <= valor de comparación  


 
El evento de comparación es independiente del sentido de contaje. 


Ajuste entre los valores de comparación 0 y 1 
El evento de comparación puede parametrizarse para la salida digital DQ1 cuando para la 
salida digital DQ0 se ha parametrizado "Utilizada por el programa de usuario". 


DQ1 se establece en 1 cuando: 


Valor de comparación 0 <= valor de contaje <= valor de comparación 1 


 
El evento de comparación es independiente del sentido de contaje. 
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Ajuste con valor de comparación para una duración del impulso 
La salida digital correspondiente se ajusta a 1 durante un tiempo definido si se cumplen las 
siguientes condiciones: 


● Valor de contaje = valor de comparación 


● Sentido de contaje actual = sentido de contaje parametrizado para el evento de 
comparación 


La siguiente figura muestra un ejemplo del evento de comparación al contar en sentido 
ascendente: 


 
La siguiente figura muestra un ejemplo del evento de comparación al contar en sentido 
descendente: 


 
Para repetir el evento de comparación, debe cambiarse el valor de contaje de modo que 
coincida de nuevo con el valor de comparación correspondiente. 
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Cuando se define "0" como duración del impulso y el valor de contaje coincide con el valor 
de comparación, la salida digital correspondiente se establece en 1 hasta el siguiente 
impulso de contaje: 


 
 


 Nota 


Este evento de comparación conmuta la salida digital correspondiente cuando el valor de 
comparación se alcanza mediante un impulso de contaje. Al establecer el valor de contaje, 
p. ej. por medio de la sincronización, la salida digital no se conmuta. 


 


Ajuste mediante el programa de usuario hasta el valor de comparación 
Puede establecer cada salida digital en 1 (flanco) ajustando el bit de control (Página 159) 
SET_DQm. La correspondiente salida digital se establece en 0 si se produce uno de los 
siguientes eventos: 


● Coincidencia del valor de contaje y el valor de comparación en el sentido parametrizado 
del evento de comparación 


● Desactivación del correspondiente bit de control SET_DQm 


La siguiente figura muestra un ejemplo del evento de comparación al contar en sentido 
ascendente: 
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Al establecer el bit de control SET_DQm a 0 puede desconectar la salida digital antes de 
que el valor de contaje coincida con el de comparación. 


 


 Nota 


Si se alcanza el valor de comparación en el sentido de contaje parametrizado, el bit de 
realimentación EVENT_CMPm se establece independientemente del estado del bit de 
control SET_DQm. 


El evento de comparación conmuta una salida digital cuando el valor de comparación 
correspondiente se alcanza mediante un impulso de contaje. Al establecer el valor de 
contaje, p. ej. por medio de la sincronización, la salida digital no se conmuta. 


 


Conmutar en los valores de comparación con encóder absoluto SSI 
La conmutación de una salida digital puede configurarse para que dependa de los 
siguientes eventos de comparación: 


Ajuste entre el valor de comparación y el límite superior 
El límite superior coincide con el valor de posición máximo.  


La salida digital correspondiente se establece en 1 cuando:  


Valor de comparación <= valor de posición <= valor de posición máximo 


 
El evento de comparación es independiente del sentido del cambio del valor de posición. El 
valor de posición máximo depende de la resolución del encóder absoluto SSI. 
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Ajuste entre el valor de comparación y el límite inferior 
El límite inferior coincide con el valor de posición "0".  


La salida digital correspondiente se establece en 1 cuando: 


0 <= Valor de posición = valor de comparación  


 
El evento de comparación es independiente del sentido del cambio del valor de posición.  


Ajuste entre los valores de comparación 0 y 1 
El evento de comparación puede parametrizarse para la salida digital DQ1 cuando para la 
salida digital DQ0 se ha parametrizado "Utilizada por el programa de usuario". 


DQ1 se establece en 1 cuando: 


Valor de comparación 0 <= valor de posición <= valor de comparación 1 


 
El evento de comparación es independiente del sentido del cambio del valor de posición. 
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Ajuste con valor de comparación para una duración del impulso 
La salida digital correspondiente se ajusta a 1 durante un tiempo definido si se cumplen las 
siguientes condiciones: 


● Coincidencia del valor de posición y del valor de comparación o cruce del valor de 
comparación 


● Sentido actual del cambio de valor de posición = sentido parametrizado para el evento de 
comparación 


La siguiente figura muestra un ejemplo del evento de comparación en sentido ascendente: 


 
La siguiente figura muestra un ejemplo del evento de comparación en sentido descendente: 


 
Para repetir el evento de comparación, debe cambiarse el valor de posición de modo que 
coincida de nuevo con el valor de comparación correspondiente o lo cruce. 
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Ajuste mediante el programa de usuario hasta el valor de comparación 
Puede establecer cada salida digital en 1 (flanco) ajustando el bit de control (Página 159) 
SET_DQm. La correspondiente salida digital se establece en 0 si se produce uno de los 
siguientes eventos: 


● Coincidencia del valor de posición y del valor de comparación o cruce del valor de 
comparación en el sentido parametrizado del evento de comparación 


● Desactivación del correspondiente bit de control SET_DQm 


La siguiente figura muestra un ejemplo del evento de comparación en sentido ascendente: 


 
Al establecer el bit de control SET_DQm a 0 puede desconectar la salida digital antes de 
que el valor de posición coincida con el de comparación o lo cruce. 


 


 Nota 


Si se alcanza o se cruza el valor de comparación en el sentido parametrizado, el bit de 
realimentación EVENT_CMPm se establece independientemente del estado del bit de 
control SET_DQm. 
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2.2.7.3 Conmutar en los valores de comparación en el modo de operación Medición 
Los valores de comparación se comparan con el valor medido actual. Si el valor medido de 
la condición de comparación parametrizada se cumple y la función tecnológica de la salida 
digital correspondiente está habilitada, se activa la salida digital. Cuando se parametriza 
"Entre los valores de comparación 0 y 1" o "No comprendido entre valor de comparación 0 
y 1" para la salida digital DQ1, los dos valores de comparación repercuten en DQ1. 


La conmutación de una salida digital puede configurarse para que dependa de los 
siguientes eventos de comparación: 


Ajuste por encima del valor de comparación 
La salida digital correspondiente se establece en 1, cuando:  


Valor de medida >= valor de referencia 


 


Ajuste por debajo del valor de comparación 
La salida digital correspondiente se establece en 1, cuando: 


Valor de medida <= valor de referencia 
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Ajuste entre los valores de comparación 0 y 1 
El evento de comparación puede parametrizarse para la salida digital DQ1 cuando se ha 
parametrizado "Utilizada por el programa de usuario" para la salida digital DQ0. 


DQ1 se establece en 1 cuando: 


Valor de comparación 0 <= valor medido <= valor de comparación 1 


 


Sin ajuste entre los valores de comparación 0 y 1 
El evento de comparación puede parametrizarse para la salida digital DQ1 cuando se ha 
parametrizado "Utilizada por el programa de usuario" para la salida digital DQ0. 


DQ1 se establece en 1 cuando: 


Valor de comparación 1 <= valor medido <= valor de comparación 0 
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2.2.8 Determinación de medidas 


2.2.8.1 Sinopsis de las funciones de medición 
Existen las siguientes funciones de medición:  
 
Tipo de medición (Página 53)  Descripción 
Medición de frecuencia  A partir del cronograma de los impulsos de contaje o cambios de 


los valores de posición se calcula la frecuencia media en un inter-
valo de medición, y dicha frecuencia se devuelve como número en 
coma flotante en hercios. 


Medición del período  A partir del cronograma de los impulsos de contaje o los cambios 
de los valores de posición se calcula el período medio en un inter-
valo de medición, y dicho período medio se devuelve como núme-
ro en coma flotante en segundos. 


Medición de velocidad  A partir del cronograma de los impulsos de contaje o los cambios 
de los valores de posición y otros parámetros se calcula la veloci-
dad media en un intervalo de medición, y dicha velocidad media se 
devuelve en la unidad parametrizada. 


Los valores medidos y de contaje están disponibles simultáneamente en la interfaz de 
realimentación. 


Tiempo de actualización  
Puede parametrizar como tiempo de actualización el intervalo con el que el módulo 
tecnológico actualiza cíclicamente los valores medidos. A través de tiempos de actualización 
más dilatados se pueden filtrar magnitudes inestables y se puede aumentar la precisión de 
medida. 


Control de puerta en encóders incrementales y generadores de impulsos  
La apertura y el cierre de la puerta interna definen la ventana de tiempo en la que se 
capturan los impulsos de contaje. El tiempo de actualización es asíncrono al abrir la puerta, 
es decir, el tiempo de actualización no se inicia con la apertura de la puerta. Después del 
cierre de la puerta interna se devuelve el último valor medido. 
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2.2.8.2 Determinación de medidas con encóder incremental o generador de impulsos 


Rangos de medición 


Rangos de medición   
Las funciones de medición tienen los siguientes límites de rango de medida: 
 
Tipo de medición Límite inferior del rango de me-


dida 
Límite superior del rango de me-
dida 


Medición de frecuencia 0,04 Hz 800 kHz* / 4 MHz** 
Medición del período 1,25 µs* / 0,25 µs** 25 s 
Medición de velocidad En función del número parametrizado de "Incrementos por unidad" y 


"Base de tiempo para medición de velocidad" 
 *  Válido para encóder incremental de 24 V y Evaluación de la señal "cuádruple".  


**  Válido para encóder incremental RS422 y Evaluación de la señal "cuádruple".  


Todos los valores medidos se devuelven como valores con signo. El signo indica si el valor 
de contaje ha aumentado o disminuido durante el intervalo. 
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Intervalo de medida 


Principio de medición  
El módulo tecnológico asigna un valor de tiempo a cada impulso de contaje. El intervalo de 
medida se define como el intervalo que transcurre entre el último impulso de contaje antes y 
durante el tiempo de actualización precedente. Para calcular una magnitud se evalúan el 
intervalo de medida y el número de impulsos del intervalo de medida. 


Cuando no se produce ningún impulso de contaje en el tiempo de actualización, se produce 
una adaptación dinámica del intervalo de medida. En este caso, se adopta un impulso al 
final del tiempo de actualización y el intervalo de medida se calcula desde ahí hasta el 
último impulso producido. A continuación, el número de impulsos es 1.  


El bit de realimentación STS_M_INTERVAL notifica si se ha producido un impulso de 
contaje en el intervalo de medida precedente. De ese modo, se puede distinguir entre un 
impulso de contaje adoptado y uno efectivo.  


Las siguientes figuras muestran el principio de medición y la adaptación dinámica del 
intervalo de medida: 
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Tipos de medición 


Medición de frecuencia 
En el tiempo que transcurre hasta el primer valor de medida existente se devuelve el valor 
"0".  


El proceso de medición empieza con el primer impulso captado tras la apertura de la puerta 
interna. El primer valor medido no se calcula hasta después del segundo impulso. 


Cada vez que transcurre el tiempo de actualización, el valor medido se actualiza en la 
interfaz de realimentación (Página 162). Cuando la puerta interna está cerrada, el proceso 
de medición se detiene y el valor medido ya no se actualiza. 


La siguiente figura muestra un ejemplo de la medición de la frecuencia con un tiempo de 
actualización de 1 s: 
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Medición del período 
En la medición del período, el valor inverso de la frecuencia se emite como valor medido. 


En el tiempo que transcurre hasta el primer valor de medida existente se devuelve el valor 
"25 s".  


Medición de velocidad 
Para la medición de la velocidad, la frecuencia normalizada se emite como valor medido. La 
normalización se parametriza a través de la base de tiempo y el número de incrementos que 
el encóder emite por unidad. 


Ejemplo: 


Su encóder emite 4000 incrementos por metro. La velocidad debe medirse en metros por 
minuto.  


En este caso, debe parametrizar 4000 Incrementos por unidad y una base de tiempo de un 
minuto. 
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2.2.8.3 Determinación de medidas con encóder absoluto SSI 


Rangos de medición 


Rangos de medición para el encóder absoluto SSI  
Las funciones de medición tienen los siguientes límites de rango de medida: 
 
Tipo de medición Límite inferior del rango de me-


dida 
Límite superior del rango de me-
dida 


Medición de frecuencia 0,04 Hz 4 MHz 
Medición del período 0,25 μs 25 s 
Medición de velocidad En función del número parametrizado de "Incrementos por unidad" y 


"Base de tiempo para medición de velocidad" 


Todos los valores medidos se devuelven como valores con signo. El signo indica si el valor 
de posición ha aumentado o disminuido durante el intervalo. 


Intervalo de medida 


Principio de medición  
El módulo tecnológico asigna un valor de tiempo a cada telegrama SSI. El intervalo de 
medida se define como el intervalo que transcurre entre el último telegrama SSI con un 
cambio del valor de posición antes y durante el tiempo de actualización precedente. Para el 
cálculo de una magnitud se evalúan el intervalo de medición y el cambio total del valor de 
posición en el intervalo de medición. El cambio total del valor de posición en un intervalo de 
medición coincide con el número de incrementos del encóder en el mismo intervalo de 
medición. 


Cuando no se produce ningún cambio del valor de posición en el tiempo de actualización, se 
produce una adaptación dinámica del intervalo de medición. En este caso, se adopta un 
cambio del valor de posición al final del tiempo de actualización y el intervalo de medición se 
calcula desde ahí hasta el último telegrama SSI con un cambio del valor de posición. 
Entonces, el cambio del valor de posición es 1.  


El bit de realimentación STS_M_INTERVAL notifica si se ha producido un cambio del valor 
de posición en el intervalo de medición precedente. De ese modo, se puede distinguir entre 
un cambio del valor de posición adoptado y uno efectivo. Si el módulo tecnológico no puede 
calcular ningún valor medido debido a un rebase de los límites del rango de medida, no se 
establece el bit de realimentación STS_M_INTERVAL. 
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Tipos de medición 


Medición de frecuencia 
En el tiempo que transcurre hasta el primer valor medido existente se devuelve el valor 
"0,0".  


El proceso de medición empieza con el primer cambio del valor de posición captado. El 
primer valor medido no se calcula hasta después del segundo cambio del valor de posición 
captado. 


Cada vez que transcurre el tiempo de actualización, el valor medido se actualiza en la 
interfaz de realimentación (Página 162).  


La siguiente figura muestra un ejemplo de la medición de la frecuencia con un tiempo de 
actualización de 1 s: 
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Medición del período 
En la medición del período, el valor inverso de la frecuencia se emite como valor medido. 


En el tiempo que transcurre hasta el primer valor de medida existente se devuelve el valor 
"25 s".  


Medición de velocidad 
Para la medición de la velocidad, la frecuencia normalizada se emite como valor medido. La 
normalización se parametriza a través de la base de tiempo y el número de incrementos que 
el encóder emite por unidad. 


Ejemplo: 


Su encóder absoluto SSI funciona con una resolución de 12 bits por vuelta y emite 4096 
incrementos por vuelta. La velocidad debe medirse en vueltas por minuto.  


En este caso, debe parametrizar 4096 Incrementos por unidad y una base de tiempo de un 
minuto. 
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2.2.9 Histéresis 


2.2.9.1 Histéresis con encóder incremental o generador de impulsos 


Descripción  
Con la histéresis se puede definir un rango para los valores de comparación en el que las 
salidas digitales no deban conmutarse de nuevo antes de que el valor de contaje haya 
salido una vez de este rango. 


Con leves movimientos del encóder, el valor de contaje puede oscilar alrededor de un valor 
concreto. Si en el rango de oscilación hay un valor de comparación o un límite de contaje, la 
salida digital correspondiente se activa y desactiva con la frecuencia conveniente sin aplicar 
una histéresis. La histéresis evita esta conmutación no deseada, así como alarmas de 
proceso parametrizadas cuando tiene lugar un evento de comparación. 


La histéresis se activa si el correspondiente valor de comparación se alcanza con un 
impulso de contaje. Si el valor de contaje se ajusta al valor de arranque durante una 
histéresis activa, la histéresis se desactiva. 


El rango de histéresis finaliza, independientemente del valor de histéresis, en el límite 
inferior o superior de contaje. 


Funcionamiento 
La siguiente figura muestra un ejemplo de histéresis con la siguiente parametrización:  


● Ajuste de una salida digital entre el valor de comparación y el límite de contaje superior 


● Valor de comparación = 5 


● Histéresis = 0 o 2 
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La histéresis se activa al alcanzar el valor de contaje 5. Con la histéresis activada el 
resultado de la comparación permanece invariable. La histéresis se desactiva al alcanzar los 
valores de contaje 2 u 8. 


La siguiente figura muestra un ejemplo de histéresis con la siguiente parametrización:  


● Ajuste con valor de comparación para una duración del impulso 


● Valor de comparación = 5 


● Comparación en ambos sentidos de contaje 


● Histéresis = 0 o 2 
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2.2.9.2 Histéresis con encóder absoluto SSI 


Descripción  
Con la histéresis se puede definir un rango para los valores de comparación en el que las 
salidas digitales no deban conmutarse de nuevo antes de que el valor de posición haya 
salido una vez de este rango. 


Con leves movimientos del encóder, el valor de posición puede oscilar alrededor de un valor 
concreto. Si en el rango de oscilación hay un valor de comparación, "0" o el valor de 
posición máximo, la salida digital correspondiente se activa y desactiva con la frecuencia 
conveniente sin aplicar una histéresis. La histéresis evita esta conmutación no deseada, así 
como alarmas de proceso parametrizadas cuando tiene lugar un evento de comparación. 


El rango de histéresis finaliza, independientemente del valor de la histéresis, en "0" y en el 
valor de posición máximo. 


Funcionamiento 
La siguiente figura muestra un ejemplo de histéresis con la siguiente parametrización:  


● Ajuste de una salida digital entre el valor de comparación y el límite superior 


● Valor de comparación = 10 


● Histéresis = 0 o 2 


 
La histéresis se activa al alcanzarse el valor de posición 10. Con la histéresis activada el 
resultado de la comparación permanece invariable. La histéresis se desactiva al alcanzarse 
los valores de posición 7 o bien 13. 
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La siguiente figura muestra un ejemplo de histéresis con la siguiente parametrización:  


● Ajuste con valor de comparación para una duración del impulso 


● Valor de comparación = 10 


● Comparación en ambos sentidos de los cambios del valor de posición 


● Histéresis = 0 o 2 
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2.2.10 Alarmas 


Alarma de proceso  
El módulo tecnológico puede disparar una alarma de proceso en la CPU, entre otros, 
cuando tiene lugar un evento de comparación, cuando se rebasan el límite superior o 
inferior, cuando el contador pasa por cero y/o cuando cambia el sentido de contaje 
(inversión de sentido). Es posible definir qué eventos deben generar una alarma de proceso 
durante el funcionamiento. 


Alarma de diagnóstico  
El módulo tecnológico puede disparar alarmas de diagnóstico si se producen errores. Debe 
habilitar las alarmas de diagnóstico para determinados errores en la configuración del 
dispositivo. Infórmese con el manual de producto del módulo tecnológico sobre los eventos 
que pueden disparar una alarma de diagnóstico durante el funcionamiento. 


2.2.11 Lectura de posición para Motion Control 


Descripción  
Se puede utilizar el módulo tecnológico con S7-1500 Motion Control para la lectura de 
posición.  


Para ello, en la Configuración de dispositivos del módulo tecnológico en STEP 7 (TIA Portal) 
se selecciona el modo de operación "Lectura de posición para Motion Control". Así se 
reducen las posibilidades de parametrización a los parámetros necesarios. El modo de 
funcionamiento se aplica automáticamente a todos los canales del módulo tecnológico. 


Si se emplea un encóder incremental o un generador de impulsos, la lectura de posición se 
basa en la función de contaje del módulo tecnológico. Con un encóder absoluto SSI, el valor 
absoluto se lee a través de una interfaz serie síncrona, se acondiciona de acuerdo con la 
parametrización y se pone a disposición de S7-1500 Motion Control. 
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2.2.12 Señales del encóder 


2.2.12.1 Señales de contaje de 24 V y TTL 


Señales de contaje de encóders incrementales de 24 V y TTL 
El encóder incremental de 24 V suministra al módulo tecnológico las señales de 24 V A, B 
y N. Las señales A y B están desfasadas 90° entre sí. Puede conectar también el encóder 
incremental sin señal N. 


En un encóder incremental de 24 V se utilizan las señales A y B para contar. La señal N 
sirve, en la parametrización correspondiente, para poner el contador al valor de arranque o 
guardar el valor de contaje actual en el valor de Capture. 


La siguiente figura muestra un ejemplo del cronograma de las señales de un encóder 
incremental de 24 V: 


 
El módulo tecnológico detecta el sentido de contaje por la secuencia de los flancos en las 
señales A y B. Puede definir una inversión del sentido de contaje. 


Señales de contaje de generadores de impulsos de 24 V y TTL sin/con señal de sentido 
El encóder, por ejemplo un detector de proximidad (BERO) o una fotocélula, solo 
proporciona una señal de contaje, que debe conectarse a la conexión A del contador. 


Adicionalmente puede conectar a la conexión B del contador una señal para detectar el 
sentido. Si el encóder no proporciona la señal correspondiente, se puede predefinir el 
sentido de contaje con el programa de usuario a través de la interfaz de control. 


La siguiente figura muestra un ejemplo del cronograma de las señales de un encóder de 
impulsos de 24 V con señal de sentido y los impulsos de contaje resultantes: 
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Señales de contaje de generadores de impulsos de 24 V y TTL con señal de contaje 
ascendente/descendente 


La señal de contaje ascendente se conecta al conector A. La señal de contaje descendente 
se conecta al conector B. 


La siguiente figura muestra un ejemplo del cronograma de las señales de un generador de 
impulsos con señal de contaje ascendente/descendente y los impulsos de contaje 
resultantes: 


 


Sensor tipo PNP/NPN para señales de contaje de 24 V 
En las entradas de contaje puede conectar los siguientes encóders o sensores: 


● Sensor tipo PNP (en fuente): 
Las entradas A, B y N se conmutan a 24VDC . 


● Sensor tipo NPN (en sumidero): 
Las entradas A, B y N se conmutan a masa M . 


● Tipo push/pull (tipo PNP y NPN): 
Las entradas A, B y N se conmutan de forma alternativa a 24VDC y a masa M. 


Vigilancia de las señales de encóder 
El módulo tecnológico vigila la posible rotura de hilo en las señales de encóders de 24 V tipo 
push/pull. El módulo tecnológico vigila posibles tensiones erróneas en las señales TTL. 


Si se habilitan la alarma de diagnóstico en la configuración del dispositivo, el módulo 
tecnológico dispara una alarma de diagnóstico en caso de error en las señales del encóder. 
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2.2.12.2 Señales de contaje RS422 


Señales de contaje de encóders incrementales RS422  
El encóder incremental RS422 proporciona al módulo tecnológico las siguientes señales 
diferenciales: 


● A y /A 


● B y /B 


● N y /N 


La información de señal en señales RS422 se codifica en su tensión diferencial entre A y /A, 
B y /B o N y /N. Las señales A y B están desfasadas 90° entre sí. Puede conectar también el 
encóder incremental sin señal N. 


En un encóder incremental RS422 se emplean las señales A y B para contar. La señal N 
sirve, en la parametrización correspondiente, para poner el contador al valor de arranque o 
guardar el valor de contaje actual como valor de Capture. 


La siguiente figura muestra un ejemplo del cronograma de las señales de un encóder 
incremental RS422: 


 
El módulo tecnológico detecta el sentido de contaje por la secuencia de los flancos en las 
señales A y B. Puede definir una inversión del sentido de contaje. 
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Señales de contaje de encóders de impulsos RS422 sin/con señal de sentido 
El encóder, por ejemplo una fotocélula, solo proporciona una señal de contaje, que debe 
conectarse a la conexión A. 


Adicionalmente puede conectar a la conexión B una señal para detectar el sentido. Si el 
encóder no proporciona la señal correspondiente, se puede predefinir el sentido de contaje 
con el programa de usuario a través de la interfaz de control.  


La siguiente figura muestra un ejemplo del cronograma de las señales de un generador de 
impulsos RS422 con señal de sentido y los impulsos de contaje resultantes: 


 


Señales de contaje de encóders de impulsos RS422 con señal de contaje ascendente/descendente 
La señal de contaje ascendente se conecta a las conexiones A. La señal de contaje 
descendente se conecta a las conexiones B.  


La siguiente figura muestra un ejemplo del cronograma de las señales de un generador de 
impulsos RS422 con señal de contaje ascendente/descendente y los impulsos de contaje 
resultantes: 


 


Vigilancia de las señales de encóder  
El módulo tecnológico vigila posibles roturas de hilo, cortocircuitos y tensiones erróneas en 
las señales RS422. 


Si se habilitan la alarma de diagnóstico en la configuración del dispositivo, el módulo 
tecnológico dispara una alarma de diagnóstico en caso de error en las señales del encóder. 
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2.2.12.3 Señales SSI 


Señales de encóders absolutos SSI 
El encóder absoluto SSI y el módulo tecnológico se comunican a través de las señales de 
datos SSI DAT y /DAT (D) y las señales en contrafase SSI CLK y /CLK (C). SSI utiliza el 
estándar de señal RS422. La información de señal está codificada en la tensión diferencial 
correspondiente entre C y /C, así como D y /D. 


Vigilancia de las señales de encóder y los telegramas SSI 
El módulo tecnológico vigila posibles roturas de hilo, cortocircuitos o tensiones erróneas en 
las señales de un encóder absoluto SSI. Además, el módulo tecnológico vigila posibles 
errores en los telegramas SSI. 


Si se habilitan las alarmas de diagnóstico en la configuración de dispositivo, el módulo 
tecnológico dispara una alarma de diagnóstico en caso de error en las señales del encóder 
o el telegrama SSI. 
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2.2.13 Evaluación de señales incrementales 


2.2.13.1 Vista general 
El contador del módulo tecnológico cuenta los flancos de las señales de encóder A y B. En 
los encóders incrementales con señales A y B desfasadas entre sí, puede elegir entre la 
evaluación simple y la múltiple para aumentar la resolución. 


Es posible parametrizar las siguientes evaluaciones de la señal:  


● Evaluación simple (Página 68) 


● Doble evaluación (Página 69) 


● Evaluación cuádruple (Página 70) 


2.2.13.2 Evaluación simple 
En la evaluación simple se evalúan el flanco ascendente y descendente en la señal A 
durante un nivel bajo en la señal B.  


Los impulsos de contaje en sentido ascendente se generan con un flanco ascendente en la 
señal A durante un nivel bajo en la señal B. Los impulsos de contaje en sentido 
descendente se generan con un flanco descendente en la señal A durante un nivel bajo en 
la señal B. 


La figura siguiente muestra un ejemplo de evaluación simple de señales de contaje de 24 V 
y TTL:  


 
La figura siguiente muestra un ejemplo de evaluación simple de las señales de contaje 
RS422: 
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2.2.13.3 Evaluación doble 
En la evaluación doble se evalúan los flancos ascendentes y descendentes de la señal A.  


En función del sentido de los flancos de la señal A y del nivel de la señal B entretanto, se 
crean impulsos de contaje en sentido ascendente o descendente. 


La figura siguiente muestra un ejemplo de evaluación doble de señales de contaje de 24 V y 
TTL:  


 
La figura siguiente muestra un ejemplo de evaluación doble de las señales de contaje 
RS422: 


 
Figura 2-1 Doble 
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2.2.13.4 Evaluación cuádruple 
En la evaluación cuádruple se evalúan los flancos ascendentes y descendentes en las 
señales A y B.  


En función del sentido de los flancos de una señal y del nivel entretanto de la otra, se crean 
los impulsos de contaje en sentido ascendente o descendente. 


La figura siguiente muestra un ejemplo de evaluación cuádruple de señales de contaje de 
24 V y TTL: 


 
La figura siguiente muestra un ejemplo de evaluación cuádruple de las señales de contaje 
RS422: 
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2.2.14 Modo isócrono 
El módulo tecnológico admite la función de sistema "Modo isócrono" en funcionamiento 
descentralizado. Esta función de sistema permite capturar valores de posición, valores de 
contaje y valores medidos en un determinado ciclo del sistema. 


En el modo isócrono, el ciclo del programa de usuario, la transferencia de las señales de 
entrada y el procesamiento en el módulo tecnológico se sincronizan entre sí. Las señales de 
salida se conmutan inmediatamente si la condición de comparación correspondiente se 
cumple. Un cambio de estado en una entrada digital causa de inmediato la reacción prevista 
del módulo tecnológico y el cambio del bit de estado de la entrada digital en la interfaz de 
realimentación. 


Procesamiento de los datos  
Los datos transferidos al módulo tecnológico en el ciclo de bus actual a través de la interfaz 
de control se hacen efectivos al editarlos en el marco del ciclo interno del módulo 
tecnológico. En el instante Ti se capturan el valor de posición o de contaje y, dado el caso, 
el valor medido y los bits de estado, y se proporcionan en la interfaz de realimentación para 
la recogida en el ciclo de bus actual. 


En el modo isócrono siempre existe coherencia de datos para todos los bytes en la interfaz 
de realimentación. 
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2.3 Principios básicos de contaje (módulos de entradas digitales) 


2.3.1 Sinopsis de las aplicaciones posibles 


Introducción  
El módulo de entradas digitales se configura y parametriza con el software de configuración. 


Las funciones del módulo se controlan a través del programa de usuario. 


Entorno del sistema 
El módulo correspondiente puede emplearse en los siguientes entornos del sistema: 


 
Aplicaciones posibles Componentes necesarios Software de configuración En el programa de usuario 
Operación centralizada y 
descentralizada en un sis-
tema S7-1500 con el corres-
pondiente sistema ET 200 


• Sistema de automa-
tización S7-1500 


• Sistema de periferia 
descentralizada ET 200 


• Módulo de entradas digi-
tales 


STEP 7 (TIA Portal) y 
STEP 7: 
Configuración de dispositi-
vos y ajuste de parámetros 
con HSP 


Acceso directo a la interfaz 
de control y realimentación 
del módulo tecnológico en 
los datos IO 


Operación descentralizada 
en un sistema S7-300/400 


• Sistema de automa-
tización S7-300/400 


• Sistema de periferia 
descentralizada ET 200 


• Módulo de entradas digi-
tales 


Operación descentralizada 
en un sistema de otro fabri-
cante 


• Sistema de automa-
tización de otro fabricante 


• Sistema de periferia 
descentralizada ET 200 


• Módulo de entradas digi-
tales 


Software de configuración 
de otro fabricante: 
Configuración del dispositivo 
y ajuste de parámetros con 
el archivo GSD 


 


 


 Nota 


Encontrará una descripción de la interfaz de control y realimentación en el manual de 
producto del módulo de entradas digitales. 
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2.3.2 Contaje con generador de impulsos 
Contar significa registrar y sumar eventos. Los contadores de los módulos capturan señales 
de impulsos y las evalúan según corresponda. El sentido de contaje puede predefinirse a 
través de señales de encóder o de impulsos adecuadas o a través de la parametrización.  


Existe la posibilidad de emplear bits de realimentación para conmutar salidas digitales de 
módulos de salidas digitales exactamente en valores de contaje definidos 
independientemente del programa de usuario. 


Es posible parametrizar el comportamiento de los contadores con ayuda de las funciones 
que se describen a continuación. 


Límites de contaje  
Los límites de contaje definen el rango utilizado por los valores de contaje. Los límites de 
contaje son parametrizables y pueden modificarse durante el funcionamiento a través del 
programa de usuario. Consulte el manual de producto del módulo para obtener información 
sobre los límites de contaje máximos y mínimos ajustables. 


Existe la posibilidad de parametrizar si los procesos de contaje continúan o finalizan al 
superar un límite de contaje (cierre de puerta automático). 


Valor inicial  
Como valor inicial se puede parametrizar un valor cualquiera comprendido entre los límites 
de contaje. El valor inicial puede modificarse durante el funcionamiento a través del 
programa de usuario.  


Control de puerta  
La apertura y el cierre de la puerta de hardware (puerta HW) y la puerta de software (puerta 
SW) definen el intervalo temporal en el que se capturan las señales de contaje. 


El control de la puerta HW se realiza de forma externa a través de una entrada digital del 
módulo tecnológico. La puerta HW se puede activar con la parametrización. El control de la 
puerta SW se realiza a través del programa de usuario. Encontrará una descripción de la 
interfaz de control y realimentación en el manual de producto del módulo de entradas 
digitales. 
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2.3.3 Comportamiento en los límites de contaje 


Rebase de un límite de contaje  
El límite superior de contaje se rebasa por exceso si el valor de contaje actual coincide con 
el límite superior de contaje y se produce un nuevo impulso de contaje en sentido 
ascendente. El límite inferior de contaje se rebasa por exceso si el valor de contaje actual 
coincide con el límite inferior de contaje y se produce un nuevo impulso de contaje en 
sentido descendente. 


En los módulos de entradas digitales para ET 200SP se activa el bit de evento 
correspondiente en la interfaz de realimentación en caso de rebase por exceso. Un bit de 
evento se desactiva con el bit de control correspondiente: 
 
Límite de contaje rebasado Bit de evento Bit de desactivación 
Límite superior de contaje EVENT_OFLW RES_EVENT_OFLW 
Límite inferior de contaje EVENT_UFLW RES_EVENT_UFLW 


 


 


 Nota 


Encontrará una descripción de la interfaz de control y realimentación en el manual de 
producto del módulo de entradas digitales. 


 


Para el rebase por exceso de un límite de contaje puede parametrizar si se sigue contando 
en el otro límite de contaje. 


Ejemplos 
La siguiente figura muestra un ejemplo de finalización del proceso de contaje tras un rebase 
por exceso y el establecimiento del contador al otro límite de contaje: 
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La siguiente figura muestra un ejemplo de continuación del proceso de contaje tras un 
rebase por exceso y el establecimiento del contador al otro límite de contaje: 


 


2.3.4 Control de puerta 
Muchas aplicaciones requieren que el contaje comience o se detenga en función de otros 
eventos. El contaje se inicia o se detiene por medio de la función de puerta.  


Por cada canal de contaje, los módulos de entradas digitales poseen hasta dos puertas, que 
determinan la puerta interna resultante: 


● Puerta software (puerta SW) 


● Puerta hardware (puerta HW) 


 


 Nota 


La puerta HW no es parametrizable en todos los módulos de entradas digitales. 
 


2.3.4.1 Puerta SW 
La puerta SW del canal se abre y cierra con el bit de control SW_GATE.  


Consulte el manual de producto del módulo para obtener información sobre la estructura de 
la interfaz de control y realimentación. 
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2.3.4.2 Puerta HW 
La puerta HW es opcional. La puerta HW se abre y cierra mediante señales en la entrada 
digital correspondiente.  


 


 Nota 


Un retardo a la entrada parametrizado retarda la señal de control de la entrada digital. 
 


El estado de una entrada digital DIm se indica mediante el bit de realimentación STS_DIm 
correspondiente. Encontrará una descripción de la interfaz de control y realimentación en el 
manual de producto del módulo de entradas digitales. 


Apertura y cierre de la puerta HW 
La siguiente figura muestra un ejemplo de apertura y cierre con una entrada digital:  


 
Mientras la entrada digital está activa, la puerta HW está abierta y se cuentan los impulsos 
de contaje. Si la entrada digital se desactiva, la puerta HW se cierra. Los impulsos de 
contaje se ignoran y el valor de contaje se mantiene constante. 


2.3.4.3 Puerta interna 


Puerta interna  
La puerta interna está abierta cuando la puerta SW está abierta y la puerta HW está abierta 
o no se ha parametrizado. El estado de la puerta interna se indica mediante el bit de 
realimentación STS_GATE. Consulte el manual de producto del módulo para obtener 
información sobre la estructura de la interfaz de control y realimentación. 


Cuando la puerta interna está abierta, se inicia el contaje. Cuando la puerta interna está 
cerrada, el resto de los impulsos de contaje se ignoran y el contaje se detiene.  


La puerta SW debe estar abierta para controlar un proceso de contaje solo con la puerta 
HW. Si no se parametriza ninguna puerta HW, se considerará que está siempre abierta. En 
ese caso, la puerta interna debe abrirse y cerrarse únicamente mediante la puerta SW. 
 
Puerta hardware Puerta software Puerta interna 
Abierta/no parametrizada Abierta Abierta 
Abierta/no parametrizada Cerrada Cerrada 
Cerrada Abierta Cerrada 
Cerrada Cerrada Cerrada 


Además, la puerta interna puede cerrarse automáticamente al rebasar por exceso un valor 
de contaje. Para continuar el contaje es necesario que se cierre y se vuelva a abrir la puerta 
software o la puerta hardware. 
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2.3.5 Valores de referencia 
Dependiendo del módulo pueden definirse hasta dos valores de referencia que controlan un 
bit de realimentación del canal independientemente del programa de usuario. 


Con dos valores de referencia, el valor de referencia 1 debe ser mayor que el valor de 
referencia 0. Los valores de referencia son parametrizables y es posible cambiarlos desde el 
programa de usuario durante el tiempo de ejecución.  


Los valores de referencia se comparan con el valor de contaje actual. Cuando el valor de 
contaje cumple con la condición de comparación parametrizada, se activa el bit de 
realimentación STS_DQ correspondiente. 


Es posible emplear el bit de realimentación correspondiente para conmutar una salida digital 
de un módulo de salidas digitales. Es posible activar el bit de realimentación STS_DQ 
correspondiente para que dependa de uno de los eventos de comparación siguientes: en el 
manual de producto del módulo tecnológico puede consultar qué eventos de comparación 
pueden parametrizarse. 


Ajuste entre el valor de referencia y el límite superior de contaje 
El bit de realimentación STS_DQ correspondiente se pone a 1 si:  


Valor de referencia <= valor de contaje <= límite superior de contaje 
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Ajuste entre el valor de referencia y el límite inferior de contaje 
El bit de realimentación STS_DQ correspondiente se pone a 1 si: 


Límite inferior de contaje <= valor de contaje <= valor de referencia  


 


Ajuste entre los valores de referencia 0 y 1 
El bit de realimentación STS_DQ correspondiente se pone a 1 si: 


Valor de referencia 0 <= valor de contaje <= valor de referencia 1 
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Sin ajuste entre los valores de referencia 0 y 1 
El bit de realimentación STS_DQ correspondiente se pone a 1 si: 


Valor de referencia 0 <= valor de contaje <= valor de referencia 1 


 


2.3.6 Alarmas 


Alarma de proceso  
Con determinados eventos, este módulo puede disparar una alarma de proceso en la CPU 
durante el funcionamiento. Las alarmas de proceso se habilitan en la parametrización. 
Consulte el manual de producto del módulo para obtener información sobre qué eventos 
pueden disparar una alarma de proceso durante el funcionamiento. 


 


 Nota 


Las alarmas de proceso para el contaje no son parametrizables en todos los módulos de 
entradas digitales. 


 


Alarma de diagnóstico  
El módulo puede disparar alarmas de diagnóstico si se producen errores. Debe habilitar las 
alarmas de diagnóstico para determinados errores en la parametrización. Infórmese con el 
manual de producto del módulo tecnológico sobre los eventos que pueden disparar una 
alarma de diagnóstico durante el funcionamiento. 
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2.3.7 Señales de contaje de 24 V 


Señales de contaje de generadores de impulsos de 24 V 
El encóder, por ejemplo un detector de proximidad (BERO) o una fotocélula, solo 
proporciona una señal de contaje, que debe conectarse a la conexión de un contador (señal 
A). Adicionalmente es posible conectar una señal para detectar el sentido (señal B). 


La siguiente figura muestra un ejemplo del cronograma de las señales de un encóder de 
impulsos de 24 V con señal de sentido y los impulsos de contaje resultantes: 


 
 


 Nota 


No todos los módulos de entradas digitales permiten conectar una señal para detectar el 
sentido. 


 


Vigilancia de las señales de encóder 
Si se habilita la alarma de diagnóstico correspondiente en la configuración del dispositivo 
correspondiente, el módulo dispara una alarma de diagnóstico en caso de error en las 
señales del encóder. 
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2.3.8 Modo isócrono 
El módulo de entradas digitales soporta la función de sistema "Modo isócrono" en 
funcionamiento descentralizado. Esta función de sistema permite capturar valores de 
contaje en un determinado ciclo del sistema. 


En el modo isócrono, el ciclo del programa de usuario, la transferencia de las señales de 
entrada y el procesamiento en el módulo se sincronizan entre sí. Un cambio de estado en 
una entrada digital causa de inmediato el cambio del bit de estado de la entrada digital en la 
interfaz de realimentación. 


Procesamiento de los datos  
Los datos transferidos al módulo en el ciclo de bus actual a través de la interfaz de control 
se hacen efectivos al editarlos en el marco del ciclo interno del módulo. En el instante Ti se 
leen el valor de contaje y los bits de estado, y se preparan en la interfaz de realimentación 
para la recogida en el ciclo de bus actual. 


En el modo isócrono siempre existe coherencia de datos para todos los bytes en la interfaz 
de realimentación. 
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 Utilizar el objeto tecnológico High_Speed_Counter 3 
3.1 Objeto tecnológico High_Speed_Counter 


STEP 7 (TIA Portal) ofrece soporte para la configuración de las funciones de contaje y 
medición de los módulos tecnológicos mediante la función "Objetos tecnológicos" en el árbol 
del proyecto ("Proyecto > PLC S7-1500 > Objetos tecnológicos"):  


● En STEP 7 (TIA Portal), configure el objeto tecnológico High_Speed_Counter con los 
ajustes para las funciones de contaje y medición. 


● En el programa de usuario programe la instrucción correspondiente 
High_Speed_Counter. Esta instrucción aplica la alimentación de la interfaz de control y 
realimentación del módulo tecnológico. 


El objeto tecnológico High_Speed_Counter corresponde al DB de instancia de la instrucción 
High_Speed_Counter. La configuración de las funciones de contaje y medición se guarda en 
el objeto tecnológico. El objeto tecnológico se encuentra en la carpeta "PLC > Objetos 
tecnológicos". A través del DB de instancia se materializa la instrucción. 


El objeto tecnológico High_Speed_Counter puede utilizarse igualmente para los módulos 
tecnológicos de los sistemas S7-1500 y ET 200SP. 


Modo de operación Contaje 
Al utilizar el objeto tecnológico High_Speed_Counter se determina automáticamente el modo 
de operación Contaje. El valor medido está disponible simultáneamente. 


Modo de operación Medición 
Para el modo de operación Medición no hay ningún objeto tecnológico disponible. La 
parametrización del modo de operación Medición se realiza a través del ajuste de 
parámetros (HWCN) (Página 132) del módulo tecnológico. El control del módulo tecnológico 
se realiza por medio del acceso directo a la interfaz de control y realimentación 
(Página 159). 


Lectura de posición 
● La parametrización del encóder absoluto SSI (Página 141) se realiza a través del ajuste 


de parámetros (HWCN) (Página 132) del módulo tecnológico. Para la lectura de posición 
con un encóder absoluto SSI no hay ningún objeto tecnológico disponible. 


● La parametrización de las señales de encóder para la lectura de posición para 
Motion Control (Página 126) se realiza por medio de la configuración del dispositivo del 
módulo tecnológico. El resto de la configuración de esta aplicación se lleva a cabo a 
través de un objeto tecnológico de eje de S7-1500 Motion Control. 
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3.2 Sinopsis de los pasos de configuración 


Introducción 
La siguiente sinopsis muestra el procedimiento básico de configuración de las funciones de 
contaje y medición del módulo tecnológico a través del objeto tecnológico 
High_Speed_Counter. 


Requisitos 
Para utilizar el objeto tecnológico High_Speed_Counter, en STEP 7 (TIA Portal) debe 
haberse creado un proyecto con una CPU S7-1500. 


Procedimiento 
Siga el orden que se recomienda a continuación: 
 
Paso Descripción 
1 Configuración del módulo tecnológico y definición de la utilización con objeto tecnológico 


(Página 121)  
2 Agregar objeto tecnológico (Página 85)  
3 Trabajando con el diálogo de configuración (Página 87)  
4 Llamar la instrucción en el programa de usuario (Página 106)  
5 Carga en la CPU  
6 Puesta en servicio del objeto tecnológico (Página 117)  
7 Diagnóstico del objeto tecnológico (Página 119)  
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3.3 Agregar objeto tecnológico 


Agregar objeto tecnológico en el árbol del proyecto  
Al agregar un objeto tecnológico, se genera un DB de instancia de la instrucción para este 
objeto tecnológico. En él se guarda la configuración del objeto tecnológico.  


Requisitos 
Hay un proyecto creado con una CPU S7-1500. 


Procedimiento 
Para agregar un objeto tecnológico, proceda del siguiente modo: 


1. Abra la carpeta de la CPU en el árbol del proyecto. 


2. Abra la carpeta "Objetos tecnológicos". 


3. Haga doble clic en "Agregar objeto". 
Se abre el cuadro de diálogo "Agregar objeto". 


4. Seleccione la tecnología "Contaje y medición". 


5. Seleccione el objeto "High_Speed_Counter". 


6. En el campo de entrada "Nombre" introduzca un nombre personalizado para el objeto 
tecnológico. 


7. Seleccione la opción "Manual" si desea modificar el número de bloque de datos 
propuesto para el DB de instancia. 


8. Haga clic en "Más información" para guardar información propia sobre el objeto 
tecnológico. 


9. Confirme con "OK". 
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Resultado 
El nuevo objeto tecnológico se genera y se guarda en la carpeta "Objetos tecnológicos" del 
árbol del proyecto. 


 
 
 Objeto Descripción 


① Configuración  
(Página 87)  


En el cuadro de diálogo de configuración: 
• Asignación del módulo tecnológico y del canal 
• Ajuste del parámetro del objeto tecnológico para las funciones de 


contaje y medición 
Si modifica la configuración del objeto tecnológico, a continuación 
deberá cargar en la CPU el objeto tecnológico y la configuración 
hardware. 


② Puesta en servicio 
(Página 117)  


Puesta en servicio y prueba funcional del objeto tecnológico:  
Simulación de parámetros de la instrucción High_Speed_Counter y 
observación de su repercusión 


③ Diagnóstico  
(Página 119)  


Vigilancia de las funciones de contaje y medida 
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3.4 Configuración de High_Speed_Counter 


3.4.1 Trabajando con el diálogo de configuración 
Las propiedades del objeto tecnológico se configuran en la ventana de configuración. Para 
abrir la ventana de configuración del objeto tecnológico, proceda del siguiente modo:  


1. Abra la carpeta "Objetos tecnológicos" en el árbol del proyecto. 


2. Abra el objeto tecnológico en el árbol del proyecto. 


3. Haga doble clic en el objeto "Configuración". 


La configuración se divide en las siguientes categorías: 


● Parámetros básicos 


Los parámetros básicos contienen la selección del módulo tecnológico y el número del 
canal de contaje para el que se configura el objeto tecnológico. 


● Parámetros avanzados 


Los parámetros avanzados contienen los parámetros para adaptar las funciones de 
contaje y medición y ajustar el comportamiento de las entradas y salidas digitales. 
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Símbolos de la ventana de configuración 
Los símbolos que aparecen en la navegación local de la configuración muestran más 
detalles sobre el estado de la configuración: 


 
 La configuración contiene valores predeterminados y está completa. 


La configuración contiene exclusivamente valores predeterminados. Con ellos es posible utilizar el objeto tecnológico 
sin más modificaciones. 


 La configuración contiene valores definidos por el usuario y está completa 
Todos los campos de entrada de la configuración contienen valores válidos y al menos un valor predeterminado ha 
sido modificado. 


 La configuración es errónea o está incompleta 
Al menos un campo de entrada o una lista desplegable contiene un valor no válido. El campo o la lista desplegable 
en cuestión se marca en rojo. Al hacer clic, el roll out con el aviso de error indica la causa del error. 







 Utilizar el objeto tecnológico High_Speed_Counter 
 3.4 Configuración de High_Speed_Counter 


Contaje, medición y lectura de posición 
Manual de funciones, 03/2015, A5E32010348-AC 89 


3.4.2 Parámetros básicos 
"Parámetros básicos" permite establecer la conexión entre el objeto tecnológico 
High_Speed_Counter y el módulo tecnológico.  


Módulo 
Seleccione el módulo tecnológico en el diálogo siguiente. Puede seleccionar todos los 
módulos tecnológicos (centralizados o descentralizados) configurados en la CPU S7-1500 
para la aplicación de un objeto tecnológico de "contaje y medición".  


Tras la selección del módulo tecnológico, puede abrir la configuración del dispositivo 
correspondiente al módulo tecnológico haciendo clic en el botón "Configuración del 
dispositivo". 


El ajuste de parámetros del módulo tecnológico necesario para utilizar el objeto tecnológico 
se realiza a través de "Parámetros avanzados" del objeto tecnológico. 


Canal 
En el caso de un módulo tecnológico con varios canales de contaje, seleccione también el 
número del canal de contaje para el que es válido el objeto tecnológico 
High_Speed_Counter. 


Calibración de los valores de parámetro 
Si tras la asignación del canal de contaje al objeto tecnológico hay una incoherencia entre 
los valores de los parámetros de "Parámetro" (HWCN) y del objeto tecnológico, aparece el 
botón "Sobrescribir parámetros del módulo tecnológico". Al hacer clic en el botón se 
sobrescriben (previa consulta) en STEP 7 (TIA Portal) los valores de los parámetros de 
"Parámetros" (HWCN) con los valores de los parámetros del objeto tecnológico. Los valores 
de parámetros actuales del objeto tecnológico se muestran en "Parámetro" (HWCN) (read 
only). 







Utilizar el objeto tecnológico High_Speed_Counter  
3.4 Configuración de High_Speed_Counter 


 Contaje, medición y lectura de posición 
90 Manual de funciones, 03/2015, A5E32010348-AC 


3.4.3 Entradas de contaje 


3.4.3.1 Especificar señales de entrada/tipo de encóder 


Tipo de señal  
Puede escoger entre los siguientes tipos de señal (Página 63): 
 
Símbolo Tipo de señal Significado 


 


Encóder incremental  
(A, B desfasado) 


Está conectado un encóder incremental con las 
señales desfasadas A y B. 


 


Encóder incremental 
(A, B, N) 


Un encóder incremental está conectado con las 
señales A y B desfasadas entre sí, así como con la 
señal nula N. 


 


Impulso (A) y sentido (B) Está conectado un encóder de impulsos (señal A) 
con señal de sentido (señal B). 


 


Impulso (A) Está conectado un encóder de impulsos (señal A) 
sin señal de sentido. Puede indicarse el sentido de 
contaje mediante la interfaz de control (Página 159). 


 


Contador ascendente (A), 
contador descendente (B) 
 


Están conectadas señales para el contaje en sentido 
ascendente (señal A) y sentido descendente (se-
ñal B). 


Invertir sentido 
Es posible invertir el sentido de contaje para adaptarlo al proceso. 


La inversión del sentido solo puede parametrizarse y es efectiva si se ha seleccionado el 
tipo de señal "Encóder incremental (A, B desfasado)" o "Encóder incremental (A, B, N)". 
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3.4.3.2 Otros parámetros 


Evaluación de la señal  
Al parametrizar la Evaluación de la señal (Página 68) se establece qué flancos de las 
señales se contarán. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Símbolo Evaluación de la 


señal 
Significado 


 


Simple (Página 68)  
(predeterminado) 


Se evalúan los flancos de la señal A durante un nivel bajo de 
la señal B. 


 


Doble (Página 69)  Se evalúa cada flanco de la señal A. 


 


Cuádruple (Pági-
na 70)  


Se evalúa cada flanco de las señales A y B. 


El parámetro puede parametrizarse con los siguientes tipos de señal: 


● Encóder incremental (A, B desfasado) 


● Encóder incremental (A, B, N) 
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Frecuencia de filtrado  
Al parametrizar la frecuencia de filtrado se suprimen las interferencias en las entradas de 
contaje A, B y N.  


La frecuencia de filtrado seleccionada se refiere a una proporción impulso/pausa 
comprendida entre 40:60 y 60:40. De esto resulta una determinada duración mínima de 
impulso y pausa. Los cambios de señal con una duración menor que la duración mínima de 
impulso/pausa se suprimen. 


Puede escoger entre las siguientes frecuencias de filtro: 


Tabla 3- 1 Frecuencia de filtrado y respectiva duración mínima de impulso y pausa 


Frecuencia de filtrado Duración mínima de impulso y pausa 
100 Hz 4,0 ms 
200 Hz 2,0 ms 
500 Hz 800 µs 
1 kHz 400 µs 
2 kHz 200 µs 
5 kHz 80 µs 
10 kHz 40 µs 
20 kHz 20 µs 
50 kHz 8,0 µs 
100 kHz 4,0 µs 
200 kHz (predeterminado en TM Count) 2,0 µs 
500 kHz* 0,8 µs 
1 MHz* (predeterminado en TM PosInput) 0,4 µs 
 *  Solo en TM PosInput 







 Utilizar el objeto tecnológico High_Speed_Counter 
 3.4 Configuración de High_Speed_Counter 


Contaje, medición y lectura de posición 
Manual de funciones, 03/2015, A5E32010348-AC 93 


Tipo de sensor 
Al parametrizar el tipo de sensor se define para TM Count el modo de conmutación de las 
entradas de contaje. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Tipo de sensor Significado 
Sensor tipo PNP (en fuente)  
(predeterminado) 


El encóder o sensor conmuta las entradas A, B y N a 
24VDC. 


Sensor tipo NPN (en sumidero)  El encóder o sensor conmuta las entradas A, B y N a M. 
Sensor tipo push-pull (tipo PNP y NPN) El encóder o sensor conmuta las entradas A, B y N alter-


nativamente a M y 24VDC. 


Al utilizar encóders incrementales, la selección típica es "Salida push-pull". Cuando se 
utilizan sensores de 2 hilos, p. ej. barreras fotoeléctricas o detectores de proximidad, se 
debe seleccionar el cableado "Sensor tipo PNP (en fuente)" o "Sensor tipo NPN (en 
sumidero)" según corresponda. 


Para saber si el encóder incremental es de tipo push/pull, consulte la hoja de datos del 
encóder. 


 


 Nota 


Si utiliza un encóder de tipo push/pull, puede vigilar posibles roturas de hilo en las señales 
del encóder. 


 


Estándar de interfaz 
Con este parámetro puede definir para el TM PosInput si el encóder emite señales 
simétricas (RS422) o asimétricas (TTL). 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Estándar de interfaz Significado 
RS422, simétrico El encóder emite señales simétricas conforme al estándar 


RS422 (Página 65). 
TTL (5 V), asimétrico El encóder emite señales asimétricas de 5 V conforme al 


estándar TTL (Página 63). 
 


 


 Nota 


El estándar RS422 brinda una mayor inmunidad a perturbaciones que el estándar TTL. Si el 
encóder incremental o el generador de impulsos dominan los estándares RS422 y TTL, se 
recomienda el estándar RS422. 
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Comportamiento con señal N 
Este parámetro define cuál será la reacción en caso de señal N. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Opción Significado 
Sin reacción en caso de señal N 
(predeterminado) 


La señal N no afecta al contador. 


Sincronización en caso de señal N 
(Página 36)  


En caso de señal N, el contador se ajusta al valor de arranque.  
 
Si se selecciona para una entrada digital la función "Habilitar 
sincronización con señal N", la sincronización dependerá del 
nivel detectado en la entrada digital. 


Captura (Capture) con señal N 
(Página 27)  


El valor de contaje se guarda en el valor de captura (Capture) 
en caso de señal N. 


 


 


 Nota 


El comportamiento con señal N solo puede seleccionarse si se ha elegido el tipo de señal 
(Página 90) "Encóder incremental (A, B, N)". 


 


 Nota 


Si se selecciona " Sincronización en caso de señal N", puede elegirse para una entrada 
digital (Página 97) la función "Habilitar sincronización con señal N". 


 


Frecuencia 
Con estos parámetros se define la frecuencia de los siguientes eventos: 


● Sincronización en caso de señal N 


● Sincronización como función de una entrada digital 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Opción Significado 
Único 
(predeterminado) 


El contador solo se ajusta con la primera señal N o el primer 
flanco parametrizado de la entrada digital. 


Periódico El contador se ajusta con cada señal N o cada flanco para-
metrizado de la entrada digital. 







 Utilizar el objeto tecnológico High_Speed_Counter 
 3.4 Configuración de High_Speed_Counter 


Contaje, medición y lectura de posición 
Manual de funciones, 03/2015, A5E32010348-AC 95 


3.4.4 Comportamiento del contador 


3.4.4.1 Límites de contaje y valor de arranque 


Límite de contaje superior   
Con la parametrización del límite de contaje superior se limita el rango de contaje. Puede 
especificarse un valor hasta 2147483647 (231-1). Debe introducirse un valor que esté por 
encima del límite de contaje inferior. 


El ajuste predeterminado es "2147483647". 


Límite de contaje inferior 
Con la parametrización del límite de contaje inferior se limita el rango de contaje. Puede 
especificarse un valor hasta -2147483648 (-231). Debe introducirse un valor que esté por 
debajo del límite de contaje superior. 


El ajuste predeterminado es "-2147483648". 


Valor de arranque   
Con la parametrización del valor de arranque se establece con qué valor de contaje se 
empieza y se continúa ante determinados eventos. Debe introducir un valor igual a los 
límites de contaje o comprendido entre ellos. 


El ajuste predeterminado es "0". 


Más información 
Encontrará más información en Comportamiento en los límites de contaje (Página 22) y 
Comportamiento del contador ante la apertura de puerta (Página 26). 
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3.4.4.2 Comportamiento del contador en los límites y ante la apertura de puerta 


Comportamiento al rebasar un límite de contaje 
Puede parametrizarse el comportamiento siguiente al rebasar un límite de contaje 
(Página 22): 
 
Comportamiento Significado 
Parar contaje Después de rebasar por exceso un límite de contaje, el contaje se 


cancela y la puerta interna se cierra. Para reiniciar el contaje debe 
cerrar y abrir de nuevo la puerta SW o la puerta HW, en su caso. 


Continuar contaje 
(predeterminado) 


En función del resto de la parametrización, se prosigue el contaje con 
el valor de arranque o con el límite de contaje opuesto en cada caso. 


Inicializar al rebasar un límite de contaje 
Puede ajustarse el contador a los siguientes valores al rebasar un límite de contaje: 
 
Restablecimiento del valor Significado 
A valor de arranque El valor de contaje se fija al valor de arranque. 
A otro límite de contaje 
(predeterminado) 


El valor de contaje se fija al límite de contaje opuesto. 


Comportamiento ante apertura de puerta 
Puede parametrizarse el siguiente comportamiento ante apertura de puerta (Página 26): 
 
Comportamiento Significado 
Poner a valor de arranque Al abrirse la puerta, el valor de contaje se ajusta al valor de arranque. 
Continuar con valor actual 
(predeterminado) 


Al abrirse la puerta se sigue contando desde el último valor de contaje. 
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3.4.5 Comportamiento de una DI 


3.4.5.1 Función de una DI 


Ajuste de la función de la DI  
Al parametrizar una entrada digital se define la función que dicha entrada digital 
desencadenará al conmutarse. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Función de una entrada digital Significado 
Apertura/cierre de puerta (controlados por nivel) El nivel en la correspondiente entrada digital abre 


y cierra la puerta HW (Página 24). 
Apertura de puerta (controlada por flanco) El flanco parametrizado en la correspondiente 


entrada digital abre la puerta HW (Página 24). 
Cierre de puerta (controlado por flanco) El flanco parametrizado en la correspondiente 


entrada digital cierra la puerta HW (Página 24). 
Sincronización (Página 31)  El flanco parametrizado en la correspondiente 


entrada digital pone el contador al valor de ar-
ranque. 


Habilitar sincronización con señal N El nivel activo en la correspondiente entrada 
digital habilita la sincronización del contador en 
caso de señal N (Página 36). 


Captura (Capture) (Página 27)  El flanco parametrizado en la entrada digital 
correspondiente guarda el valor de contaje actual 
como valor de Capture. 


Entrada digital sin función La entrada digital en cuestión no tiene asignada 
función alguna. La CPU puede leer el estado 
lógico de la entrada digital a través de la interfaz 
de realimentación (Página 162). 


 


 


 Nota 


Cada función, excepto "Entrada digital sin función", solo puede utilizarse una vez y ya no 
puede volver a seleccionarse en el resto de las entradas digitales. 
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Retardo a la entrada 
Al parametrizar el retardo a la entrada, se suprimen las interferencias en las entradas 
digitales. Las señales con una duración de impulso inferior al retardo a la entrada 
parametrizado se suprimen. 


Puede escoger entre los siguientes retardos a la entrada: 


● Ninguno 


● 0,05 ms 


● 0,1 ms (predeterminado) 


● 0,4 ms 


● 0,8 ms 


● 1,6 ms 


● 3,2 ms 


● 12,8 ms 


● 20 ms 


 


 Nota 


Si selecciona la opción "Ninguno" o "0,05 ms", debe utilizar cables apantallados para la 
conexión de las entradas digitales. 


 


 Nota 


El retardo a la entrada solo puede parametrizarse en "Comportamiento DI0" para todas las 
entradas digitales en conjunto. 
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3.4.5.2 Opciones de función 
Algunas funciones necesitan otros parámetros con los que pueden detallar el 
comportamiento. Se pueden parametrizar para la función correspondiente. 


Selección de nivel 
Con este parámetro se determina el nivel con el que se activa la entrada digital.  


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Nivel Significado 
Activo con nivel alto  
(predeterminado) 


La correspondiente entrada digital está activa 
cuando está ajustada. 


Activo con nivel bajo La correspondiente entrada digital está activa 
cuando no está ajustada. 


El parámetro puede parametrizarse en las siguientes funciones de una entrada digital: 


● Apertura/cierre de puerta (controlados por nivel) 


● Habilitar sincronización con señal N 


Selección de flancos 
Este parámetro determina con qué flanco de una entrada digital se dispara la función 
parametrizada. 


Independientemente de la función seleccionada, puede elegir entre las siguientes opciones: 


● Con flanco ascendente (predeterminado) 


● Con flanco descendente 


● Con flanco ascendente y descendente 


El parámetro puede parametrizarse en las siguientes funciones de una entrada digital: 


● Apertura de puerta (controlada por flanco) 


● Cierre de puerta (controlado por flanco) 


● Sincronización 


● Capture 


"Con flanco ascendente y descendente" solo puede parametrizarse para la función 
"Capture". 
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Comportamiento del valor de contaje tras captura (Capture) 
Puede parametrizarse la siguiente reacción del contador después de un evento Captura 
(Capture) (Página 27): 
 
 Significado 
Continuar contaje 
(predeterminado) 


El proceso de contaje continúa sin cambios des-
pués de que se guarde el valor de contaje actual 
como valor de Capture. 


Poner al valor inicial y seguir contando El proceso de contaje continúa con el valor de 
arranque tras guardarse el valor de contaje ac-
tual como valor de captura (Capture). 


Consulte también 
Función de una DI (Página 97) 
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3.4.6 Función de una DQ 


Activar salida  
Al parametrizar una salida digital se define la condición (Página 40) que provocará la 
conmutación de la salida digital. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Función de una salida digital Significado 
Entre valor de comparación y límite de contaje 
superior 
(predeterminado) 


La salida digital correspondiente está activa si el 
valor de contaje se encuentra entre el valor de 
comparación y el límite de contaje superior. 


Entre valor de referencia y límite de contaje infe-
rior 


La salida digital correspondiente está activa si el 
valor de contaje se encuentra entre el valor de 
comparación y el límite de contaje inferior. 


Entre los valores de comparación 0 y 1 La salida digital DQ1 está activa si el valor de 
contaje se encuentra entre el valor de compara-
ción 0 y el valor de comparación 1. 


Con valor de comparación por la duración del 
impulso 


La salida digital correspondiente está únicamente 
activa para el tiempo y el sentido de contaje 
parametrizados si el valor de contaje coincide 
con el valor de comparación. 


Tras comando Set de CPU hasta valor referencia Cuando se produce un comando Set de la CPU, 
la salida digital correspondiente está activa hasta 
que el valor de contaje coincide con el de compa-
ración. 


Utilizada por el programa de usuario La salida digital (Página 39) en cuestión puede 
conmutarse desde la CPU a través de la interfaz 
de control (Página 159). 


 


 


 Nota 


Entonces es posible seleccionar la función "Entre valor de comparación 0 y 1" si se ha 
seleccionado para la salida digital DQ0 la función "Utilizada por el programa de usuario". 


 


 Nota 


Las funciones "Con valor de comparación por la duración del impulso" y "Tras comando Set 
de CPU hasta valor referencia" conmutan la salida digital correspondiente solo cuando el 
valor de comparación se alcanza mediante un impulso de contaje. Al establecer el valor de 
contaje, p. ej. por medio de la sincronización, la salida digital no se conmuta.  
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Valor de comparación 0 
Al parametrizar el valor de comparación (Página 39) se determina con qué valor de contaje 
se conmutará la salida digital DQ0 de acuerdo con el evento de comparación seleccionado. 


Debe introducirse un valor mayor o igual que el límite de contaje inferior y menor que el 
valor de comparación 1. 


El ajuste predeterminado es "0". 


Valor de comparación 1 
Al parametrizar el valor de comparación (Página 39) se determina con qué valor de contaje 
se conmutará la salida digital DQ1 de acuerdo con el evento de comparación seleccionado. 


Debe introducirse un valor mayor que el valor de comparación 0 y menor o igual que el 
límite de contaje superior.  


El ajuste predeterminado es "10". 


Sentido de contaje 
Con este parámetro se define para qué sentido de contaje es válida la función seleccionada. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Sentido de contaje Significado 
En ambos sentidos  
(predeterminado) 


La salida digital correspondiente se compara y se 
conmuta independientemente del sentido de 
contaje. 


Ascendente La salida digital en cuestión solo se compara y se 
conmuta si el contador cuenta hacia delante. 


Descendente La salida digital correspondiente solo se compara 
y se conmuta si el contador cuenta hacia atrás. 


El parámetro puede parametrizarse con las siguientes funciones: 


● Con valor de comparación por la duración del impulso 


● Tras comando Set de CPU hasta valor referencia 


Duración del impulso 
Al parametrizar la duración de impulso para la función "Con valor de comparación por la 
duración del impulso", se determina durante cuántos milisegundos estará activa la 
correspondiente salida digital. 


Cuando introduce "0" y el valor de contaje coincide con el valor de comparación 
correspondiente, la salida digital está activa hasta el siguiente impulso de contaje. 


Se admiten valores entre 0,0 y 6553,5. 


El ajuste predeterminado es "500,0" y corresponde a una duración de impulso de 0,5 s. 
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3.4.7 Histéresis 


Ajustar rango de histéresis   
Con la parametrización de la histéresis (Página 58) se define un rango para los valores de 
comparación. En el rango de histéresis las salidas digitales no pueden conmutarse de nuevo 
hasta que el valor de contaje haya salido una vez de este rango. 


El rango de histéresis finaliza, independientemente del valor de histéresis, en el límite 
inferior o superior de contaje. Si se introduce "0" se desactiva la histéresis. Se admiten 
valores entre 0 y 255. El ajuste predeterminado es "0". 


La histéresis puede parametrizarse únicamente en el modo de operación Contaje. 


3.4.8 Especificar valor de medida 


Magnitud 
Con este parámetro se define qué magnitud (Página 53) debe suministrar el módulo 
tecnológico. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Magnitud Significado 
Frecuencia 
(predeterminado) 


La magnitud es una frecuencia. La unidad es Hz. 


Duración del período La magnitud es una duración del período. La unidad es s. 
Velocidad La magnitud es una velocidad. La base de tiempo para la medición de la 


velocidad y los Incrementos por unidad se parametrizan por separado. 


Tiempo de actualización 
Con la parametrización del tiempo de actualización (Página 52) en milisegundos se define el 
intervalo de tiempo que transcurre entre dos actualizaciones del valor medido. 


El tiempo de actualización y el tipo de señal (Página 90) influyen en la precisión de la 
medición. Con tiempos de actualización de al menos 100 ms la influencia del Tipo de señal 
es insignificante.  


Con tiempos de actualización inferiores a 100 ms se alcanza la máxima precisión de 
medición con los siguientes tipos de señales: 


● Encóder incremental (A, B desfasado) con Evaluación de señal "Simple" 


● Encóder incremental (A, B, N) con Evaluación de señal "Simple" 


● Impulso (A) y sentido (B) 


● Impulso (A) 


En otros tipos de señales la precisión de medición depende del encóder utilizado y de la 
línea. 
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Cuando se introduce "0", el valor medido se actualiza en cada ciclo. Puede introducir un 
máximo de tres decimales. Se admiten valores entre 0,000 y 25000,000. El ajuste 
predeterminado es "10,000". 


Base de tiempo para medición de velocidad 
Con este parámetro se define la base de tiempo con la que debe ponerse a disposición la 
velocidad. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 


● 1 ms 


● 10 ms 


● 100 ms 


● 1 s 


● 60 s/1 min 


● El ajuste predeterminado es "60 s/1 min". 


Incrementos por unidad 
Con este parámetro se define el número de impulsos de contaje por unidad relevante.  


El número de impulsos de contaje depende de la Evaluación de señal parametrizada. Se 
admiten valores entre 1 y 65535. 


Ejemplo: 


Su encóder emite 4000 incrementos por metro. La velocidad debe medirse en metros por 
minuto. Como Evaluación de señal se ha parametrizado "doble". 


En este caso, parametrice lo siguiente:  


● Incrementos por unidad: 8000 


● Base de tiempo para medición de velocidad: 60 s/1 min 
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3.5 Programación de High_Speed_Counter 


3.5.1 Instrucción High_Speed_Counter 


High_Speed_Counter 
La instrucción High_Speed_Counter corresponde al objeto tecnológico High_Speed_Counter 
y acepta la alimentación de la interfaz de control y realimentación del módulo tecnológico. 


La instrucción High_Speed_Counter constituye así la interfaz de software entre la CPU y el 
módulo tecnológico. Se ejecuta de modo cíclico desde el programa de usuario para 
compensar los datos de entrada y salida. 


La instrucción High_Speed_Counter puede utilizarse de igual modo para los módulos 
tecnológicos de los sistemas S7-1500 y ET 200SP. 


Más información 
Descripción High_Speed_Counter (Página 107)  


Parámetro de entrada High_Speed_Counter (Página 111)  


Parámetro de salida High_Speed_Counter (Página 112)  


Parámetro ErrorID (Página 114)  


Variables estáticas High_Speed_Counter (Página 115)  
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3.5.2 Llamar la instrucción en el programa de usuario 
La instrucción High_Speed_Counter puede llamarse una vez por contador en el ciclo o 
alternativamente en un programa controlado por tiempo. No se permite realizar la llamada 
en un programa de interrupción controlado por eventos.   


Procedimiento 
Para llamar a la instrucción en el programa de usuario, proceda del siguiente modo: 


1. Abra la carpeta de la CPU en el árbol del proyecto. 


2. Abra la carpeta "Bloques de programa". 


3. Haga clic en el OB para la ejecución cíclica del programa. 
El bloque se abre en el área de trabajo. 


4. En la ventana "Instrucciones" abra el grupo "Tecnología" y la carpeta "Contaje y 
medición". 
La carpeta contiene las instrucciones. 


5. Seleccione una instrucción, arrástrela al OB y suéltela. 
Se abre el cuadro de diálogo "Opciones de llamada". 


6. En la lista "Nombre" seleccione un objeto tecnológico o introduzca el nombre del nuevo 
objeto tecnológico. 


Resultado 
Si el objeto tecnológico no existe todavía, se agregará. La instrucción se agregará en el OB. 
El objeto tecnológico está asignado a esta llamada de la instrucción. 
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3.5.3 Descripción High_Speed_Counter 


Descripción  
Con la instrucción High_Speed_Counter se controlan a través del programa del usuario las 
funciones de contaje y medida del módulo tecnológico.  


Llamada  
La instrucción High_Speed_Counter debe llamarse una vez por contador en el ciclo o en un 
programa controlado por tiempo. No se permite realizar la llamada en un programa de 
interrupción controlado por eventos. 


Funcionamiento  
Valor de contaje: el valor de contaje está disponible en el parámetro de salida CountValue. 
El valor de contaje se actualiza cada vez que se llama a la instrucción High_Speed_Counter. 


Valor medido: el valor medido está disponible en el parámetro de salida MeasuredValue. El 
módulo tecnológico vuelve a leer el valor medido cada vez que se llama la instrucción 
High_Speed_Counter.  


El valor medido y el valor de contaje están disponibles simultáneamente en la interfaz de 
realimentación. 


Capture: el parámetro de salida CaptureStatus = TRUE indica un valor de captura (Capture) 
válido en el parámetro de salida CapturedValue.  


● Un valor de Capture se detecta en las siguientes condiciones: 


– Una entrada digital tiene la parametrización "Capture" 


– CaptureEnable = TRUE 


– Flanco en la entrada digital con la función de Capture 


● El parámetro de salida CaptureStatus se restablece si se detecta un flanco descendente 
en el parámetro de entrada CaptureEnable. 
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Sincronización: El parámetro de salida SyncStatus = TRUE indica que se ha llevado a cabo 
una sincronización.  


● El valor de contaje se sincroniza en las siguientes condiciones: 


– Una entrada digital tiene la parametrización "Sincronización"" o el encóder 
incremental tiene la parametrización "Sincronización en caso de señal N" 


– SyncEnable = TRUE 


– SyncUpDirection (o SyncDownDirection) = TRUE 


– Flanco en la entrada digital con la función de sincronización o flanco ascendente de la 
señal N en la entrada del encóder 


● El parámetro de salida SyncStatus se restablece si se detecta un flanco descendente en 


– el parámetro de entrada SyncEnable o 


– la variable estática SyncDownDirection o 


– la variable estática SyncUpDirection 


Modificación de parámetros a través del programa de usuario 


Para modificar los parámetros mediante el programa de usuario, proceda del siguiente 
modo: 


1. Compruebe mediante la variable Set correspondiente si el objeto tecnológico para la 
modificación de parámetros está listo (variable Set = FALSE) o si aún hay una petición 
de modificación en curso (variable Set = TRUE). 


2. Cuando el objeto tecnológico para la modificación de parámetros esté listo, modifique la 
variable estática correspondiente. 


3. Ajuste la variable Set correspondiente para ejecutar la petición de modificación. 


4. Compruebe por medio del parámetro de salida Error si se ha producido un error. 
Si no se ha producido ningún error y el objeto tecnológico ha reseteado automáticamente 
la variable Set, la modificación de parámetros se ha realizado correctamente. 


Límite inferior o superior de contaje: mediante el programa del usuario se modifican los dos 
límites de la manera siguiente: 


1. Comprobación de la variable estática SetUpperLimit (o SetLowerLimit) = FALSE 


2. Modificación de la variable estática NewUpperLimit (o NewLowerLimit) 


3. SetUpperLimit (o SetLowerLimit) = TRUE 


4. Comprobación de los nuevos límites de contaje en las variables estáticas CurUpperLimit 
o CurLowerLimit 


 


 Nota 


Si el nuevo límite de contaje superior es menor que el valor de contaje actual, el valor de 
contaje se establece en el límite de contaje inferior o en el valor de arranque en función de 
la parametrización. Si el nuevo límite de contaje inferior es mayor que el valor de contaje 
actual, el valor de contaje se establece en el límite de contaje superior o en el valor de 
arranque en función de la parametrización.  
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Valores de comparación: mediante el programa del usuario se modifican los dos valores de 
comparación de la manera siguiente: 


1. Comprobación de la variable estática SetReferenceValue0 (o ReferenceValue1) = 
FALSE 


2. Modificación de la variable estática NewReferenceValue0 (o NewReferenceValue1) 


3. SetReferenceValue0 (o SetReferenceValue1) = TRUE 


4. Comprobación del nuevo valor de comparación en la variable estática 
CurReferenceValue0 (o CurReferenceValue1) 


Valor de contaje: Puede establecer el valor de contaje actual del programa de usuario a un 
nuevo valor de contaje. El valor de contaje actual se modifica de la manera siguiente: 


1. Comprobación del parámetro de entrada SetCountValue = FALSE 


2. Modificación de la variable estática NewCountValue 


3. SetCountValue = TRUE 


4. Comprobación del nuevo valor de contaje en el parámetro de salida CountValue 


Valor de arranque: mediante el programa del usuario se modifica el valor de arranque de la 
manera siguiente: 


1. Comprobación de la variable estática SetStartValue = FALSE 


2. Modificación de la variable estática NewStartValue 


3. SetStartValue = TRUE 


4. Comprobación del nuevo valor de arranque en la variable estática CurStartValue 


Acuse de eventos 
El acuse de eventos notificados se realiza mediante el flanco ascendente del parámetro de 
entrada EventAck . EventAck debe permanecer activado hasta que el objeto tecnológico 
haya desactivado conjuntamente los bits de estado de los siguientes eventos del canal de 
contaje:  


● CompResult0 


● CompResult1 


● ZeroStatus 


● PosOverflow 


● NegOverflow 


Estado de las entradas digitales 
El estado de las entradas digitales se obtiene a través de las variables estáticas StatusDI0, 
StatusDI1 o StatusDI2. 
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Utilizar salidas digitales mediante el programa del usuario 
Mediante la instrucción High_Speed_Counter pueden ajustarse las salidas digitales 


● si se ha parametrizado para "Activar salida" la opción "Utilizada por el programa de 
usuario". 


● si se ha parametrizado para "Activar salida" la opción "Tras comando Set de la CPU 
hasta valor de comparación". 


● si se ajusta la correspondiente variable estática ManualCtrlDQm (sobrescritura temporal). 


Solo en estos casos serán efectivas las variables estáticas SetDQ0 y SetDQ1. En el primer 
y en el tercer caso, DQm sigue al valor de SetDQm. En el segundo caso, DQm se activa con 
un flanco (ascendente o descendente) de SetDQm. DQm se desactiva si el valor de contaje 
coincide con el valor de comparación. 


Comportamiento en caso de error  
Si se produce un error al llamar la instrucción o en el módulo tecnológico, se activa el 
parámetro de salida Error . La información de error adicional puede leerse en el parámetro 
de salida ErrorID. 


Elimine la causa del error y acuse el mensaje de error activando el parámetro de entrada 
ErrorAck. Si ya no hay ningún error, el objeto tecnológico restablece el parámetro de salida 
Error . No se notifica ningún otro error hasta que se haya acusado el error anterior. 


Modificar el sentido de contaje 
El sentido de contaje solo puede modificarse desde el programa del usuario si se ha 
parametrizado como tipo de señal "Impulso (A)". En todos los demás casos, el sentido de 
contaje depende de las señales de entrada del módulo tecnológico. El sentido de contaje 
puede controlarse mediante la variable estática NewDirection: 


● +1: sentido de contaje ascendente 


● -1: sentido de contaje descendente 


Para ejecutar la petición de modificación, es necesario ajustar la variable SetNewDirection = 
TRUE. 
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3.5.4 Parámetro de entrada High_Speed_Counter 
 
Parámetro Declara-


ción 
Tipo de 
datos 


Ajuste pre-
determinado 


Descripción 


SwGate INPUT BOOL FALSE Controlar puerta SW: 
• Flanco ascendente: se abre la puerta SW. 
• Flanco descendente: se cierra la puerta SW. 
SwGate habilita la puerta interna, en combinación con la puerta 
HW. 


SetCountValue INOUT  BOOL FALSE Un flanco ascendente inicia la transferencia del nuevo valor de 
contaje de la variable estática NewCountValue al módulo tec-
nológico. El valor de contaje se activa de inmediato tras la trans-
ferencia. 


CaptureEnable INPUT BOOL FALSE Habilitar función de Capture 
Después de la habilitación, se produce un evento de Capture con 
el siguiente flanco parametrizado en la entrada digital correspon-
diente. Un flanco descendente de CaptureEnable restablece el 
parámetro de salida CaptureStatus. Un flanco descendente de 
CaptureEnable restablece asimismo la habilitación si no se pro-
duce un evento de Capture. 


SyncEnable INPUT BOOL FALSE Habilitar sincronización 
El sentido habilitado para la sincronización se indica en las va-
riables estáticas SyncUpDirection y SyncDownDirection. Un 
flanco descendente de SyncEnable restablece el parámetro de 
salida SyncStatus. 


ErrorAck INPUT BOOL FALSE Un flanco ascendente acusa el estado de fallo notificado. 
EventAck INPUT BOOL FALSE Un flanco ascendente restablece los siguientes parámetros de 


salida: 
• CompResult0 
• CompResult1 
• ZeroStatus 
• PosOverflow 
• NegOverflow 
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3.5.5 Parámetro de salida High_Speed_Counter 
 
Parámetro Declaración Tipo de 


datos 
Ajuste pre-
determinado 


Descripción 


StatusHW OUTPUT BOOL FALSE Bit de estado módulo tecnológico: el módulo está parametrizado 
y listo para funcionar. Los datos del módulo son válidos. 


StatusGate OUTPUT BOOL FALSE Bit de estado: la puerta interna está habilitada cuando el 
parámetro se activa. 


StatusUp OUTPUT BOOL FALSE Bit de estado: el último impulso de contaje ha incrementado el 
contador y se encuentra como máximo 0,5 s atrás. 


StatusDown OUTPUT BOOL FALSE Bit de estado: el último impulso de contaje ha provocado el de-
cremento del contador y se encuentra como máximo 0,5 s atrás. 


CompResult0 OUTPUT BOOL FALSE Bit de estado: detectado evento de comparación para DQ0 
Por medio del flanco ascendente del parámetro de entrada 
EventAck se desactiva CompResult0. 


CompResult1 OUTPUT BOOL FALSE Bit de estado: detectado evento de comparación para DQ1  
Por medio del flanco ascendente del parámetro de entrada 
EventAck se desactiva CompResult1. 


SyncStatus OUTPUT BOOL FALSE Bit de estado: se lleva a cabo la sincronización 
Si está ajustado el parámetro de entrada SyncEnable, el flanco 
parametrizado en la entrada digital correspondiente activa el bit 
de estado SyncStatus. 
SyncStatus se desactiva mediante flanco descendente en 
• SyncEnable (parámetro de entrada) o 
• SyncUpDirection (variable estática) o 
• SyncDownDirection (variable estática) 


CaptureStatus OUTPUT BOOL FALSE Bit de estado: se ha producido un evento de Capture 
Si está ajustado el parámetro de entrada CaptureEnable, el 
flanco parametrizado en la entrada digital correspondiente activa 
el bit de estado CaptureStatus. 
El flanco descendente del parámetro de entrada CaptureEnable 
desactiva CaptureStatus . 


ZeroStatus OUTPUT BOOL FALSE Bit de estado: CountValue ha alcanzado el valor "0"  
Por medio del flanco ascendente del parámetro de entrada 
EventAck se desactiva ZeroStatus. 


PosOverflow OUTPUT BOOL FALSE Bit de estado: CountValue ha rebasado por exceso el límite de 
contaje superior.  
Por medio del flanco ascendente del parámetro de entrada 
EventAck se desactiva PosOverflow. 


NegOverflow OUTPUT BOOL FALSE Bit de estado: CountValue ha rebasado por defecto el límite de 
contaje inferior.  
Por medio del flanco ascendente del parámetro de entrada 
EventAck se desactiva NegOverflow. 


Error OUTPUT BOOL FALSE Se ha producido un error. Para conocer la causa del error, con-
sulte el parámetro de salida ErrorID. 
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Parámetro Declaración Tipo de 
datos 


Ajuste pre-
determinado 


Descripción 


ErrorID OUTPUT WORD 0 El parámetro ErrorID (Página 114) muestra el número del men-
saje de error.  
ErrorID = 0000H: No hay ningún error. 


CountValue OUTPUT DINT 0 Valor actual de contaje 
Cap-
turedValue 


OUTPUT DINT 0 Último valor de Capture captado; CaptureStatus = TRUE si se ha 
producido un nuevo evento Capture. 


Meas-
uredValue 


OUTPUT REAL 0.0 Valor medido actual de frecuencia, periodo o velocidad (de-
pendiendo de la parametrización) 
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3.5.6 Parámetro ErrorID 
 
Código de error 
(W#16#...) 


Descripción 


0000 No hay error 
Mensajes de error del módulo tecnológico 
80A1 POWER_ERROR de la interfaz de realimentación: Tensión de alimentación L+ incorrecta 
80A2 ENC_ERROR de la interfaz de realimentación: Señal de encóder incorrecta 
80A3 LD_ERROR de la interfaz de realimentación: Error al cargar a través de interfaz de realimentación 
Avisos de error de la instrucción High_Speed_Counter 
80B1 Sentido de contaje no válido 
80B4 El nuevo límite de contaje inferior no cumple las siguientes condiciones: 


• Límite de contaje inferior < límite de contaje superior 
• Límite de contaje inferior <= valor de comparación/valor de contaje/valor de arranque 


80B5 El nuevo límite de contaje superior no cumple las siguientes condiciones: 
• Límite de contaje inferior < límite de contaje superior 
• Límite de contaje superior <= valor de comparación/valor de contaje/valor de arranque 


80B6 El nuevo valor de arranque no cumple la siguiente condición: 
• límite de contaje inferior <= valor de arranque <= límite de contaje superior 


80B7 El nuevo valor de contaje no cumple la siguiente condición: 
• Límite de contaje inferior <= valor de contaje <= límite de contaje superior 


80B8 El nuevo valor de comparación 0 no cumple la siguiente condición: 
• Límite de contaje inferior <= valor de comparación 0 <= límite de contaje superior 
• Valor de comparación 0 < valor de comparación 1 


80B9 El nuevo valor de comparación 1 no cumple la siguiente condición: 
• Límite de contaje inferior <= valor de comparación 1 <= límite de contaje superior 
• Valor de comparación 0 < valor de comparación 1 


80C0 La instrucción High_Speed_Counter se ha llamado varias veces con la misma instancia (DB).  
80C1 La comunicación con el módulo tecnológico ha fallado (registros de lectura): coloca información de 


error de la instrucción interna RDREC en la variable estática AdditionalErrorID. 
80C2 La comunicación con el módulo tecnológico ha fallado (registros de escritura): coloca información de 


error de la instrucción interna WRREC en la variable estática AdditionalErrorID. 
80C3 El acceso a los datos de entrada (interfaz de realimentación) ha fallado: coloca información de error 


de la instrucción interna GETIO_PART en la variable estática AdditionalErrorID. 
80C4 El acceso a los datos de salida (interfaz de control) ha fallado: coloca información de error de la ins-


trucción interna SETIO_PART en la variable estática AdditionalErrorID. 
80C5 La lectura de la información de arranque actual del OB ha fallado: coloca información de error de la 


instrucción interna RD_SINFO en la variable estática AdditionalErrorID. 
80C6 La determinación de las direcciones de E/S del módulo tecnológico ha fallado: coloca información de 


error de la instrucción interna RD_ADDR en la variable estática AdditionalErrorID. 
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3.5.7 Variables estáticas High_Speed_Counter 
 
Variable Tipo de 


datos 
Ajuste prede-
terminado 


Acceso  Descripción 


NewCountValue DINT L#0 Escritura Nuevo valor de contaje 
NewReferenceValue0 DINT L#0 Escritura Nuevo valor de comparación 0 
NewReferenceValue1 DINT L#10 Escritura Nuevo valor de comparación 1 
NewUpperLimit DINT L#2147483647 Escritura Nuevo límite de contaje superior 
NewLowerLimit DINT L#-2147483648 Escritura Nuevo límite de contaje inferior 
NewStartValue DINT L#0 Escritura Nuevo valor de arranque 
CurReferenceValue0 DINT L#0 Lectura  Valor de comparación 0 actual 
CurReferenceValue1 DINT L#10 Lectura  Valor de comparación 1 actual 
CurUpperLimit DINT L#2147483647 Lectura  Límite de contaje superior actual 
CurLowerLimit DINT L#-2147483648 Lectura  Límite de contaje inferior actual 
CurStartValue DINT L#0 Lectura  Valor de arranque actual 
NewDirection INT 0 Escritura Nuevo sentido de contaje: 


+1: sentido de contaje ascendente 
-1: sentido de contaje descendente 


AdditionalErrorID WORD W#16#0000 Lectura Información de error de una instrucción interna, 
p. ej. RDREC 


UserCmdFlags STRUCT - 
 SetNewDirection BOOL FALSE Escritura Ajustar nuevo sentido de contaje 
 SetUpperLimit BOOL FALSE Escritura Ajustar límite de contaje superior 
 SetLowerLimit BOOL FALSE Escritura Ajustar límite de contaje inferior 
 SetReferenceValue0 BOOL FALSE Escritura Ajustar valor de comparación 0 
 SetReferenceValue1 BOOL FALSE Escritura Ajustar valor de comparación 1 
 SetStartValue BOOL FALSE Escritura Ajustar valor de arranque 
 SyncDownDirection BOOL TRUE Escritura Habilitar sincronización en sentido de contaje 


descendente 
 SyncUpDirection BOOL TRUE Escritura Habilitar sincronización en sentido de contaje 


ascendente 
 SetDQ0 BOOL FALSE Escritura Activar la salida digital DQ0 
 SetDQ1 BOOL FALSE Escritura Activar la salida digital DQ1 
 ManualCtrlDQ0 BOOL FALSE Escritura Habilitar ajuste de la salida digital DQ0: 


TRUE:  
• SetDQ0 activa DQ0 
• Bit de control TM_CTRL_DQ0 = FALSE 
FALSE:  
• Ajuste no habilitado 
• Bit de control TM_CTRL_DQ0 = TRUE 
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Variable Tipo de 
datos 


Ajuste prede-
terminado 


Acceso  Descripción 


 ManualCtrlDQ1 BOOL FALSE Escritura Habilitar ajuste de la salida digital DQ1: 
TRUE:  
• SetDQ1 activa DQ1 
• Bit de control TM_CTRL_DQ1 = FALSE 
FALSE:  
• Ajuste no habilitado 
• Bit de control TM_CTRL_DQ1 = TRUE 


UserStatusFlags STRUCT - 
 StatusDI0 BOOL FALSE Lectura  Estado actual de entrada digital DI0 
 StatusDI1 BOOL FALSE Lectura  Estado actual de entrada digital DI1 
 StatusDI2 BOOL FALSE Lectura  Estado actual de entrada digital DI2 
 StatusDQ0 BOOL FALSE Lectura  Estado actual de salida digital DQ0 
 StatusDQ1 BOOL FALSE Lectura  Estado actual de salida digital DQ1 
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3.6 Puesta en servicio de High_Speed_Counter 


3.6.1 Puesta en servicio del objeto tecnológico 
El editor de puesta en servicio le ayudará a poner en marcha el objeto tecnológico y probar 
su funcionalidad. En el modo online de la CPU/IM puede modificar determinados parámetros 
de la instrucción High_Speed_Counter y observar el efecto de los cambios.  


Requisitos 
● Hay una conexión online entre STEP 7 (TIA Portal) y la CPU. 


● La CPU se encuentra en el estado operativo RUN. 


● La instrucción High_Speed_Counter correspondiente se ejecuta de modo cíclico desde el 
programa de usuario. 


● Los parámetros del objeto tecnológico no se sobrescriben del programa de usuario. 


Procedimiento 
Para abrir el editor de puesta en servicio de un objeto tecnológico, haga lo siguiente: 


1. Abra la carpeta "Objetos tecnológicos" en el árbol del proyecto. 


2. Abra el objeto tecnológico High_Speed_Counter en el árbol del proyecto. 


3. Haga doble clic en el objeto "Puesta en servicio". 
Se muestran las funciones de puesta en servicio del objeto tecnológico 
High_Speed_Counter. 


4. Haga clic en el botón "Iniciar indicador". 
Se cargan y se muestran los parámetros (valores online) del objeto tecnológico 
High_Speed_Counter. 
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Modo online 
En el modo online se pueden modificar los siguientes parámetros y, de este modo, probar el 
funcionamiento del objeto tecnológico: 


● Nuevo valor de contaje (NewCountValue) 


● Nuevo límite de contaje superior (NewUpperLimit) 


● Nuevo límite de contaje inferior (NewLowerLimit) 


● Nuevo valor de comparación 0 (NewReferenceValue0) 


● Nuevo valor de comparación 1 (NewReferenceValue1) 


● Nuevo valor de arranque (NewStartValue) 


● Iniciar y parar contador (SwGate) 


● Habilitar Capture (CaptureEnable) 


● Habilitar sincronización (SyncEnable) 


● Confirmación de los estados de error notificados (ErrorAck) 


● Restablecimiento de flags de estado (EventAck) 


Los valores modificados se activan al salir del campo de entrada o mediante ENTER o el 
establecimiento adicional de la variable Set correspondiente como nuevo parámetro del 
objeto tecnológico. 
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3.7 Diagnóstico de High_Speed_Counter 


3.7.1 Observación de valores de contaje, valores medidos, DI y DQ 
Con las funciones de diagnóstico se vigilan las funciones de contaje y medida.  


Requisitos 
● Hay una conexión online entre STEP 7 (TIA Portal) y la CPU. 


● La CPU se encuentra en el estado operativo RUN. 


Procedimiento 
Para abrir el editor de visualización para las funciones de diagnóstico, haga lo siguiente: 


1. Abra la carpeta "Objetos tecnológicos" en el árbol del proyecto. 


2. Abra el objeto tecnológico High_Speed_Counter en el árbol del proyecto. 


3. Haga doble clic en el objeto "Diagnóstico". 


Indicador 
Se leen y se muestran los siguientes valores del objeto tecnológico: 


● Indicación de eventos/información de diagnóstico 


● Estados lógicos de las entradas digitales y las salidas digitales 


● Valor de contaje 


● Valor Capture 


● Valor medido 
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Encontrará más información acerca de la indicación de estados en la ayuda contextual de 
cada evento en STEP 7 (TIA Portal). Si la CPU está en STOP, no se actualiza la indicación 
de estado. 
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 Utilizar el módulo 4 
4.1 Utilización del módulo tecnológico 


4.1.1 Configuración del módulo 


4.1.1.1 Agregar un módulo tecnológico a la configuración de hardware 


Procedimiento  
Para poder configurar un módulo tecnológico, debe haber creado previamente un proyecto 
donde pueda guardar la configuración. 


1. Abra la configuración de equipo de la CPU o el IM. 


2. Seleccione un rack. 


3. Seleccione el módulo tecnológico en el catálogo de módulos: 
"TM > Contaje o Lectura de recorrido > Módulo tecnológico > Referencia". 


4. Coloque el módulo tecnológico arrastrándolo al slot deseado del rack y soltándolo. 
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Resultado 
En el árbol del proyecto, el nuevo módulo tecnológico aparecerá en "Módulos locales" o 
"Periferia descentralizada" con los siguientes objetos: Haga doble clic para pasar al editor 
deseado. 


 
 
 Objeto Descripción 


① Configuración del 
equipo (Página 123)  


En la ventana de inspección (por canal): 
• Ajuste de la reacción a STOP de la CPU 
• Habilitación de la alarma de diagnóstico 
• Ajuste del modo de funcionamiento (Página 125) 
• Habilitar alarma de proceso (Página 128) 
• Ajuste de las direcciones del módulo 


② Online y diagnóstico 
(Página 154)  


• Diagnóstico de hardware 
• Obtención de información a través del módulo tecnológico 
• Actualización del firmware 


③ Parámetro 
(Página 130) 


Visualización y, dado el caso, ajuste de los parámetros para las 
funciones de contaje y medición en HWCN, si la parametrización y 
el control no se llevan a cabo por medio del objeto tecnológico 
High_Speed_Counter. 


④ Puesta en servicio 
(Página 155)  


Puesta en servicio y prueba funcional del módulo tecnológico:  
Simulación de los valores de contaje y DI en el modo online de la 
CPU o el IM y observación del efecto de los cambios. 
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4.1.1.2 Parámetros básicos 


Reacción a STOP de la CPU 


Reacción a STOP de la CPU  
La reacción del módulo tecnológico en caso de STOP de la CPU se ajusta para cada canal 
en los parámetros básicos de la configuración del equipo. 


Tabla 4- 1 Reacción del módulo tecnológico en caso de STOP de la CPU en función de la para-
metrización (por canal) 


Parámetros básicos Reacción a STOP de la CPU 
Continuar El módulo tecnológico sigue operando con plena funcionalidad. Se proce-


san los impulsos de contaje entrantes o se lee la posición real. Las salidas 
digitales continúan conmutándose con arreglo a la parametrización. 


Aplicar valor sustitutivo Hasta la siguiente transición de STOP a RUN de la CPU, el módulo tec-
nológico emite en las salidas digitales los valores de sustitución para-
metrizados.  
Después de una transición de STOP a RUN, el módulo tecnológico pasa a 
su estado de arranque: el valor de contaje se ajusta al valor de arranque 
(con encóders incrementales o generadores de impulsos) y las salidas 
digitales se conmutan según la parametrización. 


Mantener último valor Hasta la siguiente transición de STOP a RUN de la CPU, el módulo tec-
nológico emite en las salidas digitales los valores que eran válidos en el 
momento de la transición a STOP.  
Si una salida digital con la función "Con valor de referencia por duración 
de impulso" está activada en STOP de la CPU, dicha salida digital se 
desactivará al transcurrir la duración del impulso. 
Después de una transición de STOP a RUN, el módulo tecnológico pasa a 
su estado de arranque: el valor de contaje se ajusta al valor de arranque 
(con encóders incrementales o generadores de impulsos) y las salidas 
digitales se conmutan según la parametrización. 


Valor sustitutivo de DQ0 
Con este parámetro se define el valor que debe emitir el módulo tecnológico en caso de 
STOP de la CPU en la salida digital DQ0 para el comportamiento "Aplicar valor sustitutivo". 


 


 Nota 


En el modo de operación "Funcionamiento con objeto tecnológico" se define este parámetro 
a través del objeto tecnológico. 
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Valor sustitutivo de DQ1 
Con este parámetro se define el valor que debe emitir el módulo tecnológico en caso de 
STOP de la CPU en la salida digital DQ1 para el comportamiento "Aplicar valor sustitutivo". 


 


 Nota 


En el modo de operación "Funcionamiento con objeto tecnológico" se define este parámetro 
a través del objeto tecnológico. 


 


Alarmas de diagnóstico 
El módulo tecnológico puede disparar alarmas de diagnóstico adicionales si se activa la 
habilitación de las alarmas de diagnóstico en los parámetros básicos. Las alarmas de 
diagnóstico se procesan en un OB de alarma. 


Habilitar alarma de diagnóstico en caso de rotura de hilo  
Este parámetro permite especificar para los siguientes encóders si se dispara una alarma de 
diagnóstico en caso de rotura de hilo de las señales utilizadas: 


● Encóder tipo push/pull de 24 V (Página 63) 


● Encóder RS422 (Página 65) (se vigila también si se producen cortocircuitos o tensiones 
erróneas) 


● Encóder absoluto SSI (Página 67) (se vigila también si se producen cortocircuitos o 
tensiones erróneas) 


 


 Nota 


Si utiliza un encóder con otro tipo de sensor o estándar de interfaz, no puede detectarse una 
rotura de hilo. 


 


Habilitación de otras alarmas de diagnóstico  
Este parámetro define si se disparan alarmas de diagnóstico con otros errores. 


Infórmese con el manual de producto del módulo tecnológico sobre los errores que pueden 
disparar una alarma de diagnóstico durante el funcionamiento. 
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Modo de funcionamiento 


Selección del modo de funcionamiento para el canal 
Con este ajuste se define cómo debe llevarse a cabo la parametrización y el control de las 
funciones de contaje y medida del canal. 
 
Modo de funcionamiento Descripción 
Configurar canal mediante 
objeto tecnológico 


La parametrización del canal se produce a través del objeto tecno-
lógico High_Speed_Counter.  
El acceso a la interfaz de control y realimentación del módulo tecno-
lógico aplica la instrucción High_Speed_Counter correspondiente en 
el programa de usuario. 
El emparejamiento de módulo tecnológico/canal y objeto tecnológico 
se define al comienzo de la parametrización del objeto tecnológico: 
ver Parámetros básicos Objeto tecnológico (Página 89)  
Al utilizar el objeto tecnológico High_Speed_Counter se determina 
automáticamente el modo de operación Contaje.  


Lectura de posición para  
Motion Control 


El módulo tecnológico es utilizado para la lectura de posición por un 
controlador Motion Control de nivel superior. En este caso, se en-
cuentran disponibles todos los canales del módulo tecnológico para 
Motion Control. 
La parametrización se efectúa a través de la configuración de equi-
po del módulo tecnológico. La parametrización de las señales del 
encóder se realiza por medio de los parámetros del módulo (Pági-
na 126). 


Funcionamiento manual La parametrización del canal se lleva a cabo por medio del ajuste de 
parámetros (HWCN) (Página 132) del módulo tecnológico.  
A través del programa de usuario tiene acceso directo a la interfaz 
de control y realimentación del módulo tecnológico. 


Selección del modo de operación para el canal  
Con el parámetro "Funcionamiento manual" se define para qué función se utiliza el canal del 
módulo tecnológico. Las posibilidades de ajuste de "Parámetro" (HWCN) se adaptan en 
función de dicha elección. 
 
Modo de operación Descripción 
Contaje (Página 19)/Lectura de posición 
(Página 21) 


La tarea principal del módulo tecnológico es el contaje o 
la lectura de posición. Las funciones de comparación y 
alarmas de proceso trabajan con el valor de contaje o de 
posición. El valor medido está disponible simultánea-
mente. 


Medición (Página 50)  La tarea principal del módulo tecnológico es la medición. 
Las funciones de comparación (Página 140) y las alar-
mas de proceso para eventos de comparación trabajan 
con el valor de medida. El valor de contaje está dis-
ponible simultáneamente. 
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Parámetros del módulo (lectura de posición para Motion Control) 
En el modo de funcionamiento "Lectura de posición para Motion Control", los parámetros 
para las señales de encóder del canal se ajustan en "Parámetros del módulo". Los 
parámetros dependen del encóder utilizado. 


Parámetros del módulo para encóders incrementales y de impulsos 
Cuando se utiliza un encóder incremental o uno de impulsos, se ajustan los siguientes 
parámetros para las señales de encóder del canal.  


● Tipo de señal 


● Invertir sentido 


● Evaluación de la señal 


● Frecuencia de filtrado 


● Tipo de sensor (en TM Count) 


● Estándar de interfaz (en TM PosInput) 


● Selección de señal para marca de referencia 0 


● Incrementos por unidad y 


● Velocidad de referencia 


Encontrará explicaciones sobre los primeros seis parámetros en el apartado Entradas de 
contaje (Página 90). 


Parámetros del módulo para encóder absoluto SSI 
Si utiliza un TM PosInput con un encóder absoluto SSI, ajuste los siguientes parámetros 
para las señales de encóder del canal.  


● Tipo de señal 


● Invertir sentido 


● Longitud de telegrama 


● Tipo de código 


● Velocidad de transferencia 


● Tiempo monoestable 


● Paridad 


● Número de bit del LSB del valor de posición 


● Número de bit del MSB del valor de posición 


● Incrementos por unidad y 


● Velocidad de referencia 


Encontrará explicaciones sobre los primeros nueve parámetros en el apartado 
Parametrización de la lectura de posición con encóder absoluto SSI (Página 141). 
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Selección señal marca de referencia 0 
Con este parámetro se define con qué señal de referencia externa se guarda una nueva 
marca de referencia para la posición del encóder al utilizar un S7-1500 Motion Control. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Opción Significado 
DI0 Si se produce un flanco ascendente en la entrada digital DI0, el 


valor de contaje actual se guarda como nueva marca de refe-
rencia para la posición del encóder. 


Señal N del encóder incremental Si se produce un flanco ascendente en la señal N del encóder 
incremental, el valor de contaje actual se guarda como nueva 
marca de referencia para la posición del encóder. 


Incrementos por unidad 
En caso de utilizar un encóder incremental o de impulsos, con este parámetro se define el 
número de impulsos de contaje por vuelta del encóder. En caso de utilizar un encóder 
absoluto SSI, con este parámetro se define el número de incrementos que proporciona el 
encóder con cada vuelta. 


El número de impulsos de contaje depende de la Evaluación de señal parametrizada. Se 
admiten valores entre 1 y 65535. 


Ejemplo de encóder incremental o de impulsos: 


Su encóder incremental o de impulsos proporciona 2048 incrementos por vuelta. En este 
caso, dependiendo de la Evaluación de la señal, debe parametrizar lo siguiente:  


 
Evaluación de la señal Incrementos por unidad 
Simple  2048 
Doble  4096 
Cuádruple 8192 


Velocidad de referencia 
Al utilizar un S7-1500 Motion Control, el encóder transfiere el valor real de la velocidad como 
valor porcentual según la velocidad de referencia. Con este parámetro se define la velocidad 
en rpm que debe corresponder al valor 100 % . La velocidad de referencia debe ser idéntica 
a la del ajuste del control.  


Se admiten valores entre 6,00 y 210000,00. El ajuste predeterminado es "3000,00".  


Otras configuraciones 
El resto de las configuraciones se lleva a cabo a través del objeto tecnológico 
"TO_ExternalEncoder" de S7-1500 Motion Control. Infórmese con el manual de funciones 
S7-1500 Motion Control (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279) del 
resto de opciones de configuración y puesta en servicio de la lectura de posición. 



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/59381279





Utilizar el módulo  
4.1 Utilización del módulo tecnológico 


 Contaje, medición y lectura de posición 
128 Manual de funciones, 03/2015, A5E32010348-AC 


Alarmas de proceso 
En los parámetros básicos del módulo tecnológico se puede definir para cada canal qué 
eventos generarán una alarma de proceso durante el funcionamiento.  


En un sistema S7-1500, se adjudica un nombre de evento adecuado para cada alarma de 
proceso habilitada y se asigna un OB de alarma de proceso correspondiente a cada alarma 
de proceso. Cuando se dispara una alarma de proceso se inicia el OB correspondiente para 
evaluar los datos de las alarmas de proceso. 


Una alarma de proceso se dispara cuando se cumple la condición para la modificación del 
correspondiente bit de estado o de evento en la interfaz de realimentación. 


Alarma de proceso perdida  
Si se produce un evento que debe provocar una alarma de proceso pero todavía no se ha 
procesado un evento igual ocurrido anteriormente, no se dispara una nueva alarma de 
proceso. La alarma de proceso se pierde. Dependiendo de la parametrización, esto puede 
conducir a la alarma de diagnóstico "Alarma de proceso perdida". 


Alarmas de proceso activables 
 
Alarma de 
proceso 


Disponible en el modo 
de operación Contaje si 
se utiliza 


Disponible en el modo 
de operación Medición 
si se utiliza 


Disponible en 
el modo de 
funcionamien-
to Lectura de 
posición para 
Motion Control 


Descripción Número de 
EventType 


Encóder 
incremen-
tal o gene-
rador de 
impulsos 


Encóder 
absoluto 
SSI 


Encóder 
incremen-
tal o gene-
rador de 
impulsos 


Encóder 
absoluto 
SSI 


Nuevo valor 
de Capture 
existente 


Sí Sí No  No  No  Alarma de proceso al 
guardar el valor de 
contaje o de posición 
actual como valor Cap-
ture. 


8 


Sin-
cronización 
del contador 
por señal 
externa 


Sí No  Sí No  No  Alarma de proceso al 
sincronizar el contador 
con la señal N o el flan-
co DI 


9 


Apertura de 
puerta 


Sí No  Sí No  No  Alarma de proceso al 
abrir la puerta interna 


1 


Cierre de 
puerta 


Sí No  Sí No  No  Alarma de proceso al 
cerrar la puerta interna 


2 


Rebase por 
exceso (límite 
superior ex-
cedido) 


Referido al 
valor de 
contaje 


No  Referido al 
valor de 
contaje 


No  No  Alarma de proceso 
cuando el valor de con-
taje rebasa el límite 
superior de contaje 


3 
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Alarma de 
proceso 


Disponible en el modo 
de operación Contaje si 
se utiliza 


Disponible en el modo 
de operación Medición 
si se utiliza 


Disponible en 
el modo de 
funcionamien-
to Lectura de 
posición para 
Motion Control 


Descripción Número de 
EventType 


Encóder 
incremen-
tal o gene-
rador de 
impulsos 


Encóder 
absoluto 
SSI 


Encóder 
incremen-
tal o gene-
rador de 
impulsos 


Encóder 
absoluto 
SSI 


Rebase por 
defecto (límite 
inferior ex-
cedido) 


Referido al 
valor de 
contaje 


No  Referido al 
valor de 
contaje 


No  No  Alarma de proceso 
cuando el valor de con-
taje rebasa el límite 
inferior de contaje 


4 


Inversión de 
sentido* 


Referido al 
valor de 
contaje 


Referido al 
valor de 
posición 


Referido al 
valor de 
contaje 


Referido al 
valor de 
posición 


No  Alarma de proceso al 
invertir el sentido del 
valor de contaje o de 
posición 


10 


Paso por cero Referido al 
valor de 
contaje 


Referido al 
valor de 
posición 


Referido al 
valor de 
contaje 


Referido al 
valor de 
posición 


No  Alarma de proceso en el 
paso por cero del valor 
de contaje o de posición 


7 


Evento de 
comparación 
producido 
para DQ0 


Referido al 
valor de 
contaje 


Referido al 
valor de 
posición 


Referido al 
valor me-
dido 


Referido al 
valor me-
dido 


No  Alarma de proceso 
cuando se produce un 
evento de comparación 
para DQ0 debido a la 
condición de compara-
ción seleccionada. 
Sin alarma de proceso 
si en un encóder incre-
mental o generador de 
impulsos la modificación 
del valor de contaje no 
ha sido provocada por 
un impulso de contaje. 


5 


Evento de 
comparación 
producido 
para DQ1 


Referido al 
valor de 
contaje 


Referido al 
valor de 
posición 


Referido al 
valor me-
dido 


Referido al 
valor me-
dido 


No  Alarma de proceso 
cuando se produce un 
evento de comparación 
para DQ1 debido a la 
condición de compara-
ción seleccionada. 
Sin alarma de proceso 
si en un encóder incre-
mental o generador de 
impulsos la modificación 
del valor de contaje no 
ha sido provocada por 
un impulso de contaje. 


6 


 *  El bit de realimentación STS_DIR está preajustado con "0". Si el valor de contaje o de posición se modifica por primera 
vez directamente después de activar el módulo tecnológico en sentido descendente, no se dispara ninguna alarma de 
proceso. 


Ajuste predeterminado  
En el ajuste predeterminado no se han habilitado alarmas de proceso. 
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4.1.2 Parametrizar módulo 


4.1.2.1 Posibilidades de la parametrización 


Modo de operación Contaje: posibilidades de la parametrización  
En el caso de las funciones de contaje, tiene dos alternativas para parametrizar y controlar 
las funciones del módulo tecnológico: 


● Configuración de un objeto tecnológico High_Speed_Counter y control por medio de la 
instrucción High_Speed_Counter correspondiente 


 
  Nota 


Configuración mediante objeto tecnológico 


Se recomienda la configuración cómoda y que admite gráficos por medio del objeto 
tecnológico High_Speed_Counter. Encontrará una descripción a fondo de esta 
configuración a partir del apartado Objeto tecnológico High_Speed_Counter (Página 83).  


Al iniciar la parametrización del objeto tecnológico (Página 89), asigne al objeto 
tecnológico el módulo tecnológico configurado y el canal de contaje. 


 


● Ajuste de parámetros mediante HWCN (Página 132) y control por medio de la interfaz de 
control y realimentación del módulo tecnológico 


 
  Nota 


Ajuste de parámetros mediante HWCN 


Encontrará más indicaciones para el ajuste de parámetros mediante HWCN en la ayuda 
contextual de los parámetros en STEP 7 (TIA Portal). Encontrará una descripción de la 
interfaz de control y realimentación en los siguientes apartados: 


Asignación de la interfaz de control (Página 159)  


Asignación de la interfaz de realimentación (Página 162)  
 


Modo de operación Medición 
Para el modo de operación Medición no hay ningún objeto tecnológico disponible. La 
parametrización (Página 132) del modo de operación Medición se realiza a través del ajuste 
de parámetros (HWCN) (Página 132) del módulo tecnológico. 


El control del módulo tecnológico se realiza por medio del acceso directo a la interfaz de 
control y realimentación. 
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Lectura de posición con encóder absoluto SSI 
Para la lectura de posición con el encóder absoluto SSI no hay ningún objeto tecnológico 
disponible.  


● En el modo de funcionamiento "Funcionamiento manual" realice la parametrización 
(Página 141) del encóder absoluto SSI, las entradas digitales y las salidas digitales por 
medio del ajuste de parámetros (HWCN) (Página 132) del módulo tecnológico. 


● En el modo de funcionamiento "Lectura de posición para Motion Control" realice la 
parametrización del encóder absoluto SSI mediante los parámetros del módulo 
(Página 126) al configurar el dispositivo del módulo tecnológico. 


Las realimentaciones del módulo tecnológico se realizan a través de la interfaz de 
realimentación.  
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4.1.2.2 Apertura del ajuste de parámetros (HWCN) 


Apertura mediante el árbol del proyecto 
Proceda de la siguiente manera: 


1. Abra la carpeta "Módulos locales" o "Periferia descentralizada" en el árbol del proyecto. 


2. Abra el módulo tecnológico en el árbol del proyecto. 


3. Haga doble clic en el objeto "Parámetro". 


Apertura mediante la vista de dispositivos 
Proceda de la siguiente manera: 


1. Abra la configuración del equipo de la CPU o el IM. 


2. Seleccione la vista de dispositivos. 


3. Haga clic con el botón derecho del ratón en el módulo tecnológico y seleccione 
"Parámetro". 


4.1.2.3 Modo de operación Medición 


Sinopsis 
En el modo de operación Medición, parametrice lo siguiente: 


● Entradas de contaje 


– Especificar señales de entrada/tipo de encóder (Página 133) 


– Otros parámetros (Página 134) 


● Especificar valor de medida (Página 103) 


● Comportamiento de una DI 


– Función de una DI (Página 137) 


– Opciones de función (Página 138) 


● Comportamiento de una DQ 


– Función de una DQ (Página 140) 


● Comportamiento del contador (Página 95) 
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Entradas de contaje: Especificar señales de entrada/tipo de encóder (modo de operación Medición) 


Tipo de señal  
Puede escoger entre los siguientes tipos de señal: 
 
Tipo de señal Significado 
Encóder incremental (A, B des-
fasado) 


Está conectado un encóder incremental con las señales 
desfasadas A y B. 


Encóder incremental (A, B, N) Un encóder incremental está conectado con las señales A y B 
desfasadas entre sí, así como con la señal nula N. 


Impulso (A) y sentido (B) Está conectado un encóder de impulsos (señal A) con señal de 
sentido (señal B). 


Impulso (A) Está conectado un encóder de impulsos (señal A) sin señal de 
sentido. Puede indicarse el sentido de contaje mediante la inter-
faz de control (Página 159). 


Contador ascendente (A), conta-
dor descendente (B) 
 


Están conectadas señales para el contaje en sentido ascen-
dente (señal A) y sentido descendente (señal B). 


Encóder absoluto (SSI) Está conectado un encóder absoluto SSI (solo al utilizar 
TM PosInput): ver Parametrización de la lectura de posición con 
encóder absoluto SSI (Página 141) 


Invertir sentido 
Es posible invertir el sentido de contaje o los valores de posición para adaptarlos al proceso. 


La inversión puede parametrizarse y hacerse efectiva en los siguientes tipos de señal: 


● Encóder incremental (A, B desfasado) 


● Encóder incremental (A, B, N) 


● Encóder absoluto (SSI) 
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Entradas de contaje: Otros parámetros (modo de operación Medición) 


Evaluación de la señal  
Al parametrizar la Evaluación de la señal (Página 68) se establece qué flancos de las 
señales se contarán. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Evaluación de la señal Significado 
Simple  
(predeterminado) 


Se evalúan los flancos de la señal A durante un nivel bajo de la señal B. 


Doble  Se evalúa cada flanco de la señal A. 
Cuádruple  Se evalúa cada flanco de las señales A y B. 


El parámetro puede parametrizarse con los siguientes tipos de señal: 


● Encóder incremental (A, B desfasado) 


● Encóder incremental (A, B, N) 


Frecuencia de filtrado  
Al parametrizar la frecuencia de filtrado se suprimen las interferencias en las entradas de 
contaje A, B y N.  


La frecuencia de filtrado seleccionada se refiere a una proporción impulso/pausa 
comprendida entre 40:60 y 60:40. De esto resulta una determinada duración mínima de 
impulso y pausa. Los cambios de señal con una duración menor que la duración mínima de 
impulso/pausa se suprimen. 


Puede escoger entre las siguientes frecuencias de filtro: 


Tabla 4- 2 Frecuencia de filtrado y respectiva duración mínima de impulso y pausa 


Frecuencia de filtrado Duración mínima de impulso y pausa 
100 Hz 4,0 ms 
200 Hz 2,0 ms 
500 Hz 800 µs 
1 kHz 400 µs 
2 kHz 200 µs 
5 kHz 80 µs 
10 kHz 40 µs 
20 kHz 20 µs 
50 kHz 8,0 µs 
100 kHz 4,0 µs 
200 kHz (predeterminado en TM Count) 2,0 µs 
500 kHz* 0,8 µs 
1 MHz* (predeterminado en TM PosInput) 0,4 µs 
 *  Solo en TM PosInput 
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Tipo de sensor 
Al parametrizar el tipo de sensor se define para TM Count el modo de conmutación de las 
entradas de contaje. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Tipo de sensor Significado 
Sensor tipo PNP (en fuente)  
(predeterminado) 


El encóder o sensor activa las entradas A, B y N a 
24VDC. 


Sensor tipo NPN (en sumidero)  El encóder o sensor activa las entradas A, B y N a M. 
Sensor tipo push-pull (tipo PNP y NPN) El encóder o sensor activa las entradas A, B y N alternati-


vamente a M y 24VDC. 


Al utilizar encóders incrementales, la selección típica es "Salida push-pull". Cuando se 
utilizan sensores de 2 hilos, p. ej. barreras fotoeléctricas o detectores de proximidad, se 
debe seleccionar el cableado "Sensor tipo PNP (en fuente)" o "Sensor tipo NPN (en 
sumidero)" según corresponda. 


Para saber si el encóder incremental es de tipo push/pull, consulte la hoja de datos del 
encóder. 


 


 Nota 


Si utiliza un encóder incremental de tipo push/pull, puede vigilar posibles roturas de hilo en 
las señales del encóder. 


 







Utilizar el módulo  
4.1 Utilización del módulo tecnológico 


 Contaje, medición y lectura de posición 
136 Manual de funciones, 03/2015, A5E32010348-AC 


Comportamiento con señal N 
Este parámetro define cuál será la reacción en caso de señal N. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Opción Significado 
Sin reacción en caso de señal N 
(predeterminado) 


La señal N no afecta al contador. 


Sincronización en caso de señal N 
(Página 36)  


En caso de señal N, el contador se ajusta al valor de ar-
ranque.  
Si se selecciona para una entrada digital la función "Habilitar 
sincronización con señal N", la sincronización dependerá del 
nivel detectado en la entrada digital. 


 


 


 Nota 


El comportamiento con señal N solo puede seleccionarse si se ha elegido el tipo de señal 
(Página 133) "Encóder incremental (A, B, N)". 


 


 Nota 


Si se selecciona " Sincronización en caso de señal N", puede elegirse para una entrada 
digital (Página 137) la función "Habilitar sincronización con señal N". 


 


Frecuencia 
Con estos parámetros se define la frecuencia de los siguientes eventos: 


● Sincronización en caso de señal N 


● Sincronización como función de una entrada digital 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Opción Significado 
Único 
(predeterminado) 


El contador solo se ajusta con la primera señal N o el 
primer flanco parametrizado de la entrada digital. 


Periódico El contador se ajusta con cada señal N o cada flanco 
parametrizado de la entrada digital. 
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Comportamiento de una DI: Función de una DI (modo de operación Medición) 


Ajuste de la función de la DI  
Al parametrizar una entrada digital se define la función que dicha entrada digital 
desencadenará al conmutarse. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Función de una entrada digital Significado 
Apertura/cierre de puerta (controlados 
por nivel) 


El nivel en la correspondiente entrada digital abre y cierra la 
puerta HW (Página 24). 


Apertura de puerta (controlada por 
flanco) 


El flanco parametrizado en la correspondiente entrada digi-
tal abre la puerta HW (Página 24). 


Cierre de puerta (controlado por flan-
co) 


El flanco parametrizado en la correspondiente entrada digi-
tal cierra la puerta HW (Página 24). 


Sincronización (Página 31)  El flanco parametrizado en la correspondiente entrada digi-
tal pone el contador al valor de arranque. 


Habilitar sincronización con señal N El nivel activo en la correspondiente entrada digital habilita 
la sincronización del contador en caso de señal N 
(Página 36). 


Entrada digital sin función La entrada digital en cuestión no tiene asignada función 
alguna. La CPU puede leer el estado lógico de la entrada 
digital a través de la interfaz de realimentación (Pági-
na 162). 


 


 


 Nota 


Cada función, excepto "Entrada digital sin función", solo puede utilizarse una vez y ya no 
puede volver a seleccionarse en el resto de las entradas digitales. 
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Retardo a la entrada 
Al parametrizar el retardo a la entrada, se suprimen las interferencias en las entradas 
digitales. Las señales con una duración de impulso inferior al retardo a la entrada 
parametrizado se suprimen. 


Puede escoger entre los siguientes retardos a la entrada: 


● Ninguno 


● 0,05 ms 


● 0,1 ms (predeterminado) 


● 0,4 ms 


● 0,8 ms 


● 1,6 ms 


● 3,2 ms 


● 12,8 ms 


● 20 ms 


 


 Nota 


Si selecciona la opción "Ninguno" o "0,05 ms", debe utilizar cables apantallados para la 
conexión de las entradas digitales. 


 


 Nota 


El retardo a la entrada solo puede parametrizarse en "Comportamiento DI0" para todas las 
entradas digitales en conjunto. 


 


Comportamiento de una DI: Opciones de función (modo de operación Medición) 
Algunas funciones necesitan otros parámetros con los que pueden detallar el 
comportamiento. Se pueden parametrizar para la función correspondiente. 
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Selección de nivel 
Con este parámetro se determina el nivel con el que se activa la entrada digital.  


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Nivel Significado 
Activo con nivel alto  
(predeterminado) 


La correspondiente entrada digital está activa cuando 
está ajustada. 


Activo con nivel bajo La correspondiente entrada digital está activa cuando no 
está ajustada. 


El parámetro puede parametrizarse en las siguientes funciones de una entrada digital: 


● Apertura/cierre de puerta (controlados por nivel) 


● Habilitar sincronización con señal N 


Selección de flancos 
Este parámetro determina con qué flanco de una entrada digital se dispara la función 
parametrizada. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 


● Con flanco ascendente (predeterminado) 


● Con flanco descendente 


El parámetro puede parametrizarse en las siguientes funciones de una entrada digital: 


● Apertura de puerta (controlada por flanco) 


● Cierre de puerta (controlado por flanco) 


● Sincronización 
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Función de una DQ (modo de medición) 


Activar salida  
Al parametrizar una salida digital se define la condición (Página 48) que provocará la 
conmutación de la entrada digital. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Función de una salida digital Significado 
Valor de medida >= valor de comparación 
(predeterminado) 


La salida digital en cuestión está activa si el valor medi-
do es mayor o igual que el valor de comparación. 


Valor de medida <= valor de comparación La salida digital en cuestión está activa si el valor medi-
do es menor o igual que el valor de comparación. 


Entre los valores de comparación 0 y 1 La salida digital DQ1 está activa si el valor medido se 
encuentra entre el valor de comparación 0 y el valor de 
comparación 1. 


No comprendido entre valores de compa-
ración 0 y 1 


La salida digital DQ1 está activa si el valor medido es 
menor que el valor de comparación 0 o mayor que el 
valor de comparación 1. 


Utilizada por el programa de usuario La salida digital en cuestión puede conmutarse desde la 
CPU a través de la interfaz de control (Página 159). 


 


 


 Nota 


Se pueden seleccionar las funciones "Entre valor de comparación 0 y 1" y "No comprendido 
entre valor de comparación 0 y 1" si se ha seleccionado para la salida digital DQ0 la función 
"Utilizada por el programa de usuario". 


 


Valor de comparación 0 
Al parametrizar el valor de comparación (Página 55) se determina con qué valor medido se 
conmutará la salida digital DQ0 de acuerdo con el evento de comparación seleccionado. 


Debe introducirse un valor inferior al valor de comparación 1. Puede introducir un máximo 
de seis decimales. 


El ajuste predeterminado es "0.000000". La unidad del valor de comparación depende de la 
magnitud. 


Valor de comparación 1 
Al parametrizar el valor de comparación (Página 55) se determina con qué valor medido se 
conmutará la salida digital DQ1 de acuerdo con el evento de comparación seleccionado. 


Debe introducirse un valor superior al valor de comparación 0. Puede introducir un máximo 
de seis decimales. 


El ajuste predeterminado es "10.000000". La unidad del valor de comparación depende de 
la magnitud. 
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4.1.2.4 Parametrización de la lectura de posición con encóder absoluto SSI 


Sinopsis 
Si utiliza un encóder absoluto SSI, parametrice lo siguiente: 


● Entradas de contaje 


– Especificar señales de entrada/tipo de encóder (Página 141) 


– Otros parámetros (Página 142) 


● Comportamiento de una DI 


– Función de una DI en el modo de operación Contaje (Página 144) 


– Función de una DI en el modo de operación Medición (Página 145) 


– Opciones de función (Página 146) 


● Comportamiento de una DQ 


– Función de una DQ en el modo de operación Contaje (Página 147) 


– Función de una DQ en el modo de operación Medición (Página 148) 


● Histéresis (Página 149) 


● Especificar valor de medida (Página 149) 


Encontrará dos ejemplos de la estructura del telegrama SSI en el módulo tecnológico en 
Ejemplos de estructuras de telegrama (Página 151). 


Entradas de contaje: Especificar señales de entrada/tipo de encóder (SSI) 


Tipo de señal  
Si hay un encóder absoluto SSI (Página 21) conectado, seleccione el tipo de señal "Encóder 
absoluto (SSI)". 


Invertir sentido 
Es posible invertir los valores suministrados por el encóder absoluto SSI para adaptarlos al 
proceso. 
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Entradas de contaje: Otros parámetros (SSI) 


Longitud de telegrama  
Con la parametrización de la longitud de telegrama se define el número de bits de un 
telegrama SSI. Para saber la longitud de telegrama del encóder absoluto SSI, consulte la 
hoja de datos del encóder. Un bit de paridad presente no cuenta en la longitud de 
telegrama. 


Se permite una longitud de telegrama de entre 10 y 40 bits. El ajuste predeterminado es 
"13 Bit". 


Tipo de código 
Con la parametrización del tipo de código se define si el encóder proporciona códigos 
binarios naturales o códigos Gray. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Tipo de código Significado 
Gray 
(predeterminado) 


El valor de posición emitido en código Gray por el encóder absoluto SSI se con-
vierte a código binario natural. 


Binario El valor emitido por el encóder absoluto SSI no se convierte. 


Velocidad de transferencia 
Al parametrizar la velocidad de transferencia se define la velocidad de la transferencia de 
datos del encóder absoluto SSI al módulo tecnológico. Puede escoger, entre varias 
opciones, entre 125 kHz y 2 MHz. El ajuste predeterminado es "125 kHz". 


La velocidad de transferencia máxima depende de la longitud de línea y de los datos 
técnicos del encóder absoluto SSI. Encontrará más información en la descripción del 
encóder. 
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Tiempo monoestable 
Al parametrizar el tiempo monoestable se define el tiempo de pausa entre dos telegramas 
SSI. 


El tiempo monoestable parametrizado debe ser mayor que el tiempo monoestable del 
encóder absoluto SSI utilizado. Este valor figura en los datos técnicos del encóder absoluto 
SSI. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 


● Automático (predeterminado) 


● 16 µs 


● 32 µs 


● 48 µs 


● 64 µs 


 


 Nota 


Si utiliza la función de sistema "Modo isócrono", la opción "Automático" corresponde a un 
tiempo monoestable de 64 µs. 


 


Paridad 
Al parametrizar la paridad se define si el encóder absoluto SSI transferirá un bit de paridad.  


Si, p. ej., un encóder de 25 bits está parametrizado con paridad, el módulo tecnológico lee 
26 bits. El bit que sigue al LSB (least significant bit) en SSI se interpreta como un bit de 
paridad. Los errores de paridad se notifican en la interfaz de realimentación (Página 162) a 
través del bit ENC_ERROR. 


Número de bit del LSB del valor de posición 
Con este parámetro se define el número de bit del LSB (Least significant bit) del valor de 
posición en el telegrama del encóder absoluto SSI. Así se limita la resolución del encóder 
absoluto SSI. El valor debe ser inferior al número de bit del MSB del valor de posición. La 
diferencia entre los números de bit del MSB y del LSB del valor de posición debe ser menor 
que 31.  


El ajuste predeterminado es "0". 
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Número de bit del MSB del valor de posición 
Con este parámetro se define el número de bit del MSB (Most significant bit) del valor de 
posición en el telegrama del encóder absoluto SSI. Así se limita la resolución del encóder 
absoluto SSI. El valor debe ser inferior a la longitud del telegrama y superior al número de 
bit del LSB del valor de posición. La diferencia entre los números de bit del MSB y del LSB 
del valor de posición debe ser menor que 31.  


El ajuste predeterminado es "12". 
 


 Nota 


Cuando se ha seleccionado "Gray" como tipo de código, solo se convierte en código binario 
natural el rango de LSB a MSB del valor de posición. 


 


Comportamiento de una DI: Función de una DI (SSI, modo de operación Contaje) 


Ajuste de la función de la DI  
Al parametrizar una entrada digital se define la función que dicha entrada digital 
desencadenará al conmutarse. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Función de una entrada digital Significado 
Capture (Página 29)  El flanco parametrizado en la entrada digital correspondiente 


guarda el valor de posición actual como valor de Capture.  
La función puede utilizarse solo para una entrada digital. 


Entrada digital sin función La entrada digital en cuestión no tiene asignada función alguna. 
La CPU puede leer el estado lógico de la entrada digital a través 
de la interfaz de realimentación (Página 162). 
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Retardo a la entrada 
Al parametrizar el retardo a la entrada, se suprimen las interferencias en las entradas 
digitales. Las señales con una duración de impulso inferior al retardo a la entrada 
parametrizado se suprimen. 


Puede escoger entre los siguientes retardos a la entrada: 


● Ninguno 


● 0,05 ms 


● 0,1 ms (predeterminado) 


● 0,4 ms 


● 0,8 ms 


● 1,6 ms 


● 3,2 ms 


● 12,8 ms 


● 20 ms 


 


 Nota 


Si selecciona la opción "Ninguno" o "0,05 ms", debe utilizar cables apantallados para la 
conexión de las entradas digitales. 


 


 Nota 


El retardo a la entrada solo puede parametrizarse en "Comportamiento DI0" para todas las 
entradas digitales en conjunto. 


 


Comportamiento de una DI: Función de una DI (SSI, modo de operación Medición) 


Ajuste de la función de la DI  
La entrada digital correspondiente tiene asignado "Entrada digital sin función". La CPU 
puede leer el estado lógico de la entrada digital a través de la interfaz de realimentación 
(Página 162). 
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Retardo a la entrada 
Al parametrizar el retardo a la entrada, se suprimen las interferencias en las entradas 
digitales. Las señales con una duración de impulso inferior al retardo a la entrada 
parametrizado se suprimen. 


Puede escoger entre los siguientes retardos a la entrada: 


● Ninguno 


● 0,05 ms 


● 0,1 ms (predeterminado) 


● 0,4 ms 


● 0,8 ms 


● 1,6 ms 


● 3,2 ms 


● 12,8 ms 


● 20 ms 


 


 Nota 


Si selecciona la opción "Ninguno" o "0,05 ms", debe utilizar cables apantallados para la 
conexión de las entradas digitales. 


 


 Nota 


El retardo a la entrada solo puede parametrizarse en "Comportamiento DI0" para todas las 
entradas digitales en conjunto. 


 


Comportamiento de una DI: Opciones de función (SSI) 


Selección de flancos 
Este parámetro determina para la función "Captura (Capture)" con qué flanco de una 
entrada digital se dispara la función parametrizada. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 


● Con flanco ascendente (predeterminado) 


● Con flanco descendente 


● Con flanco ascendente y descendente 







 Utilizar el módulo 
 4.1 Utilización del módulo tecnológico 


Contaje, medición y lectura de posición 
Manual de funciones, 03/2015, A5E32010348-AC 147 


Comportamiento de una DQ: Función de una DQ (SSI, modo de operación Contaje) 


Activar salida  
Al parametrizar una salida digital se define la condición (Página 44) que provocará la 
conmutación de la salida digital. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Función de una salida digital Significado 
Entre valor de comparación y límite de contaje 
superior 
(predeterminado) 


La salida digital correspondiente está activa si el 
valor de posición se encuentra entre el valor de 
comparación y el límite superior. 


Entre valor de referencia y límite de contaje infe-
rior 


La salida digital correspondiente está activa si el 
valor de posición se encuentra entre "0" y el valor 
de comparación. 


Entre los valores de comparación 0 y 1 La salida digital DQ1 está activa si el valor de 
posición se encuentra entre el valor de compara-
ción 0 y el valor de comparación 1. 


Con valor de comparación por la duración del 
impulso 


La salida digital correspondiente está únicamente 
activa para el tiempo y el sentido del cambio de 
valor de posición parametrizados si el valor de 
posición coincide con el valor de comparación o 
si lo ha rebasado por exceso o por defecto. 


Tras comando Set de CPU hasta valor referencia Cuando se produce un comando Set de la CPU, 
la salida digital correspondiente está activa para 
el sentido parametrizado del cambio de valor de 
posición hasta que el valor de posición coincide 
con el de comparación o hasta que lo ha rebasa-
do por exceso o por defecto. 


Utilizada por el programa de usuario La salida digital en cuestión puede conmutarse 
desde la CPU a través de la interfaz de control 
(Página 159). 


 


 


 Nota 


Entonces es posible seleccionar la función "Entre valor de comparación 0 y 1" si se ha 
seleccionado para la salida digital DQ0 la función "Utilizada por el programa de usuario". 
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Valor de comparación 0 
Al parametrizar el valor de comparación se determina con qué valor de posición se 
conmutará la salida digital DQ0 de acuerdo con el evento de comparación seleccionado. 


Debe introducirse un valor inferior al valor de comparación 1.  


El ajuste predeterminado es "0". 


Valor de comparación 1 
Al parametrizar el valor de comparación se determina con qué valor de posición se 
conmutará la salida digital DQ1 de acuerdo con el evento de comparación seleccionado. 


Debe introducirse un valor superior al valor de comparación 0.  


El ajuste predeterminado es "10". 


Sentido de contaje 
Con este parámetro se define para qué sentido del cambio del valor de posición es válida la 
función seleccionada. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Sentido del cambio del valor de posición Significado 
En ambos sentidos  
(predeterminado) 


La comparación y la conmutación de la salida 
digital correspondiente tienen lugar independien-
temente de si el valor de posición aumenta o 
disminuye. 


Ascendente La salida digital correspondiente solo se compara 
y se conmuta si el valor de posición aumenta. 


Descendente La salida digital correspondiente solo se compara 
y se conmuta si el valor de posición disminuye. 


El parámetro puede parametrizarse con las siguientes funciones: 


● Con valor de comparación por la duración del impulso 


● Tras comando Set de CPU hasta valor referencia 


Duración del impulso 
Al parametrizar la duración de impulso para la función "Con valor de comparación por la 
duración del impulso", se determina durante cuántos milisegundos estará activa la 
correspondiente salida digital. 


Se admiten valores entre 0,5 y 6553,5 s. 


El ajuste predeterminado es "500,0" y corresponde a una duración de impulso de 0,5 s. 


Comportamiento de una DQ: Función de una DQ (SSI, modo de operación Medición) 
En el modo de operación Medición se definen los parámetros descritos en el apartado 
Función de una DQ (modo de medición) (Página 140) para las salidas digitales del canal. 
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Histéresis (SSI) 


Ajustar rango de histéresis  
Con la parametrización de la histéresis (Página 60) se define un rango para los valores de 
comparación. En el rango de histéresis las salidas digitales no pueden conmutarse de nuevo 
hasta que el valor de posición haya salido una vez de este rango. 


Si se introduce "0" se desactiva la histéresis. Se admiten valores entre 0 y 255. El ajuste 
predeterminado es "0". 


La histéresis puede parametrizarse únicamente en el modo de operación Contaje. 


Especificación del valor medido (SSI) 


Magnitud 
Con este parámetro se define qué magnitud (Página 56) debe suministrar el módulo 
tecnológico. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Magnitud Significado 
Frecuencia 
(predeterminado) 


La magnitud es una frecuencia. La unidad es Hz. Se miden los cambios 
incrementales del valor de posición. 


Duración del período La magnitud es una duración del período que coincide con el valor in-
verso de la frecuencia. La unidad es s. 


Velocidad La magnitud es una velocidad. La base de tiempo para la medición de la 
velocidad y los Incrementos por unidad se parametrizan por separado. 


Telegrama SSI completo En lugar de una magnitud se devuelven los primeros 32 bits del tele-
grama SSI. Se suministran bits adicionales que no pertenecen a la ver-
dadera información de posición. No se tiene en cuenta una inversión del 
sentido parametrizada. 


Tiempo de actualización 
Con la parametrización del tiempo de actualización (Página 55) en milisegundos se define el 
intervalo de tiempo que transcurre entre dos actualizaciones del valor medido.  


El tiempo de actualización afecta a la precisión de la medición.  


Cuando se introduce "0", el valor medido se actualiza en cada ciclo. Puede introducir un 
máximo de tres decimales. Se admiten valores entre 0,000 y 25000,000. El ajuste 
predeterminado es "10,000". 
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Base de tiempo para medición de velocidad  
Con este parámetro se define la base de tiempo con la que debe ponerse a disposición la 
velocidad. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 


● 1 ms 


● 10 ms 


● 100 ms 


● 1 s 


● 60 s/1 min 


El ajuste predeterminado es "60 s/1 min". 


Incrementos por unidad 
Con este parámetro se define el número de incrementos que proporciona el encóder 
absoluto SSI por vuelta. 


Se admiten valores entre 1 y 65535. 


Ejemplo: 


Su encóder funciona con una resolución de 12 bits por vuelta y emite 4096 incrementos por 
vuelta. La velocidad debe medirse en vueltas por minuto.  


En este caso, parametrice lo siguiente:  


● Incrementos por unidad: 4096 


● Base de tiempo para medición de velocidad: 60 s/1 min 
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Ejemplos de estructuras de telegrama 


Ejemplo 1 
En este ejemplo, el encóder absoluto SSI tiene la siguiente especificación:  


● El telegrama SSI tiene una longitud de 25 bits. 


● El MSB del valor de posición es el bit 24. 


● El LSB del valor de posición es el bit 0. 


● El valor de posición tiene codificación Gray. 


● No existe un bit de paridad. 


El telegrama presenta la siguiente estructura: 


 
MG Bit Multiturn con codificación Gray 
SG Bit Singleturn con codificación Gray 


 


Telegrama SSI completo 


Si en lugar de una magnitud desea recibir el telegrama SSI no procesado, este se devuelve 
justificado a la derecha en la interfaz de realimentación: 


 
MG Bit Multiturn con codificación Gray 
SG Bit Singleturn con codificación Gray 


 


Valor de realimentación del valor de posición 


El módulo tecnológico convierte el valor de posición suministrado en codificación Gray a 
código binario y lo devuelve justificado a la derecha en la interfaz de realimentación: 


 
MD Bit Multiturn como código binario 
SD Bit Singleturn como código binario 
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Ejemplo 2 
En este ejemplo, el encóder absoluto SSI tiene la siguiente especificación: 


● El telegrama SSI tiene una longitud de 34 bits. 


● El MSB del valor de posición es el bit 33. 


● El LSB del valor de posición es el bit 6. 


● El valor de posición tiene codificación Gray. 


● El telegrama SSI tiene dos bits especiales. 


● Existe un bit de paridad. El bit de paridad no cuenta en la longitud de telegrama. 


El telegrama presenta la siguiente estructura: 


 
MG Bit Multiturn con codificación Gray 
SG Bit Singleturn con codificación Gray 
S1 Bit de estado 1 
S2 Bit de estado 2 
P Bit de paridad 


 


Telegrama SSI completo 


Si en lugar de una magnitud desea recibir el telegrama SSI no procesado, el módulo 
tecnológico lee como máximo los 32 menos significativos del encóder. El módulo 
tecnológico devuelve el bit que sigue al LSB como bit de paridad. Por ello, en este ejemplo 
el módulo tecnológico lee los 31 bits menos significativos del telegrama SSI. 


El telegrama SSI completo devuelto presenta la siguiente estructura: 


 
MG Bit Multiturn con codificación Gray 
SG Bit Singleturn con codificación Gray 
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Valor de posición 


El módulo tecnológico convierte el valor de posición suministrado en codificación Gray a 
código binario y lo devuelve justificado a la derecha en la interfaz de realimentación: 


 
MD Bit Multiturn como código binario 
SD Bit Singleturn como código binario 
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4.1.3 Módulo Online y diagnóstico 


4.1.3.1 Indicación y evaluación del diagnóstico 
Por medio de la vista online y de diagnóstico puede realizar un diagnóstico del hardware. 
Además, puede: 


● Recibir información a través del módulo tecnológico (p. ej. la versión de Firmware y el 
número de serie). 


● Si es necesario, realice una actualización del firmware. 


Procedimiento  
Para abrir el editor de visualización para las funciones de diagnóstico, haga lo siguiente: 


1. Abra la carpeta "Módulos locales" o "Periferia descentralizada" en el árbol del proyecto. 


2. Abra el módulo tecnológico en el árbol del proyecto. 


3. Haga doble clic en el objeto "Online y diagnóstico". 


4. Haga clic en la visualización deseada en el árbol de diagnóstico. 


Más información 
Para más información sobre los avisos de diagnóstico y sobre posibles remedios, consulte 
el manual de producto del módulo tecnológico. 


 


 Nota 
Lectura de posición para Motion Control 


En el modo de funcionamiento "Lectura de posición para Motion Control", el diagnóstico de 
canal no se encuentra disponible para el módulo tecnológico. 
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4.1.4 Poner en servicio el módulo 
El editor de puesta en servicio le ayudará a poner en servicio el módulo tecnológico y 
realizar su prueba funcional.  


Puede simular señales de contaje y el control de los estados de las entradas digitales sin 
cableado del proceso. De este modo, puede observar y comprobar el comportamiento del 
programa de usuario durante el proceso de contaje. 


 


 Nota 


Las funciones parametrizadas de las salidas digitales y las alarmas de proceso 
parametrizadas se disparan en función del valor de contaje simulado. 


 


 Nota 


En el modo de funcionamiento "Lectura de posición para Motion Control" no se utiliza el 
editor de puesta en servicio. 


 


Consulte también 
Asignación de la interfaz de realimentación (Página 162) 


4.1.4.1 Observación de valores de contaje, valores medidos, DI y DQ 


Requisitos 
● Hay una conexión online entre STEP 7 (TIA Portal) y la CPU. 


● La CPU se encuentra en el estado operativo RUN. 


Procedimiento 
Para abrir el editor de "Puesta en servicio" de un módulo tecnológico, haga lo siguiente: 


1. Abra la carpeta "Módulos locales" o "Periferia descentralizada" en el árbol del proyecto. 


2. Abra el módulo tecnológico en el árbol del proyecto. 


3. Haga doble clic en el objeto "Puesta en servicio". 


El editor de puesta en servicio conmuta automáticamente al modo online. En el lado 
derecho se muestra en la Task Card "Test" el panel de control de la CPU, que permite 
controlar el estado operativo de la CPU. 
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Observar valores 
Los siguientes valores se leen cíclicamente en el módulo tecnológico y se muestran en 
"Observar valores": 


● Valor de contaje 


● Valor medido 


● Valor de captura (Capture) 


● Código de error 


Los siguientes valores se leen una vez en el módulo tecnológico y se muestran en 
"Observar valores": 


● Valor de comparación 0 


● Valor de comparación 1 


● Límite de contaje superior 


● Límite de contaje inferior 


● Valor de arranque 


En la columna "Formato de visualización", el formato de los valores mostrados puede 
alternarse entre decimal y hexadecimal. Para el valor medido se aplica además el formato 
de visualización "Número en coma flotante". 


Observar flags de estado 
La información de estado del módulo tecnológico se lee y se muestra online. Si la CPU está 
en STOP, no se actualiza la indicación de estado. 


Observar DI y DQ 
Los estados lógicos de las entradas y salidas digitales del módulo tecnológico se muestran 
en "Observar/forzar DI & DQ". En la columna "Comentario" se muestra la función 
parametrizada actual. La consola de manejo situada por encima de la tabla permite 
modificar manualmente los valores y simular así las funciones de contaje y medición: ver 
Controlar manualmente valores de contaje, DI y DQ (Página 157)  
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4.1.4.2 Controlar manualmente valores de contaje, DI y DQ 
En el marco de un control manual puede modificar online el estado de las entradas digitales 
del módulo tecnológico sin cableado del proceso y especificar un valor de contaje. Mediante 
una función de simulación y la especificación de una velocidad de simulación, se puede 
observar el efecto de las funciones de medición y contaje. Las salidas digitales se conmutan 
en función del valor de contaje simulado y las alarmas de proceso correspondientes se 
disparan. 


Requisitos 
● Hay una conexión online entre STEP 7 (TIA Portal) y la CPU. 


● La CPU se encuentra en el estado operativo RUN. 


● La ventana de puesta en servicio "Observar/forzar DI & DQ" para el módulo tecnológico 
está abierta. Se muestran los valores actuales del módulo tecnológico. 


Control manual 
 


 ADVERTENCIA 


Advertencia de daños personales y materiales 


Si el control manual no se ejecuta correctamente, existe peligro de lesiones graves y daños 
materiales en máquinas e instalaciones: 
• Compruebe todas las entradas antes de cambiar al control manual y antes de aplicar 


los valores modificados durante el control manual. 
• El control manual está reservado exclusivamente a personal especializado. 


 


Procedimientos básicos: control manual de valores de contaje, DI y DQ 
1. Para activar el control manual, pulse el botón "Activar" en el panel de control. 


2. Introduzca los valores nuevos en la columna vacía "Valor de control".  
La casilla de verificación situada a la derecha se activará automáticamente. El triángulo 
amarillo de advertencia indica que este valor todavía no se ha transferido al módulo 
tecnológico. 


3. Introduzca un valor para la "Velocidad de simulación". Para un TM Count los límites del 
rango de valores son de ±800000,00. Para un TM PosInput, los límites del rango de 
valores son de ±4000000,00. 
El valor determina la velocidad de las señales de contaje simuladas. 


4. Para aceptar los valores modificados con casilla de verificación activada, pulse el botón 
"Modificar". 
El triángulo amarillo de advertencia se apagará. Los valores modificados se actualizarán 
en el módulo tecnológico. 


5. Para controlar la simulación de la función de contaje o medida, utilice los botones 
"Iniciar" y "Parar". 
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6. Observe los indicadores en "Observar valores", "Observar flags de estado" y 
"Observar/forzar DI & DQ" y compruebe las reacciones de su programa de usuario. 


7. Adapte si es necesario los valores de la columna "Valor de control" repitiendo los pasos 2 
a 4. 
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4.1.5 Interfaz de control y realimentación 
Encontrará información sobre el uso de la interfaces de control y realimentación en el 
resumen de las posibles aplicaciones (Página 17). 


4.1.5.1 Asignación de la interfaz de control 
El programa de usuario gobierna el comportamiento del módulo tecnológico a través de la 
interfaz de control.  


Interfaz de control por canal 
La siguiente tabla muestra la asignación de la interfaz de control: 


 
Offset respecto a 
la dirección inicial 


Parámetro Significado 


Bytes 0 … 3 Slot 0 Valor de carga (el significado del valor se especifica en LD_SLOT_0) 
Bytes 4 … 7  Slot 1 Valor de carga (el significado del valor se especifica en LD_SLOT_1) 
Byte 8 LD_SLOT_0* Especifica el significado del valor en Slot 0 


Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0  
0 0 0 0 Ninguna acción, estado de reposo 
0 0 0 1 Cargar valor de contaje (con encóders incre-


mentales o generadores de impulsos) 
0 0 1 0 Reservado 
0 0 1 1 Cargar valor de arranque (con encóders in-


crementales o generadores de impulsos) 
0 1 0 0 Cargar valor de comparación 0 
0 1 0 1 Cargar valor de comparación 1 
0 1 1 0 Cargar límite de contaje inferior (con encóders 


incrementales o generadores de impulsos) 
0 1 1 1 Cargar límite de contaje superior (con 


encóders incrementales o generadores de 
impulsos) 


1 0 0 0 Reservado 
a 
1 1 1 1 
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Offset respecto a 
la dirección inicial 


Parámetro Significado 


Byte 8 LD_SLOT_1* Especifica el significado del valor en Slot 1 
Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4  
0 0 0 0 Ninguna acción, estado de reposo 
0 0 0 1 Cargar valor de contaje (con encóders incre-


mentales o generadores de impulsos) 
0 0 1 0 Reservado 
0 0 1 1 Cargar valor de arranque (con encóders in-


crementales o generadores de impulsos) 
0 1 0 0 Cargar valor de comparación 0 
0 1 0 1 Cargar valor de comparación 1 
0 1 1 0 Cargar límite de contaje inferior (con encóders 


incrementales o generadores de impulsos) 
0 1 1 1 Cargar límite de contaje superior (con 


encóders incrementales o generadores de 
impulsos) 


1 0 0 0 Reservado 
a 
1 1 1 1 


Byte 9 EN_CAPTURE Bit 7: Habilitación de la función Capture 
EN_SYNC_DN Bit 6: Habilitación sincronización descendente (con encóders incrementales o 


generadores de impulsos) 
EN_SYNC_UP Bit 5: Habilitación sincronización ascendente (con encóders incrementales o 


generadores de impulsos) 
SET_DQ1 Bit 4: Activación DQ1 
SET_DQ0 Bit 3: Activación DQ0 
TM_CTRL_DQ1 Bit 2: Habilitación de la función tecnológica DQ1 
TM_CTRL_DQ0 Bit 1: Habilitación de la función tecnológica DQ0 
SW_GATE Bit 0: Puerta de software (con encóders incrementales o generadores de impul-


sos) 
Byte 10 SET_DIR Bit 7: Sentido de contaje (con encóders sin señal de sentido) 


– Bits 2 a 6: Reservados; los bits deben estar ajustados a 0 
RES_EVENT Bit 1: Desactivar eventos guardados 
RES_ERROR Bit 0: Desactivar estados de fallo guardados 


Byte 11 – Bits 0 a 7: Reservados; los bits deben estar ajustados a 0 
 *  Si a través de LD_SLOT_0 y LD_SLOT_1 se cargan valores simultáneamente, se aplica primero el valor de Slot 0 y a 


continuación el valor de Slot 1 de forma interna. De ese modo, pueden producirse estados intermedios inesperados. 
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Aclaraciones sobre los bits de control 
 
Bit de control Explicaciones 
EN_CAPTURE Este bit habilita la función de Capture. El restablecimiento del bit desactiva un EVENT_CAP 


activado en la interfaz de realimentación. 
EN_SYNC_DN Con este bit se habilita la sincronización del contador al contar en sentido descendente si se 


utiliza un encóder incremental o un generador de impulsos. El restablecimiento del bit desacti-
va un EVENT_SYNC activado en la interfaz de realimentación. 


EN_SYNC_UP Con este bit se habilita la sincronización del contador al contar en sentido ascendente si se 
utiliza un encóder incremental o un generador de impulsos. El restablecimiento del bit desacti-
va un EVENT_SYNC activado en la interfaz de realimentación. 


RES_EVENT Con este bit se inicia la desactivación de los eventos guardados en los bits de realimentación 
EVENT_ZERO, EVENT_OFLW, EVENT_UFLW, EVENT_CMP0, EVENT_CMP1. 


RES_ERROR Con este bit se inicia la desactivación de los estados de error guardados LD_ERROR y 
ENC_ERROR. 


SET_DIR Con este bit se predefine el sentido de contaje con el tipo de señal "Impulso (A)".  
0 significa: ascendente 
1 significa: descendente 


SET_DQ0 Con este bit se activa la salida digital DQ0 cuando TM_CTRL_DQ0 está establecido en 0. 
Con la función "Tras comando Set de CPU hasta valor referencia", SET_DQ0 actúa indepen-
dientemente de TM_CTRL_DQ0, siempre y cuando el valor de contaje no coincida con el valor 
de comparación. 


SET_DQ1 Con este bit se activa la salida digital DQ1 cuando TM_CTRL_DQ1 está establecido en 0. 
Con la función "Tras comando Set de CPU hasta valor referencia", SET_DQ1 actúa indepen-
dientemente de TM_CTRL_DQ1, siempre y cuando el valor de contaje no coincida con el valor 
de comparación. 


SW_GATE Con este bit se abre y cierra la puerta de software si se utiliza un encóder incremental o un 
generador de impulsos. La puerta software, junto con la puerta hardware, forma la puerta in-
terna. El módulo tecnológico solo efectúa el contaje si la puerta interna está abierta. 
0 significa: puerta de software cerrada 
1 significa: puerta de software abierta 


TM_CTRL_DQ0 Con este bit se habilita la función tecnológica de la salida digital DQ0.  
0 significa: SET_DQ0 determina el estado de DQ0 
1 significa: la función parametrizada determina el estado de DQ0 


TM_CTRL_DQ1 Con este bit se habilita la función tecnológica de la salida digital DQ1.  
0 significa: SET_DQ1 determina el estado de DQ1 
1 significa: la función parametrizada determina el estado de DQ1 
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4.1.5.2 Asignación de la interfaz de realimentación 
A través de la interfaz de realimentación, el programa de usuario recibe valores actuales e 
información de estado del módulo tecnológico.  


Interfaz de realimentación por canal 
La siguiente tabla muestra la asignación de la interfaz de realimentación: 


 
Offset respecto a 
la dirección inicial 


Parámetro Significado 


Bytes 0 … 3 COUNT VALUE Valor de contaje o valor de posición actuales 
Bytes 4 … 7  CAPTURED VALUE Último valor de Capture captado 
Bytes 8 … 11 MEASURED VALUE Valor medido actual o telegrama SSI completo 
Byte 12 –  Bits 3 a 7: reservado; establecido en 0  


LD_ERROR Bit 2: error al cargar a través de interfaz de realimentación  
ENC_ERROR Bit 1: Señal de encóder o telegrama SSI incorrectos 
POWER_ERROR Bit 0: Módulo S7-1500: tensión de alimentación L+ incorrecta/módulo 


ET 200SP: tensión de alimentación demasiado baja L+ 
Byte 13 –  Bits 6 a 7: reservado; establecido en 0  


STS_SW_GATE Bit 5: Estado puerta SW (con encóders incrementales o generadores de 
impulsos) 


STS_READY  Bit 4: módulo tecnológico arrancado y parametrizado 
LD_STS_SLOT_1 Bit 3: solicitud de carga para Slot 1 detectada y ejecutada (conmutada) 
LD_STS_SLOT_0 Bit 2: solicitud de carga para Slot 0 detectada y ejecutada (conmutada) 
RES_EVENT_ACK Bit 1: reset de los bits de evento activo 
– Bit 0: reservado; establecido en 0 


Byte 14 STS_DI2 (TM Count) Bit 7: TM Count: estado DI2/TM PosInput: reservado; establecido en 0 
STS_DI1 Bit 6: Estado DI1 
STS_DI0 Bit 5: Estado DI0 
STS_DQ1 Bit 4: Estado DQ1 
STS_DQ0 Bit 3: Estado DQ0 
STS_GATE Bit 2: Estado puerta interna (con encóders incrementales o generadores de 


impulsos) 
STS_CNT Bit 1: Impulso de contaje o modificación del valor de posición registrado en 


los últimos 0,5 s aprox. 
STS_DIR Bit 0: Sentido del último cambio del valor de contaje o posición 
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Offset respecto a 
la dirección inicial 


Parámetro Significado 


Byte 15 STS_M_INTERVAL  Bit 7: Impulso de contaje o modificación del valor de posición registrado en 
el último intervalo de medida 


EVENT_CAP Bit 6: se ha producido un evento de Capture 
EVENT_SYNC Bit 5: Se lleva a cabo la sincronización (con encóders incrementales o ge-


neradores de impulsos) 
EVENT_CMP1 Bit 4: Se ha producido un evento de comparación para DQ1  
EVENT_CMP0 Bit 3: Se ha producido un evento de comparación para DQ0  
EVENT_OFLW Bit 2: Se ha producido un rebase por exceso  
EVENT_UFLW Bit 1: Se ha producido un rebase por defecto  
EVENT_ZERO Bit 0: paso por cero producido 
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Aclaraciones sobre los bits de realimentación 
 
Bit de realimentación Explicaciones 
ENC_ERROR Este bit indica que, con el módulo tecnológico respectivo, se ha producido uno de los si-


guientes errores en las señales del encóder (con memoria): 
TM Count: 
• Rotura de hilo de entrada digital A, B o N (con encóder tipo push-pull) 
• Transición ilegal de las señales A/B (en encóders incrementales) 
TM PosInput: 
• Transición ilegal de las señales A/B (en encóders incrementales) 
• Error RS422/TTL 
• Error en el encóder SSI o en el telegrama SSI (con encóders absolutos SSI) 
Si se han habilitado las alarmas de diagnóstico, en caso de error en las señales del encóder, 
se dispara la alarma de diagnóstico correspondiente. Infórmese con el manual de producto del 
módulo tecnológico respectivo sobre el significado de las alarmas de diagnóstico. 
El bit se desactiva después de que se haya acusado el error con RES_ERROR. 


EVENT_CAP Este bit muestra que se ha producido un evento de Capture y que se había guardado un valor 
de contaje en CAPTURED VALUE. Este estado se desactiva reiniciando EN_CAPTURE. 


EVENT_CMP0 Este bit muestra el estado almacenado de que se ha producido un evento de comparación 
para la salida digital DQ0. Este estado se desactiva acusando RES_EVENT. 
Al ajustar el valor de contaje al valor de arranque, no se activa el bit EVENT_CMP0. 


EVENT_CMP1 Este bit muestra el estado almacenado de que se ha producido un evento de comparación 
para la salida digital DQ1. Este estado se desactiva acusando RES_EVENT. 
Al ajustar el valor de contaje al valor de arranque, no se activa el bit EVENT_CMP1. 


EVENT_OFLW Este bit indica el estado almacenado de que el valor de contaje tenía un rebase por exceso. 
Este estado se desactiva acusando RES_EVENT. 


EVENT_SYNC Este bit indica el estado almacenado de que el contador se ha cargado con el valor de ar-
ranque por una señal de referencia externa (sincronización) si se utiliza un encóder incremen-
tal o un generador de impulsos. Este estado se activa restableciendo EN_SYNC_UP o 
EN_SYNC_DN. 


EVENT_UFLW Este bit indica el estado almacenado de que el valor de contaje tenía un rebase por defecto. 
Este estado se desactiva acusando RES_EVENT. 


EVENT_ZERO Este bit indica el estado almacenado de que el valor de contaje o el valor de posición tenía un 
paso por cero. Este estado se desactiva acusando RES_EVENT. 


LD_ERROR Este bit indica que se ha producido un error al cargar a través de la interfaz de control (con 
memoria). No se han adoptado los valores de carga. Si se utiliza un encóder incremental o un 
generador de impulsos, no se cumple una de las siguientes condiciones: 
• Límite inferior de contaje <= valor de contaje <= límite superior de contaje 
• límite inferior de contaje <= valor de arranque <= límite superior de contaje 
• Límite inferior de contaje <= valor de comparación 0/1 <= límite superior de contaje 
• Valor de comparación 0 < valor de comparación 1 
Si se utiliza un encóder absoluto SSI, no se cumple una de las siguientes condiciones:  
• 0 <= valor de posición <= valor de posición máximo 
• 0 <= valor de comparación 0/1 <= valor de posición máximo 
• Valor de comparación 0 < valor de comparación 1 
El bit se desactiva después de que se haya acusado el error con RES_ERROR. 
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Bit de realimentación Explicaciones 
LD_STS_SLOT_0 Este bit indica con un cambio de estado (conmutación) que la solicitud de carga para Slot 0 


(LD_SLOT_0) ha sido detectada y ejecutada. 
LD_STS_SLOT_1 Este bit indica con un cambio de estado (conmutación) que la solicitud de carga para Slot 1 


(LD_SLOT_1) ha sido detectada y ejecutada. 
POWER_ERROR Este bit muestra para un módulo tecnológico S7-1500 que la tensión de alimentación L+ no 


existe, que es demasiado baja o que el conector frontal no está conectado. Este bit muestra 
para un módulo tecnológico ET 200SP que la tensión de alimentación L+ es demasiado baja. 
Si la tensión de alimentación L+ vuelve a estar disponible en la magnitud necesaria, 
POWER_ERROR se ajusta automáticamente a 0. 


RES_EVENT_ACK Este bit indica que la desactivación de los bits de evento EVENT_SYNC, EVENT_CMP0, 
EVENT_CMP1, EVENT_OFLW, EVENT_UFLW, EVENT_ZERO está activa. 


STS_CNT Este bit indica que dentro de los últimos 0,5 s aprox. se ha producido al menos un impulso de 
contaje o un cambio del valor de posición. 


STS_DI0 Este bit indica el estado de la entrada digital DI0. 
STS_DI1 Este bit indica el estado de la entrada digital DI1. 
STS_DI2 Este bit indica el estado de la entrada digital DI2 de TM Count. 
STS_DIR Este bit muestra el sentido de contaje del último impulso de contaje o el sentido del último 


cambio del valor de posición. 
0 significa: descendente 
1 significa: ascendente 


STS_DQ0 Este bit indica el estado de la salida digital DQ0. 
STS_DQ1 Este bit indica el estado de la salida digital DQ1. 
STS_GATE Este bit muestra el estado de la puerta interna si se utiliza un encóder incremental o un gene-


rador de impulsos.  
0 significa: puerta cerrada 
1 significa: puerta abierta 


STS_M_INTERVAL Este bit indica que en el intervalo de medida precedente se ha capturado al menos un impulso 
de contaje o un cambio del valor de posición. 


STS_READY Este bit indica que el módulo tecnológico emite datos de usuario válidos. El módulo tecnológi-
co está arrancado y parametrizado. 


STS_SW_GATE Este bit indica el estado de la puerta SW.  
0 significa: puerta cerrada 
1 significa: puerta abierta 







Utilizar el módulo  
4.1 Utilización del módulo tecnológico 


 Contaje, medición y lectura de posición 
166 Manual de funciones, 03/2015, A5E32010348-AC 


Método de acuse completo  
Los bits guardados se acusan conforme al método de acuse completo.  


La siguiente figura muestra un ejemplo del proceso del método de acuse completo en caso 
de rebase por exceso: 


 
① El bit de realimentación EVENT_OFLW se activa como evento con memoria en caso de re-


base por exceso. 
② Establezca el bit de control RES_EVENT para impulsar el restablecimiento de EVENT_OFLW. 
③ El bit de realimentación RES_EVENT_ACK se activa si se ha detectado la desactivación de 


EVENT_OFLW. 
④ Se restablece el bit de control RES_EVENT. 
⑤ El bit de realimentación RES_EVENT_ACK se restablece. 
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4.2 Utilizar el módulo de entradas digitales 


4.2.1 Configurar y parametrizar el módulo 


4.2.1.1 Agregar un módulo a la configuración hardware 


Requisitos 
● Se ha creado el proyecto. 


● Se ha creado la CPU. 


● Se ha creado la periferia descentralizada ET 200. 


Procedimiento  
1. Abra la configuración de equipo de la CPU o el IM. 


2. Seleccione un rack. 


3. Seleccione el módulo de entradas digitales en el catálogo de módulos: 
"DI > Módulo de entradas digitales > Referencia" 


4. Arrastre el módulo hasta el slot deseado del rack utilizando la función Drag & Drop. 


Resultado 
En el árbol del proyecto, el nuevo módulo se muestra en "Módulos locales" o "Periferia 
descentralizada".  
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4.2.1.2 Apertura de la Configuración hardware (HWCN) 


Apertura mediante el árbol del proyecto 
Proceda de la siguiente manera: 


1. Abra la carpeta "Módulos locales" o "Periferia descentralizada" en el árbol del proyecto. 


2. Haga doble clic en el módulo dentro del árbol del proyecto. 


Apertura mediante la vista de dispositivos 
Proceda de la siguiente manera: 


1. Abra la configuración del equipo de la CPU o el IM. 


2. Seleccione la vista de dispositivos. 


3. Haga clic en el módulo. 


4.2.1.3 Modo de operación Contaje 
El modo de operación Contaje permite ajustar los parámetros siguientes para el canal 
correspondiente. 


 


 Nota 


Algunos de los parámetros y opciones no están disponibles en todos los módulos de 
entradas digitales. Consulte el manual de producto del módulo para obtener información 
sobre los parámetros y opciones correspondientes. 


 


Canal activado 
Con este parámetro se determina si el canal correspondiente está activado o desactivado. 


En la configuración predeterminada el canal correspondiente está activado. 


Retardo a la entrada 
Al parametrizar el retardo a la entrada se suprimen las interferencias de señal en las 
entradas digitales. Los cambios en la señal solo se consideran si permanecen estables 
durante más tiempo que el retardo a la entrada ajustado. 


Solo es posible una configuración isócrona si en al menos un canal se ha parametrizado un 
retardo a la entrada de 0,05 ms. En el modo isócrono la interfaz de realimentación se 
actualiza en el tiempo Ti (tiempo de lectura de los datos de entrada). 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 


● 0,05 ms 


● 0,1 ms 


● 0,4 ms 
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● 0,8 ms 


● 1,6 ms 


● 3,2 ms (predeterminado) 


● 12,8 ms 


● 20 ms 


 


 Nota 


Si para el retardo a la entrada se selecciona la opción "0,05 ms", deben utilizarse cables 
apantallados para la conexión de las entradas digitales. 


 


Comportamiento al rebasar un límite de contaje 
Es posible parametrizar el comportamiento siguiente en caso de rebase por exceso del 
límite superior de contaje en sentido ascendente o rebase por defecto del límite inferior de 
contaje en sentido descendente (Página 74): 
 
Comportamiento Significado 
Parar contaje 
(predeterminado) 


Tras rebasar por exceso un límite de contaje se cierra la 
puerta interna (cierre de puerta automático). De este modo 
se detiene el contaje y las señales de contaje siguientes 
son ignoradas por el módulo. El valor de contaje se fija al 
límite de contaje opuesto. Para reiniciar el contaje debe 
cerrar y abrir de nuevo la puerta SW o la puerta HW. 


Continuar contaje Tras rebasar por exceso un límite de contaje el valor de 
contaje se activa en el límite de contaje opuesto y el contaje 
continúa. 


Selección de flancos 
Con este parámetro se determina qué flancos cuenta el contador correspondiente: 
 
Selección de flancos Significado 
Con flanco ascendente 
(predeterminado) 


El contador correspondiente cuenta todos los flancos as-
cendentes en la entrada digital. 


Con flanco descendente El contador correspondiente cuenta todos los flancos des-
cendentes en la entrada digital. 


Con flanco ascendente y descendente El contador correspondiente cuenta todos los flancos en la 
entrada digital. 
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Sentido de contaje 
Con este parámetro se define el sentido de contaje del contador correspondiente. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 


● Adelante 


● Atrás 


 


 Nota 


El parámetro no es efectivo si en "Ajustar función de la DI" se ha seleccionado la opción 
"Invertir sentido". 


 


Activar salida 
Con este parámetro se determina la función (Página 77) con la que se controla el bit de 
realimentación STS_DQ. El bit de realimentación STS_DQ puede emplearse para controlar 
una salida digital de un módulo de salidas digitales. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Opción Significado 
Off (DQ = 0) STS_DQ es independiente del valor de contaje y 


está siempre desactivado. 
Off (DQ = 1) STS_DQ es independiente del valor de contaje y 


está siempre activado. 
Entre valor de referencia 0 y 1 STS_DQ se activa si el valor de contaje está 


entre el valor de referencia 0 y el valor de refe-
rencia 1. 


No comprendido entre valor de referencia 0 y 1 STS_DQ se activa si el valor de contaje está 
fuera del rango comprendido entre el valor de 
referencia 0 y el valor de referencia 1. 


Entre valor de referencia y límite superior STS_DQ se activa si el valor de contaje está 
entre el valor de referencia y el límite superior de 
contaje. 


Entre valor de referencia y límite inferior STS_DQ se activa si el valor de contaje está 
entre el valor de referencia y el límite inferior de 
contaje. 
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Ajustar función de la DI 
Con este parámetro se define qué función dispara la entrada digital DIn+4 correspondiente 
durante la conmutación. 


Puede escoger entre las siguientes opciones: 
 
Opción Significado 
Entrada digital sin función La entrada digital DIn+4 correspondiente no tiene asignada función algu-


na. La CPU puede leer el estado lógico de DIn+4 a través de la interfaz 
de realimentación. 


Apertura/cierre de puerta Al activar la correspondiente entrada digital DIn+4 se abre la puerta HW 
(Página 76) para DIn. Al desactivar la correspondiente entrada digital 
DIn+4 se cierra la puerta HW para DIn. 


Invertir sentido La entrada digital correspondiente DIn+4 invierte el sentido de contaje en 
DIn para adaptarlo al proceso. Si DIn+4 no está activada DIn cuenta hacia 
delante. Si DIn+4 está activada DIn cuenta hacia atrás. 


 


 


 Nota 


Si se ha seleccionado "Invertir sentido" y en el proceso cambia el sentido de contaje, el 
flanco de contaje se adapta automáticamente (flancos contrarios). 


 


Límite superior de contaje  
Con la parametrización del límite superior de contaje se limita el rango de contaje. El valor 
máximo para el límite superior de contaje depende del módulo: 
 
Límite superior de contaje DI 8x24VDC HS DI 32x24VDC HF 
Valor máximo 2147483647 (231–1) 4294967295 (232–1) 
Ajuste predeterminado 2147483647 4294967295 


Debe introducirse un valor que esté por encima del límite inferior de contaje. 


Límite inferior de contaje 
Con la parametrización del límite inferior de contaje se limita el rango de contaje. El valor 
mínimo para el límite inferior de contaje depende del módulo: 
 
Límite inferior de contaje DI 8x24VDC HS DI 32x24VDC HF 
Valor mínimo –2147483648 (–231) 0 (no parametrizable) 
Ajuste predeterminado –2147483648 0 


Debe introducirse un valor que esté por debajo del límite superior de contaje. 
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Valor inicial  
Con la parametrización del valor inicial se establece con qué valor se inicia el contaje. Debe 
introducir un valor igual a los límites de contaje o comprendido entre ellos. 


El ajuste predeterminado es "0". 


Valor de referencia 0 
Con la parametrización de un Valor de referencia (Página 77) se define con qué valor de 
contaje se controla el bit de realimentación STS_DQ sobre la base de la función de 
comparación seleccionada en "Activar salida". 


Debe introducirse un valor mayor o igual que el límite inferior de contaje y menor que el 
valor de referencia 1. 


El ajuste predeterminado es "0". 


Valor de referencia 1 
Con la parametrización del segundo Valor de referencia (Página 77) se define con qué valor 
de contaje siguiente se controla el bit de realimentación STS_DQ sobre la base de la función 
de comparación seleccionada en "Activar salida". 


Debe introducirse un valor mayor que el valor de referencia 0 y menor o igual al límite 
superior de contaje. 


El ajuste predeterminado es "10". 


Alarma de proceso: Aparecido evento de comparación para DQ 
Con este parámetro se define si en un evento de comparación se genera una alarma de 
proceso sobre la base de la función de comparación seleccionada en "Activar salida. 


La alarma de proceso no está habilitada de forma predeterminada. 
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4.2.2 Módulo Online y diagnóstico 


4.2.2.1 Indicación y evaluación del diagnóstico 
Por medio de la vista online y de diagnóstico puede realizar un diagnóstico del hardware. 
Además, puede: 


● Recibir información a través del módulo (p. ej. la versión de Firmware y el número de 
serie). 


● Si es necesario, realice una actualización del firmware. 


Procedimiento  
Para abrir el editor de visualización para las funciones de diagnóstico, haga lo siguiente: 


1. Abra la configuración del equipo de la CPU o el IM. 


2. Seleccione la vista de dispositivos. 


3. Haga clic con el botón derecho del ratón en el módulo y seleccione "Online y 
diagnóstico". 


4. Haga clic en la visualización deseada en el árbol de diagnóstico. 


Más información 
Para más información sobre los avisos de diagnóstico y sobre posibles remedios, consulte 
el manual de producto del módulo. 







Utilizar el módulo  
4.2 Utilizar el módulo de entradas digitales 


 Contaje, medición y lectura de posición 
174 Manual de funciones, 03/2015, A5E32010348-AC 







 


Contaje, medición y lectura de posición 
Manual de funciones, 03/2015, A5E32010348-AC 175 


 Service & Support A 
 


 


 


Oferta completa y única en su género que cubre todo el ciclo de vida 
Ya sea usted constructor de máquinas, operador de planta u oferente de soluciones: 
Siemens Industry Automation y Drive Technologies le ofrece una amplia gama de servicios 
destinada a los usuarios más diversos en todos los sectores de la industria manufacturera y 
de procesos. 


Orbitando alrededor de nuestros productos y sistemas tenemos una paleta de servicios 
homogéneos y estructurados que le ofrecen un valioso apoyo en todas las fases de la vida 
de sus máquinas y plantas, desde la concepción y realización, pasando por la puesta en 
servicio, y llegando al mantenimiento y modernización. 


Los empleados del Service & Support asisten a nuestros clientes en cualquier parte del 
mundo ayudándoles en todos los asuntos relacionados con la automatización y los 
accionamientos de Siemens. En más de 100 países, a nivel local y a lo largo de todas las 
fases del ciclo de vida de sus máquinas e instalaciones. 


Un equipo de especialistas expertos está a su lado con profundos conocimientos de la 
materia. Los cursos a los que asisten periódicamente, así como el estrecho contacto que 
mantienen entre sí, traspasando las fronteras de los continentes, garantizan un servicio 
técnico fiable, sea cual sea el ámbito en cuestión. 
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Online Support 
La extensa plataforma de información online que ofrece nuestro Service & Support apoya en 
todo momento a nuestros clientes, estén donde estén. 


El Online Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/service&support). 


Technical Consulting 
Apoyo durante la planificación y concepción de su proyecto: desde el detallado análisis real 
y la definición del objetivo, hasta el asesoramiento en caso de dudas acerca del producto o 
sistema y la elaboración de soluciones de automatización. 


Technical Support 
Asesoramiento competente en caso de preguntas técnicas, incluyendo una amplia gama de 
servicios para todas las exigencias en relación con nuestros productos y sistemas. 


El Technical Support figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/automation/support-request). 


Formación 
Aumente su ventaja competitiva, gracias a conocimientos prácticos impartidos directamente 
por el fabricante. 


Nuestra oferta de formación figura en la siguiente dirección de Internet 
(http://www.siemens.com/sitrain). 


Engineering Support 
Apoyo durante el desarrollo y configuración mediante servicios adecuados, desde la 
configuración hasta la realización del proyecto de automatización. 


Field Service/Servicio técnico 
Nuestro Field Service le ofrece todo tipo de servicios relacionados con las actividades de 
puesta en marcha y mantenimiento, para asegurar en todo caso la disponibilidad de sus 
máquinas y plantas. 


Repuestos 
Las plantas y sistemas en todos los sectores y lugares deben funcionar siempre de forma 
fiable. Nosotros le apoyamos para evitar de raíz paradas de planta: con una red mundial de 
servicio técnico y cadenas logísticas optimizadas. 



http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/support-request

http://www.siemens.com/sitrain





 Service & Support 
 


Contaje, medición y lectura de posición 
Manual de funciones, 03/2015, A5E32010348-AC 177 


Reparaciones 
Los tiempos de parada significan problemas en la empresa así como costes innecesarios. 
Nosotros le ayudamos a minimizar ambas problemáticas, para lo que le ofrecemos 
posibilidades de reparación en todo el mundo. 


Optimización 
Durante la vida de máquinas y plantas aparecen con frecuencia oportunidades para 
aumentar su productividad o para reducir costes. 


Para que las pueda aprovechar le ofrecemos toda una serie de servicios relacionados con la 
optimización. 


Modernización 
También para modernizaciones puede contar con nuestro pleno apoyo, con muchos 
servicios que van desde la ingeniería hasta la puesta en marcha. 


Programas de servicio técnico 
Nuestros programas de servicio técnico son selectos paquetes de servicios dirigidos a un 
determinado grupo de sistemas o productos del área de automatización y accionamientos. 
Los diferentes servicios cubren sin fisuras todo el ciclo de vida, están coordinados entre si, y 
facilitan la óptima aplicación de sus productos y sistemas.  


Los servicios de uno de estos programas pueden adaptarse en todo momento con plena 
flexibilidad y aplicarse independientemente. 


Ejemplos de servicios: 


● Contratos de servicio técnico 


● Plant IT Security Services 


● Life Cycle Services para accionamientos 


● SIMATIC PCS 7 Life Cycle Services 


● SINUMERIK Manufacturing Excellence 


● SIMATIC Remote Support Services 


 


Resumen de las ventajas: 


● Tiempos de parada optimizados para más productividad 


● Óptimos costes de mantenimiento gracias a volumen de prestaciones a la medida 


● Costes calculables para plena planeabilidad 


● Seguridad operativa gracias a tiempos de reacción y plazos de entrega de repuestos 
asegurados 


● Complementación y descarga del propio personal de servicio técnico 


● Los servicios prestados por el mismo proveedor implican menos interfaces y más 
conocimientos 
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Persona de contacto  
Para usted, en cualquier parte del mundo: somos su interlocutor para el asesoramiento, 
compra, formación, servicio, soporte, piezas de repuesto... Su interlocutor para toda la oferta 
de Industry Automation and Drive Technologies. 


Encontrará a su persona de contacto personal en nuestra base de datos de personas de 
contacto en Internet (http://www.siemens.com/automation/partner). 



http://www.siemens.com/automation/partner
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Legal information 
Warning notice system 


This manual contains notices you have to observe in order to ensure your personal safety, as well as to prevent 
damage to property. The notices referring to your personal safety are highlighted in the manual by a safety alert 
symbol, notices referring only to property damage have no safety alert symbol. These notices shown below are 
graded according to the degree of danger. 


 DANGER 
indicates that death or severe personal injury will result if proper precautions are not taken. 


 


 WARNING 
indicates that death or severe personal injury may result if proper precautions are not taken. 


 


 CAUTION 
indicates that minor personal injury can result if proper precautions are not taken. 


 


 NOTICE 
indicates that property damage can result if proper precautions are not taken. 


If more than one degree of danger is present, the warning notice representing the highest degree of danger will 
be used. A notice warning of injury to persons with a safety alert symbol may also include a warning relating to 
property damage. 


Qualified Personnel 
The product/system described in this documentation may be operated only by personnel qualified for the specific 
task in accordance with the relevant documentation, in particular its warning notices and safety instructions. 
Qualified personnel are those who, based on their training and experience, are capable of identifying risks and 
avoiding potential hazards when working with these products/systems. 


Proper use of Siemens products 
Note the following: 


 WARNING 
Siemens products may only be used for the applications described in the catalog and in the relevant technical 
documentation. If products and components from other manufacturers are used, these must be recommended 
or approved by Siemens. Proper transport, storage, installation, assembly, commissioning, operation and 
maintenance are required to ensure that the products operate safely and without any problems. The permissible 
ambient conditions must be complied with. The information in the relevant documentation must be observed. 


Trademarks 
All names identified by ® are registered trademarks of Siemens AG. The remaining trademarks in this publication 
may be trademarks whose use by third parties for their own purposes could violate the rights of the owner. 


Disclaimer of Liability 
We have reviewed the contents of this publication to ensure consistency with the hardware and software 
described. Since variance cannot be precluded entirely, we cannot guarantee full consistency. However, the 
information in this publication is reviewed regularly and any necessary corrections are included in subsequent 
editions. 
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Purpose of this documentation  
The information in this documentation enables you to configure and program SIMATIC 
Safety fail-safe systems. In addition, you will obtain information on acceptance of a SIMATIC 
Safety F-system. 


Basic knowledge requirements  
General basic knowledge of automation engineering is needed to understand this 
documentation. Basic knowledge of the following is also necessary: 


● Fail-safe automation systems 


● S7-300/400/1200/1500/WinAC RTX F automation systems 


● Distributed I/O systems on PROFIBUS DP/PROFINET IO 


● Totally Integrated Automation Portal, including: 


– Hardware configuration with the hardware and network editor 
– Programming in the LAD and FBD programming languages using the program editor. 
– Communication between CPUs 


Scope of this documentation  
This documentation is valid for the optional packages STEP 7 Safety Advanced V13 SP1 
and STEP 7 Safety Basic V13 SP1. 
The optional packages STEP 7 Safety Advanced V13 SP1 and STEP 7 Safety Basic V13 
SP1 are used for configuration and programming of the fail-safe SIMATIC Safety system.  


In this context, integration of the fail-safe I/O listed below in SIMATIC Safety is also 
addressed: 


● ET 200MP fail-safe modules 


● ET 200SP fail-safe modules 


● ET 200S fail-safe modules 


● ET 200eco fail-safe I/O modules 


● ET 200pro fail-safe modules 


● ET 200iSP fail-safe modules 


● S7-300 fail-safe signal modules 


● S7-1200 fail-safe modules 


● Fail-safe GSD based DP slaves 


● Fail-safe GSD based I/O devices 
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Approvals  
The SIMATIC Safety F-system is certified for use in safety mode up to: 


● Safety integrity level SIL3 in accordance with IEC 61508:2010 


● Performance Level (PL) e and category 4 in accordance with ISO 13849-1:2006 or  
EN ISO 13849-1:2008 
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Incorporation in the information landscape  
Depending on your application, you will need the following supplementary documentation 
when working with STEP 7 Safety.  


This documentation includes references to the supplementary documentation where 
appropriate. 


 
Documentation Brief description of relevant content 
For the SIMATIC Safety system Depending on which F-CPU you are using, you will need the following docu-


mentation: 
• The S7-1500 automation system 


(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/59191792) system 
manual describes the installation and wiring of S7-1500 systems. 


• The Device manuals 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/67295862/133300) 
describe S7-1500 F-CPUs. 


• The "S7-300, CPU 31xC and CPU 31x: Installation" 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/13008499) operating 
instructions describe the installation and wiring of S7-300 systems. 


• The "CPU 31xC and CPU 31x, Technical Data" 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/12996906) device 
manual describes the CPUs 315-2 DP and PN/DP, the CPU 317-2 DP and 
PN/DP, and the CPU 319-3 PN/DP. 


• The "S7-400 Automation System, Installation 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/1117849) installation 
manual describes the installation and wiring of S7-400 systems. 


• The "S7-400 Automation System, CPU Data" 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/23904550) reference 
manual describes the CPUs 414-3 PN/DP, the CPU 416-2, and the 
CPU 416-3 PN/DP. 


• The "ET 200S Interface Module IM 151-7 CPU" 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/12714722) manual 
describes the IM 151-7 CPU. 


• The "ET 200S, Interface Module IM 151-8 PN/DP CPU" 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/47409312) manual 
describes the IM 151-8 PN/DP CPU. 


• The "ET 200S, Interface Module IM 154-8 CPU" 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/de/24363739/0/en)  
manual describes the IM 154-8 CPU. 


• The Manual "Windows Automation Center RTX WinAC RTX (F) 2010 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/43715176)"  
describes the WinAC RTX 2010 and the WinAC RTX F 2010. 


• Each F-CPU that can be used has its own product information. The  
product information only describes the deviations from the respective 
standard CPUs. 
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Documentation Brief description of relevant content 
System manual "S7-1200 Functional  
Safety manual" 
(http://support.automation.siemens.com/W
W/view/en/34612486/133300) 


Describes the F-CPUs S7-1200 and the fail-safe modules S7-1200 (including 
installation, wiring, and technical specifications) 


"S7-1500/ET200MP system manual 
(http://support.automation.siemens.com/W
W/view/en/59191792)" system manual 
and the product manuals 
(http://support.automation.siemens.com/W
W/view/en/57251728/133300) for the 
corresponding ET 200MP fail-safe  
modules 


Describes the hardware of the ET 200MP fail-safe modules (including  
installation, wiring, and technical specifications) 


"ET 200SP distributed I/O system 
(http://support.automation.siemens.com/W
W/view/en/58649293)" system manual 
and the product manuals 
(http://support.automation.siemens.com/W
W/view/en/55679227/133300) for the 
corresponding ET 200SP fail-safe  
modules 


Describes the hardware of the ET 200SP fail-safe modules (including  
installation, wiring, and technical specifications) 


"ET 200eco Distributed I/O Station  
Fail-safe I/O Block 
(http://support.automation.siemens.com/W
W/view/en/19033850)" manual 


Describes the hardware of the ET 200eco fail-safe I/O module (including  
installation, wiring, and technical specifications) 


"Distributed I/O System ET 200S,  
Fail-Safe Modules 
(http://support.automation.siemens.com/W
W/view/en/27235629)" operating  
instructions 


Describes the hardware of the ET 200S fail-safe modules (including  
installation, wiring, and technical specifications) 


"S7-300 Automation System, ET 200M 
Distributed I/O System, Fail-safe Signal 
Modules 
(http://support.automation.siemens.com/W
W/view/en/19026151)" manual 


Describes the hardware of the S7-300 fail-safe signal modules (including 
installation, wiring, and technical specifications) 


"Distributed I/O system ET 200pro,  
fail-safe I/O modules 
(http://support.automation.siemens.com/W
W/view/en/22098524)" operating  
instructions 


Describes the hardware of the ET 200pro fail-safe modules (including  
installation, wiring, and technical specifications) 


"ET 200iSP distributed I/O device -  
Fail-safe modules 
(http://support.automation.siemens.com/W
W/view/en/47357221)" operating  
instructions 


Describes the hardware of the ET 200iSP fail-safe modules (including  
installation, wiring, and technical specifications) 


Online help for STEP 7 • Describes the operation of the standard tools in STEP 7 
• Contains information regarding configuration and parameter assignment of 


hardware 
• Contains a description of the FBD and LAD programming languages 


The complete SIMATIC S7 documentation is available on DVD. You can find more 
information on the Internet (http://www.automation.siemens.com/mcms/industrial-
automation-systems-simatic/en/manual-overview/manual-collection/Pages/Default.aspx). 
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Guide 
This documentation describes how to work with the optional packages STEP 7 Safety. It 
includes instructions and reference sections (description of the instructions for the safety 
program). 


The following topics are addressed: 


● Configuration of SIMATIC Safety 


● Access protection for SIMATIC Safety 


● Programming of the safety program (safety-related user program) 


● Safety-related communication 


● Instructions for the safety program 


● Support for the system acceptance 


● Operation and maintenance of SIMATIC Safety 


● Monitoring and response times 


Conventions  
In this documentation, the terms "safety engineering" and "fail-safe engineering" are used 
synonymously. The same applies to the terms "fail-safe" and "F-". 


When "STEP 7 Safety Advanced V13 SP1" or "STEP 7 Safety Basic V13 SP1" appears in 
italics, it refers to the optional package for the "SIMATIC Safety" F-system. 


"STEP 7 Safety V13 SP1" stands for the optional package "STEP 7 Safety Advanced V13 
SP1" and the optional package "STEP 7 Safety Basic V13 SP1". 
"(S7-300)" indicates that the section only applies to S7-300 F-CPUs as well as WinAC RTX 
F. S7-300 F-CPUs also includes the F-CPUs ET 200S and ET 200pro (IM F-CPUs). 


"(S7-400)" indicates that the section only applies to S7-400 F-CPUs. 


"(S7-1200)" indicates that the section only applies to S7-1200 F-CPUs. 


"(S7-1500)" indicates that the section only applies to S7-1500 F-CPUs. S7-1500 F-CPUs 
also includes ET 200SP F-CPUs. 


The scopes can be combined. 


The term "safety program" refers to the fail-safe portion of the user program and is used 
instead of "fail-safe user program," "F-program," etc. For purposes of contrast, the non-
safety-related part of the user program is referred to as the "standard user program". 


All fail-safe modules and instructions are highlighted in yellow to distinguish them from the 
modules and instructions of the standard user programs on the software interface (e.g., in 
the project tree). Similarly, the fail-safe parameters of F-CPUs and F-I/O are highlighted in 
yellow in the hardware configuration. 


Each warning is marked with a unique number at the end of the text. This enables you to 
easily reference other documents to obtain an overview of the safety requirements for the 
system. 
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Additional support 
If you have further questions about the use of products presented in this manual, contact 
your local Siemens representative. 


You can find information on whom to contact on the Web 
(http://www.siemens.com/automation/partner). 


A guide to the technical documentation for the various SIMATIC products and systems is 
available on the Web (http://www.siemens.com/simatic-tech-doku-portal). 


You can find the online catalog and online ordering system on the Web 
(www.siemens.com/industrymall). 


Training center 
We offer courses to help you get started with the S7 automation system. Contact your 
regional training center or the central training center in Nuremberg (90327), Federal Republic 
of Germany.  


You can find more information on the Internet (http://www.sitrain.com). 


Functional Safety Services  
Siemens Functional Safety Services support you with a comprehensive package of services 
from risk assessment to verification all the way to system commissioning and modernization. 
We also offer consultation on the use of fail-safe and fault-tolerant SIMATIC S7 automation 
systems.  


You can find more detailed information on the Internet (www.siemens.com/safety-services). 


Contact us at safety-services.industry@siemens.com if you have any questions. 


Technical Support 
To contact Technical Support for all Industry Automation products, use the Support Request 
Web form (http://www.siemens.com/automation/support-request). 


You can find additional information about our Technical Support on the Web 
(http://www.siemens.com/automation/service). 
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Industry Online Support 
In addition to our documentation, we also offer a comprehensive technical knowledge base 
on the Internet (http://www.siemens.com/automation/service&support). 


There, you can find the following information: 


● Newsletters providing the latest information on your products 


● A search engine in Industry Online Support for locating the documents you need 


● A forum where users and experts from all over the world exchange ideas 


● Your local contact 


● Information about on-site services, repairs, and about spare parts Lots more can be found 
on our "Services" page. 


Important note for maintaining the operational safety of your system  
 


 Note 


The operators of systems with safety-related characteristics must adhere to operational 
safety requirements. The supplier is also obliged to comply with special product monitoring 
measures. Siemens publishes a special newsletter to keep system operators informed about 
product developments and properties which may form important issues in terms of 
operational safety. You should subscribe to the corresponding newsletter in order to obtain 
the latest information and to allow you to modify your system accordingly. Please go to the 
Internet 
(https://www.automation.siemens.com/WW/newsletter/guiThemes2Select.aspx?HTTPS=RE
DIR&subjectID=2) and register for the following newsletters: 
• SIMATIC S7-300/S7-300F 
• SIMATIC S7-400/S7-400H/S7-400F/FH 
• SIMATIC S7-1500/SIMATIC S7-1500F 
• SIMATIC S7-1200/SIMATIC S7-1200F 
• Distributed I/O 
• SIMATIC Industrial Software 


To receive these newsletters, select the check box "Update". 
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Security information 
Siemens provides products and solutions with industrial security functions that support the 
secure operation of plants, solutions, machines, equipment and/or networks. They are 
important components in a holistic industrial security concept. With this in mind, Siemens’ 
products and solutions undergo continuous development. Siemens recommends strongly 
that you regularly check for product updates.  


For the secure operation of Siemens products and solutions, it is necessary to take suitable 
preventive action (e.g. cell protection concept) and integrate each component into a holistic, 
state-of-the-art industrial security concept. Third-party products that may be in use should 
also be considered. You can find more information about industrial security on the Internet 
(http://www.siemens.com/industrialsecurity). 


To stay informed about product updates as they occur, sign up for a product-specific 
newsletter. You can find more information on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com). 
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 Product Overview 1 
1.1 Overview 


SIMATIC Safety fail-safe system  
The SIMATIC Safety fail-safe system is available to implement safety concepts in the area of 
machine and personnel protection (for example, for emergency STOP devices for machining 
and processing equipment) and in the process industry (for example, for implementation of 
protection functions for safety devices of instrumentation and controls and of burners). 


 
 


 WARNING 


The SIMATIC Safety F-system is used to control processes and to force the system into a 
safe state after shutdown. 


SIMATIC Safety can only be used for controlling processes in which an immediate 
shutdown does not pose a danger to persons or the environment. (S062) 


 


Achievable safety requirements  
SIMATIC Safety F-systems can satisfy the following safety requirements: 


● Safety integrity level SIL3 in accordance with IEC 61508:2010 


● Performance level (PL) e and category 4 in accordance with ISO 13849-1:2006 or  
EN ISO 13849-1:2008 
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Principles of safety functions in SIMATIC Safety  
Functional safety is implemented principally through safety functions in the software. Safety 
functions are executed by the SIMATIC Safety system in order to bring the system to a safe 
state or maintain it in a safe state in case of a dangerous event. Safety functions are 
contained mainly in the following components: 


● In the safety-related user program (safety program) in the F-CPU 


● In the fail-safe inputs and outputs (F-I/O) 


The F-I/O ensure the safe processing of field information (sensors: e.g., emergency OFF 
pushbutton, light barriers, actuators for motor control, for example). They have all of the 
required hardware and software components for safe processing, in accordance with the 
required Safety Integrity Level. The user only has to program the user safety function. The 
safety function for the process can be provided through a user safety function or a fault 
reaction function. In the event of an error, if the F-system can no longer execute its actual 
user safety function, it executes the fault reaction function; for example, the associated 
outputs are shut down, and the F-CPU switches to STOP mode, if necessary. 


Example of user safety function and fault reaction function  
In the event of overpressure, the F-system will open a valve (user safety function). In the 
event of a dangerous malfunction of the F-CPU, all outputs are shut down (fault reaction 
function). This means that the valve opens in the event of overpressure and the other 
actuators also switch to safe mode. For a non-faulty F-system, only the valve would be 
opened. 
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1.2 Hardware and Software Components 


Hardware and software components of SIMATIC Safety  
The following figure provides an overview of the hardware and software components 
required to configure and operate a SIMATIC Safety F-system. 


 


Hardware components for PROFIBUS DP 
You can use the following fail-safe components in SIMATIC Safety F-systems on 
PROFIBUS DP: 


● F-CPUs with DP interface, such as CPU 1516F-3 PN/DP 


● Fail-safe inputs and outputs (F-I/O), such as: 


– S7-300 fail-safe signal modules in ET 200M 


– ET 200MP fail-safe modules 


– ET 200SP fail-safe modules 


– ET 200S fail-safe modules 


– ET 200pro fail-safe modules 


– ET 200iSP fail-safe modules 


– Fail-safe I/O modules ET 200eco (S7-300, S7-400) 


– Fail-safe GSD based DP slaves (light grid, laser scanner, etc.) 


You have the option to expand the configuration with standard I/O. 
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The following CPs/CMs can be used in a SIMATIC Safety F-system on PROFIBUS DP for 
connection to distributed F-I/O: 


● CP 443-5 Basic 


● CP 443-5 Extended 


● CM 1542-5 


● CP 1542-5 


Hardware components for PROFINET IO 
You can use the following fail-safe components in SIMATIC Safety F-systems on 
PROFINET IO: 


● F-CPUs with PN interface, such as CPU 1516F-3 PN/DP 


● Fail-safe inputs and outputs (F-I/O), such as: 


– S7-300 fail-safe signal modules in ET 200M 


– ET 200MP fail-safe modules 


– ET 200SP fail-safe modules 


– ET 200S fail-safe modules 


– ET 200pro fail-safe modules 


– ET 200iSP fail-safe modules 


– Fail-safe GSD based I/O devices (light grid, laser scanner, etc.) 


You have the option to expand the configuration with standard I/O. 


The following CPs/CMs can be used in a SIMATIC Safety F-system on PROFINET IO for 
connection to distributed F-I/O: 


● CP 443-1 


● CP 443-1 Advanced-IT 


● CM 1542-1 


Hardware components for central configuration 
You can use the following fail-safe components in SIMATIC Safety F-systems centrally on an 
F-CPU: 


● S7-300 fail-safe signal modules 


● S7-1200 fail-safe modules 


● ET 200MP fail-safe modules 


● ET 200SP fail-safe modules 


● ET 200S fail-safe modules 


● ET 200pro fail-safe modules 


You have the option to expand the configuration with standard I/O. 
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Required software components 
You require the following software components: 


● SIMATIC STEP 7 Basic V13 SP1 with the STEP 7 Safety Basic V13 SP1 optional 
package 


or 


● SIMATIC STEP 7 Professional V13 SP1 with the STEP 7 Safety Basic V13 SP1 optional 
package 


or 


● SIMATIC STEP 7 Professional V13 SP1 with the STEP 7 Safety Advanced V13 SP1 
optional package 


STEP 7 Safety optional packages 
This documentation describes the optional packages STEP 7 Safety Advanced V13 SP1 and 
STEP 7 Safety Basic V13 SP1. The STEP 7 Safety optional packages are the configuration 
and programming software for the SIMATIC Safety F-system. With STEP 7 Safety, you 
receive the following: 


● Support for configuring the F-I/O in the hardware and network editor of the TIA Portal 


● Support for creating the safety program using LAD and FBD and integrating error 
detection functions into the safety program 


● Instructions for programming your safety program in LAD and FBD, which you are familiar 
with from the standard user programs 


● Instructions for programming your safety program in LAD and FBD with special safety 
functions 


Moreover, STEP 7 Safety offers functions for comparing safety programs and for assisting 
you with the system acceptance. 


 


 WARNING 


The F-CPU and F-I/O must be configured in the hardware and network editor of the  
TIA Portal as described in this documentation. F-blocks must be created with the program 
editor of the TIA Portal as described in this documentation. For system acceptance, you 
have to use the safety summary created according to this documentation. Any other 
procedures are not permitted. (S056) 
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Additional optional packages 
In addition to the STEP 7 Safety optional packages, you can use additional optional 
packages with F-I/O and F-CPUs within the SIMATIC Safety F-system. For example, 
SINUMERIK. 


The installation, parameter assignment and programming as well as what is important to 
note during system acceptance, is described in the documentation for the specific optional 
packages. 


Please also read the notes in Configurations supported by the SIMATIC Safety F-system 
(Page 50). 


Safety program 
You can create a safety program using the program editor. You can program fail-safe FBs 
and FCs in the FBD or LAD programming languages using the instructions from the optional 
package and create fail-safe DBs.  


Safety checks are automatically performed and additional fail-safe blocks for error detection 
and error reaction are inserted when the safety program is compiled. This ensures that 
failures and errors are detected and appropriate reactions are triggered to maintain the  
F-system in the safe state or bring it to a safe state. 


In addition to the safety program, a standard user program can be run on the F-CPU. A 
standard program can coexist with a safety program in an F-CPU because the safety-related 
data of the safety program are protected from being affected unintentionally by data of the 
standard user program.  


Data can be exchanged between the safety program and the standard user program in the 
F-CPU by means of bit memory or data of a standard DB or by accessing the process image 
of the inputs and outputs. 


See also 
Data Transfer from the Safety Program to the Standard User Program (Page 160) 
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1.3 Installing/uninstalling the STEP 7 Safety Basic V13 SP1 optional 
package 


Software requirements for STEP 7 Safety Basic V13 SP1  
At a minimum, one of the following software packages must be installed on the programming 
device or PC: 


● SIMATIC STEP 7 Basic V13 SP1 


● SIMATIC STEP 7 Professional V13 SP1 


Reviewing the Readme file  
The readme file contains important up-to-date information about the software (for example, 
Windows versions supported). You can display the readme file in the setup program or open 
it later in the SIMATIC STEP 7 information system. 


Installing STEP 7 Safety Basic V13 SP1  
1. Start the programming device or PC on which the "SIMATIC STEP 7 Basic V13 SP1" or 


"SIMATIC STEP 7 Professional V13 SP1" software package has been installed, and 
make sure that SIMATIC STEP 7 Basic V13 SP1 or SIMATIC STEP 7 Professional V13 
SP1  is closed. 


2. Insert the optional package product DVD. 


3. Initiate the SETUP.EXE program on the DVD. 


4. Follow the instructions of the Setup program, bearing in mind the information in the 
readme file. 


Displaying integrated Help  
The help on STEP 7 Safety Basic V13 SP1 is completely integrated into the information 
system of SIMATIC STEP 7 Basic V13 SP1 or SIMATIC STEP 7 Professional V13 SP1. You 
have the following two options to open the integrated help: 


● In the "Help" menu, select the "Show help" command or press <F1> to show the 
appropriate help for the context. 


● Click on the link within a tool tip cascade to go directly to a place with more information 
within the help. 


Uninstalling STEP 7 Safety Basic V13 SP1  
To uninstall STEP 7 Safety Basic V13 SP1, proceed as described in the STEP 7 Help under 
"Uninstall". 
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Post-uninstall procedures 
After uninstalling the STEP 7 Safety Basic V13 SP1  optional package, you can no longer 
edit projects with F-CPUs whose F-capability is enabled. 


You may open and continue working with projects with F-CPUs whose F-capability was 
previously disabled (see also Configuring the F-CPU (Page 42)). 


1.4 Installing/uninstalling the STEP 7 Safety Advanced V13 SP1 
optional package 


Software requirements for STEP 7 Safety Advanced V13 SP1  
At a minimum, the following software package must be installed on the programming device 
or PC: 


● SIMATIC STEP 7 Professional V13 SP1 


Reviewing the Readme file  
The readme file contains important up-to-date information about the software (for example, 
Windows versions supported). You can display the readme file in the setup program or open 
it later in the SIMATIC STEP 7 information system. 


Installing STEP 7 Safety Advanced V13 SP1  
1. Start the programming device or PC on which the "SIMATIC STEP 7 Professional V13 


SP1" software package has been installed, and make sure that SIMATIC STEP 7 
Professional V13 SP1 is closed. 


2. Insert the optional package product DVD. 


3. Initiate the SETUP.EXE program on the DVD. 


4. Follow the instructions of the Setup program, bearing in mind the information in the 
readme file. 


Displaying integrated Help  
The help on STEP 7 Safety Advanced V13 SP1 is completely integrated into the information 
system of SIMATIC STEP 7 Professional V13 SP1. You have the following two options to 
open the integrated help: 


● In the "Help" menu, select the "Show help" command or press <F1> to show the 
appropriate help for the context. 


● Click on the link within a tool tip cascade to go directly to a place with more information 
within the help. 
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Uninstalling STEP 7 Safety Advanced V13 SP1  
To uninstall STEP 7 Safety Advanced V13 SP1, proceed as described in the STEP 7 Help 
under "Uninstall". 


Post-uninstall procedures 
After uninstalling the STEP 7 Safety Advanced V13 SP1 optional package, you can no 
longer edit projects with F-CPUs whose F-capability is enabled. 


You may open and continue working with projects with F-CPUs whose F-capability was 
previously disabled (see also Configuring the F-CPU (Page 42)). 


1.5 Installing the STEP 7 Safety PowerPack 


Software requirements for STEP 7 Safety PowerPack  
At a minimum, the following software package must be installed on the programming device 
or PC: 


● SIMATIC STEP 7 Safety Basic V13 SP1 


● SIMATIC STEP 7 Professional V13 SP1 


Installing STEP 7 Safety PowerPack  
1. Start the  Automation License Manager on the programming device/PC on which the 


"SIMATIC STEP 7 Professional V13 SP1" software package is installed. 


2. Install the license included in the STEP 7 Safety PowerPack as described in the 
Automation License Manager help. 


Uninstalling STEP 7 Safety PowerPack  
To uninstall the license included in the STEP 7 Safety PowerPack, proceed as described in 
the STEP 7 Safety PowerPack Help. 







Product Overview  
1.6 Migrating projects from S7 Distributed Safety V5.4 SP5 to STEP 7 Safety Advanced 


 SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
30 Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 


1.6 Migrating projects from S7 Distributed Safety V5.4 SP5 to STEP 7 
Safety Advanced 


Introduction  
In STEP 7 Safety Advanced, you can continue to use projects with safety programs that you 
created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5. To that end, the projects must have been 
compiled in S7 Distributed Safety V5.4 SP5 and then migrated.  


Requirement 
STEP 7 Safety Advanced, S7 Distributed Safety V5.4 SP5, and the F-Configuration Pack 
used to create the project must all be installed on the computer you are using for migration. 
The F-Configuration Pack V5.4 SP5  to V5.5 SP11 is supported. 


Prior to migration 
Delete all F-blocks not required by the safety program in your S7 Distributed Safety V5.4 
SP5 project prior to migration. 


Procedure as in STEP 7 Professional 
Proceed just as you would for standard projects to migrate projects from S7 Distributed 
Safety V5.4 SP5 to STEP 7 Safety Advanced. Once the migration is complete, you should 
verify using the collective F-signature whether the project was migrated unchanged. 


 


 Note 


If you use the safety program to migrate F-blocks with know-how protection, remove the 
know-how protection prior to migration. 


You can assign the F-blocks know-how protection again once the migration is completed. 
 


This migration approach is described in the "Migration" section of the STEP 7 Professional 
Help. Special considerations about STEP 7 Safety Advanced are described below. 


Older hardware versions 
Older versions of F-hardware may not be supported by STEP 7 Safety Advanced.  


If you have used and configured versions of F-CPUs and F-I/O in S7 Distributed Safety 
projects that are not approved for STEP 7 Safety Advanced, you will need to upgrade this 
hardware to the new version in S7 Distributed Safety V5.4 SP5 and the corresponding  
F-Configuration Pack. Once the upgrade is completed, migration to STEP 7 Safety 
Advanced is feasible. A list of approved hardware is available on the Internet. 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100) 
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Particularities for safety-related CPU-CPU communication via S7 connections 
You can find information about the special considerations for migrated projects with safety-
related CPU-CPU communication via S7 connections in Safety-related communication via 
S7 connections (Page 212). Please also note Communication with S7 Distributed Safety via 
S7 connections (Page 222). 


Particularities for ESTOP1 or FDBACK instructions 
Information on the special considerations when using the ESTOP1 and FDBACK instructions 
can be found in the "Instruction versions" section in ESTOP1: Emergency STOP up to stop 
category 1 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) (Page 348) and 
FDBACK: Feedback monitoring (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) (Page 393). 


Post-migration procedures 
Once migration is complete, you have a complete project with a safety program which has 
retained the program structure of S7 Distributed Safety and the collective F-signature.  
F-blocks from the S7 Distributed Safety F-library (V1) are converted into instructions that are 
provided by STEP 7 Safety Advanced. 


If you receive an error message after migration and subsequent compilation of the hardware 
that the F-source address does not match the basis for the PROFIsafe addresses of the  
F-CPU, change the basis for the PROFIsafe addresses of the F-CPU at the corresponding 
interface. The F-source addresses of all F-I/O connected to the CPU will be reassigned. 


The migrated project therefore does not need to be re-accepted; it can be loaded as is to the 
F-CPU as long as it has not been modified or compiled since migration.  


 


 Note 
Safety summary 


You cannot create a safety summary in STEP 7 Safety Advanced for a migrated project. The 
printout of the project created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 and the corresponding 
acceptance documents are still valid, because the collective F-signature has been retained. 


 


After migration of an SM 326; DI 24 x DC 24V (6ES7 326-1BK01-0AB0 and  
6ES7 326-1BK02-0AB0), the following error message may be output during compilation of 
the hardware configuration: "F_IParam_ID_1: Value outside the permitted range". 


Solution: Delete the module and reinsert it. 


Using the latest versions used in the safety program 
If you want to expand the migrated safety program, we recommend that you update the 
system library elements used in safety program, specified in the Safety Administration Editor 
in the "Settings" area, to the latest available version before compiling with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time. 
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Using the latest version of instructions 
If you want to expand the migrated safety program, we recommend that you update to the 
latest version of the instructions used before compiling with STEP 7 Safety Advanced for the 
first time. Read the information on instruction versions for each instruction. 


Compiling the migrated safety programs 
As a result of compilation of the migrated project with STEP 7 Safety Advanced, the existing 
program structure (with F-CALL) is transformed into the new program structure of STEP 7 
Safety Advanced (with main safety block). This changes the collective F-signature and a new 
acceptance for the safety program may have to be executed. 


 


 Note 


Note that compiling the migrated safety program extends the runtime of the F-runtime 
group(s) and increases the memory requirements of the safety program (see also Excel file 
for calculating response time 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 
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1.7 Migrating an S7-300/400 F-CPU 
To migrate an F-CPU S7-300/400 onto an F-CPU S7-1500, proceed as with the migration of 
a standard CPU S7-300/400 onto a CPU S7-1500. 


Points to note after migration: 


● Non-automatable actions 


– Creating an F-runtime group and assigning it to the main safety block. 


– The hardware configuration of the initial F-CPU is not automatically transferred to an 
S7-1500 F-CPU. Implement the hardware configuration of the new CPU manually 
after migration. 


● Instructions not supported: 


– OV 


– MUTING 


– TWO_HAND 


– WR_FDB 


– RD_FDB 


– OPN 


– SENDS7 


– RCVS7 


● Data types not supported 


– DWORD 


● Changes to safety program programming 


– F_GLOBDB.VKE0/1 replaced by FALSE/TRUE (Page 90). 


– Readable values from the F_GLOBDB replaced by the F-runtime group information 
DB. Additional information is available under F-shared DB (S7-300, S7-400) 
(Page 114) and F-runtime group information DB (S7-1200, S7-1500) (Page 115). 


– Replacement of the QBAD_I_xx or QBAD_O_xx tag by the value status. Additional 
information is available under Value status (S7-1200, S7-1500) (Page 124) and  
F-I/O DB (Page 129). 


● F-runtime group communication is not supported. 


● New naming convention when naming the F-I/O DBs 


● Modified behavior of QBAD and PASS_OUT (Page 135) tags for F-I/O with  
"RIOforFA-Safety" profile 


Compile the safety program and eliminate any compilation errors displayed. 
 


 Note 


A new acceptance must be carried out following F-CPU migration. 
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See also 
Programming (Page 84) 


1.8 Upgrading projects from STEP 7 Safety Advanced V11 
The safety program signature does not change after upgrading. Acceptance of changes is 
therefore not required. 


Perform the upgrade following the usual procedure for STEP 7 Professional. Once 
upgraded, a project can no longer be opened with STEP 7 Safety Advanced V11. We 
recommend that you back up the project before upgrading. 


 


 Note 


Adjustments are required before you can continue working in the upgraded safety program in 
STEP 7 Safety Advanced V13 SP1: 


There was a product warning for STEP 7 Safety Advanced V11 regarding setting the 
parameters "Discrepancy behavior" and "Reintegration after discrepancy error" for the  
fail-safe digital input and output modules 4F-DI/3F-DO DC24V/2A (6ES7138-4FC01-0AB0, 
6ES7138-4FC00-0AB0). These parameters could be displayed incorrectly in certain 
combinations. 


Based on the handling instructions in this product warning, you used a conversion table to 
set the affected parameters so that they were displayed incorrectly in the safety summary 
and hardware configuration in order for them to have the correct effect in the F-module. You 
also corrected the safety summary by hand to document the actual behavior of F-modules. 


To reverse these changes, follow these steps: 
1. Compile the upgraded project with STEP 7 Safety Advanced V13 SP1. An error message 


is displayed for each F-module in STEP 7 Safety Advanced V11 the parameters of which 
you have corrected: "The CRC (F_Par_CRC) of the module (xxx) does not match the 
calculated value (yyy)." 


2. Adapt the parameter assignment of each F-module for which this error message is 
displayed to match your handwritten corrections in the safety summary. 


3. Do this for each F-CPU and then compile the safety program. 
4. If the collective F-signature following compiling corresponds to the collective F-signature 


on the safety summary, you have made all the necessary corrections. 
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Use of CPs 
F-I/Os operated downstream from a CP 443-5 Basic, CP443-5 Extended, CP443-1 or  
CP 443-1 Advanced-IT have not been assigned a unique F-destination address. 


As soon as you compile the hardware in a project with such F-I/Os in STEP 7 Safety V13 
SP1, you are notified for the affected F-I/Os. You have to assign new, unique F-destination 
addresses for the reported F-I/Os. Additional information is available under PROFIsafe 
addresses for F-I/O of PROFIsafe address type 1 (Page 52), PROFIsafe addresses for F-I/O 
of PROFIsafe address type 2 (Page 54) and Peculiarities when configuring fail-safe GSD 
based DP slaves and fail-safe GSD based I/O devices (Page 61). 


This changes the collective F-signature of the safety program. However, you can verify that 
only the changed F-destination addresses have caused this change: 


● The F-parameter signature (without address) for each changed F-I/O remains the same. 


● Only the affected F-I/O DBs are listed in the comparison editor of the safety program with 
the filter set to "Compare only F-blocks relevant for certification". 


1.9 Upgrading projects from STEP 7 Safety Advanced V12 
The safety program signature does not change after upgrading. Acceptance of changes is 
therefore not required. 


Perform the upgrade following the usual procedure for STEP 7 Professional. Once 
upgraded, a project can no longer be opened with STEP 7 Safety Advanced V12. We 
recommend that you back up the project before upgrading. 


1.10 Working with projects from STEP 7 Safety Advanced V12 
You can open, edit and save projects from STEP 7 Safety Advanced V12.  


If you want to use an S7-1200 F-CPU or a newer S7-1500 F-CPU, you have to upgrade the 
project. 
Please note that projects can no longer be edited with STEP 7 Safety Advanced V12 
following the upgrade. 


1.11 Upgrading projects from STEP 7 Safety Advanced V13 
The safety program signature does not change after upgrading. Acceptance of changes is 
therefore not required. 


Perform the upgrade following the usual procedure for STEP 7 Professional. Once 
upgraded, a project can no longer be opened with STEP 7 Safety Advanced V13. We 
recommend that you back up the project before upgrading. 
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1.12 Working with projects from STEP 7 Safety Advanced V13 
You can open, edit and save projects from STEP 7 Safety Advanced V13.  


If you want to use an S7-1200 F-CPU or a newer S7-1500 F-CPUs, you have to upgrade the 
project. 
Please note that projects can no longer be edited with STEP 7 Safety Advanced V13 
following the upgrade. 


1.13 First steps 


Getting Started in SIMATIC Safety 
Three Getting Started documents are available to help you begin using SIMATIC Safety. 


The Getting Started documentation is an instruction manual that provides a step-by-step 
description of how to create a project with SIMATIC Safety. It gives you the opportunity to 
quickly become familiar with the scope of features of SIMATIC Safety. 


Contents 
The Getting Started documentation describes the creation of a single, continuous project that 
is extended with each section. Based on the configuration, you program a fail-safe 
shutdown, make changes to the programming, and accept the system. 


In addition to the step-by-step instructions, the Getting Started documentation also gives you 
background information for every new topic, which explains the functions used in more detail 
and how they interrelate. 


Target audience 
The Getting Started documentation is intended for beginners but is also suitable for users 
who are switching from S7 Distributed Safety. 


Download 
Three Getting Started documents are available as PDF files for free download in the Industry 
Online Support: 


● STEP 7 Safety Advanced with F-CPUs S7-300/400 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49972838) 


● STEP 7 Safety Basic with S7-1200 F-CPUs 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/34612486/133300) (part of the 
manual "S7-1200 Functional Safety manual") 


● STEP 7 Safety Advanced with F-CPUs S7-1500 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/101177693) 
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 Configuring 2 
2.1 Overview of Configuration 


Introduction 
You configure a SIMATIC Safety F-system basically in the same way as a standard S7-300, 
S7-400, S7-1200, S7-1500 or ET200MP, ET 200SP, ET 200S, ET 200iSP, ET 200eco or 
ET 200pro automation system in STEP 7. 
This section presents only the essential differences compared to standard configuration you 
encounter when configuring a SIMATIC Safety F-system.  


This documentation distinguishes between two groups of F-I/O: 


F-I/Os of PROFIsafe address type 1 
F-I/Os which ensure the uniqueness of the PROFIsafe address solely with the F-destination 
address, for example, ET 200S F-modules. The PROFIsafe address is usually assigned by 
DIP switches. 


F-I/Os of PROFIsafe address type 2 
F-I/Os which can ensure the uniqueness of the PROFIsafe address with a combination of  
F-source address and F-destination address, for example, ET 200MP F-modules. The 
PROFIsafe address is usually assigned with STEP 7 Safety. 


Which F-components can you configure with the STEP 7 Safety Basic V13 SP1 optional package? 
The following hardware components are configured for a SIMATIC Safety F-system with the 
STEP 7 Safety Basic V13 SP1 optional package: 


● S7-1200 F-CPUs 


● F-I/Os of PROFIsafe address type 2 


– S7-1200 fail-safe modules (central configuration) 
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Which F-components can you configure with the STEP 7 Safety Advanced V13 SP1 optional 
package? 


The following hardware components are configured for a SIMATIC Safety F-system with the 
STEP 7 Safety Advanced V13 SP1 optional package: 


● F-CPUs S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500 and WinAC RTX F 


● F-I/Os of PROFIsafe address type 1: 


– S7-300 fail-safe signal modules 


– ET 200S fail-safe modules 


– ET 200pro fail-safe modules 


– ET 200iSP fail-safe modules 


– Fail-safe I/O modules ET 200eco (S7-300, S7-400) 


– Fail-safe GSD based DP slaves * 


– Fail-safe GSD based I/O devices * 


● F-I/Os of PROFIsafe address type 2 


– S7-1200 fail-safe modules 


– ET 200SP fail-safe modules 


– ET 200MP fail-safe modules 


– Fail-safe GSD based DP slaves * 


– Fail-safe GSD based I/O devices * 


* Consult the respective documentation to determine the PROFIsafe address type of a GSD 
based DP slave/GSD based I/O device. If in doubt, assume that the PROFIsafe address is 
type 1. 


 


 Note 


"Shared Device" functionality is not permitted for F-I/O. 


Safety-related I-slave-slave communication is not permitted for the fail-safe modules 
ET 200SP and ET 200MP. 
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Example: Configured F-system in STEP 7 Professional 
The following figure presents a configured F-system. You choose the fail-safe components in 
the "Hardware catalog" task card as you would do with standard components and place 
them in the work area of the network or device view. F-components are shown in yellow. 


 


Additional information 
For detailed information on F-I/O, refer to the manuals for the relevant F-I/O. 
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Which safety-related communication options can you configure? 
You need to use the hardware and network editor to configure the following safety-related 
communication options (see Configuring and programming communication (S7-300, S7-400) 
(Page 163) or Configuring and programming communication (S7-1500) (Page 226): 


● Safety-related master-master communication 


● Safety-related master-master communication for S7 Distributed Safety 


● Safety-related master-I-slave communication 


● Safety-related I-slave-I-slave communication 


● Safety-related I-slave-slave communication 


● Safety-related IO controller-IO controller communication 


● Safety-related IO controller-IO controller communication for S7 Distributed Safety 


● Safety-related IO controller-I-device communication 


● Safety-related IO controller-I-slave communication 


● Safety-related communication via S7 connections 


● Safety-related communication via S7 connections for S7 Distributed Safety or  
S7 F Systems 
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2.2 Particularities for configuring the F-System 


Configuring is the same as for standard components  
You configure a SIMATIC Safety F-system in the same way as a standard S7 system. This 
means that you configure and assign parameters for the hardware in the hardware and 
network editor in a centralized system (F-CPU and F-IO if required e.g. CPU 1516F-3 PN/DP 
and F-module ET 200MP) and/or as distributed system (F-CPU, F-SMs in ET 200M, 
F-module ET 200MP, F-module ET 200SP, ET 200S, ET 200pro, ET 200iSP, ET 200eco, 
fail-safe GSD based DP slaves and fail-safe GSD based I/O devices). 


Special F-parameters  
For the F-functionality there are special F-parameters that you can review and set in the 
"Properties" of the fail-safe components (F-CPU and F-I/O). F-parameters are marked in 
yellow.  


F-parameters are explained in "Configuring an F-CPU (Page 42)" and "Configuring F-I/O 
(Page 47)". 


Compiling the hardware configuration  
You must compile the hardware configuration of the SIMATIC Safety F-system (shortcut 
menu "Compile > Hardware configuration"). A configured F-CPU with enabled F-capability is 
the only prerequisite for programming the safety program. 


 


 Note 


Inconsistencies are possible when configuring the hardware and can also be saved. A full 
consistency check of the hardware configuration and possible connection data is performed 
only during compilation. Therefore, perform "Edit > Compile" regularly. 


 


Changing safety-related parameters  
 


 Note 


If you change a safety-related parameter (marked in yellow) for an F-I/O or an F-CPU, you 
must then compile the modified hardware configuration and the Compiling the safety 
program (Page 265) (shortcut menu "Compile > Hardware and software (only changes)") 
and download. This also applies for changes to the F-I/O which are not used in the safety 
program. F-I/O in standard operation is not affected by this. 
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2.3 Configuring an F-CPU 


Introduction  
You configure the F-CPU basically in the same way as a standard automation system. 


F-CPUs are always configurable in STEP 7, regardless of whether or not the STEP 7 Safety 
optional package is installed. Without an installed optional package, however, the F-CPU 
can only be used as a standard CPU. 


If the STEP 7 Safety optional package is installed, you can enable or disable the F-capability 
for the F-CPU.  


If you want to use the F-I/O in safety mode or in safety-related communication, the  
F-capability of the F-CPU must be enabled. 


F-capability is enabled by default after the STEP 7 Safety optional package is installed. 


Enabling/disabling F-capability  
If you want to modify the F-capability setting, proceed as follows: 


1. Select the F-CPU in the device or network view, and select the "Properties" tab in the 
inspector window. 


2. Select "Fail-safe" in the area navigation. 


3. Use the appropriate button to enable/disable the F-capability. 


4. If you want to disable F-capability, confirm the "Disable F-activation" dialog with "Yes". 


Disabling F-capability for an existing safety program 
If you want to disable the F-capability for an F-CPU because you intend to use the F-CPU as 
a standard CPU although a safety program is installed, you must note the following: 


● You need the password for the safety program, if assigned. 


● The Safety Administration Editor (Page 64) is deleted from the project tree. 


● The F-OB is deleted. (S7-1200, S7-1500) 


● All F-blocks in the "Program blocks" folder are marked as no longer supported in the 
project tree . They can no longer be opened or compiled. 


All F-blocks within the "System blocks" folder are deleted.  


A warning is issued during the next compilation.  


● From now on you cannot use F-I/O in safety mode with this F-CPU. 
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Configuring the F-parameters of the F-CPU 
In the "Properties" tab of the F-CPU, you can change or apply the default settings for the 
following parameters: 


● The basis for PROFIsafe addresses 


 
  Note 


A change in the basis for the PROFIsafe addresses results in modifications to the safety 
program when it is recompiled if it contains F-I/O of PROFIsafe address type 2. A new 
acceptance may therefore be required. 


 


● The default F-monitoring time for central or distributed F-I/O at the F-CPU 


 
  Note 


A change of the F-monitoring time for central or distributed F-I/O at the F-CPU results in 
modifications to the safety program when it is recompiled. A new acceptance may 
therefore be required. 


 


"Basis for PROFIsafe addresses" parameter for F-I/O with PROFIsafe address type 1  
Setting this parameter defines a start value for the automatic assignment of F-destination 
addresses of all F-I/O of PROFIsafe address type 1 assigned to the F-CPU. The parameter 
has no effect on the F-source address of F-I/O of PROFIsafe address type 1. 


The F-destination addresses for F-I/O of PROFIsafe address type 1 must be unique network-
wide and CPU-wide. 


By selecting different start values for different F-CPUs, you can define different ranges for 
the automatic assignment of the F-destination address. This is useful when you are 
operating multiple F-CPUs in one network. Subsequent address changes are possible. 


You can specify the "Basis for PROFIsafe addresses" parameter in increments of 100. 
During automatic assignment of the F-destination addresses, the next free F-destination 
address is selected. The maximum possible F-destination address for ET 200S, ET 200eco, 
ET 200pro, ET 200iSP F-modules and S7-300 F-SMs is 1022. 


Example: You set "200" as the basis. The F-destination address is then automatically 
assigned in ascending order from the F-destination address 200. 


For F-I/O in which the "Basis for PROFIsafe addresses" is outside the F-destination address 
value range, a start value of 1 is used for the automatic assignment of the F-destination 
address. 


 


 Note 


The "Basis for PROFIsafe addresses" parameter has no influence on the following F-I/O: 
• SM 326; DI 8 x NAMUR (as of article number 6ES7326-1RF00-0AB0) 
• SM 326; DO 10 x DC 24V/2A (article number 6ES7326-2BF01-0AB0) 
• SM 336; AI 6 x 13 Bit (article number 6ES7336-1HE00-0AB0) 
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"Basis for PROFIsafe addresses" parameter for F-I/O with PROFIsafe address type 2 
The basis for PROFIsafe addresses is applied as an F-source address for F-I/O of 
PROFIsafe address type 2. The F-source address ("Basis for PROFIsafe addresses" 
parameter) must be unique network-wide. Subsequent address changes are possible. 


 


 Note 


A change to the "Basis for PROFIsafe addresses" parameter results in modifications to the 
safety program when it is recompiled. A new acceptance may therefore be required because 
the F-source addresses of all F-I/O are changed centrally by this step. 


 


You can specify the "Basis for PROFIsafe addresses" parameter in increments of 100.  


The F-destination address of F-I/O of PROFIsafe address type 2 is assigned automatically 
for each F-CPU in descending order starting with 65534. 


"Default F-monitoring time" parameter  
Configure the "Default F-monitoring time" for monitoring the communication between the  
F-CPU and F-I/O. 


You can adjust the F-monitoring time via the following parameters: 


● "Default F-monitoring time for central F-I/O" 


● "Default F-monitoring time for F-I/O of this interface" 


The default F-monitoring time for the central F-I/O acts on the F-I/O that is arranged 
centrally, i.e. near the F-CPU. You set this parameter in the properties of the F-CPU (select 
F-CPU, then select "Properties > Fail-safe > F-parameters"). 


The default F-monitoring time for the F-I/O of this interface acts on the F-I/O that is assigned 
to this interface of the F-CPU (PROFIBUS or PROFINET). You change this parameter in the 
properties of the relevant interface (selection of the interface in the "Device view" tab, then 
"F-parameters"). 


The various settings available allow you to flexibly adapt the F-monitoring time to the 
conditions of your F-system, for example to take account of different bus cycles. 


You can also change the F-monitoring time individually for each F-I/O in the F-I/O properties 
(see Configuring F-I/O (Page 47) or Peculiarities when configuring fail-safe GSD based DP 
slaves and fail-safe GSD based I/O devices (Page 61)). 


 


 Note 


A change of the F-monitoring time for central or distributed F-I/O at the F-CPU results in 
modifications to the safety program when it is recompiled. A new acceptance may therefore 
be required. 
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 WARNING 


It can only be ensured (from a fail-safe standpoint) that a signal state to be transferred will 
be acquired at the sender end and transferred to the receiver if the signal state is pending 
for at least as long as the assigned monitoring time. (S018) 


 


You can find additional information in Monitoring and response times (Page 661). 


Automatic generation of the safety program  
The safety program of an F-CPU consists of one or two F-runtime groups that contain the  
F-blocks (see also Defining F-Runtime Groups (Page 102)). When the F-CPU (with activated 
F-capability) is inserted into the work area of the device view or network view, a safety 
program with an F-runtime group is generated automatically. 


You can define in STEP 7 Safety  that no F-runtime group is generated while inserting the  
F-CPU (with activated F-capability). 


Proceed as follows: 


1. Select the "Options > Settings" menu command. 


2. Select the "STEP 7 Safety" area. 


3. If it is not already disabled , disable automatic generation of an F-runtime group by 
deselecting the "Generate default fail-safe program" option. 


This change has no influence on any existing safety programs; it only defines whether an  
F-runtime group is automatically generated for each one of the subsequently inserted  
F-CPUs.  
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Configuring the protection level of the F-CPU 
 


 WARNING 


(S7-300, S7-400) In safety mode, access with the CPU password must not be authorized 
during changes to the standard user program as this would allow changes to the safety 
program. To rule out this possibility, you must configure the protection level "Write 
protection for fail-safe blocks" and configure a password for the F-CPU. If only one person 
is authorized to change the standard user program and the safety program, the protection 
level "Write protection" or "Read/write protection" should be configured so that other 
persons have only limited access or no access at all to the entire user program (standard 
and safety programs). (See also Access protection (Page 76)) (S001) 


 


 WARNING 


(S7-1200, S7-1500) In safety mode, the safety program must be password-protected. You 
therefore need to configure at least the protection level "Full access (no protection)". This 
protection level only allows full access to the standard user program, not to F-blocks.  


If you select a higher protection level, for example to protect the standard user program, 
you must assign an additional password for "Full access (no protection)". (S041) 


 


You configure the protection level following the same procedure as for standard CPUs. 


For information on the password for the F-CPU, refer to Access protection (Page 76). Pay 
special attention to the warnings in Setting up access permission for the F-CPU (Page 82). 
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2.4 Configuring F-I/O 


Introduction  
You configure the ET 200 MP, ET 200SP, ET 200S, ET 200eco (S7-300, S7-400), 
ET 200pro and ET 200iSP F-modules, the S7-300 F-SMs and the S7-1200 F-modules as 
usual in STEP 7: 


After you have inserted the F-I/O in the work area of the device or network view, you access 
the configuration dialogs by selecting the relevant F-I/O and the "Properties" tab. 


 


 Note 


Changes to the parameter assignment result in modifications to the safety program when it is 
recompiled. A new acceptance may therefore be required. 


 


The use of ET 200SP F-modules is possible with IM155-6PN ST as of firmware V1.1,  
IM155-6PN HF and IM155-6DP HF. 


The distributed use of ET 200MP F-modules is possible with IM 155-5 PN ST as of firmware 
V3.0, IM 155-5 PN HF as of firmware V2.0 and IM 155-5 DP ST as of firmware V3.0. 


The central use of ET 200MP F-modules is possible with S7-1500 F-CPUs as of firmware 
V1.7. 


(S7-1500) When using ET 200MP F-modules you must set the version of the F-I/O access to 
V1.3 in the SAE under "Settings". 


Channel-granular passivation after channel faults  
You can configure how the F-I/O will respond to channel faults, such as a short-circuit, 
overload, discrepancy error, or wire break, provided the F-I/O supports this parameter  
(e.g. for ET 200S or ET 200pro F-modules). You configure this response in the properties for 
the relevant F-I/O ("Behavior after channel fault" parameter). This parameter is used to 
specify whether the entire F-I/O or just the faulty channel(s) are passivated in the event of 
channel faults. 


 


 Note 


(S7-300, S7-400) Note that channel-granular passivation increases the runtime of the  
F-runtime group(s) compared to passivation of the entire F-I/O (see also Excel file for 
response time calculation 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 
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"Channel failure acknowledge" parameter 
For ET 200MP F-modules and S7-1200 F-modules, the "Channel failure acknowledge" 
parameter replaces the ACK_NEC tag of the F-I/O DB. 


If an F-I/O fault is detected by the F-I/O, passivation of all channels of the relevant F-I/O 
occurs. If channel faults are detected, the relevant channels are passivated if "Passivate 
channel" is configured. If "Passivate the entire module" is configured, all channels of the 
relevant F-I/O are passivated. Once the F-I/O fault or channel fault has been eliminated, 
reintegration of the relevant F-I/O occurs in line with the "Channel failure acknowledge" 
parameter. 


● Automatically 


● Manually 


 


 WARNING 


The parameter assignment "Channel failure acknowledge = Automatic" is only allowed if 
automatic reintegration is permitted for the relevant process from a safety standpoint. 
(S045) 


 


 Note 


The default assignment for the "Channel failure acknowledge" parameter when the F-module 
is created is "Manually". 


 


Organization block/Process image (S7-1200, S7-1500) 
If you use F-I/O in standard mode (only for S7-1500 CPUs), you can select the organization 
block/process image as you do for standard I/O.  


If you use F-I/O in safety mode, no selection is possible. The process image is updated at 
the beginning or end of the F-OB (see section Program structure of the safety program  
(S7-1200, S7-1500) (Page 87)). 


Changing the name and number of the F-I/O DB  
The name and number of the F-I/O DB (Page 129) are assigned automatically when the  
F-I/O is configured. You can change the number in the properties of the F-I/O. Alternatively, 
you can change the name in the project tree via the shortcut menu for the F-I/O DB. 


You can find information on the assignment of number ranges in Safety Administration 
Editor, "Settings" area (Page 71). 
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Customizing the F-monitoring time for F-I/O  
You can customize the F-monitoring time in the properties of the F-I/O under "F-parameters". 
This may be necessary to prevent a timeout being triggered when no error occurs and the  
F-I/O requires a longer F-monitoring time or assignment with a default F-monitoring time is 
not possible. For this purpose, activate the corresponding check box and assign an  
F-monitoring time.  


 


 WARNING 


It can only be ensured (from a fail-safe standpoint) that a signal state to be transferred will 
be acquired at the sender end and transferred to the receiver if the signal state is pending 
for at least as long as the assigned monitoring time. (S018) 


 


You can find additional information in Monitoring and response times (Page 661). 


Group diagnostics for fail-safe S7-300 signal modules  
By disabling a channel of the fail-safe signal module in the module properties, you also 
disable the group diagnostics for this channel. 


Exception for S7-300/400 F-CPUs: 


For the following S7-300 fail-safe signal modules 


● SM 326; DI 8 x NAMUR (as of article number 6ES7326-1RF00-0AB0) 


● SM 326; DO 10 x DC 24V/2A (article number 6ES7326-2BF01-0AB0) 


● SM 336; AI 6 x 13Bit (article number 6ES7336-1HE00-0AB0) 


the "Group diagnostics" parameter enables and disables the monitoring of channel-specific 
diagnostic messages of F-SMs (such as wire break and short-circuit) to the F-CPU. You 
should disable group diagnostics for unused input or output channels. 


 


 WARNING 


(S7-300, S7-400) For the following S7-300 fail-safe signal modules (F-SMs) with activated 
safety mode, "Group diagnostics" must be enabled for all connected channels: 
• SM 326; DI 8 x NAMUR (as of article number 6ES7326-1RF00-0AB0) 
• SM 326; DO 10 x DC 24V/2A (article number 6ES7326-2BF01-0AB0) 
• SM 336; AI 6 x 13 Bit (article number 6ES7336-1HE00-0AB0) 


Check to verify that you have only disabled group diagnostics for these F-SMs for input and 
output channels that are actually unused. (S003) 


 


Diagnostic interrupts can be enabled optionally. 


Additional information 
For detailed description of the parameters, refer to the help on the properties of the 
respective F-I/O and in the respective manual for the F-I/O. 
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2.5 Configurations supported by the SIMATIC Safety F-system 


Supported configurations 
F-I/Os (see Overview of Configuration (Page 37)) are supported in the following 
configurations: 


The F-I/O is not addressed by means of I-slave-slave communication and can be located in 
one of the following configurations: 


● Centrally in the F-CPU (including expansion rack) 


● At the PROFIBUS DP (integrated DP interface of the F-CPU or via PROFIBUS CP/ 
PROFIBUS CM) 


● At the PROFINET IO (integrated PN interface of the F-CPU or via PROFINET CP/ 
PROFINET CM) 


● Downstream of an IE/PB-Link at the PROFIBUS DP (integrated PN interface of the  
F-CPU or via PROFINET CP/PROFINET CM) 


The F-I/O is addressed by means of I-slave-slave communication and can be located in one 
of the following configurations: 


● At the PROFIBUS DP (integrated DP interface of the (F)-CPU* or via PROFIBUS CP/ 
PROFIBUS CM) 


● Downstream of an IE/PB-Link at the PROFIBUS DP (integrated PN interface of the  
(F)-CPU* or via PROFINET CP/PROFINET CM) 


* The IO controller of the IE/PB-Link or the DP master can be a standard CPU or an F-CPU. 


For F-I/O not listed in Overview of Configuration (Page 37), please check the relevant 
documentation to see whether or not it is supported by the SIMATIC Safety F-system. If in 
doubt, treat these F-I/Os as part of a configuration that is not supported. 
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Checks performed by the SIMATIC Safety F-system 
For supported configuration, the F-system checks: 


● Correctness of the PROFIsafe operating mode parameter (F_Par_Version) 


● CPU-wide unique assignment of the F-destination address  
You yourself must ensure the network-wide uniqueness of the PROFIsafe address. 


● Correct assignment of the F-source address according to the "Basis for PROFIsafe 
addresses" parameter of the F-CPU for F-I/O of PROFIsafe address type 2. 


 


 WARNING 


Please note the following with configurations that are not included in supported 
configurations: 
• Make sure that the F-I/O appears in the safety summary and that an F-I/O DB has been 


created for it. Otherwise you cannot use the F-I/O in this configuration. (Contact Industry 
Online Support.) 


• For F-I/Os in the PROFINET IO environment**, you must check the PROFIsafe 
operating mode parameter (F_Par_Version) against the safety summary to make sure 
that it is correct. V2 mode must be set in the PROFINET IO environment. F-I/O which 
only support V1 mode may not be used in the PROFINET IO environment. 


• You must ensure that PROFIsafe address assignment is unique CPU-wide* and 
network-wide***: 
– Use the safety summary to check that the F-source address corresponds to the 


"Basis for PROFIsafe addresses" parameter of the F-CPU for F-I/O of PROFIsafe 
address type 2. 


– For F-I/O of PROFIsafe address type 1, or if you cannot set the F-source address in 
accordance with the "Basis for PROFIsafe addresses" parameter of the F-CPU, you 
will have to ensure the uniqueness of the PROFIsafe address solely by assigning a 
unique F-destination address. 


You must check the uniqueness of the F-destination address individually for each F-I/O 
based on the safety summary in a configuration that is not supported. (see 
Completeness and correctness of the hardware configuration (Page 312)) (S050) 


 


* "CPU-wide" means all F-I/Os assigned to an F-CPU: central F-I/O of this F-CPU as well as 
F-I/Os for which the F-CPU is DP master/IO controller. An F-I/O that is addressed using  
I-slave-slave communication is assigned to the F-CPU of the I-slave and not to the F-CPU of 
the DP master / IO controller. 


** The F-I/O is located in the "PROFINET IO environment" if at least part of safety-related 
communication with the F-CPU takes place via PROFINET IO. If the F-I/O is connected via  
I-slave-slave communication, also keep in mind the communication line to the DP master/ 
IO controller. 


*** A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the 
boundaries of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via 
PROFIBUS DP. In PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via 
RT_Class_1/2/3 (Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP  
(IP, Layer 3). 
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2.6 PROFIsafe addresses for F-I/O of PROFIsafe address type 1 


F-destination address  
The uniqueness of the PROFIsafe address is ensured solely with the F-destination address. 
The F-source address has no effect on whether or not the PROFIsafe address is unique.  


Therefore, the F-destination address must be unique network-wide and CPU-wide (see the 
following rules for address assignment). 


To prevent incorrect parameter assignment, an F-destination address which is unique CPU-
wide is automatically assigned during placement of the F-I/O in the work area of the device 
or network view as long as you only configure supported configurations (Page 50). 


To ensure a network-wide unique F-destination address assignment when multiple DP 
master systems and PROFINET IO systems are operated on one network, you must set the 
"Basis for PROFIsafe addresses" parameter (in the properties of the F-CPU) in SIMATIC 
Safety F-systems appropriately, before placing the F-I/O (see section "Recommendations for 
address assignment"). 


When you change the F-destination address of an F-I/O, the CPU-wide uniqueness of the  
F-destination address is checked automatically for supported configurations. You yourself 
must ensure the network-wide uniqueness of the F-destination address. 


For ET 200S, ET 200eco (S7-300, S7-400), ET 200pro, and ET 200iSP F-modules and  
S7-300 F-SMs: 
You must set the F-destination address at the F-I/O with the DIP switch before you install the 
F-I/O. You can assign up to 1022 different F-destination addresses. 


 


 Note 


(S7-300, S7-400) For the following fail-safe S7-300 signal modules, the F-destination 
address is the start address of the F-SM divided by 8: 
• SM 326; DI 8 x NAMUR (as of article number 6ES7326-1RF00-0AB0) 
• SM 326; DO 10 x DC 24V/2A (article number 6ES7326-2BF01-0AB0) 
• SM 336; AI 6 x 13 Bit (article number 6ES7336-1HE00-0AB0) 


The next free start address and F-destination address is assigned for these F-SMs beginning 
with F-destination address 1. 


 


You can show the columns "F-source address" and "F-destination address" in the device 
view of the device overview. The addresses displayed in these columns are for information 
purposes only. You have to check the F-source and F-destination addresses in the safety 
summary when you accept the system. 
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Rules for address assignment 
 


 WARNING 


F-I/Os of PROFIsafe address type 1 are uniquely addressed by their F-destination address 
(e.g. with the switch setting on the address switch). 


The following rules ensure the uniqueness of the F-destination addresses. 


The F-destination address (and therefore also the switch setting on the address switch) of 
the F-I/O must be unique network-wide* and CPU-wide** (system-wide) for the entire F-I/O. 
The F-I/O of PROFIsafe address type 2 must also be considered. (S051) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via PROFIBUS DP. In 
PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via RT_Class_1/2/3 
(Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP (IP, Layer 3). 


** "CPU-wide" means all F-I/Os assigned to an F-CPU: central F-I/O of this F-CPU as well as 
F-I/Os for which the F-CPU is DP master/IO controller. An F-I/O that is addressed using  
I-slave-slave communication is assigned to the F-CPU of the I-slave and not to the F-CPU of 
the DP master / IO controller. 


Please also note Recommendation for PROFIsafe address assignment (Page 56). 


See also 
Completeness of the safety summary (Page 310) 
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2.7 PROFIsafe addresses for F-I/O of PROFIsafe address type 2 


F-source address and F-destination address  
The uniqueness of the PROFIsafe address is ensured by the combination of F-source 
address and F-destination address. 


The PROFIsafe address must be unique network-wide and CPU-wide. This is the case if the 
following two conditions are met: 


● The F-source address ("Basis for PROFIsafe addresses" parameter) of the F-CPU is 
unique network-wide. 


● The F-destination address of the F-module is unique CPU-wide. 


You define the F-source address using the "Basis for PROFIsafe addresses" parameter in 
the F-CPU. Provided you only configure supported configurations (Page 50), this parameter 
is automatically applied as the F-source address and a CPU-wide unique F-destination 
address is assigned (usually in descending order starting with 65534).  


Please note that the F-source address must be unique network-wide, especially when the 
"Basis for PROFIsafe addresses" parameter is changed. When you change the F-destination 
address, the CPU-wide uniqueness of the F-destination address is checked automatically for 
supported configurations. 


You must assign the F-source address and F-destination address to the F-I/O before you 
commission the F-I/O. You can find additional information in Assigning F-destination 
addresses to fail-safe modules with SIMATIC Safety (Page 57). 


You can show the columns "F-source address" and "F-destination address" in the device 
view of the device overview. The addresses displayed in these columns are for information 
purposes only. You have to check the F-source and F-destination addresses in the safety 
summary when you accept the system. 
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Rules for address assignment 
 


 WARNING 


F-I/O of PROFIsafe address type 2 is uniquely addressed using a combination of F-source 
address ("Basis for PROFIsafe addresses of the assigned F-CPU" parameter) and  
F-destination address.  


The combination of F-source address and F-destination address for each F-I/O must be 
unique network-wide* and CPU-wide** (system-wide). In addition, the F-destination 
address may not be occupied by F-I/O of PROFIsafe address type 1. 


To ensure that addresses are unique across F-CPUs for supported configurations 
(Page 50), you need to ensure that the "Basis for PROFIsafe addresses" parameter of all 
F-CPUs is unique network-wide*. This is achieved through different settings for the "Basis 
for PROFIsafe addresses" parameter of the F-CPUs. (S052) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via PROFIBUS DP. In 
PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via RT_Class_1/2/3 
(Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP (IP, Layer 3). 


** "CPU-wide" means all F-I/Os assigned to an F-CPU: central F-I/O of this F-CPU as well as 
F-I/Os for which the F-CPU is DP master/IO controller. An F-I/O that is addressed using  
I-slave-slave communication is assigned to the F-CPU of the I-slave and not to the F-CPU of 
the DP master / IO controller. 


Please also note Recommendation for PROFIsafe address assignment (Page 56). 


See also 
Completeness of the safety summary (Page 310) 
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2.8 Recommendation for PROFIsafe address assignment 
Before inserting the F-I/O, specify an address range for each F-CPU for the F-destination 
addresses of the F-I/O of PROFIsafe address type 1 that does not overlap with the address 
range of any other F-CPU network-wide or CPU-wide (system-wide). You specify the 
beginning of this range for F-I/O of PROFIsafe address type 1 with the "Basis for PROFIsafe 
addresses" parameter.  


The F-destination addresses of F-I/O of PROFIsafe address type 2 must not overlap with 
any address range of the F-I/O of PROFIsafe address type 1. The ranges of the  
F-destination addresses of the F-I/O of PROFIsafe address type 2 may overlap if the  
F-source addresses are different. This is the case for supported configurations (Page 50) if 
the "Basis for PROFIsafe addresses" parameter has been set differently for each F-CPU. 


Assign relatively low F-destination addresses for F-I/O of PROFIsafe address type 1 and 
relatively high F-destination addresses for F-I/O of PROFIsafe address type 2. 


 
Figure 2-1 Address assignment for F-I/O of PROFIsafe address types 1 and 2 


The safety summary (Page 310) lists the following information for each F-CPU: 


● "Basis for PROFIsafe addresses" parameter (F-source address for F-I/O of PROFIsafe 
address type 2) 


● Range of the F-destination addresses of the assigned F-I/O of PROFIsafe address type 1 


● Range of the F-destination addresses of the assigned F-I/O of PROFIsafe address type 2 


Any F-I/O configured using I-slave-slave communication is listed in the safety summary as 
part of the F-destination address range of the I-slave. 
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2.9 Assigning F-destination addresses to fail-safe modules with 
SIMATIC Safety 


Introduction 
Fail-safe ET 200SP modules, fail-safe ET 200MP modules and fail-safe S7-1200 modules do 
not have a DIP switch that allows you to assign the unique F-destination address for each 
module. Instead, you assign the PROFIsafe address (Page 50) directly from STEP 7 Safety 
for fail-safe ET 200SP modules and fail-safe ET 200MP modules. The PROFIsafe addresses 
for S7-1200 F-modules are automatically assigned during download of the hardware 
configuration.  


 You can manually change the F-destination addresses set by the F system in the hardware 
configuration. 


You configure the F-destination address in the hardware configuration for each F-module. 
The F-source address for supported configurations (Page 50) corresponds to the "Basis for 
PROFIsafe addresses" parameter of the corresponding F-CPU. 


In the following cases it is necessary to reassign the addresses of the fail-safe ET 200SP 
and fail-safe ET 200MP modules: 


● Later placement of a fail-safe module during initial commissioning 


● Intentional modification of the F-destination address 


● Modification of the "Basis for PROFIsafe addresses" parameter of the associated F-CPU 
(changes the F-source address). 


● Replacement of the coding element 


● Commissioning of a mass-produced machine 


In the following cases it is not necessary to reassign the addresses of the fail-safe ET 200SP 
and fail-safe ET 200MP modules: 


● Power On/Off 


● Replacement of an F-module (repair) without PG/PC 


● Replacement of the BaseUnit 


● Changes in the design in case a new BaseUnit is inserted in front of a fail-safe module 


● Repair/replacement of the interface module 
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Basic procedure 
 


 Note 
Assigning the PROFIsafe address for S7-1200 fail-safe modules 


The procedure described below for identifying and assigning the PROFIsafe addresses is 
not required for S7-1200 fail-safe modules.  


Note that an S7-1200 F-CPU must not include an additional unconfigured F-module. 
 


1. Configure the F-destination address (Page 54) and F-source address in the hardware 
configuration in STEP 7 Safety. 


2. Identify the ET 200SP or ET 200MP F-modules to which you want to assign the 
configured F-destination addresses (together with the F-source address). 


3. Assign the F-destination address (together with the F-source address) to the F-modules. 


2.9.1 Identifying F-modules 


Requirement 
The following requirements must be met: 


● The F-CPU and fail-safe modules are configured. 


● The configuration has been downloaded. 


● The F-CPU and fail-safe modules can be reached online. 


 


 WARNING 


Clicking "Identification" confirms the fail-safe correctness of the PROFIsafe addresses for 
the fail-safe modules. 


Therefore, proceed carefully when confirming the fail-safe modules by LED flashing or the 
serial number of the F-CPU with fail-safe modules or the interface module with fail-safe 
modules. (S046) 
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Procedure 
Proceed as follows to identify the F-modules: 


1. Establish an online connection to the F-CPU with which the fail-safe modules are 
operated. 


2. In the network view, select the F-CPU with fail-safe modules or the interface module with 
the fail-safe modules to which you want to assign the F-destination address (together with 
the F-source address). 


3. Select "Assign F-destination address" from the shortcut menu. 


4. Under "Assign F-destination address by", select the method to be used for identifying the 
F-modules. 


– "Identify by LED flashing" 


This is the default setting. The DIAG and STATUS LED of the F-modules to be 
identified flash upon identification. 


– "By serial number" 


If you cannot see the fail-safe modules directly, you can identify the fail-safe modules 
by the serial number of the F-CPU or interface module. 


 
  Note 


The displayed serial number may be amended with a year number compared to the 
serial number printed on the interface module. The serial numbers are nevertheless 
identical.  


 


5. In the "Assign" column, select all the fail-safe modules to which you want to assign the  
F-destination address (together with the F-source address). 


If you select the F-CPU or the interface module in the "Assign" column, all F-modules of 
the station are selected. 


6. Click the "Identification" button. Check whether the DIAG and status LED for the  
F-modules whose F-destination address you want to assign are flashing green. If you 
identify using the serial number, compare the displayed serial number to the serial 
number of the F-CPU with the fail-safe modules or the interface module with fail-safe 
modules. 


7. If you have configured more ET 200MP fail-safe modules than exist online, a dialog is 
displayed. Enter the number of ET 200MP fail-safe modules actually existing in this dialog 
and confirm the dialog. 


If you have configured fewer ET 200MP fail-safe modules than exist online, the online-
offline difference is shown and the assignment of the F-destination addresses is not 
possible. 
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2.9.2 Assigning a fail-safe destination address 


Requirement 
The F-modules have been successfully identified. 


Procedure 
To assign an F-destination address, proceed as follows: 


1. Use the "Assign F-destination address" button to assign the F-destination address 
(together with the F-source address) to the fail-safe modules. You may have to enter the 
password of the F-CPU. 


To assign the F-destination address (together with the F-source address), the "Confirm 
assignment" dialog must be confirmed within 60 seconds. 


2.9.3 Changing the F-destination address and the F-source address 


Changing the F-destination address or F-source address 
1. Change the F-destination address or F-source address in the hardware configuration. 


2. Compile the hardware configuration. 


3. Download the hardware configuration to the F-CPU. 


4. Select "Assign F-destination address" from the shortcut menu. 


5. Proceed as described under Identifying F-modules (Page 58) and Assigning a fail-safe 
destination address (Page 60). 
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2.10 Peculiarities when configuring fail-safe GSD based DP slaves and 
fail-safe GSD based I/O devices 


Requirement  
In order to use fail-safe GSD based DP slaves for SIMATIC Safety, these GSD based slaves 
must be operated on PROFIBUS DP and support the PROFIsafe bus profile. In order to use 
an F-CPU S7-1500, the GSD based DP slaves have to support the PROFIsafe bus profile in 
V2 mode.  


Fail-safe GSD based DP slaves used in hybrid configurations on PROFIBUS DP and 
PROFINET IO downstream from a IE/PB link must support the PROFIsafe bus profile in V2 
mode. 


In order to use fail-safe GSD based I/O devices for SIMATIC Safety, the GSD based devices 
must be operated on PROFINET IO and support the PROFIsafe bus profile in V2 mode. 


Configuration with GSD files 
As is the case in a standard system, the basis for configuring fail-safe GSD based DP 
slaves/GSD based I/O devices is the device specification in the GSD file (generic station 
description file).  


A GSD file contains all of the properties of a GSD based DP slave or GSD based I/O device. 
For fail-safe GSD based DP slaves/GSD based I/O devices, certain parts are protected by a 
CRC. 


The GSD files are supplied by the device manufacturers.  


Protection of the data structure of the device in GSD files  
The only GSD files supported are those that satisfy the requirements for protection defined 
as of PROFIsafe Specification V2.0 using a CRC stored in this file ("desired value" for 
F_IO_StructureDescCRC). 


The data structure described in the GSD file is checked when the F-I/O is added to the 
hardware configuration and when the hardware configuration is compiled. If an error is 
detected, you should clarify whether the GSD file provided by the device manufacturer 
contains the desired value for F_IO_StructureDescCRC. 
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Assigning the PROFIsafe address 
 


 WARNING 


Check the documentation for your fail-safe GSD based DP slaves / GSD based I/O devices 
to find out the valid PROFIsafe address type. If you do not find the necessary information, 
assume PROFIsafe address type 1. Proceed as described under PROFIsafe addresses for 
F-I/O of PROFIsafe address type 1 (Page 52) or PROFIsafe addresses for F-I/O of 
PROFIsafe address type 2 (Page 54). 


Set the PROFIsafe source address for fail-safe GSD based DP slaves / GSD based  
I/O devices according to the manufacturer's specifications. If the F-source address needs to 
correspond to the "Basis for PROFIsafe addresses" parameter of the F-CPU (PROFIsafe 
address type 2), you will find the latter in the "Properties" tab of the F-CPU. In this case, 
also check in the safety summary that the value of the F-CPU for the "Basis for PROFIsafe 
addresses" parameter matches the value of the F-source address of the fail-safe GSD 
based DP slave / fail-safe GSD based I/O device. (S053) 


 


Configuration procedure with GSD files 
You import the GSD files to your project (see Help on STEP 7 "GSD files"). 
1. Select the fail-safe GSD based DP slave / GSD based I/O device in the "Hardware 


catalog" task card and connect it to the relevant subnet in the network view. 


2. Select the fail-safe GSD based DP slave/GSD based I/O device and insert the necessary 
F-modules, if this does not occur automatically. 


3. Select the relevant F-module and open the "Properties" tab in the inspector window. 


For fail-safe GSD based DP slaves/GSD based I/O devices (contrary to other F-I/O), the 
"Manual assignment of the F-monitoring time" parameter is enabled. The result is that the 
value specified for the F-monitoring time is used as default value when the slaves/devices 
are plugged. You can change both values (time and type of assignment) later manually. 
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F-parameter "F_CRC_Seed" and "F_Passivation" for fail-safe GSD based I/O devices 
The F-parameters "F_CRC_Seed" and "F_Passivation" influence the behavior of a fail-safe 
GSD based I/O device. The combination of the F-parameters cannot be set but is specified 
by selecting a corresponding F-module. Up to three F-module variants can be used, 
depending on the S7-300/400 or S7-1500 F-CPU used. 


 
F-module 
variant 


F_CRC_Seed F_Passivation Behavior of the fail-safe GSD based I/O device Can be used with 
F-CPU 


1 Parameter 
does not exist 


Parameter does 
not exist 


The GSD based I/O device works with the 
Basic Protocol (BP) from PROFIsafe. 
The RIOforFA-Safety profile is not supported. 


S7-300/400/1500* 


2 CRC-
Seed24/32 


Device/module  The GSD based I/O device works with the  
Expanded Protocol (XP) from PROFIsafe. 
The RIOforFA-Safety profile is not supported. 


S7-1500 


3 CRC-
Seed24/32 


Channel The GSD based I/O device works with the  
Expanded Protocol (XP) from PROFIsafe. 
The RIOforFA-Safety profile is supported. 


S7-1500 


 * Only use the F-module variant 1 with S7-1500 F-CPUs if neither F-module variant 2 nor 3 exists. 


Additional information 
You can find the description of the parameters in the Help on fail-safe GSD based DP slaves 
and GSD based I/O devices.  
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 Safety Administration Editor 3 
 


 


Overview  
The Safety Administration Editor supports you in the following tasks: 


● Displaying of status of the safety program 


● Displaying of collective F-signature 


● Displaying of status of safety mode 


● Creating and organizing of F-runtime groups 


● Displaying information on the F-blocks 


● Displaying information about F-compliant PLC data types 


● Specifying/changing access protection 


● Specifying/changing general settings for the safety program 


● Set/modify advanced settings for the safety program, e.g. Enable F-change history 
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The Safety Administration Editor is divided into the following areas: 


● General 


Under "General", the status of safety mode, the safety program, and the collective  
F-signature are displayed to you. Additional information on the "General" area can be 
obtained in ""General" area (Page 67)". 


● F-runtime groups 


A safety program consists of one or two F-runtime groups. Under "F-runtime groups", you 
determine the blocks and properties of an F-runtime group.  


General information on F-runtime groups can be found in "Program structure of the safety 
program (S7-1200, S7-1500) (Page 87)" and "Program structure of the safety program 
(S7-300, S7-400) (Page 85)". 


Information on the creation of F-runtime groups can be obtained under "Defining  
F-Runtime Groups (Page 102)". 


● F-blocks 


Under "F-blocks", you can find information on the F-blocks used in your safety program 
and their properties . Additional information on the "F-blocks" area can be obtained in " 
"F-blocks" area (Page 69)". 


● F-compliant PLC data types 


Under "F-compliant PLC data types", you obtain information on the created F-compliant 
PLC data types. There you also obtain information whether or not an F-compliant PLC 
data type is used in the safety program. Additional information on "F-compliant PLC data 
types" can be found in ""F-compliant PLC data types" area (S7-1200, S7-1500) 
(Page 70)". 


● Access protection 


Under "Access protection", you can set up, change, or revoke the password for the safety 
program. Access protection is mandatory for productive operation. Additional information 
on access protection can be found in "Setting up, changing and revoking access 
permission for the safety program (Page 79)" 


● Settings 


Under "Settings", you set the parameters for the safety program. Information on the 
settings for your safety program can be found in ""Settings" area (Page 71)". 
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3.1 Opening the Safety Administration Editor 


Requirement 
The Safety Administration Editor is visible as an element in the project tree, if you have 
configured a CPU as an F-CPU in the project, which means the "F-capability activated" 
option must be selected (in the properties of the F-CPU).  


Procedure 
To open the Safety Administration Editor, follow these steps: 


1. Open the folder for your F-CPU in the project tree. 


2. Double-click on "Safety administration" or right-click and select the corresponding 
shortcut menu for the Safety Administration Editor. 


Result 
The Safety Administration Editor for your F-CPU opens in the work area.  
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3.2 "General" area 


"Safety mode status" 
The "Safety mode status" shows the current status of safety mode. The prerequisite is an 
existing online connection to the selected F-CPU. 


The following statuses are possible: 


● "Safety mode is activated" 


Safety mode for the selected F-CPU is activated. 


● "The safety mode is not activated" 


The safety mode for the selected F-CPU is not activated. 


● "F-CPU is in STOP" 


The selected F-CPU is in STOP mode. 


● "F-CPU is in RUN but no safety program exists" 


● "No active F-CPU available" 


● "Unknown" 


The safety mode status for the selected F-CPU could not be determined. 


● "F-runtime group was not called" 


● "The safety program is not called" 


● "Safety program status changing" 


● "(No online connection)" 


An online connection to the selected F-CPU does not exist. 


"Disable safety mode" 
For existing online connection and active safety mode operation, you have the option of 
using the "Disable safety mode" button to disable safety mode for the selected F-CPU. 
Safety mode can be deactivated only for the entire safety program and not for individual  
F-runtime groups. 


Requirement: "Safety mode can be disabled" is selected in the "Settings" area. 


Proceed as follows: 


1. Click the "Disable safety mode" button. 


2. Enter the password for the safety program in the dialog window and confirm with "OK". 


3. A corresponding dialog will display the collective F-signature. 


4. Using the displayed collective F-signature, verify that you have selected the desired  
F-CPU. 


5. If you have selected the correct F-CPU, confirm the dialog with "Yes". 


Result:Safety mode for the selected F-CPU is deactivated. 
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"Safety program status" 
"Safety program status" displays the current status of your online and offline program.  


The following statuses are possible: 


● Consistent (with information if no password has been assigned.) 


● Inconsistent 


● Modified 


If no connection to the online program could been established, the message "(no online 
connection) " will be shown. 


"Program signature" 


For a non-existing online connection 


"Program signature" displays the collective F-signature offline and the "Time stamp" displays 
the time of the last compilation process. 


For an existing online connection 


For an existing online connection, the "Program signature" shows the following: 


● The status of safety program 


● The online and offline collective F-signatures 


● Information on whether the block versions and the versions from "System library 
elements used in safety program " match online and offline. 


The meaning of the symbols in the "Status" column are described in the following table. 
 
Status Meaning 


 The online and offline collective F-signatures match, and a password was assigned for the 
online and offline safety programs. 


 The online and offline collective F-signatures do not match or no password was assigned for 
a safety program. 


— The safety program status could not be determined. 


See also 
Disabling safety mode (Page 293) 
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3.3 "F-blocks" area 


Overview 
The "F-Blocks" area helps you in the following tasks: 


● Displaying the F-blocks used in your safety programs. 


● Displaying the F-blocks used in the F-runtime groups. 


● Displaying additional information about the F-blocks. 


A description of the F-blocks is available in "Creating F-blocks in FBD / LAD (Page 118)". 


Displayed information 
The following information is displayed for F-blocks in offline mode: 


● Has the F-block been compiled and used? 


● Function of F-block in the safety program 


● Offline signature 


● Time stamp of the last change 


The following information is displayed for F-blocks in online mode: 


● Status (whether block has the same time stamp online and offline) 


● Function of F-block in the safety program 


● Offline signature 


● Online signature 


The F-blocks are hierarchically displayed as in the "Program blocks" folder. 


The description of the symbols in the "Status" column can be found in "Comparing Safety 
Programs (Page 286)". 


 


 Note 


During the offline-online comparison, the comparison statuses may occasionally differ 
between the comparison editor and status display in the Safety Administration Editor. The 
decisive status is the result of the comparison in the comparison editor, since this is the only 
comparison that takes into account the contents of the F-blocks.  
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Filter function 


 
Using the filter function, you can select whether you want to view all F-blocks of a certain  
F-runtime group or the entire safety program. 


● Select "All F-blocks " from the drop-down list to view all F-blocks. 


● Select an F-runtime group from the drop-down list to see all F-blocks of this F-runtime 
group. 


3.4 "F-compliant PLC data types" area (S7-1200, S7-1500) 


Overview 
Under "F-compliant PLC Data Types" you obtain information on the F-compliant PLC data 
types you have defined. 


You can delete F-compliant PLC data types from the shortcut menu. 


A description of F-compliant PLC data types is available in "F-compliant PLC data types  
(S7-1200, S7-1500) (Page 97)". 


Displayed information 
The following information is displayed for F-compliant PLC data types in offline mode: 


● Is the F-compliant PLC data type used in the safety program? 


● Time stamp of the last change. 


The following information is displayed for F-compliant PLC data types in online mode: 


● Status (whether the F-compliant PLC data types have the same time stamp online and 
offline) 


The F-compliant PLC data types are displayed hierarchically as in the folder "PLC Data 
Types". 


Double-click the F-compliant PLC data type to open it for editing. 


The description of the symbols in the "Status" column can be found in "Comparing Safety 
Programs (Page 286)". 


 


 Note 


During offline-online comparison, the comparison statuses between the comparison editor 
and status display in the Safety Administration Editor can be different under certain 
circumstances. The comparison result in the comparison editor is decisive, since this is the 
only comparison that takes into account the contents of the F-compliant PLC data types.  
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3.5 "Settings" area 


"Number ranges of the F-system blocks" 
The number ranges assigned here are used by the F-System for new, automatically 
generated F-blocks.  


At this point, you can select whether the number ranges are managed by the F-system or if a 
fixed range specified by you is used. 


● "System managed" 


The number ranges are managed automatically by the F-system, depending on the  
F-CPU used. The F-system selects an available number range. The start and end ranges 
of the number ranges are displayed.  


● "Fixed range" 


You can select the start and end ranges of the number ranges from the available range. 
The available range depends on the F-CPU used.  


An invalid number range selection is indicated by an error message. 


The only check performed during configuration is whether the configured low limit is less 
than or equal to the high limit and within the available range of the F-CPU. The check as 
to whether the configured range is sufficient is first made during compiling. You need to 
ensure a sufficiently large range. Where the available range is insufficient, a compiling 
error occurs. Not all blocks are generated and the safety program is not executable. 


Changes will become valid only during the next compilation. The automatically created  
F-blocks may be moved into the new area during compilation. The F-I/O DBs are an 
exception. They always retain their original number that you may change in the properties of 
the F-I/O.  
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"System library elements used in safety program" 
Usually, you do not need to make any settings for these parameters. 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


● Instructions (without their own version) 


Specifies the functionality of instructions (without their own version). 


A number of versions are available: 
 


Ver-
sion 


S7-300/ 
400 


S7-1200 S7-1500 Function 


1.0 x — — These versions have identical functions. 
1.2 x — x 
1.3 x x x 


● F-system blocks 


Specifies the version of the F-system blocks to be used. 


A number of versions are available: 
 


Ver-
sion 


S7-300/ 
400 


S7-1200 S7-1500 Function 


1.0 x — — These versions have identical functions. 
1.2 x — x 
1.3 x x x This version has identical functions to version 1.2. In 


addition, the current and the longest runtime of the 
F-runtime group are available in the F-runtime group 
information DB for S7-1200/1500 F-CPUs. 


● F-I/O access 


Specifies the version of the access procedure for the F-I/O. 


A number of versions are available: 
 


Ver-
sion 


S7-300/ 
400 


S7-1200 S7-1500 Function 


1.0 x — — These versions have identical functions 
For S7-1200/1500 F-CPUs, you evaluate the value 
status using the process image of the inputs. For  
S7-300/400 F-CPUs, you evaluate the QBAD_I_xx 
and QBAD_O_xx tags in the F-I/O DB. 


1.2 x — x 


1.3 x x x This version also supports the PROFIsafe Expanded 
Protocol (XP) and the RIOforFA profile for  
S7-1200/1500 F-CPUs. 
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"Local data used in safety program" (S7-300, S7-400) 
You use this parameter to specify the amount of temporary local data (in bytes) that is 
available for the call hierarchy below the main safety block. 


The setting applies to each F-runtime group of a safety program. Additional information on  
F-runtime groups can be found in Program structure of the safety program (S7-1200,  
S7-1500) (Page 87) and "Program structure of the safety program (S7-300, S7-400) 
(Page 85)". 


The minimum possible amount is determined by the local data requirement of the F-blocks 
generated automatically when the safety program is compiled. 


For this reason, you must provide at least 440 bytes. However, the local data requirement for 
the automatically added F-blocks may be higher depending on the local data requirement of 
the F-blocks you created with FBD or LAD. 


Therefore, provide as much local data as possible. If there is not enough local data available 
for the automatically added F-blocks (440 bytes or more), the safety program will be 
compiled nevertheless. 


Data in automatically added F-DBs are then used instead of local data. However, this 
increases the runtime of the F-runtime group(s). You will receive a notice when the 
automatically added F-blocks require more local data than configured. 


 


 WARNING 


The calculated maximum runtime of the F-runtime group using the Excel file for response 
time calculation (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100) is 
no longer correct in this case because the calculation assumes sufficient availability of  
F-local data. 


In this case, use the value you configured for the maximum cycle time of the F-runtime 
group (F-monitoring time) as the maximum runtime of the F-runtime group when calculating 
the maximum response times in the event of an error and for any runtimes of the standard 
system using the above-mentioned Excel file. (S004) 


 


The maximum possible amount depends on: 


● Local data requirement of the main safety block and the higher-level standard user 
program. For this reason, you should call the main safety blocks directly in OBs (cyclic 
interrupt OBs, whenever possible), and additional local data should not be declared in 
these cyclic interrupt OBs. 


● Maximum volume of local data of the utilized F-CPU (see Technical Specifications in the 
product information for the utilized F-CPU). For S7-400 F-CPUs, you can configure the 
local data for each priority class. Therefore, assign the largest possible local data volume 
for the priority classes in which the safety program (the main safety blocks) will be called 
(e.g., OB 35). 
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Maximum possible amount of local data as a function of local data requirement of main safety block 
and higher-level standard user program (S7-300, S7-400): 


Case 1: Main safety block called directly from OBs 


 
Set the "Local data used in safety program" parameter to the maximum amount of local data 
of the utilized F-CPU minus the local data requirement of the main safety block (if the main 
safety block has 2 F-runtime groups, use the largest local data requirement ) and minus the 
local data requirement of the calling OBx (if there are 2 F-runtime groups, use the OB with 
the largest local data requirement). 


Note: If you have not declared any temporary local data in the main safety blocks and calling 
OBx, the local data requirement of the main safety blocks is 6 bytes and the local data 
requirement of the calling OBx is 26 bytes. You can derive the local data requirement of the 
main safety blocks and calling OBx from the program structure. 


Select the utilized F-CPU in the project tree and then "Tools > Call structure". The table 
gives the local data requirement in the path or for the individual blocks (see also the help on 
STEP 7). 
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Case 2: Main safety block not called directly from OBs 


 
Set the "Local data settings" parameter to the value calculated for Case 1, minus the local 
data requirement of standard user program A (if standard user program A has 2 F-runtime 
groups, use the largest local data requirement). 


Note: You can derive the local data requirement of the standard user program A from the 
program structure. 


Select the utilized F-CPU in the project tree and then "Tools > Call structure". The table 
gives the local data requirement in the path or for the individual blocks (see also the help on 
STEP 7). 


"Advanced settings" 
If you deselect the "Safety mode can be disabled" option, you can prevent the disabling of 
safety mode for a safety program. 


When you change the setting for this option, you need to recompile the safety program and 
download it to the F-CPU for the change to become effective. This changes the collective  
F-signature of your safety program. 


We recommend that you disable this option before you start production and before 
acceptance of the safety program to prevent an unintentional disabling of the safety mode. 


Use the option "Deactivate the online-offline comparison status to accelerate the online 
connection. 


If you select this option, the results of the online-offline comparison are no longer displayed 
in the project tree next to "Safety Administration". The online-offline comparison in the SAE 
under "Safety program status" is not affected by this option. 


Enable the logging of changes to the safety program by using the "Enable F-change history" 
option. For more information, refer to the section "F-change history (Page 307)". 
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 Access protection 4 
 


 


Access protection is necessary for productive operation  
Access protection to the SIMATIC Safety F-system is mandatory for productive operation. 


For test purposes, commissioning, etc. no access protection is necessary at first. This 
means that you can execute all offline and online actions without access protection, i.e., 
without password prompt. 


 


 WARNING 


Access to the SIMATIC Safety F-system without access protection is intended for test 
purposes, commissioning, etc., when the system is not in productive operation mode. You 
must guarantee the safety of the system through other organizational measures, for 
example, restricted access to certain areas. 


Before you transition into productive operation mode, you must have set up and activated 
access protection. (S005) 


 


 Note 


(S7-300/400) If you also want to download an F-CPU with STEP 7 Distributed Safety, you 
must specify the password for the F-CPU because assignment of a password is mandatory 
for the F-CPU in STEP 7 Distributed Safety . 
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4.1 Overview of Access Protection 


Introduction  
You can protect access to the SIMATIC Safety F-system by two password prompts: one for 
the safety program and another for the F-CPU. 


Password for the safety program 
The password for the safety program is available in two forms: 


● The offline password is part of the safety program in the offline project on the 
programming device or PC. 


● The online password is part of the safety program in the F-CPU. 


Password for the F-CPU 
The access protection is set at the F-CPU level. This password is also used to identify the  
F-CPU and must therefore be unique network-wide. 
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Overview of password assignment and prompt 
The following table provides an overview of the access permissions for the F-CPU and the 
safety program. 


The sections below show you how to assign the passwords and how to set up, change, and 
cancel access permissions for the F-CPU and the safety program. 


 
 Password for F-CPU Password for safety program 
Assignment In the hardware and network editor, during configuration 


of the F-CPU, inspector window, in "Settings" tab under 
"Protection", corresponding safety level, e.g., "Write 
protection for fail-safe blocks" (S7-300, S7-400).  
Select at least the access level "Full access (no  
protection)" for S7-1200/1500 F-CPUs and assign a 
password for "Full access incl. fail-safe (no protection)".  
If you select a higher protection level, for example to 
protect the standard user program, you must assign an 
additional password for "Full access (no protection)". 


In the Safety Administration Editor under 
 "Access Protection" 


Prompt If you do not have access permission for the safety  
program  (Page 79): 
e.g. 
• When the safety program is downloaded in its entire-


ty 
• (S7-300, 400) When the hardware configuration is 


downloaded 
• When F-destination addresses are assigned 
• When F-blocks that are used in the safety program 


are downloaded and deleted 
• When disabling safety mode 
• When restoring a backup of the F-CPU. 


Exception with S7-1200/1500 F-CPUs: If neither the 
safety program nor the F-CPU password is changed 
by the restore process, you are not prompted for the 
F-CPU password.  


If you have assigned a password and this has 
not yet been entered since the project was 
opened, or you do not have access permission 
for the safety program (Page 79): 
Offline password 
e.g.: 
• When the password is changed 
• When modifying the safety program 
• When changing and deleting F-runtime 


groups 
• When changing safety-related parameters of 


F-I/O 
Online password 
e.g., when disabling safety mode (the password 
must always be entered, even if access  
permission for the safety program is still valid) 


Safety program recompilation is required after changes to standard DBs to which the safety 
program has read or write access (Page 159). These standard DBs are not governed by the 
safety program access protection. 


Please note that you also require the online password to download the safety-relevant 
changes to the hardware configuration. This is also true for changes to F-I/O not used in the 
safety program. 
You have to also recompile and download the safety program for the download to be 
consistent. 
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4.2 Setting up, changing and revoking access permission for the safety 
program 


Procedure for assigning the password for the safety program  
Use the following procedure to assign the password for the safety program: 


1. Open the folder for your F-CPU in the project tree. 


2. Select "Safety Administration" and select "Go to protection" in the shortcut menu.  


Alternatively, double-click on "Safety Administration". The Safety Administration Editor of 
the F-CPU will open. Select "Protection" in the area navigation. 


3. Under "Offline safety program protection", click "Setup" and enter the password for the 
safety program in the following dialog in the "New password" and "Confirm password" 
fields. 


4. Confirm the assigned password with "OK". 


 
  Note 


You cannot define the online password separately; the offline password assigned during 
the next download is applied. After a change to the offline password, the online and 
offline passwords may differ until the next time the offline safety program is downloaded 
to the F-CPU. 


 
  Note 


Use different passwords for the F-CPU and the safety program to optimize access 
protection. 


 


 
 WARNING 


If access protection is not used to limit access to the programming device or PC to only 
those persons who are authorized to modify the safety program, the following 
organizational measures must be taken to ensure the effectiveness of the password 
protection for the F-CPU at the programming device or PC: 
• Only authorized personnel may have access to the password. 
• Authorized personnel must explicitly cancel the access permission for the F-CPU 


before leaving the programming device or PC by closing STEP 7 or via the "Online > 
Delete access rights" menu. If this is not strictly implemented, a screen saver 
equipped with a password accessible only to authorized personnel must also be 
used. (S006) 


 


Changing the password for the safety program 
You may change the safety program password as long as you have the necessary access 
permissions. It takes place likewise in the "Protection" area (via "Change" button) and is 
carried out as usual under Windows through entry of the old and double entry of the new 
password.  
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Revoking the password for the safety program 
You can revoke the password for a safety program, i.e., the safety program is then no longer 
protected by a password. 


Proceed as follows: 


1. Open the folder for your F-CPU in the project tree. 


2. Select "Safety Administration" and select "Go to protection" in the shortcut menu. 


Alternatively, double-click on "Safety Administration". The Safety Administration Editor of 
the F-CPU will open.  


3. Select "Protection" in the area navigation. 


4. Click the "Change" button. 


5. Under "Old password", enter the password for the safety program. 


6. Click "Revoke" and then on "OK". 


Logging in to the safety program 
Log in to the safety program as follows: 


1. Open the folder for your F-CPU in the project tree. 


2. Select "Safety Administration" and select "Go to protection" in the shortcut menu. 


Alternatively, double-click on "Safety Administration". The Safety Administration Editor of 
the F-CPU will open. 


3. Select "Protection" in the area navigation. 


4. Enter the password for the safety program in the "Password" input field. 


5. Select the "Login" button. 


Validity of access permission for a safety program 
If access permission for a safety program was granted through the entry of the password, 
this remains until the project is closed. If STEP 7 is closed, any project that is still open is 
automatically closed and any access permission granted is reset. 
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Canceling access permission for the safety program 
The access permission for the safety program can be canceled as follows: 


● By clicking the "Log off" button in the "Access protection" area in the "Safety 
Administration Editor". 


● In the shortcut menu for the Safety Administration Editor shortcut menu (access by  
right-clicking). 


● By using the lock symbol in the line of the Safety Administration Editor. 
The user will then be prompted to enter the password for the safety program again the next 
time an action requiring a password is performed. To "cancel" access permission when using 
the Modify function, the connection to the F-CPU must first be terminated (e.g. with the 
"Online > Go offline" menu command or the corresponding icon in the toolbar). 


Access permission for the safety program is reset automatically, if the project or STEP 7 has 
been closed. 


Displaying the validity of access permission  
The validity of the access permission is displayed in the project tree as follows: 


● The access permission is valid, if the lock symbol in the line of the Safety Administration 
Editor is shown unlocked. 


● The access permission is not available, if the lock symbol shows a closed lock. 


● If no lock symbol is shown, no password was assigned. 
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4.3 Setting up access permission for the F-CPU 


Obtaining access permission for the F-CPU 
You obtain access permission for the F-CPU - depending on the configured protection level - 
by entering the password for the F-CPU prior to performing an action requiring a password. 


Procedure for assigning a password for the F-CPU 
You assign the password for the F-CPU when configuring the F-CPU. 


You arrive there directly, if you click the link "Go to the "Protection" area of the F-CPU" in the 
"Access protection" area in the Safety Administration Editor. 
Assign a password for "Write protection for fail-safe blocks" for F-CPUs S7-300/400.  


Assign at least the level "Full access (no protection)" for S7-1200/1500 F-CPUs and assign a 
password under "Full access incl. fail-safe (no protection)". Proceed as described in the 
STEP 7 help under "Configuring access levels". 


(S7-1200, S7-1500) If you select a higher protection level, for example to protect the 
standard user program, you must assign an additional password for "Full access (no 
protection)". 


 


 WARNING 


If multiple F-CPUs can be accessed over a network (e.g. Industrial Ethernet) by a 
programming device or PC, you must take the following additional measures to ensure that 
the safety program is downloaded to the correct F-CPU: 


Use passwords specific to each F-CPU, such as a unique password for the F-CPU having 
the respective Ethernet address "PW_8". 


Note the following: 
• A point-to-point connection must be used when assigning a password to an F-CPU for 


the first time (as when assigning an MPI address to an F-CPU for the first time). 
• Before downloading a safety program to an F-CPU, you must first revoke an existing 


access permission for any other F-CPU. 
• After activation of the access protection and before the transition to productive mode, 


you must download the safety program again to the F-CPU. (S021) 
 


Changing the password for the F-CPU 
For the new password to become valid after a password change for the F-CPU, you must 
download the changed configuration into the F-CPU. If necessary, you must enter the "old" 
password for the F-CPU for this load operation. The F-CPU must be in STOP mode.  
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Validity/cancelation of the access permission for the F-CPU 
Access permission for the F-CPU remains valid until the project is closed in STEP 7 or 
access permission is canceled using the "Online > Delete access rights" menu command. 


 


 WARNING 


If access protection is not used to limit access to the programming device or PC to only 
those persons who are authorized to modify the safety program, the following 
organizational measures must be taken to ensure the effectiveness of the password 
protection for the F-CPU at the programming device or PC: 
• Only authorized personnel may have access to the password. 
• Authorized personnel must explicitly cancel the access permission for the F-CPU before 


leaving the programming device or PC by closing STEP 7 or via the "Online > Delete 
access rights" menu. If this is not strictly implemented, a screen saver equipped with a 
password accessible only to authorized personnel must also be used. (S006) 
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 Programming 5 
5.1 Overview of Programming 


Introduction  
A safety program consists of F-blocks that you create using the FBD or LAD programming 
language and F-blocks that are automatically added. Fault detection and reaction measures 
are automatically added to the safety program you create, and additional safety-related tests 
are performed. Moreover, you have the option to incorporate special ready-made safety 
functions in the form of instructions into your safety program. 


An overview of the following is given below: 


● The structure of the safety program 


● The fail-safe blocks 


● Differences in the programming of the safety program with FBD/LAD compared to 
programming of standard user programs 
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5.1.1 Program structure of the safety program (S7-300, S7-400) 


Representation of program structure  
For structuring purposes, a safety program consists of one or two F-runtime groups.  


Each F-runtime group contains: 


● F-blocks that you create using FBD or LAD or that are inserted from the project library or 
global libraries 


● F-blocks that are added automatically (F-system blocks, automatically generated  
F-blocks, and F-I/O DBs) 


Below is a schematic diagram of a safety program or an F-runtime group for an S7-300/400 
F-CPU. 
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Main safety block  
The main safety block is the first F-block of the safety program that you program yourself. 
During compiling, it is supplemented by additional invisible calls of F-system blocks. 


You must assign the main safety block to an F-runtime group (Page 102). 


The main safety block in an S7-300/400 F-CPU is called from any block in the standard user 
program. We recommend a call from an OB 3x. 


 


F-runtime groups 
To improve handling, a safety program consists of one or two "F-runtime groups". An  
F-runtime group is a logical construct of several related F-blocks that is formed internally by 
the F-system.  


An F-runtime group consists of the following: 


● a main safety block (an F-FB/F-FC that you assign to the OB) 


● Any additional F-FBs or F-FCs that you program using FBD or LAD and call from the 
main safety block 


● One or more F-DBs, as needed 


● F-I/O DBs 


● F-blocks from the project library or global libraries 


● F-system blocks F-SBs 


● Automatically generated F-blocks 


Structuring the safety program in two F-runtime groups 
You can divide your safety program into two F-runtime groups. By having parts of the safety 
program (one F-runtime group) run in a faster priority class, you achieve faster safety circuits 
with shorter response times.  
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5.1.2 Program structure of the safety program (S7-1200, S7-1500) 


Representation of program structure  
For structuring purposes, a safety program consists of one or two F-runtime groups.  


Each F-runtime group contains: 


● F-blocks that you create using FBD or LAD or that are inserted from the project library or 
global libraries 


● F-blocks that are added automatically (F-system blocks F-SBs, automatically generated 
F-blocks, F-runtime DB, and F-I/O DBs) 


Below is a schematic diagram of a safety program or an F-runtime group for an  
S7-1200/1500 F-CPU. 
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Main safety block  
The main safety block is the first F-block of the safety program that you program yourself. 


You must assign the main safety block to an F-runtime group (Page 102). 


The main safety block in an S7-1200/1500 F-CPU is called by the F-OB assigned to the  
F-runtime group. 


 


F-runtime groups 
To improve handling, a safety program consists of one or two "F-runtime groups". An  
F-runtime group is a logical construct of several related F-blocks that is formed internally by 
the F-system.  


An F-runtime group consists of the following: 


● An F-OB which calls the main safety block 


● A main safety block (an F-FB/F-FC that you assign to the F-OB) 


● Any additional F-FBs or F-FCs that you program using FBD or LAD and call from the 
main safety block 


● One or more F-DBs, as needed 


● F-I/O DBs 


● F-runtime group information DB 


● F-blocks from the project library or global libraries 


● F-system blocks F-SBs 


● Automatically generated F-blocks 


Structuring the safety program in two F-runtime groups 
You can divide your safety program into two F-runtime groups. By having parts of the safety 
program (one F-runtime group) run in a faster priority class, you achieve faster safety circuits 
with shorter response times.  


See also 
F-runtime group information DB (S7-1200, S7-1500) (Page 115) 







 Programming 
 5.1 Overview of Programming 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 89 


5.1.3 Fail-Safe Blocks 


F-blocks of an F-runtime group  
The following table shows the F-blocks that you use in an F-runtime group: 


 
F-block Function S7-300/400 


F-CPUs 
S7-1200/ 
1500  
F-CPUs 


Main safety 
block 


The first step in programming of the safety program is the main safety block.  
The main safety block in S7-300/400 F-CPUs is an F-FC or F-FB (with in-
stance DB), which is called by a standard block (recommendation: OB 35) 
from the standard user program. 
The main safety block in S7-1200/1500 F-CPUs is an F-FC or F-FB (with 
instance DB), which is called by the F-OB. 


X X 


F-FB/F-FC Both in the main safety block as well as additional F-FBs and F-FCs, you 
can perform the following: 
• Program the safety program with the instructions available for F-blocks in 


FBD or LAD 
• Call other created F-FBs/F-FCs for structuring the safety program 
• Insert F-blocks from the project library or global libraries 


X X 


F-DB Optional fail-safe data blocks that can be read- and write-accessed within 
the entire safety program. 


X X 


F-I/O DB An F-I/O DB is automatically generated for each F-I/O when it is configured. 
You can or you must access the tags of the F-I/O DB in conjunction with  
F-I/O accesses.  


X X 


F-shared DB The F-shared DB is a fail-safe data block that contains all of the shared data 
of the safety program and additional information needed by the F-system. 


X — 


F-runtime group 
information DB 


An F-runtime group information DB is created when you create an F-runtime 
group. 
The F-runtime group information DB provides information on the F-runtime 
group and on the safety program as a whole. 


— X 


 


 


 Note 


Main safety blocks, F-FBs/F-FCs and F-DBs of the safety program of an S7-1200/1500  
F-CPU cannot be know-how-protected. If they are, the safety program cannot be compiled. 


 


 Note 


You may not add, edit or delete blocks in the "System blocks" folder. Failure to do so can 
lead to compilation errors or cause an F-CPU stop. 


 


 Note 


You are not permitted to insert F-system blocks from the "System blocks" folder in a main 
safety block/F-FB/F-FC. 
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Instructions for the safety program  
In the "Instructions" task card, you can find instructions for the F-CPU used and which you 
can to use program the safety program.  


You can find instructions that you know from the standard user program, such as bit logic 
operations, mathematical functions, functions for program control, and word logic operations.  


Moreover, there are instructions with safety functions, e.g., for two-hand monitoring, 
discrepancy analysis, muting, emergency STOP, safety door monitoring, and feedback loop 
monitoring. 


Additional information 
For a detailed description of the instructions for the safety program, refer to Overview of 
instructions (Page 328). 


5.1.4 Restrictions in the programming languages FBD/LAD 


LAD and FBD programming languages 
The user program in the F-CPU typically consists of a standard user program and a safety 
program. 


The standard user program is created using standard programming languages such as SCL, 
STL, LAD, or FBD.  


For the safety program, LAD or FBD may be used with certain restrictions in the instructions 
and the applicable data types and operand areas. Please also note the restrictions for the 
individual instructions in FBD (Page 494) and LAD (Page 329). 


Supported instructions  
The instructions available depend on the F-CPU used. You can find the supported 
instructions in the description of the instructions (starting from Overview of instructions 
(Page 328)). 


 


 Note 


Preconnection of enable input EN or evaluation of enable output ENO is not possible. 
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Supported data types and parameter types  
Only the following data types are supported: 


● BOOL 


● INT 


● WORD 


● DINT 


● DWORD (S7-300, S7-400) 


● TIME 


● F-compliant PLC data type (S7-1200, S7-1500) 


 


 Note 


If the result of an instruction is located outside the permitted range for this data type, the  
F-CPU may switch to STOP. The cause of the diagnostics event is entered in the diagnostics 
buffer of the F-CPU. 
You can find additional information on the cause in the online help for diagnostic messages. 
You must therefore ensure that the permitted range for the data type is observed when 
creating the program or select a matching data type. 


 


 Note 
DINT data type for S7-1200 F-CPUs 


Note that the runtimes of the instructions "Comparator operations" and "Math functions" with 
data type DINT are very time consuming on S7-1200 F-CPUs. 


 


Non-permitted data and parameter types 
The following types are not permitted: 


● All types not listed in the section "Supported data types and parameters types" (e.g. 
BYTE, REAL) 


● Complex data types (e.g., STRING, ARRAY, STRUCT, PLC data type (S7300/400)) 


● Parameter types (e.g., BLOCK_FB, BLOCK_DB, ANY) 
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Supported operand areas  
The system memory of an F-CPU is divided into the same operand areas as the system 
memory of a standard CPU. You can access the operand areas listed in the table below from 
within the safety program. 


Table 5- 1 Supported operand areas 


Operand area Access via units of 
the following size: 


S7 
Notation 


Description 


Process image of the inputs 


• Of F-I/O Input (bit) 
Input word 
Input double-word 


I  
IW 
ID 


Only read-only access to input channels of  
F-I/O is possible.  
Transfer to IN_OUT parameters of an F-FB or 
F-FC is therefore not valid either. 
The process image of the inputs of F-I/O is 
updated before the start of the main safety 
block. 


• Of standard I/O Input (bit) 
Input word  
Input double-word 


I 
IW 
ID 


Input channels of standard I/O can only be 
accessed read-only.  
Transfer to IN_OUT parameters of an F-FB or 
F-FC is therefore not valid either. 
In addition, a process-specific validity check is 
required. 
See the STEP 7 help for the update times of 
the process image of the inputs of standard 
I/O. 


Process image of the outputs 


• Of F-I/O Output (bit) 
Output word 
Output double-word 


Q  
QW 
QD 


Only write-only access to output channels of 
F-I/O is possible.  
Transfer to IN_OUT parameters of an F-FB or 
F-FC is therefore not valid either. 
In the safety program, the values for the out-
puts of the F-I/O are calculated and stored in 
the process image of the outputs.  
The process image of the outputs for F-I/O is 
updated after the end of the main safety block. 


• Of standard I/O Output (bit) 
Output word 
Output double-word 


Q 
QW 
QD 


Output channels of standard I/O are write-only 
channels.  
Transfer to IN_OUT parameters of an F-FB or 
F-FC is therefore not valid either. 
In the safety program, the values for the out-
puts of the standard I/O are also calculated 
and stored in the process image of the out-
puts, if needed. 
See the STEP 7 help for the update times of 
the process image of the outputs of standard 
I/O. 
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Operand area Access via units of 
the following size: 


S7 
Notation 


Description 


Bit memory Bit memory (bit) 
Memory word  
Memory double word 


M 
MW 
MD 


This area is used for data exchange with the 
standard user program. 
In addition, read access requires a process-
specific validity check. 
A particular element of the bit memory can be 
either read- or write-accessed in the safety 
program.  
Transfer to IN_OUT parameters of an F-FB or 
F-FC is therefore not valid either. 
Note that it is only permitted to use bit 
memory for connecting the standard user 
program and the safety program; it must not 
be used as a buffer for F-data. 


Data blocks 


• F-DB Data bit 
Data word 
Data double word 


DBX 
DBW 
DBD 


Data blocks store information for the program. 
They can either be defined as global data 
blocks such that all F-FBs, F-FCs, or main 
safety blocks can access them or assigned to 
a particular F-FB or main safety block (in-
stance DB). A tag of a shared DB can only be 
accessed from one F-runtime group, and an 
instance DB only from the F-runtime group in 
which the corresponding F-FB/instruction is 
called. 


• DB Data bit 
Data word 
Data double word 


DBX 
DBW 
DBD 


This area is used for data exchange with the 
standard user program. 
In addition, read access requires a process-
specific validity check. 
For a tag of a DB, either read access or write 
access is possible in the safety program.  
Transfer to IN_OUT parameters of an F-FB or 
F-FC is therefore not valid either. 
Please note that the tags of a DB can only be 
used for transferring data between the stand-
ard user program and the safety program; 
DBs must not be used as a buffer for F-data. 


Temporary local 
data 


Local data bit 
Local data word 
Local data double 
word 


L 
LW 
LD 


This memory area holds the temporary tags of 
a block (or F-block) while the (F-) block is 
being executed. The local data stack also 
provides memory for transferring block pa-
rameters and for saving intermediate results.  
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File type conversion 
Just as with the standard user program, there are two possibilities for file type conversion in 
the safety program. 


● Implicit conversion 


The implicit conversion is executed as in the standard user program with the following 
restrictions: The bit length of the source data type has to match the bit length of the 
destination data type. 


● Explicit conversion 


You use the explicit conversion instruction in FBD (Page 617) and LAD (Page 448), 
before the actual instruction is executed. 


Slice access 
Slice access is not possible in the safety program. 


Non-permitted operand areas 
Access via units other than those listed in the table above is not permitted. The same applies 
to access to operand areas not listed, in particular: 


● Data blocks that were automatically added 


Exception: Certain tags in the F-I/O DB (Page 129) and in the F-shared DB (S7-300,  
S7-400) (Page 114) or F-runtime group information DB (S7-1200, S7-1500) (Page 115)  


● I/O area: Inputs 


● I/O area: Outputs 


Boolean constants "0" or "FALSE" and "1" or "TRUE" (S7-300, S7-400)  
If you require Boolean constants "0" or "FALSE" and "1" or "TRUE" in your safety program to 
assign parameters during block calls, you can access the tags "VKE0" and "VKE1" in the  
F-shared DB using fully qualified DB access ("F_GLOBDB".VKE0 or "F_GLOBDB".VKE1). 


Boolean constants "0" or "FALSE" and "1" or "TRUE" (S7-1200, S7-1500) 
The Boolean constants "0" or "FALSE" and "1" or "TRUE" are available for S7-1200/1500  
F-CPUs to assign parameters during block calls. 


If you require the Boolean constant 1 for bit logic operations, you can interconnect the 
corresponding input of the bit logic operation with the "Assignment" instruction. Do not 
interconnect the box input of the "Assignment" instruction in FBD. 


If you require the Boolean constant 0 for bit logic operations, you can interconnect the 
corresponding input of the bit logic operation with the "Assignment" instruction. Negate the 
output of the "Assignment" instruction. Do not interconnect the box input of the "Assignment" 
instruction in FBD. 
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Operand area of temporary local data: Particularities  
 


 Note 


Note when using the operand area of temporary local data that the first access of a local 
data element in a main safety block/F-FB/F-FC must always be a write access. This 
initializes the local data element.  


Make sure that the initialization of the local data element is not skipped over by JMP, JMPN. 
or RET instructions (branching).  


The "local data bit" should be initialized with the Assign ("=") (FBD) or ("--( )") (LAD) 
instruction. Assign the local data bit a signal state of "0" or "1" as a Boolean constant. 


Local data bits cannot be initialized with the Flip Flop (SR, RS), Set Output (S) or Reset 
Output (R) instructions. 


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


"Fully qualified DB access"  
Access to tags of a data block in an F-FB/F-FC is "fully qualified DB access". This also 
applies to initial access to tags of a data block after a jump label. 


For S7-300/400 F-CPUs, only initial access needs to be "fully qualified DB access". 
Alternatively, you can use the instruction "OPN".  


Example of "fully qualified DB access": 
Assign a name for the F-DB, e.g. "F_Data_1". Use the names assigned in the declaration of 
the F-DB instead of the absolute addresses.  


 
Figure 5-1 Example with fully-qualified access and symbolic names 
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Example of "non-fully qualified DB access" (S7-300, S7-400): 


 
Figure 5-2 Example without fully-qualified access and symbolic names 


Access to instance DBs  
You can also access instance DBs of F-FBs with fully qualified access, e.g., for transfer of 
block parameters. It is not possible to access static local data in single/multi-instances of 
other F-FBs. 


Note that accessing instance DBs of F-FBs that are not called in the safety program can 
cause the F-CPU to go to STOP mode. 
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5.1.5 F-compliant PLC data types (S7-1200, S7-1500) 


Introduction 
You declare and use F-compliant PLC data types  as you would standard PLC data types. 
You can use F-compliant PLC data types in the safety program as well as in the standard 
user program. 


Differences to standard PLC data types are described in this chapter. 


Information on the use and declaration of standard PLC data types is available in the  
STEP 7 online help under "Using PLC data types (UDT)" and "Programming PLC data 
types". 


Declaring F-compliant PLC data types 
You declare F-compliant PLC data types as you would PLC data types.  


In F-compliant PLC data types, you can use all data types (Page 90) that you can also use in 
safety programs. 


Nesting of F-compliant PLC data types within F-compliant PLC data types is not supported. 


Proceed as follows for declaration: 


1. Click on "Add new PLC data type" in the "PLC Data Types" folder in the project tree. 


2. To create an F-compliant PLC data type, enable the option "Create F-compliant PLC data 
type" in the "Add new PLC data type" dialog. 


3. Proceed as described in the STEP 7 online help under "Programming structure of PLC 
data types". 


You specify default values for F-compliant PLC data types during the declaration. 


When you access the F-I/O using an F-compliant PLC data type, the structure of the  
F-compliant PLC data type tag must match the channel structure of the F-I/O. 


An F-compliant PLC data type for an F-I/O with 8 digital inputs, for example, may consist of 
up to 8 tags of the BOOL data type. For F-I/O with value status, there are up to 8 more tags 
of the BOOL data type for the value status. For an F-I/O with 6 analog inputs, it can consist 
of up to 6 tags of the INT data type. For F-I/O with value status, there are up to 6 more tags 
of the BOOL data type for the value status. Access to F-I/O is only permitted for existing and 
enabled channels. Please note the restrictions detailed in F-I/O access (Page 122).  


Using F-compliant PLC data types 
You use F-compliant PLC data types as you would standard PLC data types. 


Changes to F-compliant PLC data types 
You need the password for the safety program to change F-compliant PLC data types. 
Regardless if you are using the F-compliant PLC data type in an F-block, in a standard block 
or not at all. 
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See also 
"F-compliant PLC data types" area (S7-1200, S7-1500) (Page 70) 


5.1.5.1 Example of the use of F-compliant PLC data types for access to F-I/O (S7-1200,  
S7-1500) 


Introduction 
This example uses the F-module 4 F-DI/3 F-DO DC24V/2A with 1oo2 evaluation to 
demonstrate how you use F-compliant PLC data types for access to F-I/O. 


Channel structure of the 4 F-DI/3 F-DO DC24V/2A F-module 
The table below sets out the channel structure and address assignment of the 4 F-DI/3 F-DO 
DC24V/2A F-module with 1oo2 evaluation. You may only access existing and enabled 
channels (addresses I11.0 to I11.3 and I12.0 to I12.3). These channels provide the result of 
1oo2 evaluation generated internally in the F-module. 


Table 5- 2 Channel structure and addresses of the channel values of inputs with 1oo2 evaluation 


Channel Address 
DI channel 0 channel value I11.0 
DI channel 1 channel value I11.1 
DI channel 2 channel value I11.2 
DI channel 3 channel value I11.3 
— I11.4 
— I11.5 
— I11.6 
— I11.7 


 


Table 5- 3 Channel structure and addresses of the value status of inputs with 1oo2 evaluation 


Channel Address 
DI channel 0 value status I12.0 
DI channel 1 value status I12.1 
DI channel 2 value status I12.2 
DI channel 3 value status I12.3 
— I12.4 
— I12.5 
— I12.6 
— I12.7 
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Table 5- 4 Channel structure and addresses of the value status of outputs 


Channel Address 
DO channel 0 value status I13.0 
DO channel 1 value status I13.1 
DO channel 2 value status I13.2 
DO channel 3 value status I13.3 


 


Table 5- 5 Channel structure and addresses of the channel values of outputs 


Channel Address 
DO channel 0 channel value Q11.0 
DO channel 1 channel value Q11.1 
DO channel 2 channel value Q11.2 
DO channel 3 channel value Q11.3 


Creating F-compliant PLC data types 
Create two F-compliant PLC data types, for example, for access to all channels. 


The figure below shows an F-compliant PLC data type for access to the channel values and 
value status of the inputs with 1oo2 evaluation: 


 
Figure 5-3 F-compliant "4 F-DI/3 F-DO DC24V/2A_DI" PLC data type 


The figure below shows the F-compliant PLC data type for access to the channel values and 
value status of the outputs: 


 
Figure 5-4 F-compliant "4 F-DI/3 F-DO DC24V/2A_DO" PLC data type 
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Using F-compliant PLC data types 
As demonstrated in the figure below, you can use the two F-compliant PLC data types that 
you have created in an F-FC (e.g. "Motor"): 


 


Access to the channels with PLC tags 
Create PLC tags for access to the channels (incl. value status): 
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Accessing the F-FC 
Transfer the PLC tags you have created when you call the F-FC (e.g. "Motor"): 


 


See also 
F-I/O access (Page 122) 


Value status (S7-1200, S7-1500) (Page 124) 
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5.2 Defining F-Runtime Groups 


5.2.1 Rules for F-Runtime Groups of the Safety Program 


Rules  
Note the following: 


● The channels (channel values and value status) of an F-I/O can only be accessed from a 
single F-runtime group. 


● Tags of the F-I/O DB of an F-I/O can only be accessed from one F-runtime group and 
only from that F-runtime group from which the channels or value status of this F-I/O are 
also accessed (if access is made). 


● F-FBs can be used in more than one F-runtime group but they must be called with 
different instance DBs. 


● Instance DBs can only be accessed from the F-runtime group in which the associated  
F-FB is called. 


● Individual tags of F-DBs (except the F-shared DB) can only be used in one F-runtime 
group (however, an F-DB can be used in more than one F-runtime group). 


● (S7-300, S7-400) A DB for F-runtime group communication can be read and write 
accessed by the F-runtime group to which it was assigned as "DB for runtime group 
communication", but only read-accessed by the "receiver" F-runtime group. 


● (S7-300, S7-400) Individual tags of the F-runtime group DB can only be used in that  
F-runtime group. 


● (S7-300, S7-400) An F-communication DB can only be accessed from one F-runtime 
group. 


● (S7-1200, S7-1500) You must not call the main safety block yourself. It is automatically 
called by the assigned F-OB. 


● (S7-1200, S7-1500). The F-OB should be created with the highest priority of all OBs. 


● (S7-300, S7-400) The main safety block may only be called once from a standard block. 
Multiple calls can cause the F-CPU to go to STOP mode. 


● (S7-300, S7-400) For optimal use of temporary local data, you must call the F-runtime 
group (the main safety block) directly in an OB (cyclic interrupt OB, if possible); you 
should not declare any additional temporary local data in this cyclic interrupt OB. 


● (S7-300, S7-400) Within a cyclic interrupt OB, the F-runtime group should be executed 
before the standard user program; i.e. it should be called at the very beginning of the OB, 
so that the F-runtime group is always called at fixed time intervals, regardless of how long 
it takes to process the standard user program. 


For this reason, the cyclic interrupt OB should also not be interrupted by higher priority 
interrupts. 
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● The process image inputs and outputs of standard I/O, bit memory, and tags of DBs in 
the standard user program may be accessed either as read-only or read/write from more 
than one F-runtime group. (See also Data exchange between standard user program and 
safety program (Page 159)) 


● F-FCs can generally be called in more than one F-runtime group. 


 


 Note 


You can improve performance by writing sections of the program that are not required for the 
safety function in the standard user program. 


When determining which elements to include in the standard user program and which to 
include in the safety program, you should keep in mind that the standard user program can 
be modified and downloaded to the F-CPU more easily. In general, changes in the standard 
user program do not require an acceptance. 
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5.2.2 Procedure for defining an F-runtime group (S7-300, S7-400) 


Requirements 
In your project, you have selected an S7-300 or S7-400 F-CPU from the "Hardware catalog" 
task card and inserted it into the hardware and network editor. In the "Properties" tab of the 
F-CPU, the "F-capability activated" check box is selected (default setting). 


F-runtime group created by default  
STEP 7 Safety inserts F-blocks for an F-runtime group in the project tree by default. You see 
the (F-)blocks of the F-runtime group (CYC_INT5 [OB 35], Main_Safety [FB 1], and 
Main_Safety_DB [DB1] in the project tree when you open the "Program blocks" folder. 
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Procedure for defining an F-runtime group  
Proceed as follows to define an F-runtime group: 


1. Open the Safety Administration Editor by double-clicking in the project tree. 


2. Select "F-runtime group" in the area navigation. 


Result: The work area for defining an F-runtime group with the (default) settings for 
F-runtime group 1 opens. 


 
3. Specify the block in which the main safety block is to be called. 


Cyclic interrupt OB 35 is suggested here by default. The advantage of using cyclic 
interrupt OBs is that they interrupt the cyclic program execution in OB 1 of the standard 
user program at fixed time intervals; that is, the safety program is called and executed at 
fixed time intervals in a cyclic interrupt OB. 


In this input field, you can select only those blocks that were created in the LAD, FBD, or 
STL programming language. If you select a block here, the call is inserted automatically 
into the selected block and, if necessary, removed from a previously selected block. 


If you want to call the main safety block in a block that was created in another 
programming language, you must program this call itself. The input field is then not 
editable (grayed out), and you can change the call only in the calling block and not the 
Safety Administration Editor. 


4. Assign the desired main safety block to the F-runtime group. If the main safety block is an 
FB, you must also assign an instance DB. 


Main_Safety [FB1] and Main_Safety_DB [DB1]) are suggested by default. 
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5. The F-CPU monitors the F-cycle time in the F-runtime group. For "Maximum cycle time of 
F-runtime group", enter the maximum permitted time between two calls of this F-runtime 
group. 


 


 
 WARNING 


The F-runtime group call interval is monitored for the maximum value; i.e. monitoring is 
performed to determine whether the call is executed often enough, but not whether it is 
executed too often. Fail-safe timers must therefore be implemented using the TP, TON, 
or TOF instructions (Page 409) from the "Instructions" task card and not using counters 
(OB calls). (S007) 


 


6. If one F-runtime group is to provide tags for evaluation to another F-runtime group of the 
safety program, assign a DB for F-runtime group communication. Select an F-DB for "DB 
for F-runtime group communication". (See also Safety-related communication between 
the F-runtime groups of a safety program (S7-300, S7-400) (Page 110)) 


7. Create an additional F-runtime group by clicking the "Add new F-runtime group" button. 


8. Assign an F-FB or F-FC as the main safety block to a calling block. This F-FB or F-FC is 
automatically generated in the project tree, if not already present. 


9. If the main safety block is an F-FB, assign an instance DB to the main safety block. The 
instance DB is generated automatically in the project tree. 


10.Follow steps 3 and 4 above to complete generation of the second F-runtime group. 
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5.2.3 Procedure for defining an F-runtime group (S7-1200, S7-1500) 


Requirements 
In your project, you have selected an S7-1200/1500 F-CPU from the "Hardware catalog" 
task card and inserted it into the hardware and network editor. In the "Properties" tab of the 
F-CPU, the "F-capability activated" check box is selected (default setting). 


F-runtime group created by default  
STEP 7 Safety inserts F-blocks for an F-runtime group in the project tree by default. The 
(F-)blocks of the F-runtime group (FOB_RTG1 [OB123], Main_Safety_RTG1 [FB1] and 
Main_Safety_RTG1_DB [DB1]) are shown in the project tree when you open the "Program 
blocks" folder.  
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Procedure for defining an F-runtime group  
Proceed as follows to define an F-runtime group: 


1. Open the Safety Administration Editor by double-clicking in the project tree. 


2. Select "F-runtime group" in the area navigation. 


Result: The work area for defining an F-runtime group with the (default) settings for 
F-runtime group 1 opens. 


 
3. Assign a name for the F-OB under "F-OB". The F-OB calls the main safety block. 


By default, the F-OB is created with the event class "cyclic interrupt OB". The advantage 
of the event class "cyclic interrupt OB" is that the F-OB calls the main safety block, and 
therefore the safety program, at set intervals. 


4. Assign the F-OB a number. 
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5. Assign parameters for the cycle time, phase shifting and priority of the F-OB. 


Select a cycle time which is less than the "Maximum cycle time of F-runtime group" and 
less than the "Cycle time warning limit of F-runtime group". 


Select a phase shift which is less than the cycle time. 
 


  Note 


You can also specify the event class "cyclic" for the F-OB. Keep in mind that the F-OB 
has the lowest priority in this case and that the runtime as well as the reaction time of the 
safety program are also influenced by the standard user program. 


 
  Note 


We recommend creating the F-OB with the highest priority of all OBs. This will ensure: 
• Defined response times 
• Guaranteed data consistency during data communication between the standard and 


safety program. See also Data exchange between standard user program and safety 
program (Page 159). 


 


6. Assign the calling main safety block to the F-OB. If the main safety block is an FB, you 
must also assign an instance DB. 


Main_Safety_RTG1 [FB1] and Main_Safety_RTG1_DB [DB1] are suggested by default. 


7. The F-CPU monitors the F-cycle time in the F-runtime group. Two parameters are 
available: 


– If "Cycle time warning limit of F-runtime group" is exceeded, an entry is written to the 
diagnostics buffer of the F-CPU. This parameter can, for example, be used to 
determine whether the cycle time exceeds a required value without the F-CPU 
switching to STOP mode. 


– If "Maximum cycle time of F-runtime group" is exceeded, the F-CPU switches to STOP 
mode. For "Maximum cycle time of F-runtime group", select the maximum permitted 
time between two calls of this F-runtime group (maximum of 20000000 µs). 


 


 
 WARNING 


The F-runtime group call interval is monitored for the maximum value; i.e. monitoring 
is performed to determine whether the call is executed often enough, but not whether 
it is executed too often. Fail-safe timers must therefore be implemented using the TP, 
TON, or TOF instructions (Page 409) from the "Instructions" task card and not using 
counters (OB calls). (S007) 


 


"Cycle time warning limit of F-runtime group" must be configured as less than or equal to 
the "Maximum cycle time of F-runtime group". 


8. Assign a symbolic name for the F-runtime group DB (Page 115) under "F-runtime group 
DB". 


9. Create an additional F-runtime group by clicking the "Add new F-runtime group" button. 
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10.If the main safety block is an F-FB, assign an instance DB to the main safety block. The 
instance DB is generated automatically in the project tree. 


11.Follow steps 3 to 6 above to complete generation of the second F-runtime group. 


5.2.4 Safety-related communication between the F-runtime groups of a safety 
program (S7-300, S7-400) 


Safety-related communication between F-runtime groups  
Safety-related communication can take place between the two F-runtime groups of a safety 
program. This means fail-safe tags can be provided by one F-runtime group in an F-DB and 
read in another F-runtime group. 


 


 Note 


A DB for F-runtime group communication can be read and write accessed by the F-runtime 
group to which it was assigned as "DB for runtime group communication", while it can only 
be read-accessed by the "receiver" F-runtime group. 


 


Tip: You can improve performance by structuring your safety program in such a way that as 
few tags as possible are exchanged between the F-runtime groups. 


Procedure for defining a DB for F-runtime group communication  
You define the DB for F-runtime group communication in the work area "F-runtime groups". 
Proceed as follows: 


1. Click "F-runtime groups" in "Safety Administration Editor". 
2. Select an existing F-DB in the "DB for F-runtime group communication" field or assign a 


new one. 


3. Assign a symbolic name for the F-DB. 
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Up-to-dateness of tags read from another F-runtime group 
 


 Note 


Tags read are up-to-date as at the time of the last completed processing cycle of the  
F-runtime group providing the tags prior to start-up of the F-runtime group reading the tags. 


 


If the tags supplied undergo multiple changes during runtime of the F-runtime group 
supplying the tags, the F-runtime group reading the tags only receives the last change (see 
figure below).  


Assignment of fail-safe values  


After F-system start-up, fail-safe values are supplied to the F-runtime group which has read 
access to tags in the DB for F-runtime group communication of another F-runtime group (for 
example, F-runtime group 2). These are the values you specified as initial values in the DB 
for F-runtime group communication of F-runtime group 1. 


F-runtime group 2 reads the fail-safe values the first time it is called. The second time the  
F-runtime group 2 is called, it reads the latest tags if F-runtime group 1 has been processed 
completely between the two calls of F-runtime group 2. If F-runtime group 1 has not been 
processed completely, F-runtime group 2 continues to read the fail-safe values until  
F-runtime group 1 is completely processed. 


The behavior is illustrated in the two figures below. 
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Reading tags from F-runtime group 1, which has a longer OB cycle and lower priority than 
F-runtime group 2 


 
① Startup of F-system 


 Cycle time of the (F-)OB in which the F-runtime group is called. 


 Runtime of the F-runtime group 


 
... Tag of F-runtime group 1, written to DB for F-runtime group communication of F-
runtime group 1 


 
...Tag of F-runtime group 2, read in DB for F-runtime group communication of F-runtime 
group 1 


 
Initial value in the DB for F-runtime group communication 
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Reading tags from F-runtime group 1, which has a shorter OB cycle and higher priority than 
F-runtime group 2 


 
① Startup of F-system 


 Cycle time of the (F-)OB in which the F-runtime group is called. 


 Runtime of the F-runtime group 


 
... Tag of F-runtime group 1, written to DB for F-runtime group communication of F-
runtime group 1 


 
... Tag of F-runtime group 2, read in DB for F-runtime group communication of F-runtime 
group 1 


 
Initial value in the DB for F-runtime group communication 


F-runtime group supplying tags is not processed 
 


 Note 


If the F-runtime group whose DB for F-runtime group communication is to supply the tags is 
not processed (the main safety block of the F-runtime group is not called), the F-CPU goes 
to STOP mode. One of the following diagnostic events is then entered in the diagnostic 
buffer of the F-CPU: 
• Error in safety program: cycle time exceeded 
• Number of the relevant main safety block (of F-runtime group that is not processed) 
• Current cycle time in ms: "0" 
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5.2.5 F-shared DB (S7-300, S7-400) 


Function    
The F-shared DB is a fail-safe data block that contains all of the shared data of the safety 
program and additional information needed by the F-system. The F-shared DB is 
automatically inserted when the hardware configuration is compiled. 


Using its name F_GLOBDB, you can evaluate certain data elements of the safety program in 
the standard user program. 


Reading an F-shared DB in the standard user program 
You can read out the following information in the F-shared DB in the standard user program 
or on an operator control and monitoring system: 


● Operating mode: safety mode or disabled safety mode ("MODE" tag) 


● Error information "Error occurred when executing safety program" ("ERROR" tag) 


● Collective F-signature ("F_PROG_SIG" tag) 


● Compilation date of the safety program ("F_PROG_DAT" tag, DATE_AND_TIME data 
type) 


You use fully qualified access to access these tags (e.g. ""F_GLOBDB".MODE").  
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5.2.6 F-runtime group information DB (S7-1200, S7-1500) 


Introduction 
The F-runtime group information DB provides key information on the corresponding  
F-runtime group and on the safety program as a whole.  


The F-runtime group information DB is generated automatically when an F-runtime group is 
created. A symbol, for example, "RTG1SysInfo", is assigned for the F-runtime group 
information DB. You have the option of changing the symbol in SAE. 


Information in the F-runtime group information DB 
The F-runtime group information DB provides the following information: 


 
Symbolic name Data type For processing 


in the safety 
program 


For processing in 
the standard user 


program 


Description 


MODE  BOOL x x 1 = Disabled safety mode 
F_SYSINFO  
 MODE BOOL — x 1 = Disabled safety mode 


TCYC_CURR  DINT — x Current cycle time of the F-runtime 
group, in ms 


TCYC_LONG  DINT — x Longest cycle time of the F-runtime 
group, in ms 


TRTG_CURR DINT — x Current runtime of the F-runtime group, 
in ms 


TRTG_LONG DINT — x Longest runtime of the F-runtime group, 
in ms 


T1RTG_CURR DINT — x Not supported by STEP 7 Safety V13 
SP1. 


T1RTG_LONG DINT — x Not supported by STEP 7 Safety V13 
SP1. 


F_PROG_SIG  DWORD — x Collective F-signature of the safety  
program 


F_PROG_DAT DTL — x Compilation date of the safety program 
F_RTG_SIG DWORD — x Collective F-signature of the F-runtime 


group 
F_RTG_DAT DTL — x Compilation date of the F-runtime group 
VERS_S7SAF DWORD — x Version identifier for STEP 7 Safety 


You access the content of the F-runtime group information DB with fully qualified addressing. 
Either collectively with the F_SYSINFO PLC data type, for example, 
"RTG1SysInfo.F_SYSINFO", provided by the F-system or individual information, for 
example, "RTG1SysInfo.F_SYSINFO.MODE". 
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5.2.7 Deleting an F-runtime group 


Deleting an F-runtime group  
To delete an F-runtime group, proceed as follows: 


1. In the area navigation of the Safety Administration Editor, click on the F-runtime group to 
be deleted. 


2. Select the "Delete F-runtime group" button in the work area. 


3. Confirm the dialog with "Yes". 


4. Compile the safety program (Page 265) (menu command "Edit > Compile") to put your 
changes into effect. 


The assignment of the F-blocks to an F-runtime group (to the calling block of the main safety 
block) is deleted. However, the F-blocks continue to exist. 


 


 Note 


If you want to delete your safety program, delete all F-blocks outside the System blocks 
folder in the project tree.  


F-blocks that do not allow deletion are deleted by recompiling the safety program or 
deactivating F-capability for the F-CPU (see Configuring an F-CPU (Page 42)). 


 


5.2.8 Changing the F-runtime group (S7-300, S7-400) 


Changing an F-runtime group  
You can make the following changes for each F-runtime group in your safety program in the 
corresponding "F-runtime group" work area: 


● Specify another block as the calling block of the main safety block. 


● Specify another F-FB or F-FC as main safety block. 


● Enter a different or new I-DB for the main safety block. 


● Change the value for the maximum cycle time of the F-runtime group 


● Specify another DB as a data block for F-runtime group communication. 
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5.2.9 Changing the F-runtime group (S7-1200, S7-1500) 


Changing an F-runtime group  
You can make the following changes for each F-runtime group in your safety program in the 
corresponding "F-runtime group" work area: 


● Change the name, number, cycle time, phase shift and priority of the F-OB. 


● Specify another F-FB or F-FC as main safety block. 


● Enter a different or new I-DB for the main safety block. 


● Change the value for the maximum cycle time and the cycle time warning limit of the  
F-runtime group. 


● Assign another symbolic name for the F-runtime group information DB. 


Copying F-OB  
The F-OB in the "Program blocks" folder reacts like a standard OB. 


You should not copy an F-OB to another F-CPU. Copying an F-OB to another F-CPU 
terminates the F-OB connection to the main safety block. The F-OB is stored in the 
destination F-CPU as a block. It is not connected to an F-runtime group. You can UNDO 
these actions. 
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5.3 Creating F-blocks in FBD / LAD 


5.3.1 Creating F-blocks 


Introduction 
In order to create F-FBs, F-FCs, and F-DBs for the safety program, you should follow the 
same basic procedure as for standard blocks. In the following, only the deviations from the 
procedure for standard blocks are presented. 


Creating F-FBs, F-FCs, and F-DBs  
You create F-blocks in the same way as for standard blocks. Proceed as follows: 


1. Double-click on "Add new block" under "Program blocks" in the project tree. 


2. In the dialog that appears, specify the type, name, and language and select the "Create 
F-block" check box. (If you do not select the check box, a standard block is created.) 


3. After the dialog is confirmed, the F-block is opened in the Program editor. 


Note the following  
Note the following important instructions: 


 


 Note 


The main safety block must not contain any parameters, as they cannot be provided with 
actual values when the block is called. 


 


 Note 


Editing the start values in instance DBs of F-FBs is not permitted online or offline and can 
cause the F-CPU to switch to STOP mode. 


 


 Note 


It is not permitted to access static local data in single instances or multi-instances of other  
F-FBs. 


 


 Note 


Outputs of F-FCs must always be initialized. 


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 
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 Note 


If you wish to assign an operand from the data area (data block) to a formal parameter of an 
F-FC as an actual parameter, you must use fully qualified DB access. (S7-300, S7-400) 


 


 Note 


Note that access to the inputs in an F-FB/F-FC is read-only, while access to the outputs is 
write-only. 


Use an in/out if you wish to have both read and write access. 
 


 Note 


For greater clarity, assign unique symbolic names to the F-blocks you have created. These 
symbolic names appear in the project tree and in the block interface. Symbolic names are 
assigned in the same way as for standard blocks. 


 


Copying/pasting F-blocks  
You can copy F-FBs, F-FCs, and F-DBs in exactly the same was as blocks of the standard 
user program.  


(S7-1200, S7-1500) Information on copying an F-OB is provided in Changing the F-runtime 
group (S7-1200, S7-1500) (Page 117). 


Exception:  


You must not copy blocks from the folder "Program blocks > System blocks". 


Nesting depth for F-FBs and F-FCs 
We recommend that you do not exceed a nesting depth of 8 levels.  


If you exceed this, a warning is reported during compilation for S7-1200/1500 F-CPUs.  
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5.3.2 Using libraries 


Introduction 
As with standard blocks, you have the option of storing F-blocks which you wish to reuse as 
master copy or types in global libraries or in the project library. 


Additional information can be found in the STEP 7 help in "Using libraries". 


Reusing F-blocks which have already been tested and accepted 
Please note the following when reusing F-blocks which have already been tested and if 
applicable also accepted: 


● Document the signature and, if applicable, also the initial value signature of the F-block 
for S7-300/400 F-CPUs after you have finished compiling, testing, and accepting the  
F-block, if necessary. 


● Document the version set for "Instructions (without their own version)" in the Safety 
Administration Editor under "Settings"/"System library elements used in safety program". 


For documentation purposes, you can create a safety summary of the safety program you 
used to create the F-block.  


● When using the F-block again, make sure that the signature and, if applicable, the initial 
value signature of the F-block for S7-300/400 F-CPUs are unchanged. 


For F-blocks with instructions for which a version is indicated in the "Version" column of the 
"Instructions" task card, you must also note the following: 


● Document the versions of these instructions that were set at the time the F-block was 
compiled and on the basis of which the F-block was tested and, if applicable, approved. 


You can use the safety summary for documentation purposes. 


● When using the F-block again make sure that the documented versions are set for these 
instructions in the "Instructions" task card. 


● If versions other than the documented versions are set for these instructions, you must 
check yourself whether the F-block still works with these versions as intended. 


To do so, identify any differences between the versions based on the online help on the 
instructions.  


If there are differences you have to retest the F-block and have it accepted if necessary. 
Additional information on instruction versions can be found in the help on STEP 7 in 
"Basics for instruction versions". 


To help you manage F-blocks that you wish to reuse and that have already been tested and 
if applicable accepted, we recommend that you save these blocks as types in a global 
library. 
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5.4 Programming startup protection 


Introduction  
 


 WARNING 


When an F-CPU is switched from STOP to RUN mode, the standard user program starts 
up in the usual way. When the safety program is started up, all F-DBs are initialized with 
the values from the load memory - as is the case with a cold restart. This means that saved 
error information is lost. 


The F-system automatically reintegrates the F-I/O. 


An operating error or an internal error can also trigger a startup of the safety program with 
the values from the load memory. If your process does not allow such a startup, you must 
program a restart/startup protection in the safety program: The output of process data must 
be blocked until manually enabled. This enable must not occur until it is safe to output 
process data and faults have been corrected. (S008) 


 


Example of restart/startup prevention 
In order to implement a restart/startup prevention, it must be possible to detect a startup. To 
detect a startup, you declare a tag of data type BOOL with initial value "TRUE" in an F-DB. 


Block the output of process data when this tag has the value "1," for example, by passivating 
F-I/O using the PASS_ON tag in the F-I/O DB. 


To manually enable the output of process data, you reset this tag by means of a user 
acknowledgment. 


See also 
Implementing User Acknowledgment in the Safety Program of the F-CPU of a DP Master or 
IO controller (Page 151) 


Implementing user acknowledgment in the safety program of the F-CPU of a I-slave or  
I-device (S7-300, S7-400, S7-1500) (Page 156) 


F-I/O DB (Page 129) 
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 F-I/O access 6 
6.1 F-I/O access 


Overview  
The following describes how you can access the F-I/O and the special characteristics you 
must consider when programming this access. 


Access via the process image 
As with standard I/O, you access F-I/O (e.g., ET 200MP fail-safe modules) via the process 
image (PII and PIQ).  


Access here is only permitted via the corresponding channel for the specified data type. 


Example: To access input channels of data type BOOL in the process input image of F-I/O, 
you must use the "input (bit)" (I x.y) unit. Access to the 16 consecutive input channels of the 
data type BOOL via the unit "input word" (IW x) is not possible. 


Direct I/O access is not permitted. Inputs or outputs of the F-I/O to which you have access 
must be enabled in the hardware configuration. You must not access the channel 
value/value status of an F-I/O from various F-runtime groups. The first programmed access 
defines the assignment for the F-runtime group. 


The process image of the inputs is updated at the start of the F-runtime group. The process 
image of the outputs is updated at the end of the F-runtime group (see Program structure of 
the safety program (S7-300, S7-400) (Page 85) or Program structure of the safety program 
(S7-1200, S7-1500) (Page 87)). For additional information on updating the process image, 
refer to the note in Data Transfer from the Safety Program to the Standard User Program 
(Page 160). 


The actual communication between the F-CPU (process image) and the F-I/O for the 
purpose of updating the process image takes place in the background using a special safety 
protocol in accordance with PROFIsafe. 


 


 WARNING 


If you use an additional component between the F-CPU (S7-300/400) and the F-I/O that 
copies the safety frame in accordance with PROFIsafe between the F-CPU (S7-300/400) 
and F-I/O per user program, you must test all safety functions affected by the copy function 
whenever you change the user-programmed copy function. (S049) 
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 Note 


Due to the special safety protocol, the F-I/O occupies a larger area of the process image 
than is required for the existing and enabled channels on the F-I/O (channel values and 
value status). To find the area of the process image where the channels are stored, refer to 
the relevant manuals for the F-I/O. When the process image is accessed in the safety 
program, only the channels that are actually present may be accessed. 


Note that for certain F-I/O (such as ET 200SP fail-safe modules or ET 200MP fail-safe 
modules), a "1oo2 evaluation of the sensors can be specified. To find out which of the 
channels combined by the "1oo2 evaluation of the sensors" you can access in the safety 
program, refer to the relevant manuals for the F-I/O. 


 


See also 
Safety-Related I-Slave-Slave Communication - F-I/O Access (Page 210) 


Value status (S7-1200, S7-1500) (Page 124) 
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6.2 Value status (S7-1200, S7-1500) 


Properties  
The value status is additional binary information for the channel value of an F-I/O. The value 
status is entered in the process image input (PII).  


The value status is supported by ET 200MP, ET 200SP, ET 200S, ET 200iSP, ET 200pro, 
S7-1200 fail-safe modules or S7-300 F-SMs and fail-safe GSD based I/O devices which 
support the "RIOforFA-Safety" profile. 


We recommend you assign the name for the channel value amended with "_VS" as a 
symbolic name for the value status, for example, "TagIn_1_VS". 


The value status provides information on the validity of the corresponding channel value:  


● 1: A valid process value is output for the channel. 


● 0: A fail-safe value is output for the channel. 


The channel value and value status of an F-I/O can only be accessed from the same  
F-runtime group. 


Location of value status bits in the PII for F-I/O with digital inputs 
The value status bits come straight after the channel values in the PII. 


Table 6- 1 Example: Address assignment in PII for F-I/O with 16 digital input channels 


Byte in the  
F-CPU 


Assigned bits in F-CPU per F-I/O: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 DI7 DI6 DI5 DI4 DI3 DI2 DI1 DI0 
x + 1 DI15 DI14 DI13 DI12 DI11 DI10 DI9 DI8 
x + 2 Value 


status DI7 
Value 


status DI6 
Value 


status DI5 
Value 


status DI4 
Value 


status DI3 
Value 


status DI2 
Value 


status DI1 
Value 


status DI0 
x + 3 Value 


status DI15 
Value 


status DI14 
Value 


status DI13 
Value 


status DI12 
Value 


status DI11 
Value 


status DI10 
Value 


status DI9 
Value 


status DI8 
 x = Module start address 


The location of the channel values in the PII can be found in the device manual for the F-I/O. 
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Location of value status bits in the PII for F-I/O with digital outputs 
The value status bits in the PII are mapped with the same structure as the channel values in 
the PIQ. 


Table 6- 2 Example: Address assignment in PIQ for F-I/O with 4 digital output channels 


Byte in the  
F-CPU 


Assigned bits in F-CPU per F-I/O: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 — — — — DQ3 DQ2 DQ1 DQ0 


 x = Module start address 
 


Table 6- 3 Example: Address assignment in PII for F-I/O with 4 digital output channels 


Byte in the  
F-CPU 


Assigned bits in F-CPU per F-I/O: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 — — — — Value 


status 
DQ3 


Value 
status 
DQ2 


Value 
status 
DQ1 


Value 
status DQ0 


 x = Module start address 


The location of the channel values in the PIQ can be found in the device manual for the  
F-I/O. 
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Location of value status bits in the PII for F-I/O with digital outputs and digital inputs 
The value status bits come directly after the channel values in the PII in the following order: 


● Value status bits for the digital inputs 


● Value status bits for the digital outputs 


Table 6- 4 Example: Address assignment in PIQ for F-I/O with 2 digital input channels and 1 digital output channel 


Byte in the  
F-CPU 


Assigned bits in F-CPU per F-I/O: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 — — — — — — — DQ0 


 x = Module start address 
 


Table 6- 5 Example: Address assignment in PII for F-I/O with 2 digital input channels and 1 digital output channel 


Byte in the  
F-CPU 


Assigned bits in F-CPU per F-I/O: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 — — — — — — DI1 DI0 
x + 1 — — — — — — Value 


status DI1 
Value 


status DI0 
x + 2 — — — — — — — Value 


status DQ0 
 x = Module start address 


The location of the channel values in the PII and PIQ can be found in the device manual for 
the F-I/O. 


Location of value status bits in the PII for F-I/O with analog inputs 
The value status bits come directly after the channel values in the PII. 


Table 6- 6 Example: Address assignment in PII for F-I/O with 6 analog input channels (data type INT) 


Byte in the  
F-CPU 


Assigned bytes/bits in the F-CPU per F-I/O: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 Channel value AI0 


... ... 
x + 10 Channel value AI5 
x + 12 — — Value 


status AI5 
Value 


status AI4 
Value 


status AI3 
Value 


status AI2 
Value 


status AI1 
Value 


status AI0 
 x = Module start address 


The location of the channel values in the PII can be found in the device manual for the F-I/O. 
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Location of value status bits in the PII for F-I/O with analog outputs 
The value status bits are mapped in the PII. 


Table 6- 7 Example: Address assignment in PIQ for F-I/O with 6 analog output channels (data type INT) 


Byte in the  
F-CPU 


Assigned bytes in the F-CPU per F-I/O: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 Channel value AO0 


... ... 
x + 10 Channel value AO5 


 x = Module start address 
 


Table 6- 8 Example: Address assignment in PII for F-I/O with 6 analog output channels (data type INT) 


Byte in the  
F-CPU 


Assigned bits in F-CPU per F-I/O: 


7 6 5 4 3 2 1 0 
x + 0 — — Value 


status AO5 
Value 
status 
AO4 


Value 
status AO3 


Value 
status AO2 


Value 
status AO1 


Value 
status AO0 


 x = Module start address 


The location of the channel values in the PIQ can be found in the device manual for the  
F-I/O. 
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6.3 Process Data or Fail-Safe Values 


When are fail-safe values used?  
The safety function requires that fail-safe values (0) be used instead of process data for 
passivation of the entire F-I/O or individual channels of an F-I/O in the following cases. This 
applies both to digital channels (data type BOOL) as well as for analog channels (data type 
INT or DINT): 


● When the F-system starts up 


● When errors occur during safety-related communication (communication errors) between 
the F-CPU and F-I/O using the safety protocol in accordance with PROFIsafe 


● When F-I/O faults and channel faults occur (such as wire break, short circuit, and 
discrepancy errors) 


● As long as you enable passivation of the F-I/O with PASS_ON = 1 in the F-I/O DB (see 
below) 


Fail-safe value output for F-I/O/channels of an F-I/O  
When passivation occurs for an F-I/O with inputs, the F-system provides the safety program 
with fail-safe values (0) in the PII instead of the process data pending at the fail-safe inputs 
of the F-I/O. 


The overflow or underflow of a channel of the SM 336; AI 6 x 13Bit or 
SM 336; F-AI 6 x 0/4 ... 20 mA HART is recognized by the F-system as an F-I/O/channel 
fault. The fail-safe value 0 is provided in place of 7FFFH (for overflow) or 8000H (for 
underflow) in the PII for the safety program. 


If you want to process fail-safe values other than "0" in the safety program for an F-I/O with 
inputs for analog channels of data type INT or DINT, you can assign individual fail-safe 
values for QBAD = 1 and value status = 0 or QBAD_I_xx/QBAD_O_xx = 1 (instructions 
JMP/JMPN, LABEL and MOVE). 


 


 WARNING 


For an F-I/O with digital input channels (data type BOOL), the value provided in the PII 
must always be processed in the safety program, regardless of the value status or 
QBAD/QBAD_I_xx. (S009) 


 


When passivation occurs in an F-I/O with outputs, the F-system transfers fail-safe values (0) 
to the fail-safe outputs instead of the output values in the PIQ provided by the safety 
program. The F-system overwrites the associated PIQ with fail-safe values (0). 
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Reintegration of F-I/O/channels of an F-I/O  
The switchover from fail-safe values (0) to process data (reintegration of an F-I/O) takes 
place automatically or following user acknowledgment in the F-I/O DB. The reintegration 
method depends on the following: 


● The reason for passivation of the F-I/O or channels of the F-I/O 


● The parameter assignment to be implemented by you in the F-I/O DB (Page 129) or the 
parameter assignment for the ET 200MP F-modules (S7-1500)/S7-1200 F-modules and 
possibly GSD based I/O devices according to RIOforFA-Safety profile 


 
  Note 


Note that for channel faults in the F-I/O, channel-granular passivation takes place if 
configured accordingly in the hardware and network editor. For the concerned channels, 
fail-safe values (0) are output. 


Reintegration after channel faults reintegrates all channels whose faults were eliminated; 
faulty channels remain passivated. 


 


See also 
Configuring F-I/O (Page 47) 


6.4 F-I/O DB 


Introduction  
An F-I/O DB is automatically generated for each F-I/O (in safety mode) when the F-I/O is 
configured in the hardware and network editor. The F-I/O DB contains tags that you can 
evaluate or can/must write to in the safety program. It is not permitted to change the initial 
values of the tags directly in the F-I/O DB. When an F-I/O is deleted, the associated F-I/O 
DB is also deleted. 


Access to an F-I/O DB 
You access tags of the F-I/O DB for the following reasons: 


● For reintegration of F-I/O after communication errors, F-I/O faults, or channel faults 


● If you want to passivate the F-I/O depending on particular states of your safety program 
(for example, group passivation) 


● For changing parameters for fail-safe GSD based DP slaves/GSD based I/O devices 


● If you want to evaluate whether fail-safe values or process data are output 
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6.4.1 Tags of the F-I/O DB 
The following table shows the tags of an F-I/O DB: 
 
 Tag Data type Function Initial 


value 
Tags that you 
can or must 
write 


PASS_ON BOOL 1=enable passivation 0 
ACK_NEC BOOL 1=acknowledgment for reintegration  


required in the event of F-I/O or channel 
faults 


1 


ACK_REI BOOL 1=acknowledgment for reintegration 0 
IPAR_EN BOOL Tag for parameter reassignment of fail-


safe GSD based DP slaves/GSD based 
I/O devices or, in the case of 
SM 336; F-AI 6 x 0/4 ... 20 mA HART, for 
enabling HART communication 


0 


Tags that you 
can evaluate 


PASS_OUT BOOL Passivation output 1 
QBAD BOOL 1=Fail-safe values are output 1 
ACK_REQ BOOL 1=Acknowledgment request for  


reintegration 
0 


IPAR_OK BOOL Tag for parameter reassignment of fail-
safe GSD based DP slaves/GSD based 
I/O devices or, in the case of 
SM 336; F-AI 6 x 0/4 ... 20 mA HART, for 
enabling HART communication 


0 


DIAG BYTE Service information  
QBAD_I_xx BOOL 1=fail-safe values are output to input  


channel xx (S7-300/400) 
1 


QBAD_O_xx BOOL 1=fail-safe values are output to output 
channel xx (S7-300/400) 


1 
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Differences in evaluation in S7-1200/1500 F-CPUs and S7-300/400 
The following table describes the differences in the evaluation of tags of the F-I/O DB and 
the value status depending on the F-I/O and F-CPU used. 
 
Tag in the F-I/O DB or 
value status 


F-I/O with "RIOforFA-
Safety" profile with  
S7-1200/1500 F-CPU 


F-I/O without profile 
"RIOforFA-Safety" with  
S7-1500 F-CPU 


F-I/O with S7-300/400 
F-CPU 


ACK_NEC —2 x x 
QBAD x3 x x 
PASS_OUT x3 x x 
QBAD_I_xx1 — — x 
QBAD_O_xx1 — — x 
Wertstatus1 x x — 
 1 QBAD_I_xx and QBAD_O_xx indicate the validity of the channel value on a channel-granular basis 


and are therefore equivalent to the value status in S7-1200. Value status or QBAD_I_xx and 
QBAD_O_xx are not available for fail-safe GSD based DP slaves or fail-safe GSD based I/O  
devices without the "RIOforFA-Safety" profile. 


2 Via F-I/O configuration; for ET 200MP/S7-1200 fail-safe modules using the "Channel failure 
acknowledge" parameter 


3 For details about the characteristics, see "PASS_OUT/QBAD/QBAD_I_xx/QBAD_O_xx and value 
status" below  


6.4.1.1 PASS_ON 
The PASS_ON tag allows you to enable passivation of an F-I/O, for example, depending on 
particular states in your safety program. 


Using the PASS_ON tag in the F-I/O DB, you can passivate F-I/O; channel-granular 
passivation is not possible. 


As long as PASS_ON = 1, passivation of the associated F-I/O occurs. 
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6.4.1.2 ACK_NEC 
If an F-I/O fault is detected by the F-I/O, passivation of the relevant F-I/O occurs. If channel 
faults are detected and channel granular passivation is configured, the relevant channels are 
passivated. If passivation of the entire F-I/O is configured, all channels of the relevant F-I/O 
are passivated. Once the F-I/O fault or channel fault has been eliminated, reintegration of the 
relevant F-I/O occurs, depending on ACK_NEC: 


● With ACK_NEC = 0, you can assign an automatic reintegration. 


● With ACK_NEC = 1, you can assign a reintegration by user acknowledgment. 


 


 WARNING 


Assignment of the ACK_NEC = 0 tag is only allowed if automatic reintegration is permitted 
for the relevant process from a safety standpoint. (S010) 


 


 Note 


The initial value for ACK_NEC is 1 after creation of the F-I/O DB. If you do not require 
automatic reintegration, you do not have to write ACK_NEC. 


 


6.4.1.3 ACK_REI 
When the F-system detects a communication error or an F-I/O fault for an F-I/O, the relevant 
F-I/O is passivated. If channel faults are detected and channel granular passivation is 
configured, the relevant channels are passivated. If passivation of the entire F-I/O is 
configured, all channels of the relevant F-I/O are passivated. Reintegration of the  
F-I/O/channels of the F-I/O after elimination of faults requires a user acknowledgment with a 
positive edge at the ACK_REI tag of the F-I/O DB: 


● After every communication error 


● After F-I/O or channel faults only with parameter assignment "Channel failure 
acknowledge = 


Manually" or ACK_NEC = 1 


Reintegration after channel faults reintegrates all channels whose faults were eliminated. 


Acknowledgment is not possible until tag ACK_REQ = 1. 


In your safety program, you must provide a user acknowledgment by means of the ACK_REI 
tag for each F-I/O.  


 


 WARNING 


For the user acknowledgment, you must interconnect the ACK_REI tag of the F-I/O DB with 
a signal generated by an operator input. An interconnection with an automatically 
generated signal is not permitted. (S011) 
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 Note 


Alternatively, you can use the "ACK_GL" instruction to carry out reintegration of the F-I/O 
following communication errors or F-I/O/channel faults (ACK_GL: Global acknowledgment of 
all F-I/O in an F-runtime group (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) (Page 407)). 


 


6.4.1.4 IPAR_EN 
The IPAR_EN tag corresponds to the iPar_EN_C tag in the PROFIsafe bus profile as of 
PROFIsafe Specification V1.20 and higher.  


Fail-safe GSD based DP slaves/GSD based I/O devices 


To find out when this tag must be set or reset when parameters of fail-safe GSD based DP 
slaves/GSD based I/O devices are reassigned, consult the PROFIsafe Specification V1.20 or 
higher or the documentation for the fail-safe GSD based DP slave/GSD based I/O device. 


Note that IPAR_EN = 1 does not trigger passivation of the relevant F-I/O.  


If passivation is to occur when IPAR_EN = 1, you must also set tag PASS_ON = 1. 


HART communication with SM 336; F-AI 6 x 0/4 ... 20 mA HART 


If you set the IPAR_EN tag to "1" while parameter "HART_Tor" = "switchable" is assigned, 
the HART communication for the SM 336; F-AI 6 x 0/4 ... 20 mA HART is enabled. Setting 
this tag to "0" disables the HART communication. The F-SM acknowledges the enabled or 
disabled HART communication with tag IPAR_OK = 1 or 0. 


Enable HART communication only when your system is in a status, in which any 
reassignment of parameters for an associated HART device can be done without any risk. 


If you want to evaluate the "HART communication enabled" status in your safety program, 
e.g., for the purpose of programming interlocks, you must build up the information as shown 
in the following example. This is necessary to ensure that the information is properly 
available even if communication errors occur while the HART communication is enabled with 
IPAR_EN = 1. Only change the status of the IPAR_EN tag during this evaluation if there is 
no passivation due to a communication error or F-I/O or channel fault. 
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Example of enabling HART communication 


 
Additional information on HART communication with SM 336; F-AI 6 x 0/4 ... 20 mA HART 
can be found in the Automation System S7-300, ET 200M Distributed I/O System manual, 
Fail-Safe Signal Modules (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/19026151) 
manual and in the online help on the module. 
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6.4.1.5 PASS_OUT/QBAD/QBAD_I_xx/QBAD_O_xx and value status 
The following table set outs differences in the reaction of the channel values and 
PASS_OUT, QBAD, QBAD_I_xx/QBAD_O_xx tags and of the value status depending on the 
F-I/O and F-CPU used. 


 
Fail-safe value output after... F-I/O with "RIOforFA-


Safety" profile with  
S7-1200/1500 F-CPU 


F-I/O without profile 
"RIOforFA-Safety" with 
S7-1500 F-CPUs 


F-I/O with S7-300/400 F-CPU 


Startup of F-system QBAD and PASS_OUT = 1 
For all channels: 
Channel value = fail-safe value (0) 
Value status = 0* 


QBAD and PASS_OUT = 1 
For all channels: 
Channel value = fail-safe value 
(0) 
QBAD_I_xx and  
QBAD_O_xx = 1* 


Communication errors 
 
F-I/O faults 
 
Channel faults 
in configuration of passivation 
for complete F-I/O 
 
Channel faults during  
configuration of channel-
granular passivation 


QBAD and PASS_OUT 
unchanged  
For the affected channels:  
Channel value = fail-safe 
value (0)  
Value status = 0 


QBAD and  
PASS_OUT = 1 
For the affected chan-
nels: 
Channel value = fail-safe 
value (0) 
Value status = 0* 


QBAD and PASS_OUT = 1 
For the affected channels: 
Channel value = fail-safe value 
(0) 
QBAD_I_xx and  
QBAD_O_xx = 1* 


As long as passivation of the 
F-I/O is activated in the F-I/O 
DB with PASS_ON = 1 


QBAD = 1, PASS_OUT unchanged 
For all channels: 
Channel value = fail-safe value (0) 
Value status = 0* 


QBAD = 1, PASS_OUT  
unchanged 
For all channels: 
Channel value = fail-safe value 
(0) 
QBAD_I_xx and  
QBAD_O_xx = 1* 


 * Value status or QBAD_I_xx and QBAD_O_xx are not available for fail-safe GSD based DP slaves and fail-safe GSD 
based I/O devices without the "RIOforFA-Safety" profile. 
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6.4.1.6 ACK_REQ 
When the F-system detects a communication error or an F-I/O fault or channel fault for an 
F-I/O, the relevant F-I/O or individual channels of the F-I/O are passivated. ACK_REQ = 1 
signals that user acknowledgment is required for reintegration of the relevant F-I/O or 
channels of the F-I/O. 


The F-system sets ACK_REQ = 1 as soon as the fault has been eliminated and user 
acknowledgment is possible. For channel-granular passivation, the F-system sets 
ACK_REQ = 1 as soon as the channel fault is corrected. User acknowledgment is possible 
for this fault. Once acknowledgment has occurred, the F-system resets ACK_REQ to 0. 


 


 Note 


For F-I/O with outputs, acknowledgment after F-I/O or channel faults may only be possible 
some minutes after the fault has been eliminated, until the necessary test signal is applied 
(see F-I/O manuals). 


 


6.4.1.7 IPAR_OK 
The IPAR_OK tag corresponds to the iPar_OK_S tag in the PROFIsafe bus profile, 
PROFIsafe Specification V1.20 and higher. 


Fail-safe GSD based DP slaves/GSD based I/O devices 


To find out how to evaluate this tag when parameters of fail-safe GSD based DP slaves or 
GSD based I/O devices are reassigned, consult the PROFIsafe Specification V1.20 or higher 
or the documentation for the fail-safe GSD based DP slave/GSD based I/O device. 


For HART communication with SM 336; F-AI 6 x 0/4 ... 20 mA HART see Chapter IPAR_EN 
(Page 133). 
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6.4.1.8 DIAG 
The DIAG tag provides non-fail-safe information (1 byte) about errors or faults that have 
occurred for service purposes. You can read out this information by means of operator 
control and monitoring systems or, if applicable, you can evaluate it in your standard user 
program. DIAG bits are saved until you perform an acknowledgment with the ACK_REI tag 
or until automatic reintegration takes place. 


Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Timeout detected by F-I/O The PROFIBUS/PROFINET 


connection between F-CPU 
and F-I/O is faulty. 
The value of the F-monitoring 
time for the F-I/O is set too 
low. 
The F-I/O are receiving invalid 
parameter assignment data 
or 


• Check the PROFIBUS/PROFINET  
connection and ensure that there are no  
external sources of interference. 


• Check the parameter assignment of the  
F-I/O. If necessary, set a higher value for the 
monitoring time. Recompile the hardware 
configuration, and download it to the F-CPU. 
Recompile the safety program. 


• Check the diagnostics buffer of the F-I/O. 
• Turn the power of the F-I/O off and back on. 


Internal F-I/O fault 
or 


Replace F-I/O 


Internal F-CPU fault Replace F-CPU 
Bit 1 F-I/O fault or channel fault 


detected by F-I/O1 
See F-I/O manuals See F-I/O manuals 


Bit 2 CRC error or sequence 
number error detected by  
F-I/O 


See description for bit 0 See description for bit 0 


Bit 3 Reserved — — 
Bit 4 Timeout detected by  


F-system 
See description for bit 0 See description for bit 0 


Bit 5 Sequence number error 
detected by F-system2 


See description for bit 0 See description for bit 0 


Bit 6 CRC-error detected by  
F-system 


See description for bit 0 See description for bit 0 


Bit 7 Addressing error3 — Contact Service & Support 
 1 Not for F-I/O that support the "RIOforFA-Safety" profile. 


2 For S7-300/400 F-CPUs only 
3 For S7-1200/1500 F-CPUs only 
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6.4.2 Accessing tags of the F-I/O DB 


Name of the F-I/O DB  
An F-I/O DB is automatically generated for each F-I/O when the F-I/O is configured in the 
hardware and network editor and a name is generated at the same time. 


The name is formed by combining the fixed prefix "F", the start address of the F-I/O, and the 
names entered in the properties for the F-I/O in the hardware and network editor  
(example: F00005_4_8_F_DI_DC24V_1). 


Changing the name and number of the F-I/O DB 
The name and number of the F-I/O DB are assigned automatically when the F-I/O are 
configured. You can change the number in the "Properties" tab of the associated F-I/O. You 
can also change the name and number in the project tree. 


Rule for accessing tags of the F-I/O DB 
Tags of the F-I/O DB of an F-I/O can only be accessed from the F-runtime group from which 
the channels of this F-I/O are accessed (if access is made). 


"Fully qualified DB access" 
You can access the tags of the F-I/O DB with "fully qualified DB access" (that is, by 
specifying the name of the F-I/O DB and by specifying the name of the tag). 


Example of evaluating the QBAD tag  
Network 4: fully qualified access to the QBAD tag 
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6.5 Passivation and reintegration of F-I/O 


Overview  
In the following you can find information on passivation and reintegration of F-I/O. 


Signal sequence charts  
The signal sequences presented below represent typical signal sequences for the indicated 
behavior. 


Actual signal sequences and, in particular, the relative position of the status change of 
individual signals can deviate from the given signal sequences within the scope of known 
"fuzzy" cyclic program execution factors, depending on the following: 


● The F-I/O used 


● The F-CPU used 


● The cycle time of the (F-)OB in which the associated F-runtime group is called 


● The target rotation time of the PROFIBUS DP or the update time of the PROFINET IO 


 


 Note 


The signal sequences shown refer to the status of signals in the user's safety program.  


Contrary to what is shown in the signal charts, the status changes shown between process 
data and fail-safe values that are transmitted to the fail-safe outputs ("To outputs" signal 
sequence) can occur before the status change of the associated QBAD signal or value 
status. 
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6.5.1 After startup of F-system 


Behavior after a startup  
 
Fail-safe value output after 
startup of the F-system 


F-I/O with "RIOforFA-Safety" 
profile with S7-1200/1500  
F-CPU 


F-I/O without profile 
"RIOforFA-Safety" with  
S7-1500 F-CPU 


Every F-I/O with S7-300/400 
F-CPU 


Passivation of the entire  
F-I/O occurs during startup. 


QBAD and PASS_OUT = 1 
For all channels: 
Channel value = fail-safe value (0) 
Value status = 0* 


QBAD and PASS_OUT = 1 
For all channels: 
Channel value = fail-safe 
value (0) 
QBAD_I_xx and  
QBAD_O_xx = 1* 


 * Value status or QBAD_I_xx and QBAD_O_xx are not available for fail-safe GSD based DP slaves and fail-safe GSD 
based I/O devices without the "RIOforFA-Safety" profile. 


Reintegration of F-I/O 
Reintegration of the F-I/O, i.e. the provision of process values in the PII or the transfer of 
process values provided in the PIQ to the fail-safe outputs, takes place automatically, 
regardless of the setting at the tag ACK_NEC or the configuration "Channel failure 
acknowledge", no sooner than the second cycle of the F-runtime group after startup of the  
F-system. 


You can find additional information on pending F-communication, F-I/O or channel errors 
during startup of the F-system in the sections After communication errors (Page 142) and 
After F-I/O or channel faults (Page 144). 


For fail-safe GSD based I/O devices with "RIOforFA-Safety" profile, consult the respective 
documentation for the fail-safe GSD based I/O device . 


Depending on the F-I/O you are using and the cycle time of the F-runtime group and 
PROFIBUS DP/PROFINET IO, several cycles of the F-runtime group can elapse before 
reintegration occurs. 


If communication between the F-CPU and F-I/O takes longer to establish than the F-
monitoring time set in the properties for the F-I/O, automatic reintegration does not take 
place. 
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Signal sequence for passivation and reintegration of F-I/O after F-system startup 


 


 WARNING 


When an F-CPU is switched from STOP to RUN mode, the standard user program starts 
up in the usual way. When the safety program is started up, all F-DBs are initialized with 
the values from the load memory - as is the case with a cold restart. This means that saved 
error information is lost. 


The F-system automatically reintegrates the F-I/O, as described above.  


An operating error or an internal error can also trigger a startup of the safety program with 
the values from the load memory. If your process does not allow such a startup, you must 
program a restart/startup protection in the safety program: The output of process data must 
be blocked until manually enabled. This enable must not occur until it is safe to output 
process data and faults have been corrected. (S008) 
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6.5.2 After communication errors 


Behavior after communication errors  
 
Fail-safe value output after 
communication errors 


F-I/O with "RIOforFA-Safety" 
profile with S7-1200/1500  
F-CPU 


F-I/O without profile 
"RIOforFA-Safety" with  
S7-1500 F-CPU 


Every F-I/O with S7-300/400 
F-CPU 


If a communication error 
between the F-CPU and the 
F-I/O is detected, passivation 
of the entire F-I/O occurs. 


QBAD and PASS_OUT = 1 
For all channels: 
Channel value = fail-safe value (0) 
Value status = 0* 


QBAD and PASS_OUT = 1 
For all channels: 
Channel value = fail-safe 
value (0) 
QBAD_I_xx and QBAD_O_xx 
= 1* 


 * Value status or QBAD_I_xx and QBAD_O_xx are not available for fail-safe GSD based DP slaves and fail-safe GSD 
based I/O devices without the "RIOforFA-Safety" profile. 


Reintegration of F-I/O 
Reintegration of the relevant F-I/O, that is, provision of process data in the PII or transfer of 
process data provided in the PIQ to the fail-safe outputs, takes place only when the following 
occurs: 


● All communication errors have been eliminated and the F-system has set tag 
ACK_REQ = 1 


● A user acknowledgment with a positive edge has occurred: 


– At the ACK_REI tag of the F-I/O DB  (Page 132) or 


– At the ACK_REI_GLOB input of the "ACK_GL" instruction (ACK_GL: Global 
acknowledgment of all F-I/O in an F-runtime group (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, 
S7-400, S7-1200, S7-1500) (Page 407)) 
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Signal sequence for passivation and reintegration of F-I/O after communication errors 


 


See also 
Implementing User Acknowledgment in the Safety Program of the F-CPU of a DP Master or 
IO controller (Page 151) 


Implementing user acknowledgment in the safety program of the F-CPU of a I-slave or  
I-device (S7-300, S7-400, S7-1500) (Page 156) 
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6.5.3 After F-I/O or channel faults 


Behavior after F-I/O faults  
 
Fail-safe value output after 
F-I/O faults 


F-I/O with "RIOforFA-Safety" 
profile with S7-1200/1500  
F-CPU 


F-I/O without profile 
"RIOforFA-Safety" with  
S7-1500 F-CPU 


Every F-I/O with S7-300/400 
F-CPU 


If an F-I/O fault is detected 
by the F-system, passivation 
of the entire F-I/O occurs. 


QBAD and PASS_OUT = 1 
For all channels: 
Channel value = fail-safe value (0) 
Value status = 0* 


QBAD and PASS_OUT = 1 
For all channels: 
Channel value = fail-safe 
value (0) 
QBAD_I_xx and QBAD_O_xx 
= 1* 


 * Value status or QBAD_I_xx and QBAD_O_xx are not available for fail-safe GSD based DP slaves and fail-safe GSD 
based I/O devices without the "RIOforFA-Safety" profile. 


Behavior after channel fault  
 
Fail-safe value output after 
channel faults 


F-I/O with "RIOforFA-Safety" 
profile with S7-1200/1500  
F-CPU 


F-I/O without profile 
"RIOforFA-Safety" with  
S7-1500 F-CPU 


Every F-I/O with S7-300/400 
F-CPU 


When passivation for  
complete F-I/O is configured: 
If a channel fault is detected 
by the F-system, passivation 
of the entire F-I/O occurs. 


QBAD and PASS_OUT = 1 
For all channels: 
Channel value = fail-safe value (0) 
Value status = 0* 


QBAD and PASS_OUT = 1 
For all channels: 
Channel value = fail-safe 
value (0) 
QBAD_I_xx and  
QBAD_O_xx = 1* 


With configuration of  
channel-granular  
passivation: 
If a channel fault is detected 
by the F-system, passivation 
of the affected channels 
occurs. 


QBAD and PASS_OUT  
unchanged  
For the affected channels: 
Channel value = fail-safe 
value (0) 
Value status = 0 


QBAD and PASS_OUT = 1 
For the affected channels: 
Channel value = fail-safe 
value (0) 
Value status = 0* 


QBAD and PASS_OUT = 1 
For the affected channels: 
Channel value = fail-safe 
value (0) 
QBAD_I_xx and  
QBAD_O_xx = 1* 


 * Value status or QBAD_I_xx and QBAD_O_xx are not available for fail-safe GSD based DP slaves and fail-safe GSD 
based I/O devices without the "RIOforFA-Safety" profile. 
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Reintegration of F-I/O 
Reintegration of the relevant F-I/O or the relevant channels of the F-I/O, that is, provision of 
process data in the PII or transfer of process data provided in the PIQ to the fail-safe 
outputs, takes place only when the following occurs: 


● All F-I/O or channel faults have been eliminated. 


If you have configured channel-granular passivation for the F-I/O, the relevant channels are 
reintegrated once the fault is corrected; any faulty channels remain passivated. 


Reintegration is performed depending on your setting for the ACK_NEC tag or the "Channel 
failure acknowledge" parameter (configuration of the ET 200MP F-module and S7-1200  
F-module) 


● With ACK_NEC = 0 or the configuration "Channel failure acknowledge = automatic", 
automatic reintegration is performed as soon as the F-system detects that the fault has 
been corrected. For F-I/O with inputs, reintegration takes place right away. For F-I/O with 
outputs or F-I/O with inputs and outputs, depending on the F-I/O you are using, 
reintegration can take several minutes, first after the necessary test signals have been 
applied, which are used by the F-I/O to determine that the fault has been eliminated. 


● With ACK_NEC = 1 or the configuration "Channel failure acknowledge = manual", 
reintegration is performed only as a result of user acknowledgment with a positive edge 
at the ACK_REI tag of the F-I/O DB or at the ACK_REI_GLOB input of the "ACK_GL" 
instruction. Acknowledgment can be made as soon as the F-system detects that the fault 
has been eliminated and tag ACK_REQ = 1 has been set. 


For fail-safe GSD based I/O devices with "RIOforFA-Safety" profile, consult the respective 
documentation for the fail-safe GSD based I/O device . 


 


 
 WARNING 


Following a power failure of the F-I/O lasting less than the assigned F-monitoring time 
for the F-I/O, automatic reintegration can occur regardless of your setting for the 
ACK_NEC tag, as described for the case when ACK_NEC = 0 or configuration "Channel 
failure acknowledge = automatic". 


If automatic reintegration is not permitted for the relevant process in this case, you must 
program startup protection by evaluating tags QBAD or QBAD_I_xx and QBAD_O_xx or 
value status or PASS_OUT. 


In the event of a power failure of the F-I/O lasting longer than the specified F-monitoring 
time for the F-I/O, the F-system detects a communication error. (S012) 
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Signal sequence for passivation and reintegration of F-I/O after F-I/O faults and channel faults when 
ACK_NEC = 0 or configuration "Channel failure acknowledge = automatic" (for passivation of entire  
F-I/O after channel faults) 
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Signal sequence for passivation and reintegration of F-I/O after F-I/O faults and channel faults when 
ACK_NEC = 1 or configuration "Channel failure acknowledge = manual" (for passivation of entire  
F-I/O after channel faults) 


For the signal sequence for passivation and reintegration of F-I/O after F-I/O or channel 
faults when ACK_NEC = 1 or configuration "Channel failure acknowledge = manual" (initial 
value), see Passivation and reintegration of F-I/O (Page 139). 
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Signal sequence for passivation and reintegration of F-I/O after channel faults when ACK_NEC = 1 or 
configuration "Channel failure acknowledge = manual" (for channel-granular passivation) 


Example for an F-I/O with inputs: 


 
① Channel fault for channel 0/passivation of channel 0 ④ Reintegration of channel 0 
② Channel fault for channel 1/passivation of channel 1 ⑤ Channel fault eliminated for channel 1 
③ Channel fault eliminated for channel 0 ⑥ Reintegration of channel 1 
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6.5.4 Group passivation 


Programming a group passivation  
If you want to enable passivation of additional F-I/O when an F-I/O or a channel of an F-I/O 
is passivated by the F-system, you can use the PASS_OUT/PASS_ON tags to perform 
group passivation of the associated F-I/O.  


Group passivation by means of PASS_OUT/PASS_ON can, for example, be used to force 
simultaneous reintegration of all F-I/O after startup of the F-system. 


For group passivation, you must OR all PASS_OUT tags of the F-I/O in the group and assign 
the result to all PASS_ON tags of the F-I/O in the group. 


During use of fail-safe values (0) due to group passivation by means of PASS_ON = 1, the 
QBAD tag of the F-I/O of this group = 1. 


 


 Note 


Note the different behavior of PASS_OUT for F-I/O with/without RIOforFA-Safety profile (see 
table in chapter PASS_OUT/QBAD/QBAD_I_xx/QBAD_O_xx and value status (Page 135)). 


 


Example of group passivation 
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Reintegration of F-I/O 
Reintegration of F-I/O passivated by group passivation occurs automatically, if a 
reintegration automatic or through user acknowledgment) occurs for the F-I/O that triggered 
the group passivation (PASS_OUT = 0). 


Signal sequence for group passivation following communication error 
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 Implementation of user acknowledgment 7 
7.1 Implementing User Acknowledgment in the Safety Program of the 


F-CPU of a DP Master or IO controller 


Options for user acknowledgment  
You have the following options for implementing a user acknowledgment: 


● An acknowledgment key that you connect to an F-I/O with inputs 


● An HMI system 


User acknowledgment by means of acknowledgment key 
 


 Note 


When you implement user acknowledgment by means of acknowledgment key, and a 
communication error, an F-I/O fault, or a channel fault occurs in the F-I/O to which the 
acknowledgment key is connected, then it will not be possible to acknowledge the 
reintegration of this F-I/O.  


This "blocking" can only be removed by a STOP-to-RUN transition of the F-CPU. 


Consequently, it is recommended that you also provide for an acknowledgment by means of 
an HMI system, in order to acknowledge reintegration of an F-I/O to which an 
acknowledgment key is connected. 


 


User acknowledgment by means of an HMI system 
For implementation of a user acknowledgment by means of an HMI system, the ACK_OP: 
Fail-safe acknowledgment (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 471) instruction is required. 
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Procedure for programming user acknowledgment by means of an HMI system (S7-300, S7-400) 
1. Select the "ACK_OP" instruction in the "Instructions" task card and place it in your safety 


program. The acknowledgment signal for evaluating user acknowledgments is provided 
at output OUT of ACK_OP. 


2. On your HMI system, set up a field for manual entry of an "acknowledgment value" of "6" 
(1st step in acknowledgment) and an "acknowledgment value" of "9" (2nd step in 
acknowledgment). 


or 


Assign function key 1 to transfer an "acknowledgment value" of "6" (1st step in 
acknowledgment) once, and function key 2 to transfer an "acknowledgment value" of "9" 
(2nd step in acknowledgment) once. You need to assign the in/out IN (in the data area of 
the ACK_OP instruction) to the field or the function keys. 


3. Optional: on your HMI system, evaluate output Q in the instance DB of F_ACK_OP to 
indicate the time frame within which the 2nd step in acknowledgment must occur or to 
indicate that the 1st step in acknowledgment has already occurred. 


If you want to perform a user acknowledgment exclusively from a programming device or PC 
using the watch table (monitor/modify tag) without having to disable safety mode, then you 
must transfer an operand (memory word or DBW of a DB of the standard user program) at 
in/out IN when calling ACK_OP. You can then transfer "acknowledgment values" "6" and "9" 
on the programming device or PC by modifying the memory word or DBW of a DB once. The 
memory word or DBW of a DB must not be written by the program. 


 


 Note 


If you connect the in/out IN to a memory word or DBW of a DB, you have use a separate 
memory word or DBW of a DB of the standard user program for each instance of the 
ACK_OP instruction at the in/out IN. 


 


 WARNING 


The two acknowledgment steps must not be triggered by one single operation, for example 
by automatically storing them along with the time conditions in a program and using a 
function key to trigger them. 
Having two separate acknowledgment steps also prevents erroneous triggering of an 
acknowledgment by your non-fail-safe HMI system. (S013) 
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 WARNING 


If you have HMI systems and F-CPUs that are interconnected and use the ACK_OP 
instruction for fail-safe acknowledgment, you need to ensure that the intended F-CPU will 
be addressed before you perform the two acknowledgment steps. 
• To do this, store a network-wide* unique name for the F-CPU in a DB of your standard 


user program in each F-CPU. 
• In your HMI system, set up a field from which you can read out the F-CPU name from 


the DB online before executing the two acknowledgment steps. 
• Optional: 


in your HMI system, set up a field to permanently store the F-CPU name. Then, you can 
determine whether the intended F-CPU is being addressed by simply comparing the  
F-CPU name read out online with the permanently stored name.(S014) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. 


Procedure for programming user acknowledgment by means of an HMI system (S7-1200, S7-1500) 
1. Select the "ACK_OP" instruction in the "Instructions" task card and place it in your safety 


program. The acknowledgment signal for evaluating user acknowledgments is provided 
at output OUT of ACK_OP. 


2. Assign the ACK_ID input an identifier between 9 and 30000 for the acknowledgment. 


3. Assign the in/out IN a memory word or DBW of a DB of the standard user program. 


 
  Note 


You need to provide the in/out IN with a separate memory word or DBW of a DB of the 
standard user program supply for each instance of the ACK_OP instruction. 


 


4. On your HMI system, set up a field for manual entry of an "acknowledgment value" of "6" 
(1st step in acknowledgment) and the "Identifier" configured at the ACK_ID input (2nd 
step in acknowledgment). 


or 


Allocate a function key 1 for a one-time transfer of the "acknowledgment value" of "6" (1st 
step in acknowledgment) and a function key 2 for a one-time transfer of the "Identifier" set 
at the ACK_ID input (2nd step in acknowledgment). 
You need to assign memory word or the DBW of the DB of the standard user program 
assigned to the in/out IN to the field or the function keys. 


5. Optional: In your HMI system, evaluate output Q in the instance DB of F_ACK_OP to see 
the time frame within which the 2nd step in acknowledgment must occur or to indicate 
that the 1st step in acknowledgment has already occurred. 
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 WARNING 


The two acknowledgment steps must not be triggered by one single operation, for example 
by automatically storing them along with the time conditions in a program and using a 
function key to trigger them. 
Having two separate acknowledgment steps also prevents erroneous triggering of an 
acknowledgment by your non-fail-safe HMI system. (S013) 


 


 WARNING 


If you have HMI systems and F-CPUs that are interconnected and use the ACK_OP 
instruction for fail-safe acknowledgment, you need to ensure that the intended F-CPU will 
be addressed before you perform the two acknowledgment steps. 


Alternative 1: 
• The value for each identifier of the acknowledgment (ACK_ID input; data type: INT) can 


be freely selected in the range from 9 to 30000, but must be unique network-wide* for all 
instances of the ACK_OP instruction. 
You must supply the ACK_ID input with constant values when calling the instruction. 
Direct read or write access in the associated instance DB is not permitted in the safety 
program! 


Alternative 2: 
• To do this, store a network-wide* unique name for the F-CPU in a DB of your standard 


user program in each F-CPU. 
• In your HMI system, set up a field from which you can read out the F-CPU name from 


the DB online before executing the two acknowledgment steps. 
• Optional: 


in your HMI system, set up a field to permanently store the F-CPU name. Then, you can 
determine whether the intended F-CPU is being addressed by simply comparing the F-
CPU name read out online with the permanently stored name. (S047) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. 
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Example of procedure for programming a user acknowledgment for reintegrating an F-I/O  
1. Optional: set the ACK_NEC tag in the respective F-I/O DB (Page 132) to "0" if automatic 


reintegration (without user acknowledgment) is to take place after an F-I/O fault or a 
channel fault. 


 


 
 WARNING 


Assignment of the ACK_NEC = 0 tag is only allowed if automatic reintegration is 
permitted for the relevant process from a safety standpoint. (S010) 


 


2. Optional: Evaluate the QBAD or QBAD_I_xx/QBAD_O_xx (S7-300/400) tags or value 
status (S7-1200, S7-1500) or DIAG in the respective F-I/O DB to trigger an indicator light 
in the event of an error, and/or generate error messages on the HMI system in your 
standard user program by evaluating the above tags or the value status. These 
messages can be evaluated before performing the acknowledgment operation. 
Alternatively, you can evaluate the diagnostic buffer of the F-CPU. 


3. Optional: Evaluate the ACK_REQ tag in the respective F-I/O DB, for example, in the 
standard user program or on the HMI system, to query or to indicate whether user 
acknowledgment is required. 


4. Assign the input of the acknowledgment key or the OUT output of the ACK_OP instruction 
to the ACK_REI tag in the respective F-I/O DB or the ACK_REI_GLOB input of the 
ACK_GL instruction (see above). 
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7.2 Implementing user acknowledgment in the safety program of the 
F-CPU of a I-slave or I-device (S7-300, S7-400, S7-1500) 


Options for user acknowledgment  
You can implement a user acknowledgment by means of: 


● An HMI system that you can use to access the F-CPU of the I-slave/I-Device 


● An acknowledgment key that you connect to an F-I/O with inputs that is assigned to the 
F-CPU of the I-slave/I-Device 


● An acknowledgment key that you connect to an F-I/O with inputs that is assigned to the 
F-CPU of the DP master/IO controller 


These three options are illustrated in the figure below. 
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1. User acknowledgment by means of an HMI system that you can use to access the F-CPU of the 
I-slave/I-Device 


The ACK_OP: Fail-safe acknowledgment (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400,  
S7-1200, S7-1500) (Page 471) instruction is required to implement user acknowledgment 
with an HMI system that you can use to access the F-CPU of the I-slave/I-device.  


Programming procedure 


Follow the procedure described in "Implementing User Acknowledgment in the Safety 
Program of the F-CPU of a DP Master or IO controller (Page 151)" under "Programming 
procedure ...".  


From your HMI system, you can then directly access the instance DB of ACK_OP in the 
I-slave/I-Device. 


2. User acknowledgment by means of an acknowledgment key at an F-I/O with inputs that is assigned 
to the F-CPU of the I-slave/I-Device 
 


 Note 


In the event of a communication error, F-I/O fault, or channel fault in the F-I/O to which the 
acknowledgment key is connected, an acknowledgment for reintegration of this F-I/O is no 
longer possible.  


This "blocking" can only be removed by a STOP-to-RUN transition of the F-CPU of the 
I-slave/I-Device. 


Consequently, it is recommended that you also provide for an acknowledgment by means of 
an HMI system that you can use to access the F-CPU of the I-slave/I-Device, in order to 
acknowledge reintegration of an F-I/O to which an acknowledgment key is connected  
(see 1). 


 


3. User acknowledgment by means of acknowledgment key at an F-I/O with inputs that is assigned to 
the F-CPU of the DP master/IO controller 


If you want to use the acknowledgment key that is assigned to the F-CPU at the DP 
master/IO controller to perform user acknowledgment in the safety program of the F-CPU of 
an I-slave/I-device as well, you must transmit the acknowledgment signal from the safety 
program in the F-CPU of the DP master/IO controller to the safety program in the F-CPU of 
the I-slave/I-device using safety-related master-I-slave/IO controller-I-device communication. 


Programming procedure 


1. Place the SENDDP (Page 480) instruction in the safety program in the F-CPU of the DP 
master/IO controller. 


2. Place the RCVDP (Page 480) instruction in the safety program in the F-CPU of the  
I-slave/I-Device. 


3. Supply an input SD_BO_xx of SENDDP with the input of the acknowledgment key. 
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4. The acknowledgment signal for evaluating user acknowledgments is now available at the 
corresponding RD_BO_xx output of RCVDP. 


The acknowledgment signal can now be read in the program sections in which further 
processing is to take place with fully qualified access directly in the associated instance 
DB (for example, "RCVDP_DB".RD_BO_02). 


5. Supply the corresponding input SUBBO_xx of RCVDP with FALSE (fail-safe value 0) to 
ensure that user acknowledgment is not accidentally triggered before communication is 
established for the first time after startup of the sending and receiving F-systems, or in 
the event of a safety-related communication error. 


 
  Note 


If a communication error, an F-I/O error, or a channel fault occurs at the F-I/O to which 
the acknowledgment key is connected, then an acknowledgment for reintegration of this 
F-I/O will no longer be possible.  


This "blocking" can only be removed by a STOP-to-RUN transition of the F-CPU of the 
DP master/IO controller. 


Consequently, it is recommended that you also provide for an acknowledgment by means 
of an HMI system that you can use to access the F-CPU of the DP master/IO controller, 
in order to acknowledge reintegration of the F-I/O to which an acknowledgment key is 
connected. 


If a safety-related master-I-slave/IO controller-I-Device communication error occurs, the 
acknowledgment signal cannot be transmitted, and an acknowledgment for reintegration 
of safety-related communication is no longer possible.  


This "blocking" can only be removed by a STOP-to-RUN transition of the F-CPU of the 
I-slave/I-Device. 


Consequently, it is recommended that you also provide for an acknowledgment by means 
of an HMI system that you can use to access the F-CPU of the I-slave/I-Device, in order 
to acknowledge reintegration of the safety-related communication for transmission of the 
acknowledgment signal (see 1). 
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 Data exchange between standard user program and 
safety program 8 
 


 


You have the option of transferring data between the safety program and the standard user 
program. Tags can be transferred using DBs, F-DBs and bit memory: 


 
 From the standard user program From the safety program 


Read access Write access Read access Write access 
Tag from DB Permitted Permitted A tag from the DB can be read-accessed or 


write-accessed 
Tag from F-DB Permitted Not permitted Permitted Permitted 
Bit memory Permitted Permitted Bit memory can be read-accessed or write-


accessed 


You can also access the process image of the standard I/O and F-I/O: 
 


 From the standard user program From the safety program 


Read access Write access Read access Write access 
Process image of 
standard I/O 


PII Permitted Permitted Permitted Not permitted 
PIQ Permitted Permitted Not permitted Permitted 


Process image of F-I/O PII Permitted Not permitted Permitted Not permitted 
PIQ Permitted Not permitted Not permitted Permitted 


Decoupling of the safety program from the standard program in case of data transfer 
For data exchange between standard user program and safety program, we recommend that 
you define special data blocks (transfer blocks) in which the data to be exchanged is stored. 
This action allows you to decouple the blocks of the standard and the safety program. The 
changes in the standard program do not affect the safety program (and vice versa) provided 
these data blocks are not modified. 
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8.1 Data Transfer from the Safety Program to the Standard User 
Program 


Data transfer from the safety program to the standard user program  
The standard user program can read all data of the safety program, for example using 
symbolic (fully qualified) accesses to the following: 


● The instance DBs of the F-FBs ("Name of instance DB".Signal_x) 


● F-DBs (for example "Name of F_DB".Signal_1) 


● The process image of the inputs and process image of the outputs of F-I/O (for example 
"Emergency_Stop_Button_1" (I 5.0)) 


 
  Note 


For S7-300 and S7-400 F-CPUs 


The process image of the inputs of F-I/O is updated not only at the start of the main 
safety block, but also by the standard operating system.  


To find the standard operating system update times, refer to the Help on STEP 7 under 
"Process image of the inputs and output". For F-CPUs that support process image 
partitions, also bear in mind the update times when process image partitions are used. 
For this reason, when the process image of the inputs of F-I/O is accessed in the 
standard user program, it is possible to obtain different values than in the safety program. 
The differing values can occur due to: 
• Different update times 
• Use of fail-safe values in the safety program 


To obtain the same values in the standard user program as in the safety program, you 
must not access the process image of the inputs in the standard program until after 
execution of an F-runtime group. In this case, you can also evaluate the QBAD or 
QBAD_I_xx tag in the associated F-I/O DB in the standard user program, in order to find 
out whether the process image of the inputs is receiving fail-safe values (0) or process 
data. When using process image partitions, also make sure that the process image is not 
updated by the standard operating system or by the UPDAT_PI instruction between 
execution of an F-runtime group and evaluation of the process image of the inputs in the 
standard user program. 


 
  Note 


For S7-1200/1500 F-CPUs 


The process image of the inputs of F-I/O is updated prior to processing the main safety 
block. 


 


You can also write safety program data directly to the standard user program (see also the 
table of supported operand areas in: Restrictions in the programming languages FBD/LAD 
(Page 90)): 
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Data block/bit memory 
In order to write safety program data directly to the standard user program (e.g., DIAG output 
of the SENDDP instruction), you can write to data blocks of the standard user program from 
the safety program. However, a written tag must not be read in the safety program itself. 


You can also write to bit memory in the safety program. However, written bit memory must 
not be read in the safety program itself. 


Process image of the outputs 
You can write to the process image of the outputs (PIQ) of standard I/O in the safety 
program, for example for display purposes. The PIQ must not be read in the safety program. 


8.2 Data Transfer from Standard User Program to Safety Program 


Data transfer from standard user program to safety program  
As a basic principle, only fail-safe data or fail-safe signals from F-I/O and other safety 
programs (in other F-CPUs) can be processed in the safety program, as standard tags are 
unsafe. 


If you have to process tags from the standard user program in the safety program, however, 
you can evaluate either bit memory from the standard user program, tags from a standard 
DB, or the process image input (PII) of standard I/O in the safety program (see table of 
supported operand areas in: Restrictions in the programming languages FBD/LAD 
(Page 90)). 


 


 WARNING 


Because these tags are not generated safely, you must carry out additional 
process-specific validity checks in the safety program to ensure that no dangerous states 
can arise. If bit memory, a tag of a standard DB, or an input of standard I/O is used in both 
F-runtime groups, you must perform the validity check separately in each F-runtime group. 
(S015) 


 


To facilitate checks, all PLC tags from the standard user program that are evaluated in the 
safety program are included in the safety summary (Page 290). 


Bit memory 
In order to process tags of the standard user program in the safety program, you can also 
read bit memory in the safety program. However, read bit memory must not be written in the 
safety program itself. 
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Data block 
In order to process tags of the standard user program in the safety program, you can read 
tags from data blocks of the standard user program in the safety program. However, a read 
tag must not be written in the safety program itself. 


Process image of the inputs 
You can read the process image of the inputs (PII) of standard I/O in the safety program. 
The PII must not be written in the safety program. 


Examples: Programming validity checks 
● Use Comparison (Page 597) instructions to check whether tags from the standard user 


program exceed or fall below permitted high and low limits. You can then influence your 
safety function with the result of the comparison. 


● Use the S: Set output (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 505), R: Reset output (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) (Page 504) or SR: Set/reset flip-flop (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300,  
S7-400, S7-1200, S7-1500) (Page 507) instructions, for example, with tags from the 
standard user program to allow a motor to be switched off, but not switched on. 


● For switch-on sequences, use the AND logic operation instruction, for example, to 
logically combine tags from the standard user program with switch-on conditions that you 
derive from fail-safe tags. 


If you want to process tags from the standard user program in the safety program, please 
bear in mind that there is not a sufficiently simple method of checking validity for all tags. 


Reading tags from the standard user program that can change during the runtime of an F-runtime 
group 


If you want to read tags from the standard user program (bit memory, tags of a standard DB, 
or PII of standard I/O) in the safety program, and these tags can be changed - either by the 
standard user program or an operator control and monitoring system - during runtime of the 
F-runtime group in which they are read (for example because your standard user program is 
being processed by a higher-priority cyclic interrupt), you must use bit memory or tags of a 
standard DB for this purpose. You must write the bit memory or tags of a standard DB with 
the tags from the standard user program immediately before calling the F-runtime group. 
You are then permitted to access only this bit memory or these tags of a standard DB in the 
safety program. 


Also note that clock memory that you defined when configuring your F-CPU in the 
"Properties" tab can change during runtime of the F-runtime group, since clock memory runs 
asynchronously to the F-CPU cycle. 


 


 Note 


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 
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 Safety-related communication (S7-300, S7-400, 
S7-1500) 9 
9.1 Configuring and programming communication (S7-300, S7-400) 


9.1.1 Overview of communication 


Introduction  
This section gives an overview of the safety-related communication options in SIMATIC 
Safety F-systems. 


Options for safety-related communication 
 
Safety-related communication On subnet Additional hardware 


required 
I-slave-slave communication PROFIBUS DP — 
Safety-related CPU-CPU communication: 
IO controller-IO controller communication PROFINET IO PN/PN coupler 
Master-master communication PROFIBUS DP DP/DP coupler 
IO controller-I-device communication PROFINET IO — 
Master-I-slave communication PROFIBUS DP — 
I-slave-I-slave communication PROFIBUS DP — 
IO controller-I-slave communication PROFINET IO and 


PROFIBUS DP 
IE/PB link 


Safety-related communication via S7 connections Industrial Ethernet — 
IO controller-IO controller communication for S7 
Distributed Safety 


PROFINET IO PN/PN coupler 


Master-master communication for S7 Distributed 
Safety 


PROFIBUS DP DP/DP coupler 


Safety-related communication to S7 Distributed 
Safety or S7 F Systems via S7 connections 


Industrial Ethernet — 
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Overview of safety-related communication via PROFIBUS DP 
The figure below presents an overview of the 4 options for safety-related communication via 
PROFIBUS DP in SIMATIC Safety F-systems with S7-300/400 F-CPUs. 


 


Overview of safety-related communication via PROFINET IO 
The figure below presents an overview of the 4 options for safety-related communication via 
PROFINET IO in SIMATIC Safety F-systems with S7-300/400 F-CPUs. If an IE/PB link is 
used, safety-related communication is possible between assigned I-slaves. 
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Safety-related CPU-CPU communication via PROFIBUS DP or PROFINET IO 
In safety-related CPU-CPU communication, a fixed amount of fail-safe data of the data type 
INT or BOOL is transmitted fail-safe between the safety programs in F-CPUs of DP 
masters/I-slaves or IO controllers/I-devices.  


The data are transferred using the SENDDP instruction for sending and the RCVDP 
instruction for receiving. The data are stored in configured transfer areas of the devices. 
Each transfer area consists of one input and one output address area. 


Safety-related I-slave-slave communication via PROFIBUS DP  
Safety-related I-slave-slave communication is possible with F-I/O in a DP slave that supports 
safety-related I-slave-slave communication, for example, with all ET 200S F-modules and 
with all S7-300 fail-safe signal modules with IM 153-2. 


Safety-related communication between the safety program of the F-CPU of an I-slave and  
F-I/O of a DP slave takes place using direct data exchange, as in the standard program. The 
process image is used to access the channels of the F-I/O in the safety program of the 
F-CPU of the I-slave. 


Safety-related CPU-CPU communication via Industrial Ethernet 
Safety-related CPU-CPU communication via Industrial Ethernet is possible using S7 
connections, both from and to the following: 


● S7-300 F-CPUs via the integrated PROFINET interface 


● S7-400 F-CPUs via the integrated PROFINET interface or a CP 443-1 Advanced-IT 


In safety-related communication via S7 connections, a specified amount of fail-safe data of 
data type BOOL, INT, WORD, DINT, DWORD, or TIME is transferred fail-safe between the 
safety programs of the F-CPUs linked by the S7 connection.  


The data transfer makes use of the SENDS7 instruction for sending and the RCVS7 
instruction for receiving. Data are exchanged using one F-DB ("F-communication DB") each 
at the sender and receiver ends. 


Safety-related CPU-CPU communication to S7 Distributed Safety or F-systems 
Safety-related communication is possible from F-CPUs in SIMATIC Safety to F-CPUs in  
S7 Distributed Safety or S7 F-systems. 
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9.1.2 Safety-related IO controller-IO controller communication 


9.1.2.1 Configure safety-related IO controller-IO controller communication 


Introduction  
Safety-related communication between safety programs of the F-CPUs of IO controllers 
takes place over a PN/PN coupler that you set up between the F-CPUs.  


In the case of a CPU 416F-2 DP without an integrated PROFINET interface, you use a 443-1 
Advanced-IT. 


 


 Note 


Deactivate the "Data validity display DIA" parameter in the properties for the PN/PN coupler 
in the hardware and network editor. This is the default setting. Otherwise, safety-related  
IO controller-IO controller communication is not possible. 


 


Configuring transfer areas 
You must configure one transfer area for output data and one transfer area for input data in 
the hardware and network editor for each safety-related communication connection between 
two F-CPUs in the PN/PN coupler. The figure below shows how both of the F-CPUs are able 
to send and receive data (bidirectional communication). One transfer area for output data 
and one transfer area for input data must be configured in the PN/PN coupler for each of the 
two communication connections. 
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Rules for defining transfer areas 
The transfer area for output data and the transfer area for input data for the data to be sent 
must begin with the same start address. A total of 12 bytes (consistent) is required for the 
transfer area for output data; 6 bytes (consistent) are required for the transfer area for input 
data. 


The transfer area for input data and the transfer area for output data for the data to be 
received must begin with the same start address. A total of 12 bytes (consistent) is required 
for the transfer area for input data; 6 bytes (consistent) are required for the transfer area for 
output data. 


Procedure for configuration 
The procedure for configuring safety-related IO controller-IO controller communication is 
identical to that in the standard system.  


Proceed as follows: 


1. Insert two F-CPUS from the "Hardware catalog" task card into the project. 


2. Switch to the network view of the hardware and network editor. 
3. Insert a PN/PN coupler X1 and a PN/PN coupler X2 from 


"Other field devices\PROFINET IO\Gateway\Siemens AG\PN/PN Coupler" in the 
"Hardware catalog" task card. 


4. Connect the PN interface of the F-CPU 1 with the PN interface of the PN/PN Coupler X1 
and the PN interface of the F-CPU 2 with the PN interface of PN/PN Coupler X2. 


 
5. Switch to the device view of PN/PN coupler X1 for bidirectional communication 


connections i.e. where each F-CPU is both to send and to receive data. Select the 
following modules from "IN/OUT" in the "Hardware catalog" task card (with filter 
activated), and insert them in the "Device overview" tab: 


– One "IN/OUT 6 bytes / 12 bytes" module and 


– One "IN/OUT 12 bytes / 6 bytes" module 
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6. In the properties of the modules, assign the addresses outside the process image as 
follows: 


For the "IN/OUT 6 bytes / 12 bytes" module for sending data for example:  


– Input addresses: Start address 518 


– Output addresses: Start address 518 


For the "IN/OUT 12 bytes / 6 bytes" module for receiving data for example: 


– Input addresses: Start address 530 


– Output addresses: Start address 530 


 
  Note 


Make sure that you assign identical start addresses for the address areas of the output 
and input data. 


Tip: Make a note of the start addresses of the transfer areas. You need these to program 
the SENDDP and RCVDP blocks (LADDR input). 
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7. Select the following modules from "IN/OUT" in the device view of PN/PN coupler X2 and 
insert them in the "Device overview" tab: 


– One "IN/OUT 12 bytes / 6 bytes" module and 


– One "IN/OUT 6 bytes / 12 bytes" module 


8. In the properties of the modules, assign the addresses outside the process image as 
follows: 


For the "IN/OUT 12 bytes / 6 bytes" module for receiving data for example:  


– Input addresses: Start address 516 


– Output addresses: Start address 516 


For the "IN/OUT 6 bytes / 12 bytes" module for sending data for example: 


– Input addresses: Start address 528 


– Output addresses: Start address 528 
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9.1.2.2 Safety-related IO controller-IO controller communication via SENDDP and RCVDP 


Communication via SENDDP and RCVDP instructions  


 
Safety-related communication between the F-CPUs of the IO controllers uses the SENDDP 
and RCVDP instructions for sending and receiving respectively. These can be used to 
perform a fail-safe transfer of a fixed amount of fail-safe data of the data type INT or BOOL. 


You can find these instructions in the "Instructions" task card under "Communication". The 
RCVDP instruction must be called at the start of the main safety block. The SENDDP 
instruction must be called at the end of the main safety block. 


Note that the send signals are not sent until after the SENDDP instruction call at the end of 
execution of the relevant F-runtime group. 


A detailed description of the SENDDP and RCVDP instructions can be found in SENDDP 
and RCVDP: Send and receive data via PROFIBUS DP/PROFINET IO (STEP 7 Safety 
Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1500) (Page 646). 
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9.1.2.3 Program safety-related IO controller-IO controller communication 


Requirement for programming  
The transfer areas for input and output data for the PN/PN coupler must be configured. 


Programming procedure 
You program safety-related IO controller-IO controller communication as follows: 


1. In the safety program from which data are to be sent, call the SENDDP instruction 
(Page 646) for sending at the end of the main safety block. 


2. In the safety program in which data are to be received, call the RCVDP instruction 
(Page 646) for receiving at the start of the main safety block. 


3. Assign the start addresses of the output and input data transfer areas of the PN/PN 
coupler configured in the hardware and network editor to the respective LADDR inputs. 


You must carry out this assignment for every communication connection for each of the 
F-CPUs involved.  
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4. Assign the value for the respective address relationship to the DP_DP_ID inputs. This 
establishes the communication relationship between the SENDDP instruction in one  
F-CPU and the RCVDP instruction in the other F-CPU: The associated instructions 
receive the same value for DP_DP_ID. 


The figure below contains an example of how to specify the address relationships for the 
inputs of the SENDDP and RCVDP instructions for five safety-related IO controller-
IO-controller communication relationships. 


 
 


 
 WARNING 


The value for each address relationship (DP_DP_ID input; data type: INT) is user-
defined; however, it must be unique network-wide* for all safety-related communication 
connections. The uniqueness must be checked in the safety summary during 
acceptance of the safety program. You can find additional information in Correctness of 
the communication configuration (Page 316). 


You must supply inputs DP_DP_ID and LADDR with constant values when calling the 
instruction. Direct read or write access to the associated instance DB to DP_DP_ID and 
LADDR is not permitted in the safety program. (S016) 
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* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the 
boundaries of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via 
PROFIBUS DP. In PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via 
RT_Class_1/2/3 (Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP 
(IP, Layer 3). 


5. Supply the SD_BO_xx and SD_I_xx inputs of SENDDP with the send signals. To cut 
down on intermediate signals when transferring parameters, you can write the value 
directly to the instance DB of SENDDP using fully qualified access (for example, "Name 
SENDDP_1".SD_BO_02) before calling SENDDP. 


6. Supply the RD_BO_xx and RD_I_xx outputs of RCVDP with the signals that you want to 
process further in other program sections or use fully qualified access to read the 
received signals directly in the associated instance DB in the program sections to be 
processed further (e.g., "Name RCVDP_1".RD_BO_02). 


7. Supply the SUBBO_xx and SUBI_xx inputs of RCVDP with the fail-safe values that are to 
be output by RCVDP in place of the process data until communication is established for 
the first time after startup of the sending and receiving F-systems or in the event of an 
error in safety-related communication. 


– Specification of constant fail-safe values: 


For data of data type INT, you can enter constant fail-safe values directly as constants 
in the SUBI_xx input (initial value = "0"). If you want to specify a constant fail-safe 
value "TRUE" for data of the data type BOOL, set TRUE for the SUBBO_xx input 
(initial value = "FALSE"). 


– Specification of dynamic fail-safe values: 


If you want to specify dynamic fail-safe values, define a tag that you change 
dynamically through your safety program in an F-DB and specify this tag (fully 
qualified) in the SUBI_xx or SUBBO_xx input. 


 


 
 WARNING 


Note that your safety program for dynamically changing the tag for a dynamic fail-
safe value can only be processed after the call of the RCVDP, because prior to the 
RCVDP call, there must not be any network and no more than one other RCVDP 
instruction in the main safety block. You must therefore assign appropriate start 
values for these tags to be output by RCVDP in the first cycle after a startup of the  
F-system. (S017) 


 


8. Configure the TIMEOUT inputs of the RCVDP and SENDDP instructions with the required 
monitoring time. 


 


 
 WARNING 


It can only be ensured (from a fail-safe standpoint) that a signal state to be transferred 
will be acquired at the sender end and transferred to the receiver if the signal level is 
pending for at least as long as the assigned monitoring time. (S018) 


 


Information on calculating the monitoring times can be found in Monitoring and response 
times (Page 661). 
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9. Optional: Evaluate the ACK_REQ output of the RCVDP instruction, for example, in the 
standard user program or on the HMI system in order to query or to indicate whether user 
acknowledgment is required. 


10.Supply the ACK_REI input of the RCVDP instruction with the acknowledgment signal for 
reintegration. 


11.Optional: Evaluate the SUBS_ON output of the RCVDP or SENDDP instruction in order to 
query whether the RCVDP instruction is outputting the fail-safe values assigned in the 
SUBBO_xx and SUBI_xx inputs. 


12.Optional: Evaluate the ERROR output of the RCVDP or SENDDP instruction, for 
example, in the standard user program or on the HMI system in order to query or to 
indicate whether a communication error has occurred. 


13.Optional: Evaluate the SENDMODE output of the RCVDP instruction in order to query 
whether the F-CPU with the associated SENDDP instruction is in disabled safety mode 
(Page 293). 


9.1.2.4 Safety-related IO controller-IO controller communication - Limits for data transfer 
 


 Note 


If the data quantities to be transmitted exceed the capacity of the SENDDP / RCVDP 
correlated instructions, a second (or third) SENDDP / RCVDP call can be used. This requires 
configuration of an additional connection via the PN/PN coupler. Whether or not this is 
possible with one single PN/PN coupler depends on the capacity restrictions of the PN/PN 
coupler.   
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9.1.3 Safety-related master-master communication 


9.1.3.1 Configure safety-related master-master communication 


Introduction  
Safety-related communication between safety programs of the F-CPUs of DP masters takes 
place via a DP/DP coupler. 


 


 Note 


Switch the data validity indicator "DIA" on the DIP switch of the DP/DP coupler to "OFF". 
Otherwise, safety-related CPU-CPU communication is not possible. 


 


Configuring transfer areas 
You must configure one transfer area for output data and one transfer area for input data in 
the hardware and network editor for each safety-related communication connection between 
two F-CPUs in the DP/DP coupler. The figure below shows how both of the F-CPUs are able 
to send and receive data (bidirectional communication). One transfer area for output data 
and one transfer area for input data must be configured in the DP/DP coupler for each of the 
two communication connections. 
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Rules for defining transfer areas 
The transfer area for input data and the transfer area for output data for the data to be sent 
must begin with the same start address. A total of 6 bytes (consistent) is required for the 
transfer area for input data; 12 bytes (consistent) are required for the transfer area for output 
data. 


The transfer area for input data and the transfer area for output data for the data to be 
received must begin with the same start address. A total of 12 bytes (consistent) is required 
for the transfer area for input data; 6 bytes (consistent) are required for the transfer area for 
output data. 


Procedure for configuration 
The procedure for configuring safety-related master-master communication is identical to 
that in the standard system.  


Proceed as follows: 


1. Insert two F-CPUS from the "Hardware catalog" task card into the project. 


2. Switch to the network view of the hardware and network editor. 
3. Select a DP/DP coupler from "Other field 


devices\PROFIBUS DP\Gateways\Siemens AG\DP/DP Coupler" in the "Hardware 
catalog" task card and insert it into the network view of the hardware and network editor. 


4. Insert a second DP/DP coupler. 


5. Connect a DP interface of F-CPU 1 to the DP interface of a DP/DP coupler and a DP 
interface of F-CPU 2 to the DP interface of the other DP/DP coupler. 


 
6. A free PROFIBUS address is assigned automatically in the properties of the DP/ 


DP-coupler in the device view. You must set this address on the DP/DP coupler of PLC 1, 
either using the DIP switch on the device or in the configuration of the DP/DP coupler 
(see DP/DP Coupler (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/1179382) 
manual). 
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7. Switch to the device view of the DP/DP coupler for PLC1 for bidirectional communication 
connections i.e. where each F-CPU is both to send and to receive data. Select the 
following modules from the "Hardware catalog" task card (with filter activated), and insert 
them in the "Device overview" tab: 


– One "6 bytes I/12 bytes Q consistent" module, and 


– One "12 bytes I/6 bytes Q consistent" module 
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8. In the properties of the modules, assign the addresses outside the process image as 
follows: 


For "6 bytes I/12 bytes Q consistent" module for sending data for example: 


– Input addresses: Start address 530 


– Output addresses: Start address 530 


For "12 bytes I/6 bytes Q consistent" module for receiving data for example: 


– Input addresses: Start address 542 


– Output addresses: Start address 542 


 
  Note 


Make sure that you assign identical start addresses for the address areas of the 
output and input data. 


Tip: Make a note of the start addresses of the transfer areas. You need these to 
program the SENDDP and RCVDP blocks (LADDR input). 
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9. Select the following modules from the "Hardware catalog" task card (with filter activated) 
in the device view of DP/DP coupler PLC2, and insert them in the "Device overview" tab: 


– One "12 bytes I/6 bytes Q consistent" module, and 


– One "6 bytes I/12 bytes Q consistent" module 


10.In the properties of the modules, assign the addresses outside the process image as 
follows: 


For "12 bytes I/6 bytes Q consistent" module for receiving data for example: 


– Input addresses: Start address 548 


– Output addresses: Start address 548 


For "6 bytes I/12 bytes Q consistent" module for sending data for example: 


– Input addresses: Start address 560 


– Output addresses: Start address 560 
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9.1.3.2 Safety-related master-master communication via SENDDP and RCVDP 


Communication via SENDDP and RCVDP instructions  


 
Safety-related communication between the F-CPUs of the DP masters uses the SENDDP 
and RCVDP instructions for sending and receiving respectively. These can be used to 
perform a fail-safe transfer of a fixed amount of fail-safe data of the data type INT or BOOL. 


You can find these instructions in the "Instructions" task card under "Communication". The 
RCVDP instruction must be called at the start of the main safety block. The SENDDP 
instruction must be called at the end of the main safety block. 


Note that the send signals are not sent until after the SENDDP instruction call at the end of 
execution of the relevant F-runtime group. 


A detailed description of the SENDDP and RCVDP instructions can be found in SENDDP 
and RCVDP: Send and receive data via PROFIBUS DP/PROFINET IO (STEP 7 Safety 
Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1500) (Page 646). 
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9.1.3.3 Program safety-related master-master communication 


Requirement for programming  
The transfer areas for input and output data for the DP/DP coupler must be configured. 


Programming procedure 
You program safety-related master-master communication as follows: 


1. In the safety program from which data are to be sent, call the SENDDP instruction 
(Page 646) for sending at the end of the main safety block. 


2. In the safety program from which data are to be received, call the RCVDP instruction 
(Page 646) for receiving at the start of the main safety block. 


3. Assign the start addresses of the transfer areas for output and input data of the DP/DP 
coupler configured in the hardware and network editor to the respective LADDR inputs. 


You must carry out this assignment for every communication connection for each of the 
F-CPUs involved.  
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4. Assign the value for the respective address relationship to the DP_DP_ID inputs. This 
establishes the communication relationship between the SENDDP instruction in one  
F-CPU and the RCVDP instruction in the other F-CPU: The associated instructions 
receive the same value for DP_DP_ID. 


The figure below contains an example of how to specify the address relationships at the 
inputs of SENDDP and RCVDP instructions for five safety-related master-master 
communications relationships. 


 
 


 
 WARNING 


The value for each address relationship (DP_DP_ID input; data type: INT) is user-
defined; however, it must be unique network-wide* for all safety-related communication 
connections. The uniqueness must be checked in the safety summary during 
acceptance of the safety program. You can find additional information in Correctness of 
the communication configuration (Page 316). 


You must supply inputs DP_DP_ID and LADDR with constant values when calling the 
instruction. Direct read or write access to the associated instance DB to DP_DP_ID and 
LADDR is not permitted in the safety program. (S016) 
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* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the 
boundaries of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via 
PROFIBUS DP. In PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via 
RT_Class_1/2/3 (Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP 
(IP, Layer 3). 


5. Supply the SD_BO_xx and SD_I_xx inputs of SENDDP with the send signals. To cut 
down on intermediate signals when transferring parameters, you can write the value 
directly to the instance DB of SENDDP using fully qualified access (for example, "Name 
SENDDP_1".SD_BO_02) before calling SENDDP. 


6. Supply the RD_BO_xx and RD_I_xx outputs of RCVDP with the signals that you want to 
process further in other program sections or use fully qualified access to read the 
received signals directly in the associated instance DB in the program sections to be 
processed further (e.g., "Name RCVDP_1".RD_BO_02). 


7. Supply the SUBBO_xx and SUBI_xx inputs of RCVDP with the fail-safe values that are to 
be output by RCVDP in place of the process data until communication is established for 
the first time after startup of the sending and receiving F-systems or in the event of an 
error in safety-related communication. 


– Specification of constant fail-safe values: 


For data of data type INT, you can enter constant fail-safe values directly as constants 
in the SUBI_xx input (initial value = "0"). If you want to specify a constant fail-safe 
value for data of data type BOOL, enter the "F_GLOBDB".VKE1 tag (fully qualified) in 
the SUBBO_xx input (initial value = "FALSE"). 


– Specification of dynamic fail-safe values: 


If you want to specify dynamic fail-safe values, define a tag that you change 
dynamically through your safety program in an F-DB and specify this tag (fully 
qualified) in the SUBI_xx or SUBBO_xx input. 


 


 
 WARNING 


Note that your safety program for dynamically changing the tag for a dynamic fail-
safe value can only be processed after the call of the RCVDP, because prior to the 
RCVDP call, there must not be any network and no more than one other RCVDP 
instruction in the main safety block. You must therefore assign appropriate start 
values for these tags to be output by RCVDP in the first cycle after a startup of the  
F-system. (S017) 


 


8. Configure the TIMEOUT inputs of the RCVDP and SENDDP instructions with the required 
monitoring time. 


 


 
 WARNING 


It can only be ensured (from a fail-safe standpoint) that a signal state to be transferred 
will be acquired at the sender end and transferred to the receiver if the signal level is 
pending for at least as long as the assigned monitoring time. (S018) 


 


Information on calculating the monitoring times can be found in Monitoring and response 
times (Page 661).  
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9. Optional: Evaluate the ACK_REQ output of the RCVDP instruction, for example, in the 
standard user program or on the HMI system in order to query or to indicate whether user 
acknowledgment is required. 


10.Supply the ACK_REI input of the RCVDP instruction with the acknowledgment signal for 
reintegration. 


11.Optional: Evaluate the SUBS_ON output of the RCVDP or SENDDP instruction in order to 
query whether the RCVDP instruction is outputting the fail-safe values assigned in the 
SUBBO_xx and SUBI_xx inputs. 


12.Optional: Evaluate the ERROR output of the RCVDP or SENDDP instruction, for 
example, in the standard user program or on the HMI system in order to query or to 
indicate whether a communication error has occurred. 


13.Optional: Evaluate the SENDMODE output of the RCVDP instruction in order to query 
whether the F-CPU with the associated SENDDP instruction is in disabled safety mode 
(Page 293). 


9.1.3.4 Safety-related master-master communication:Limits for data transfer 
 


 Note 


If the data quantities to be transmitted exceed the capacity of the SENDDP / RCVDP 
correlated instructions, a second (or third) SENDDP / RCVDP call can be used. This requires 
configuration of an additional connection via the DP/DP coupler. Whether or not this is 
possible with one single DP/DP coupler depends on the capacity restrictions of the DP/DP 
coupler.   
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9.1.4 Safety-related communication between IO controller and I-device 


9.1.4.1 Configuring safety-related communication between IO controller and I-device 


Introduction  
Safety-related communication between the safety program of the F-CPU of an IO controller 
and the safety program(s) of the F-CPU(s) of one or more I-devices takes place via IO 
controller-I-device connections (F-CD) in PROFINET IO, in the same way as in standard 
systems.  


You do not need any additional hardware for IO controller-I-device communication. 


The F-CPU to be used as an I-device must support the "IO-device" operating mode. 


Configuring transfer areas  
For every safety-related communication connection between two F-CPUs, you must 
configure transfer areas in the hardware and network editor. The figure below shows how 
both of the F-CPUs are able to send and receive data (bidirectional communication). 


 
The transfer area is assigned a label when it is created to identify the communication 
relationship, for example "F-CD_PLC_2 PLC_1_1" for the first F-CD connection between  
IO-controller F-CPU 1 and I-device F-CPU 2. 


You assign the start addresses of the transfer areas to the LADDR parameter of the 
SENDDP and RCVDP instructions in the safety programs. 
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Procedure for configuration 
The procedure for configuring safety-related IO controller-I-device communication is identical 
to that in the standard system.  


Proceed as follows: 


1. Insert two F-CPUS from the "Hardware catalog" task card into the project. 


2. Activate the "IO Device" mode for F-CPU 2 in the properties of its PN interface and 
assign this PN interface to a PN interface of F-CPU 1. 


3. Select the PROFINET interface of F-CPU 2. Under "Transfer areas", you create an F-CD 
connection (type "F-CD") for sending to the IO controller (←). The F-CD connection is 
shown in yellow in the table and the address areas in the I-device and IO controller 
assigned outside of the process image are displayed. 


In addition, an acknowledgment connection is created automatically for each F-CD 
connection. (see "Transfer area details"). 
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4. Create an additional F-CD connection for receiving from the IO controller. 


5. In the transfer area you just created, click the arrow in order to change the transfer 
direction to receiving from IO controller (→). 
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9.1.4.2 Safety-related IO controller-I-device communication via SENDDP and RCVDP 


Communication via SENDDP and RCVDP instructions  


 
Safety-related communication between the F-CPUs of the IO controller and an I-device 
makes use of the SENDDP and RCVDP instructions for sending and receiving, respectively. 
These can be used to perform a fail-safe transfer of a fixed amount of fail-safe data of the 
data type INT or BOOL.  


You can find these instructions in the "Instructions" task card under "Communication". The 
RCVDP instruction must be called at the start of the main safety block. The SENDDP 
instruction must be called at the end of the main safety block. 


Note that the send signals are not sent until after the SENDDP instruction call at the end of 
execution of the relevant F-runtime group. 


A detailed description of the SENDDP and RCVDP instructions can be found in SENDDP 
and RCVDP: Send and receive data via PROFIBUS DP/PROFINET IO (STEP 7 Safety 
Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1500) (Page 646). 
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9.1.4.3 Programming safety-related IO controller I-device communication 


Requirement for programming  
The transfer areas must be configured. 


Programming procedure  
The procedure for programming safety-related IO controller-I-device communication is the 
same as that for programming safety-related IO controller-IO controller communication (see 
Program safety-related IO controller-IO controller communication (Page 171)). 


The assignment of the start addresses of the transfer areas to the LADDR parameter of the 
SENDDP/RCVDP instructions can be obtained from the following table. 
 
Instruction Start address LADDR 


From row From column 
SENDDP in the IO controller → Address in the IO controller 
RCVDP in the IO controller ← Address in the IO controller 
SENDDP in the I-device ← Address in the IO device 
RCVDP in the I-device → Address in the IO device 


The figure below contains an example of how to specify the address relationships for the 
inputs of the SENDDP and RCVDP instructions for four safety-related IO controller-I-device 
communication relationships. 
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 WARNING 


The value for each address relationship (DP_DP_ID input; data type: INT) is user-defined; 
however, it must be unique network-wide* for all safety-related communication connections. 
The uniqueness must be checked in the safety summary during acceptance of the safety 
program. You can find additional information in Correctness of the communication 
configuration (Page 316). 


You must supply inputs DP_DP_ID and LADDR with constant values when calling the 
instruction. Direct read or write access to the associated instance DB to DP_DP_ID and 
LADDR is not permitted in the safety program. (S016) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via PROFIBUS DP. In 
PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via RT_Class_1/2/3 
(Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP (IP, Layer 3). 


 


 WARNING 


It can only be ensured (from a fail-safe standpoint) that a signal state to be transferred will 
be acquired at the sender end and transferred to the receiver if the signal state is pending 
for at least as long as the assigned monitoring time. (S018) 


 


Information on calculating the monitoring times can be found in Monitoring and response 
times (Page 661).  
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9.1.4.4 Safety-related IO-Controller-IO-Device communication - Limits for data transfer 


Limits for data transfer  
If the amount of data to be transferred is greater than the capacity of related 
SENDDP/RCVDP instructions, you can use additional SENDDP/RCVDP instructions. 
Configure additional transfer areas for this purpose. Remember the maximum limit of 1440 
bytes of input data or 1440 bytes of output data for transfer between an I-device and a IO 
controller. 


The following table shows the amount of output and input data assigned in safety-related 
communication connections: 
 
Safety-related 
communication 


Communication 
connection 


Assigned input and output data 


In the IO controller  In the I-device 


Output data Input data Output data Input data 
IO controller-
I-Device 


Sending:  
I-Device 1 to IO 
controller 


6 bytes 12 bytes 12 bytes 6 bytes 


Receiving:  
I-Device 1 from IO 
controller 


12 bytes 6 bytes 6 bytes 12 bytes 


Consider all additional configured safety-related and standard communication connections 
(transfer areas of type F-CD and CD) for the maximum limit of 1440 bytes of input data or 
1440 bytes of output data for transfer between an I-device and an IO controller . In addition, 
data are assigned for internal purposes such that the maximum limit may be reached sooner. 


When the limit is exceeded, a corresponding error message is displayed.  
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9.1.5 Safety-related master-I-slave communication 


9.1.5.1 Configuring safety-related master-I-slave communication 


Introduction  
Safety-related communication between the safety program of the F-CPU of a DP master and 
the safety program(s) of the F-CPU(s) of one or more I-slaves takes place over master-I-
slave connections (F-MS), as in standard systems.  


You do not need a DP/DP coupler for master-I-slave communication. 


Configuring transfer areas  
For every safety-related communication connection between two F-CPUs, you must 
configure transfer areas in the hardware and network editor. The figure below shows how 
both of the F-CPUs are able to send and receive data (bidirectional communication). 


 
The transfer area is assigned a label when it is created to identify it as the communication 
relationship, for example "F-MS_PLC_2-PLC_1_1" for the first F-MS connection between DP 
master F-CPU 1 and I-slave F-CPU 2. 


You assign the start addresses of the transfer areas to the LADDR parameter of the 
SENDDP and RCVDP instructions in the safety programs. 
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Procedure for configuration 
The procedure for configuring safety-related master-I-slave communication is identical to that 
in the standard system.  


Proceed as follows: 


1. Insert two F-CPUS from the "Hardware catalog" task card into the project. 


2. Activate the "DP slave" mode (I-slave) for F-CPU 2 in the properties of its DP interface 
and assign this DP interface to a DP interface of F-CPU 1. 


3. Select the PROFIBUS interface of F-CPU 2. Under "Transfer areas", you create an F-MS 
connection (type "F-MS") for sending to the DP master (←). The F-MS connection is 
shown in yellow in the table and the transfer areas in the I-slave and DP master assigned 
outside of the process image are displayed. 


In addition, an acknowledgment connection is created automatically for each F-MS 
connection. (see "Transfer area details"). 
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4. Create an additional F-MS connection for receiving from the DP master. 


5. In the transfer area you just created, click the arrow in order to change the transfer 
direction to receiving from DP master (→). 
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9.1.5.2 Safety-related master-I-slave or I-slave-I-slave communication via SENDDP and 
RCVDP 


Communication via SENDDP and RCVDP instructions  


 
Safety-related communication between the F-CPUs of the DP master and an I-slave or 
between the F-CPUs of several I-slaves makes use of the SENDDP and RCVDP instructions 
for sending and receiving, respectively. These can be used to perform a fail-safe transfer of 
a fixed amount of fail-safe data of the data type INT or BOOL.  


You can find these instructions in the "Instructions" task card under "Communication". The 
RCVDP instruction must be called at the start of the main safety block. The SENDDP 
instruction must be called at the end of the main safety block. 


Note that the send signals are not sent until after the SENDDP instruction call at the end of 
execution of the relevant F-runtime group. 


A detailed description of the SENDDP and RCVDP instructions can be found in SENDDP 
and RCVDP: Send and receive data via PROFIBUS DP/PROFINET IO (STEP 7 Safety 
Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1500) (Page 646). 
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9.1.5.3 Program the safety-related master-I-slave or I-slave-I-slave communication 


Requirements  
The transfer areas must be configured. 


Programming procedure  
The procedure for programming safety-related master-I-slave communication or I-slave-I-
slave communication is the same as that for programming safety-related master-master 
communication (see Program safety-related master-master communication (Page 181)). 


The assignment of the start addresses of the transfer areas to the LADDR parameter of the 
SENDDP/RCVDP instructions can be obtained from the following table. 
 
Instruction Start address LADDR 


From row From column 
SENDDP in the DP master → Master address 
RCVDP in the DP master ← Master address 
SENDDP in the I-slave ← Slave address 
RCVDP in the I-slave → Slave address 
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The figure below contains an example of how to specify the address relationships at the 
inputs of SENDDP and RCVDP instructions for four safety-related master-I-slave and two  
I-slave-I-slave communications relationships. 


 
 


 WARNING 


The value for each address relationship (DP_DP_ID input; data type: INT) is user-defined; 
however, it must be unique network-wide* for all safety-related communication connections. 
The uniqueness must be checked in the safety summary during acceptance of the safety 
program. You can find additional information in Correctness of the communication 
configuration (Page 316). 


You must supply inputs DP_DP_ID and LADDR with constant values when calling the 
instruction. Direct read or write access to the associated instance DB to DP_DP_ID and 
LADDR is not permitted in the safety program. (S016) 
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* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via PROFIBUS DP. In 
PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via RT_Class_1/2/3 
(Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP (IP, Layer 3). 


 


 WARNING 


It can only be ensured (from a fail-safe standpoint) that a signal state to be transferred will 
be acquired at the sender end and transferred to the receiver if the signal level is pending 
for at least as long as the assigned monitoring time. (S018) 


 


Information on calculating the monitoring times can be found in Monitoring and response 
times (Page 661).  
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9.1.5.4 Limits for data transfer of safety-related master-I-slave or I-slave-I-slave 
communication 


Limits for data transfer  
If the amount of data to be transferred is greater than the capacity of related 
SENDDP/RCVDP instructions, you can use additional SENDDP/RCVDP instructions. 
Configure additional transfer areas for this purpose. Note the maximum limit of 244 bytes of 
input data or 244 bytes of output data for transfer between an I-slave and a DP master. 


The following table shows the amount of output and input data assigned in safety-related 
communication connections: 


 
Safety-related 
communication 


Communication 
connection 


Assigned input and output data 


DP master I-slave 1 I-slave 2 


Output data Input data Output data Input data Output data Input data 
Master-I-slave Sending: 


I-slave 1 to DP 
master 


6 bytes 12 bytes 12 bytes 6 bytes — — 


Receiving: 
I-slave 1 from DP 
master 


12 bytes 6 bytes 6 bytes 12 bytes — — 


I-slave-I-slave Sending: 
I-slave 1 to  
I-slave 2 


— 18 bytes 12 bytes 6 bytes 6 bytes 12 bytes 


Receiving: 
I-slave 1 from  
I-slave 2 


— 18 bytes 6 bytes 12 bytes 12 bytes 6 bytes 


Consider all additional configured safety-related and standard communication connections 
(transfer areas of type F-MS-, F-DX-, F-DX-Mod., MS-, DX- and DX-Mod) for the maximum 
limit of 244 bytes of input data or 244 bytes of output data for transfer between an I-device 
and a DP master F-MS, F-DX, F-DX-Mod., MS, DX and DX-Mod). If the maximum limit of 
244 bytes of input data or 244 bytes of output data is exceeded, you will receive a 
corresponding error message. 
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9.1.6 Safety-related I-slave-I-slave communication 


9.1.6.1 Configure safety-related I-slave-I-slave communication 


Introduction  
Safety-related communication between the safety program of the F-CPUs of I-slaves takes 
place using direct data exchange (F-DX) – same as in standard programs.  


You do not need any additional hardware for I-slave-I-slave communication. 


I-slave-I-slave communication is also possible: 


● If the assigned DP master is a standard CPU that supports direct data exchange 


● when instead of a DP master, an IO controller is networked with the I-slaves via an IE/PB 
link 


Configuring transfer areas 
For every safety-related communication connection between two I-slaves, you must 
configure transfer areas in the hardware and network editor. In the figure below, both of the 
I-slaves are to be able to send and receive data (bidirectional communication). 


 
The transfer area is assigned a label when it is created to identify it as the communication 
relationship, for example "F-DX_PLC_2-PLC_1_1" for the first F-DX connection between  
F-CPU 1 and CPU 2. 


You assign the start addresses of the transfer areas to the LADDR parameter of the 
SENDDP and RCVDP instructions in the safety programs. 
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Procedure for configuration 
The procedure for configuring safety-related I-slave-I-slave communication is identical to that 
in the standard system. Proceed as follows: 


1. Insert three F-CPUS from the "Hardware catalog" task card in the project. 


2. Activate "DP slaves" mode (I-slave) for F-CPU 2 and F-CPU 3 in the properties of their 
DP interfaces and assign these DP interfaces to a DP interface of F-CPU 1. 


3. Select the DP interface of F-CPU 3 in the network view. 


4. Select the "I/O communication" tab. 


5. Use a drag-and-drop operation in the network view to move F-CPU 2 to the "Partner 2" 
column on the "I/O-communication" tab. 


This creates a line with "Direct data exchange" mode for sending to the I-slave (F-CPU 2) 
(→). 
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6. In "Transfer areas" ("Direct data exchange" table), create an F-DX connection (type 
"F-DX") for sending to the I-slave (F-CPU 2) (→). The F-DX connection is shown in yellow 
in the table and the transfer areas in the I-slaves assigned outside of the process image 
(PLC_2 and PLC_3) are displayed. 


In addition, a line with "Direct data exchange" mode for receiving from the I-slave (F-CPU 
2) (→) is created automatically in the "I/O communication" tab, and an acknowledgment 
connection (←, transfer area x_Ack) is created automatically in the associated "Direct data 
exchange" table. 


One transfer area (type F-MS) for the master CPU (disabled in display) is created for in 
the "I-slave communication table" of each I-slave. 


This completes the configuration for sending to F-CPU 2. 
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7. In the "I/O communication" tab, select the automatically created line with "Direct data 
exchange" mode for receiving from the I-slave (F-CPU 3) (←). 


8. In "Transfer areas" ("Direct data exchange" table), create another F-DX connection for 
receiving from the I-slave (F-CPU 3). 


In this case, as well, an acknowledgment connection (←, transfer area x_Ack) is created 
automatically in the "Data exchange table" and two transfer areas (type F-MS) for the 
master CPU (disabled in display) are created in the "I-slave communication" table of both 
I-slaves. 


This completes the configuration for receiving from F-CPU 2. 


 


Changing disabled local address areas of the transfer areas 
In order to change the disabled local address area of "Transfer area x", you must change the 
address area of the corresponding acknowledgment connection "Transfer area x_Ack". 


1. In "I/O communication", select the line with the arrow pointing in the same direction as the 
arrow of "Transfer area x" in the "Direct data exchange" table. 


2. Then select the line with "Transfer area x_Ack" in the "Direct data exchange" table. 


3. Change the address area there. 
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9.1.6.2 Safety-related I-slave-I-slave communication via SENDDP and RCVDP 


Reference 
The description of the communication via SENDDP and RCVDP for safety-related I-slave-I-
slave communication can be found in Safety-related master-I-slave or I-slave-I-slave 
communication via SENDDP and RCVDP (Page 195). 


9.1.6.3 Programming safety-related I-slave-I-slave communication 


Reference 
The description of the programming of safety-related I-slave-I-slave communication can be 
found in Program the safety-related master-I-slave or I-slave-I-slave communication 
(Page 196). 


The assignment of the start addresses of the transfer areas to the LADDR parameter of the 
SENDDP/RCVDP instructions can be obtained from the following table. 
 
Instruction Start address LADDR 


From row From column 
SENDDP in the 1st I-slave → Address in the <1st I-slave>  


(in example column "Address in PLC_2") 
RCVDP in the 1st I-slave ← Address in the <1st I-slave>  


(in example column "Address in PLC_2") 
SENDDP in the 2nd I-slave ← Address in the <2nd I-slave>  


(in example column "Address in PLC_3") 
RCVDP in the 2nd I-slave → Address in the <2nd I-slave>  


(in example column "Address in PLC_3") 


 


 


9.1.6.4 Limits for data transfer of safety-related I-slave-I-slave communication 


Limits for data transfer 
The description of the limits for the data transfer of safety-related I-slave-I-slave 
communication can be found in Limits for data transfer of safety-related master-I-slave or I-
slave-I-slave communication (Page 199). 
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9.1.7 Safety-Related I-Slave-Slave Communication 


9.1.7.1 Configuring Safety-Related I-Slave-Slave Communication 


Introduction  
Safety-related communication between the safety program of the F-CPU of an I-slave and  
F-I/O in a DP slave takes place using direct data exchange (F-DX-Mod), same as in 
standard programs.  


You do not need any additional hardware for I-slave-slave communication. 


I-slave-slave communication is also possible: 


● when the assigned DP master is a standard CPU, if the standard CPU supports direct 
data exchange 


● when instead of a DP master, an IO controller is networked with the I-slaves via an IE/PB 
link 


An F-I/O DB is automatically generated for each F-I/O when it is configured in the 
hardware and network editor; this is required for the F-I/O access via safety-related I-slave-
slave communication. The F-I/O DB is initially created in the safety program of the DP 
master, provided it is an F-CPU with F-activation. Only with the setup of the F-DX-Mod 
connection is the F-I/O DB created in the safety program of the I-slave. 


The process image of the inputs is used to access the channels of the F-I/O in the safety 
program of the F-CPU of the I-slave (see description in Safety-Related I-Slave-Slave 
Communication - F-I/O Access (Page 210)). 


Restrictions 
 


 Note 


Safety-related I-slave-slave communication is possible for F-I/O in a DP slave that supports 
safety-related I-slave-slave communication, e.g. for all ET 200S F-modules with IM 151-x 
HIGH FEATURE and all S7-300 fail-safe signal modules with IM 153-2, as of item 
no. 6ES7153-2BA01-0XB0, firmware > V4.0.0. 


Safety-related I-slave-slave communication is not supported for ET 200SP F-modules and 
ET 200MP F-modules. 
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 Note 


With safety-related I-slave-slave communication, make sure that the CPU of the DP master 
is powered up before the F-CPU of the I-slave. 


Otherwise, depending on the F-monitoring time specified for the F-I/O, the F-system can 
detect an error in safety-related communication (communication error) between the F-CPU 
and the F-I/O assigned to the I-slave. This means that the F-I/O are not reintegrated 
automatically after F-system startup. They are instead only reintegrated after a user 
acknowledgment with a positive edge in the ACK_REI tag of the F-I/O DB (see also After 
communication errors (Page 142) and After startup of F-system (Page 140)). 


 


Configuring transfer areas 
For every safety-related communication connection between an I-slave and slave, you must 
configure transfer areas in the hardware and network editor. 
The transfer area is assigned a label when it is created to identify it as the communication 
relationship, for example "F-DX-Mod_PLC_2-PLC_1_1" for the first F-DX-Mod connection 
between F-CPU 1 and F-CPU 2. 
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Configuration procedure using the example of an ET 200S with F-modules in the slave 
The procedure for configuring safety-related I-slave-slave communication is identical to that 
in the standard system.  


Proceed as follows: 


1. Insert two F-CPUS from the "Hardware catalog" task card into the project. 


2. Insert a suitable DP slave, e.g. IM 151-1 HF, article no. 6ES7151-1BA0... from the 
"Hardware catalog" task card into the network view of the hardware and network editor. 


3. Assign a 4/8 F-DI module and a 4 F-DO-module in the device view of the ET 200S. 


4. Activate "DP slave" mode (I-slave) for F-CPU 2 in the properties of its DP interface and 
assign this to F-CPU 1. 


5. Assign the DP interface of the IM 151-1 HF to the DP master (F-CPU 1). 


6. Select the DP interface of F-CPU 2 (I-slave) in the network view. 


7. Select the "I/O communication" tab. 


8. Use a drag-and-drop operation in the network view to move the ET 200S to the  
"Partner 2" column in the "I/O-communication" tab. 


 
9. In "Transfer areas", create an F-DX-Mod connection (type "F-DX-Mod"). The F-DX-Mod 


connection is marked in yellow in the table. The addresses for the "partner module" 4/8 
F-DI in the I-Slave (PLC_2) are displayed. You can change the addresses directly in the 
table, if required. 


This completes the configuration for the 4/8 F-DI module. 
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10.In "Transfer areas", create another F-DX-Mod connection. 


11.Change the partner module to the 4 F-DO module, either directly in the "Transfer areas" 
table or in the details of transfer area 2, if the 4 F-DO module was not already selected. 


This completes the configuration for the 4 F-DO module. 
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In the "I-slave communication table" of the I-slave, a transfer area (type F-MS) for the master 
CPU (disabled in display) is created for each F-DX-Mod connection. 


 


Change in configuration of I-slave-slave communication 
 


 WARNING 


If you have reconfigured I-slave-slave communication for an F-I/O or have deleted an 
existing I-slave-slave communication, you must compile the hardware configuration of the 
DP master as well as the hardware configuration of the I-slave and download them to the 
DP master and I-slave, respectively.  


The collective F-signature in the F-CPU of the I-slave and the collective F-signature in the 
F-CPU of the DP master (if a safety program exists there, too) are set to "0". You must then 
recompile the safety program(s). (S019) 
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9.1.7.2 Safety-Related I-Slave-Slave Communication - F-I/O Access 


Access via the process image   
In safety-related I-slave-slave communication, you use the process image (PII or PIQ) to 
access the F-I/O in the safety program of the F-CPU of the I-slave. This is the same as F-I/O 
access to F-I/O that are directly assigned to an I-slave or DP master. In the I-slave you 
access the F-I/O with the addresses that were assigned for the F-DX-Mod connection in 
"Transfer areas" ("Direct data exchange" table).  


In this case, ignore the displayed operand area. Access F-I/O with inputs using the PII and 
F-I/O with outputs using PIQ.  


Information on I/O access can be found in F-I/O access (Page 122). 


9.1.7.3 Limits for data transfer of safety-related I-slave-I-slave communication 


Limits for data transfer  
Note the maximum limit of 244 bytes of input data or 244 bytes of output data for transfer 
between an I-slave and a DP master. 


An example of the amount of output data and input data that are assigned for safety-related 
communication is shown in the table below for an ET 200S 4/8 F-DI and an ET 200S 4  
F-DO: 
 
Safety-related 
communication 


Communication connection Assigned input and output data* 


Between I-slave and DP master 


Output Data in the 
I-slave 


Input data in the 
I-slave 


I-slave-slave I-slave-slave communication with 4/8 F-DI 4 bytes 6 bytes 
I-slave-slave communication with 4 F-DO 5 bytes 5 bytes 


 * Example for 4/8 F-DI and 4 F-DO of ET 200S 


Consider all additional configured safety-related and standard communication connections 
(F-MS, F-DX, F-DX-Mod., MS, DX und DX-Mod. connections) for the maximum limit of 244 
bytes of input data or 244 bytes of output data for transfer between an I-slave and a DP 
master. If the maximum limit of 244 bytes of input data or 244 bytes of output data is 
exceeded, you will receive a corresponding error message. 







 Safety-related communication (S7-300, S7-400, S7-1500) 
 9.1 Configuring and programming communication (S7-300, S7-400) 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 211 


9.1.8 Safety-related IO controller-I-slave communication 


Introduction  
Safety-related communication between the safety program of the F-CPU of an IO-controller 
and the safety program(s) of the F-CPU(s) of one or more I-slaves takes place over master-I-
slave connections (F-MS), as in standard systems. 


IE/PB link 
For the safety-related IO-controller-I-slave communication, the IE/PB link is mandatory. Each 
of the two F-CPUs is linked to the IE/PB link by means of its PROFIBUS DP or PROFINET-
interface. 


 


 Note 


If you are using an IE/PB link, you must take this into account when configuring the  
F-specific monitoring times and when calculating the maximum response time of your  
F-system (see also Monitoring and response times (Page 661)). 


Note that the Excel file for calculating response times 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100) for S7-300/400  
F-CPUs does not support all conceivable configurations. 


 


Reference 
The information on safety-related master-I-slave communication in Safety-related master-I-
slave communication (Page 192) also applies. 
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9.1.9 Safety-related communication via S7 connections 


9.1.9.1 Configuring safety-related communication via S7 connections 


Introduction  
Safety-related communication between the safety programs of F-CPUs via S7 connections 
takes place by means of established S7 connections that you create in the network view of 
the hardware and network editor - same as in standard programs. 


Restrictions 
 


 Note 


In SIMATIC Safety, S7 connections are generally permitted only via Industrial Ethernet. 


Safety-related communication via S7 connections is possible from and to the following 
CPUs: 
• S7-300 F-CPUs via the integrated PROFINET interface 
• S7-400 F-CPUs via the integrated PROFINET interface or a CP 443-1 Advanced-IT 
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Creating S7 connections 
For each connection between two F-CPUs, you must create an S7 connection in the network 
view of the hardware and network editor.  
For every end-point of a connection, a local and a partner ID is automatically assigned from 
the perspective of the end-point (the F-CPU). If necessary, you can change both IDs in the 
"Connections" tab. You assign the local ID to the "ID" parameter of the SENDS7 and RCVS7 
instructions in the safety programs. 


 


Procedure for configuring S7 connections 
You configure the S7 connections for safety-related CPU-to-CPU communication in the 
same way as in STEP 7 Professional (see Help on STEP 7 Professional "S7 connections"). 
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9.1.9.2 Communication via SENDS7, RCVS7, and F-Communication DB 


Communication via the SENDS7 and RCVS7 instructions    


 
You use the SENDS7 and RCVS7 instructions for fail-safe sending and receiving of data via 
S7 connections. 


These instructions can be used to transmit a specified amount of fail-safe data of data types 
BOOL, INT, WORD, DINT, DWORD, and TIME in a fail-safe manner. The fail-safe data are 
stored in F-DBs (F-communication DBs) that you have created. 


You can find these instructions in the "Instructions" task card under "Communication". The 
RCVS7 instruction must be called at the start of the main safety block. The SENDS7 
instruction must be called at the end of the main safety block. 


Note that the send signals are sent only after calling the SENDS7 instruction at the end of 
the relevant F-runtime group execution. 


A detailed description of the SENDS7 and RCVS7 instructions is found in SENDS7 and 
RCVS7: Communication via S7 connections (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, 
S7-400) (Page 654). 


F-communication DB 
For each connection, send data are stored in an F-DB (F-communication DBx) and receive 
data are stored in an F-DB (F-communication DBy).  


You can assign the F-communication DB numbers in the SENDS7 and RCVS7 instructions. 
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9.1.9.3 Programming safety-related communication via S7 connections 


Introduction  
The programming of safety-related CPU-CPU communication via S7 connections is 
described below. You must set up the following in the safety programs of the relevant  
F-CPUs: 


● Create F-DBs (F-Communication-DBs) in which send/receive data for communication are 
stored. 


● Call and assign parameters for instructions for communication from the "Instructions" 
Task Card in the safety program. 


Requirement for programming  
The S7 connections between the relevant F-CPUs must be configured in the network view in 
the "Connections" tab of the hardware and network editor. 


Creating and Editing an F-Communication DB 
F-communication DBs are F-DBs that you create and edit in the same way as other F-DBs in 
the project tree. You can assign the F-communication DB numbers in the SENDS7 and 
RCVS7 instructions. 


 


 Note 


The length and structure of the F-communication DB at the receiver end must match the 
length and structure of the associated F-communication DB at the sender end.  


If the F-communication DBs do not match, the F-CPU can go to STOP mode. A diagnostic 
event is entered in the diagnostic buffer of the F-CPU.  


For this reason, we recommend that you use the following procedure: 
1. Create an F-communication DB in the project tree in or below the "Program blocks" folder 


of the F-CPU at the sender end. 
2. Specify the appropriate structure of the F-communication DB, taking into account the data 


to be transferred. 
3. Copy this F-communication DB to the project tree in or below the "Program blocks" folder 


of the F-CPU at the receiver end, and change the name, if necessary. 
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Other requirements for F-communication DBs 
F-communication DBs must also conform to the following properties:  


● They are not permitted to be instance DBs. 


● Their length is not permitted to exceed 100 bytes. 


● In F-communication DBs, only the following data types may be declared: BOOL, INT, 
WORD, DINT, DWORD, and TIME. 


● The data types must be arranged block-wise and in the following order: BOOL, data types 
with bit length of 16 bits (INT, WORD), and data types with bit length of 32 bits (DINT, 
DWORD, and TIME). Within the data blocks with lengths of 16 bits and 32 bits, the data 
types can be arranged in any order. 


● No more than 128 data elements of data type BOOL are permitted to be declared. 


● The amount of data of data type BOOL must always be an integer multiple of 16 (word 
limit). Reserve data must be added, if necessary. 


If these criteria are not fulfilled, STEP 7 Safety Advanced outputs an error message during 
compilation. 


Assignment of fail-safe values 
Fail-safe values are made available at the receiver end: 


● While the connection between the communication partners is being established the first 
time after startup of the F-systems 


● Whenever a communication error occurs 


The values you specified as initial values in the F-communication DB at the receiver end are 
made available as initial values. 


Programming procedure 
You program safety-related communication via S7 connections as follows: 


1. Supply the tags in the F-communication DB at the sender end with send signals using 
fully qualified access (e.g., "Name of F-communication DB"."tag name"). 


2. Read the tags in the F-communication DB at the receiver end (receive signals) that you 
want to process further in other sections of the program using fully qualified access  
(e.g., "Name of F-communication DB"."tag name"). 


3. In the safety program from which data are to be sent, call the SENDS7 instruction for 
sending at the end of the main safety block. 


4. In the safety program from which data are to be received, call the RCVS7 instruction for 
receiving at the start of the main safety block. 


5. Assign F-communication DB numbers to the SEND_DB input of SENDS7 and the 
RCV_DB input of RCVS7. 


6. Assign the local ID of the S7 connection (data type:WORD) from the perspective of the  
F-CPU that was configured in the "Connections" tab of the network view to the ID input of 
SENDS7 . 
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7. Assign the local ID of the S7 connection (data type: WORD) that was configured in the 
"Connections" tab of the network view to the ID input of RCVS7 . 


8. Assign an odd number (data type: DWORD) to the R_ID inputs of SENDS7 and RCVS7 . 
This serves to specify that a SENDS7 instruction belongs to an RCVS7 instruction. The 
associated instructions receive the same value for R_ID. 


 
 


 
 WARNING 


The value for each address relationship (R_ID input; data type: DWORD) is user-
defined; however, it must be an odd number and unique network-wide* for all safety-
related communication connections. The value R_ID + 1 is internally assigned and must 
not be used. 


You must supply inputs ID and R_ID with constant values when calling the instruction. 
Direct read or write access to the associated instance DB is not permitted in the safety 
program! (S020) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the 
boundaries of the subnet. 


9. Assign the TIMEOUT inputs of the SENDS7 and RCVS7 instructions with the required 
monitoring time. 


 


 
 WARNING 


It can only be ensured (from a fail-safe standpoint) that a signal state to be transferred 
will be acquired at the sender end and transferred to the receiver if the signal level is 
pending for at least as long as the assigned monitoring time. (S018) 


 


Information on calculating the monitoring times can be found in Monitoring and response 
times (Page 661).  
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10.To reduce the bus load, you can temporarily shut down communication between the  
F-CPUs at input EN_SEND of the SENDS7 instruction. To do so, supply input EN_SEND 
(initial value = "TRUE") with 0. In this case, send data are no longer sent to the  
F-communication DB of the associated RCVS7 instruction and the receiver RCVS7 
provides fail-safe values for this period (initial values in its F-communication DB). If 
communication was already established between the partners, a communication error is 
detected. 


11.Optional: evaluate the ACK_REQ output of RCVS7, for example, in the standard user 
program or on the HMI system in order to query or to indicate whether user 
acknowledgment is required. 


12.Supply the ACK_REI input of RCVS7 with the signal for the acknowledgment for 
reintegration. 


13.Optional: evaluate the SUBS_ON output of RCVS7 or SENDS7 in order to query whether 
the RCVS7 instruction is outputting the fail-safe values you specified as initial values in 
the F-communication DB. 


14.Optional: evaluate the ERROR output of RCVS7 or SENDS7, for example, in the 
standard user program or on the HMI system in order to query or to indicate whether a 
communication error has occurred. 


15.Optional: evaluate the SENDMODE output of RCVS7 in order to query whether the  
F-CPU with the associated SENDS7 instruction is in disabled safety mode (Page 293). 


Particularities for migrated projects 
If you have migrated a project from S7 Distributed Safety V5.4 to STEP 7 Safety Advanced 
in which safety-related communication via S7 connections is programmed, you must note the 
following: 


● Do not delete migrated instance DBs for the SENDS7 and RCVS7 instructions in the 
project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks". 


Otherwise, communication errors may occur in the relevant communication connections.  


A migrated instance DB for the SENDS7 and RCVS7 instructions has been deleted if, after 
compiling the safety program, the "User-defined ID" in the newly generated is not identical to 
"FRCVS7CL" or "FSNDS7CL".  


You can find the "User-defined ID" of a block in its properties in the "Information" area. 
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9.1.9.4 Safety-related communication via S7 connections - Limits of data transfer 


   
 


 Note 


If the amount of data to be transmitted exceeds the permitted length for the F-communication 
DB (100 bytes), you can create another F-communication DB that you transfer to additional 
SENDS7/RCVS7 instructions with modified R_ID. 


 


Note that USEND and URCV instructions are called internally at each SENDS7 or RCVS7 
call and use connection resources in the F-CPU. This affects the maximum number of 
communication connections available (see manuals for F-CPUs). 


Additional information on the data transfer limits for S7 connections of individual F-CPUs is 
available on the Internet (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/38549114). 
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9.1.10 Safety-related communication with S7 F-systems 


9.1.10.1 Introduction 
Safety-related communication from F-CPUs in SIMATIC Safety to F-CPUs in S7 Distributed 
Safety F-systems is possible via a PN/PN coupler or DP/DP coupler that you use between 
the two F-CPUs as IO controller-IO controller communication, master-master communication 
or communication via established S7 connections. 


Safety-related communication from F-CPUs in SIMATIC Safety to F-CPUs in S7 F/FH 
Systems F-systems is possible via established S7 connections. 


9.1.10.2 Communication with S7 Distributed Safety via PN/PN coupler (IO controller- 
IO controller communication) 


Communication functions between SENDDP/RCVDP instructions at the STEP 7 Safety 
Advanced end and F-application blocks F_SENDDP/F_RCVDP at the S7 Distributed Safety 
end: 


 


Procedure at the S7 Distributed Safety end 
At the S7 Distributed Safety end, proceed as described in "Safety-related IO controller- 
IO controller communication" in the S7 Distributed Safety - Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/22099875) manual. 


Procedure at the STEP 7 Safety Advanced end 
At the STEP 7 Safety Advanced end, proceed as described in Safety-related IO controller- 
IO controller communication (Page 166). 
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9.1.10.3 Communication with S7 Distributed Safety via DP/DP coupler (master-master 
communication) 


Communication functions between SENDDP/RCVDP instructions at the STEP 7 Safety 
Advanced end and F-application blocks F_SENDDP/F_RCVDP at the S7 Distributed Safety 
end: 


 


Procedure at the S7 Distributed Safety end 
At the S7 Distributed Safety end, proceed as described in "Safety-related master-master 
communication" in the S7 Distributed Safety - Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/22099875) manual. 


Procedure at the STEP 7 Safety Advanced end 
At the STEP 7 Safety Advanced end, proceed as described in Safety-related master-master 
communication (Page 175). 
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9.1.10.4 Communication with S7 Distributed Safety via S7 connections 
Communication functions between SENDS7/RCVS7 instructions at the STEP 7 Safety 
Advanced end and F_SENDS7/F_RCVS7 F-application blocks at the S7 Distributed Safety 
end: 


 


Procedure at the S7 Distributed Safety end 
At the S7 Distributed Safety end, proceed as described in section "Safety-related 
communication via S7 communications" in the S7 Distributed Safety - Configuring and 
Programming (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/22099875) manual. 


Because safety-related communication via S7 connections is not possible with unspecified 
partners in S7 Distributed Safety, you must first create a "virtual" SIMATIC station in S7 
Distributed Safety in which you configure an F-CPU as a proxy for the F-CPU in STEP 7 
Safety Advanced with its IP address.  


You then insert an S7 connection to this F-CPU in the connection table. Both the local 
connection and partner connection resources (hex) are thereby fixed. You must then set 
these in the associated, unspecified S7 connection that you created in STEP 7 Professional. 
In addition, for all communication connections to this F-CPU, you must transfer the address 
relationship that you assigned in the R_ID input of the associated calls of the F_SENDS7 
and F_RCVS7 F-application blocks additionally to the CRC_IMP tag in the instance DB of 
F_SENDS7 and F_RCVS7, respectively, in the standard user program immediately before 
calling the F-CALL. 
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Program example: 


 


Procedure at the STEP 7 Safety Advanced end 
At the STEP 7 Safety Advanced end, proceed as described in Safety-related communication 
via S7 connections (Page 212). 


For the F-CPU in S7 Distributed Safety, you must create and specify an unspecified S7 
connection (links to standard online help: Creating an unspecified connection and Specifying 
and unspecified connection). 


For these you must set the local and partner connection resources (hex) that are fixed as a 
result of the associated S7 connection that you have created in S7 Distributed Safety. 


If the local connection resource (hex) is already occupied by an existing connection, you 
must change the connection resource (hex) for it. 


If the instance DBs of the SENDS7 and RCVS7, instructions that you want to use for 
communication with S7 Distributed Safety were migrated from S7 Distributed Safety, you 
must delete them in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder, under "Program blocks > 
System blocks" (contrary to the information in Programming safety-related communication 
via S7 connections (Page 215), section "Particularities for migrated projects"). 







Safety-related communication (S7-300, S7-400, S7-1500)  
9.1 Configuring and programming communication (S7-300, S7-400) 


 SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
224 Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 


9.1.10.5 Communication with S7 F/FH Systems via S7 connections 
Communication functions between SENDS7/RCVS7 instructions at the STEP 7 Safety 
Advanced end and F_SDS_BO/F_RDS_BO F-blocks at the S7 F Systems end. 


A maximum of 32 data elements of data type BOOL can be exchanged. 


 


Procedure at the S7 F Systems end 
At the S7 F-systems end, proceed as described in section "Safety-related communication 
between F-CPUs" in the S7 F/FH Systems - Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/16537972) manual.  


Because safety-related communication via S7 connections is not possible with unspecified 
partners in S7 F/FH Systems, you must first create a "virtual" SIMATIC station in S7 F/FH 
Systems in which you configure an F-CPU as a proxy for the F-CPU in STEP 7 Safety 
Advanced with its IP address.  


You then insert an S7 connection to this F-CPU in the connection table. Both the local 
connection and partner connection resources (hex) are thereby fixed. You must then set 
these in the associated, unspecified S7 connection that you created in STEP 7 
Safety Advanced. 


In addition, you must insert a function in your S7 program (in the area reserved in CFC for 
other applications), in which, for all communication connections for this F-CPU, you transfer 
the address relationship that you assigned in the R_ID input of the associated calls of the 
F_SDS_BO and F_RDS_BO F-blocks additionally to the CRC_IMP tag in the instance DB of 
the F_SDS_BO and F_RDS_BO, respectively. You obtain the number of the instance DB 
from the object properties of the block in CFC. Assign descriptive symbolic names for these 
instance DBs. If you perform a compress operation in CFC, you must check whether the 
numbers of these instance DBs have changed.  
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Program example: 


 
You must then import the function in CFC as block type and insert your standard user 
program in a chart. In the run sequence, make sure that the associated standard runtime 
group is processed before the F-runtime group. 


Procedure at the STEP 7 Safety Advanced end 
At the STEP 7 Safety Advanced  end, proceed as described in "Safety-related 
communication via S7 connections" (Page 212). 


Particularity: In STEP 7 Safety Advanced, you must create the F-communication DB with 
exactly 32 data elements of data type BOOL. 


For the F-CPU in S7 F/FH Systems, you must create and specify an unspecified S7 
connection (see online help for STEP 7 under "Creating an unspecified connection" and 
"Specifying an unspecified connection"). 


For these you must set the local and partner connection resources (hex) that are fixed as a 
result of the associated S7 connection that you have created in S7 F Systems. 


If the local connection resource (hex) is already occupied by an existing connection, you 
must change the connection resource (hex) for it. 
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9.2 Configuring and programming communication (S7-1500) 


9.2.1 Overview of communication 


Introduction  
This section gives an overview of the safety-related communication options in SIMATIC 
Safety F-systems. 


Options for safety-related communication 
 
Safety-related communication On subnet Additional hardware required 
Safety-related CPU-CPU communication: 
IO controller-IO controller communication PROFINET IO PN/PN coupler 
Master-master communication PROFIBUS DP DP/DP coupler 
IO controller-I-device communication PROFINET IO — 
Master-I-slave communication PROFIBUS DP — 
IO controller-I-slave communication PROFINET IO and PROFIBUS DP IE/PB link 
IO controller-IO controller communication for S7 
Distributed Safety 


PROFINET IO PN/PN coupler 


Master-master communication for S7 Distributed 
Safety 


PROFIBUS DP DP/DP coupler 


 


 


 Note 


"Shared Device" functionality is not supported for fail-safe I/O. 
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Overview of safety-related communication via PROFIBUS DP 
The figure below provides an overview of the options for safety-related communication via 
PROFIBUS DP in SIMATIC Safety F-systems with S7-1500 F-CPUs. 


 


Overview of safety-related communication via PROFINET IO 
The figure below provides an overview of the options for safety-related communication via 
PROFINET IO in SIMATIC Safety F-systems with S7-1500 F-CPUs.  
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Safety-related CPU-CPU communication via PROFIBUS DP or PROFINET IO 
In safety-related CPU-CPU communication, a fixed amount of data of the data type BOOL or 
INT (DINT as alternative) is transmitted fail-safe between the safety programs in F-CPUs of 
DP masters/I-slaves or IO controllers/I-devices.  


The data are transferred using the SENDDP instruction for sending and the RCVDP 
instruction for receiving. The data are stored in configured transfer areas of the devices. The 
hardware identifier (HW identifier) defines the transfer areas configured. 


Safety-related CPU-CPU communication for S7 Distributed Safety 
Safety-related communication is possible from F-CPUs in SIMATIC Safety to F-CPUs in S7 
Distributed Safety. 
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9.2.2 Safety-related IO controller-IO controller communication 


9.2.2.1 Configure safety-related IO controller-IO controller communication 


Introduction  
Safety-related communication between safety programs of the F-CPUs of IO controllers 
takes place over a PN/PN coupler that you set up between the F-CPUs.  


 


 Note 


Deactivate the "Data validity display DIA" parameter in the properties for the PN/PN coupler 
in the hardware and network editor. This is the default setting. Otherwise, safety-related IO 
controller-IO controller communication is not possible. 


 


Configuring transfer areas 
You must configure one transfer area for output data and one transfer area for input data in 
the hardware and network editor for each safety-related communication connection between 
two F-CPUs in the PN/PN coupler. The figure below shows how both of the F-CPUs are able 
to send and receive data (bidirectional communication).  
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Rules for defining transfer areas 
Data to be sent: 


A total of 12 bytes (consistent) is required for the transfer area for output data; 6 bytes 
(consistent) are required for the transfer area for input data. 


Data to be received:  


A total of 12 bytes (consistent) is required for the transfer area for input data; 6 bytes 
(consistent) are required for the transfer area for output data. 


Procedure for configuration 
The procedure for configuring safety-related IO controller-IO controller communication is 
identical to that in the standard system.  


Proceed as follows: 


1. Insert two F-CPUS from the "Hardware catalog" task card into the project. 


2. Switch to the network view of the hardware and network editor. 
3. Insert a PN/PN coupler X1 and a PN/PN coupler X2 from 


"Other field devices\PROFINET IO\Gateway\Siemens AG\PN/PN Coupler" in the 
"Hardware catalog" task card. 


4. Connect the PN interface of the F-CPU 1 with the PN interface of the PN/PN Coupler X1 
and the PN interface of the F-CPU 2 with the PN interface of PN/PN Coupler X2. 
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5. Switch to the device view of PN/PN coupler X1 for bidirectional communication 
connections i.e. where each F-CPU is both to send and to receive data. Select the 
following modules from "IN/OUT" in the "Hardware catalog" task card (with filter 
activated), and insert them in the "Device overview" tab: 


– One "IN/OUT 6 bytes / 12 bytes" module and 


– One "IN/OUT 12 bytes / 6 bytes" module 


 
  Note 


The transfer areas are assigned on the basis of the hardware identifier which is 
automatically assigned to the modules and devices. You need the HW identifier to 
program the SENDDP and RCVDP blocks (LADDR input). A system constant is created 
in the corresponding F-CPU for each hardware identifier of the transfer area. You can 
assign these system constants symbolically to the SENDDP and RCVDP blocks. 
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6. Select the following modules from "IN/OUT" in the device view of PN/PN coupler X2 and 
insert them in the "Device overview" tab: 


– One "IN/OUT 12 bytes / 6 bytes" module and 


– One "IN/OUT 6 bytes / 12 bytes" module 
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9.2.2.2 Safety-related IO controller-IO controller communication via SENDDP and RCVDP 


Communication via SENDDP and RCVDP instructions  


 
Safety-related communication between the F-CPUs of the IO controllers uses the SENDDP 
and RCVDP instructions for sending and receiving respectively. These can be used to 
perform a fail-safe transfer of a fixed amount of fail-safe data of the data type BOOL or INT 
(DINT as alternative). 


You can find these instructions in the "Instructions" task card under "Communication". The 
RCVDP instruction must be called at the start of the main safety block. The SENDDP 
instruction must be called at the end of the main safety block. 


Note that the send signals are not sent until after the SENDDP instruction call at the end of 
execution of the relevant F-runtime group. 


A detailed description of the SENDDP and RCVDP instructions can be found in SENDDP 
and RCVDP: Send and receive data via PROFIBUS DP/PROFINET IO (STEP 7 Safety 
Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1500) (Page 646). 
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9.2.2.3 Program safety-related IO controller-IO controller communication 


Requirement for programming  
The transfer areas for input and output data for the PN/PN coupler must be configured. 


Programming procedure 
You program safety-related IO controller-IO controller communication as follows: 


1. In the safety program from which data are to be sent, call the SENDDP instruction 
(Page 646) for sending at the end of the main safety block. 


2. In the safety program in which data are to be received, call the RCVDP instruction 
(Page 646) for receiving at the start of the main safety block. 


3. Assign the respective LADDR inputs HW identifiers (system constants in the default tag 
table) for the transfer areas for output and input data of the PN/PN coupler that are 
configured in the hardware and network editor. 


You must carry out this assignment for every communication connection for each of the 
F-CPUs involved. 
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4. Assign the value for the respective address relationship to the DP_DP_ID inputs. This 
establishes the communication relationship between the SENDDP instruction in one  
F-CPU and the RCVDP instruction in the other F-CPU: The associated instructions 
receive the same value for DP_DP_ID. 


The figure below contains an example of how to specify the address relationships for the 
inputs of the SENDDP and RCVDP instructions for five safety-related IO controller-
IO-controller communication relationships. 


 
 


 
 WARNING 


The value for each address relationship (DP_DP_ID input; data type: INT) is user-
defined; however, it must be unique network-wide* for all safety-related communication 
connections. The uniqueness must be checked in the safety summary during 
acceptance of the safety program. You can find additional information in Correctness of 
the communication configuration (Page 316). 


You must supply inputs DP_DP_ID and LADDR with constant values when calling the 
instruction. Direct read or write access to the associated instance DB to DP_DP_ID and 
LADDR is not permitted in the safety program. (S016) 
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* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the 
boundaries of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via 
PROFIBUS DP. In PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via 
RT_Class_1/2/3 (Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP 
(IP, Layer 3). 


5. Supply the SD_BO_xx and SD_I_xx inputs (SD_DI_00 as alternative) of SENDDP with the 
send signals. To cut down on intermediate signals when transferring parameters, you can 
write the value directly to the instance DB of SENDDP using fully qualified access (for 
example, "Name SENDDP_1".SD_BO_02) before calling SENDDP. 


6. Supply the RD_BO_xx and RD_I_xx outputs (RD_DI_00 as alternative) of RCVDP with 
the signals that you want to process further in other program sections or use fully 
qualified access to read the received signals directly in the associated instance DB in the 
program sections to be processed further (e.g., "Name RCVDP_1".RD_BO_02). 


7. If you want to send the data at the SD_DI_00 input instead of the data at the SD_I_00 and 
SD_I_01 inputs, supply the DINTMODE input (initial value = "FALSE") of SENDDP with 
TRUE. 


8. Supply the SUBBO_xx and SUBI_xx or alternatively SUBDI_00 inputs of RCVDP with the 
fail-safe values that are to be output by RCVDP in place of the process data until 
communication is established for the first time after startup of the sending and receiving 
F-systems or in the event of an error in safety-related communication. 


– Specification of constant fail-safe values: 


For data of data type INT/DINT, you can enter constant fail-safe values directly as 
constants in the SUBI_xx or alternatively SUBDI_00 input (initial value = "0"). If you 
want to specify a constant fail-safe value "TRUE" for data of the data type BOOL, set 
TRUE for the SUBBO_xx input (initial value = "FALSE"). 


– Specification of dynamic fail-safe values: 


If you want to specify dynamic fail-safe values, define a tag that you change 
dynamically through your safety program in an F-DB and specify this tag (fully 
qualified) in the SUBBO_xx or SUBI_xx or alternatively SUBDI_00 input. 


 


 
 WARNING 


Note that your safety program for dynamically changing the tag for a dynamic fail-
safe value can only be processed after the call of the RCVDP, because prior to the 
RCVDP call, there must not be any network and no more than one other RCVDP 
instruction in the main safety block. You must therefore assign appropriate start 
values for these tags to be output by RCVDP in the first cycle after a startup of the  
F-system. (S017) 
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9. Configure the TIMEOUT inputs of the RCVDP and SENDDP instructions with the required 
monitoring time. 


 


 
 WARNING 


It can only be ensured (from a fail-safe standpoint) that a signal state to be transferred 
will be acquired at the sender end and transferred to the receiver if the signal level is 
pending for at least as long as the assigned monitoring time. (S018) 


 


Information on calculating the monitoring times can be found in Monitoring and response 
times (Page 661). 


10.Optional: Evaluate the ACK_REQ output of the RCVDP instruction, for example, in the 
standard user program or on the HMI system in order to query or to indicate whether user 
acknowledgment is required. 


11.Supply the ACK_REI input of the RCVDP instruction with the acknowledgment signal for 
reintegration. 


12.Optional: Evaluate the SUBS_ON output of the RCVDP or SENDDP instruction in order to 
query whether the RCVDP instruction is outputting the fail-safe values assigned in the 
SUBBO_xx and SUBI_xx or alternatively SUBDI_00 inputs. 


13.Optional: Evaluate the ERROR output of the RCVDP or SENDDP instruction, for 
example, in the standard user program or on the HMI system in order to query or to 
indicate whether a communication error has occurred. 


14.Optional: Evaluate the SENDMODE output of the RCVDP instruction in order to query 
whether the F-CPU with the associated SENDDP instruction is in disabled safety mode 
(Page 293). 


9.2.2.4 Safety-related IO controller-IO controller communication - Limits for data transfer 
 


 Note 


If the data quantities to be transmitted exceed the capacity of the SENDDP / RCVDP 
correlated instructions, a second (or third) SENDDP / RCVDP call can be used. This requires 
configuration of an additional connection via the PN/PN coupler. Whether or not this is 
possible with one single PN/PN coupler depends on the capacity restrictions of the PN/PN 
coupler.   
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9.2.3 Safety-related master-master communication 


9.2.3.1 Configure safety-related master-master communication 


Introduction  
Safety-related communication between safety programs of the F-CPUs of DP masters takes 
place via a DP/DP coupler. 


 


 Note 


Switch the data validity indicator "DIA" on the DIP switch of the DP/DP coupler to "OFF". 
Otherwise, safety-related CPU-CPU communication is not possible. 


 


Configuring transfer areas 
You must configure one transfer area for output data and one transfer area for input data in 
the hardware and network editor for each safety-related communication connection between 
two F-CPUs in the DP/DP coupler. The figure below shows how both of the F-CPUs are able 
to send and receive data (bidirectional communication). 
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Rules for defining transfer areas 
Data to be sent: 


A total of 12 bytes (consistent) is required for the transfer area for output data; 6 bytes 
(consistent) are required for the transfer area for input data. 


Data to be received: 


A total of 12 bytes (consistent) is required for the transfer area for input data; 6 bytes 
(consistent) are required for the transfer area for output data. 


Procedure for configuration 
The procedure for configuring safety-related master-master communication is identical to 
that in the standard system.  


Proceed as follows: 


1. Insert two F-CPUS from the "Hardware catalog" task card into the project. 


2. Switch to the network view of the hardware and network editor. 
3. Select a DP/DP coupler from "Other field 


devices\PROFIBUS DP\Gateways\Siemens AG\DP/DP Coupler" in the "Hardware 
catalog" task card and insert it into the network view of the hardware and network editor. 


4. Insert a second DP/DP coupler. 


5. Connect a DP interface of F-CPU 1 to the DP interface of a DP/DP coupler and a DP 
interface of F-CPU 2 to the DP interface of the other DP/DP coupler. 


 
6. A free PROFIBUS address is assigned automatically in the properties of the DP/DP-


coupler in the device view. You must set this address on the DP/DP coupler, either via 
the DIP switch on the device or in the configuration of the DP/DP coupler (see DP/DP 
Coupler (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/1179382) manual). 
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7. Switch to the device view of the DP/DP coupler PLC1 for bidirectional communication 
connections i.e. where each F-CPU should both send and receive data. Select the 
following modules from the "Hardware catalog" task card (with filter activated), and insert 
them in the "Device overview" tab of the DP/DP coupler: 


– One "6 bytes I/12 bytes Q consistent" module, and 


– One "12 bytes I/6 bytes Q consistent" module 


 
  Note 


The transfer areas are assigned on the basis of the hardware identifier which is 
automatically assigned to the modules and devices. You need the HW identifier to 
program the SENDDP and RCVDP blocks (LADDR input). A system constant is created 
in the corresponding F-CPU for each hardware identifier of the transfer area. You can 
assign these system constants symbolically to the SENDDP and RCVDP blocks. 
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8. Select the following modules from the "Hardware catalog" task card (with filter activated) 
in the device view of DP/DP coupler PLC2, and insert them in the "Device overview" tab: 


– One "12 bytes I/6 bytes Q consistent" module, and 


– One "6 bytes I/12 bytes Q consistent" module 
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9.2.3.2 Safety-related master-master communication via SENDDP and RCVDP 


Communication via SENDDP and RCVDP instructions  


 
Safety-related communication between the F-CPUs of the DP masters uses the SENDDP 
and RCVDP instructions for sending and receiving respectively. These can be used to 
perform a fail-safe transfer of a fixed amount of fail-safe data of the data type BOOL or INT 
(DINT as alternative). 


You can find these instructions in the "Instructions" task card under "Communication". The 
RCVDP instruction must be called at the start of the main safety block. The SENDDP 
instruction must be called at the end of the main safety block. 


Note that the send signals are not sent until after the SENDDP instruction call at the end of 
execution of the relevant F-runtime group. 


A detailed description of the SENDDP and RCVDP instructions can be found in SENDDP 
and RCVDP: Send and receive data via PROFIBUS DP/PROFINET IO (STEP 7 Safety 
Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1500) (Page 646). 







 Safety-related communication (S7-300, S7-400, S7-1500) 
 9.2 Configuring and programming communication (S7-1500) 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 243 


9.2.3.3 Program safety-related master-master communication 


Requirement for programming  
The address areas for input and output data for the DP/DP coupler must be configured. 


Programming procedure 
You program safety-related master-master communication as follows: 


1. In the safety program from which data are to be sent, call the SENDDP instruction 
(Page 646) for sending at the end of the main safety block. 


2. In the safety program from which data are to be received, call the RCVDP instruction 
(Page 646) for receiving at the start of the main safety block. 


3. Assign the HW identifiers for the output and input data of the DP/DP coupler configured in 
the hardware and network editor (constant in the tag table) to the respective LADDR 
inputs. 


You must carry out this assignment for every communication connection for each of the 
F-CPUs involved.  
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4. Assign the value for the respective address relationship to the DP_DP_ID inputs. This 
establishes the communication relationship between the SENDDP instruction in one  
F-CPU and the RCVDP instruction in the other F-CPU: The associated instructions 
receive the same value for DP_DP_ID. 


The figure below contains an example of how to specify the address relationships at the 
inputs of SENDDP and RCVDP instructions for five safety-related master-master 
communications relationships. 


 
 


 
 WARNING 


The value for each address relationship (DP_DP_ID input; data type: INT) is user-
defined; however, it must be unique network-wide* for all safety-related communication 
connections. The uniqueness must be checked in the safety summary during 
acceptance of the safety program. You can find additional information in Correctness of 
the communication configuration (Page 316). 


You must supply inputs DP_DP_ID and LADDR with constant values when calling the 
instruction. Direct read or write access to the associated instance DB to DP_DP_ID and 
LADDR is not permitted in the safety program. (S016) 
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* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the 
boundaries of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via 
PROFIBUS DP. In PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via 
RT_Class_1/2/3 (Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP 
(IP, Layer 3). 


5. Supply the SD_BO_xx and SD_I_xx inputs (SD_DI_00 as alternative) of SENDDP with the 
send signals. To cut down on intermediate signals when transferring parameters, you can 
write the value directly to the instance DB of SENDDP using fully qualified access (for 
example, "Name SENDDP_1".SD_BO_02) before calling SENDDP. 


6. Supply the RD_BO_xx and RD_I_xx outputs (RD_DI_00 as alternative) of RCVDP with 
the signals that you want to process further in other program sections or use fully 
qualified access to read the received signals directly in the associated instance DB in the 
program sections to be processed further (e.g., "Name RCVDP_1".RD_BO_02). 


7. If you want to send the data at the SD_DI_00 input instead of the data at the SD_I_00 and 
SD_I_01 inputs, supply the DINTMODE input (initial value = "FALSE") of SENDDP with 
TRUE. 


8. Supply the SUBBO_xx and SUBI_xx or alternatively SUBDI_00 inputs of RCVDP with the 
fail-safe values that are to be output by RCVDP in place of the process data until 
communication is established for the first time after startup of the sending and receiving 
F-systems or in the event of an error in safety-related communication. 


– Specification of constant fail-safe values: 


For data of data type INT/DINT, you can enter constant fail-safe values directly as 
constants in the SUBI_xx or alternatively SUBDI_00 input (initial value = "0"). If you 
want to specify a constant fail-safe value "TRUE" for data of the data type BOOL, set 
TRUE for the SUBBO_xx input (initial value = "FALSE"). 


– Specification of dynamic fail-safe values: 


If you want to specify dynamic fail-safe values, define a tag that you change 
dynamically through your safety program in an F-DB and specify this tag (fully 
qualified) in the SUBBO_xx or SUBI_xx or alternatively SUBDI_00 input. 


 


 
 WARNING 


Note that your safety program for dynamically changing the tag for a dynamic fail-
safe value can only be processed after the call of the RCVDP, because prior to the 
RCVDP call, there must not be any network and no more than one other RCVDP 
instruction in the main safety block. You must therefore assign appropriate start 
values for these tags to be output by RCVDP in the first cycle after a startup of the  
F-system. (S017) 
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9. Configure the TIMEOUT inputs of the RCVDP and SENDDP instructions with the required 
monitoring time. 


 


 
 WARNING 


It can only be ensured (from a fail-safe standpoint) that a signal state to be transferred 
will be acquired at the sender end and transferred to the receiver if the signal level is 
pending for at least as long as the assigned monitoring time. (S018) 


 


Information on calculating the monitoring times can be found in Monitoring and response 
times (Page 661).  


10.Optional: Evaluate the ACK_REQ output of the RCVDP instruction, for example, in the 
standard user program or on the HMI system in order to query or to indicate whether user 
acknowledgment is required. 


11.Supply the ACK_REI input of the RCVDP instruction with the acknowledgment signal for 
reintegration. 


12.Optional: Evaluate the SUBS_ON output of the RCVDP or SENDDP instruction in order to 
query whether the RCVDP instruction is outputting the fail-safe values assigned in the 
SUBBO_xx and SUBI_xx or alternatively SUBDI_00 inputs. 


13.Optional: Evaluate the ERROR output of the RCVDP or SENDDP instruction, for 
example, in the standard user program or on the HMI system in order to query or to 
indicate whether a communication error has occurred. 


14.Optional: Evaluate the SENDMODE output of the RCVDP instruction in order to query 
whether the F-CPU with the associated SENDDP instruction is in disabled safety mode 
(Page 293). 


9.2.3.4 Safety-related master-master communication:Limits for data transfer 
 


 Note 


If the data quantities to be transmitted exceed the capacity of the SENDDP / RCVDP 
correlated instructions, a second (or third) SENDDP / RCVDP call can be used. This requires 
configuration of an additional connection via the DP/DP coupler. Whether or not this is 
possible with one single DP/DP coupler depends on the capacity restrictions of the DP/DP 
coupler.   
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9.2.4 Safety-related IO controller-I-device communication 


9.2.4.1 Configuring safety-related communication between IO controller and I-device 


Introduction  
Safety-related communication between the safety program of the F-CPU of an IO controller 
and the safety program(s) of the F-CPU(s) of one or more I-devices takes place via IO 
controller-I-device connections (F-CD) in PROFINET IO, in the same way as in standard 
systems. 


You do not need any additional hardware for IO controller-I-device communication. 


Configuring transfer areas  
For every safety-related communication connection between two F-CPUs, you must 
configure transfer areas in the hardware and network editor. The figure below shows how 
both of the F-CPUs are able to send and receive data (bidirectional communication). 


 
The transfer area is assigned a label when it is created to identify the communication 
relationship, for example "F-CD_PLC_2 PLC_1_1" for the first F-CD connection between  
IO-controller F-CPU 1 and I-device F-CPU 2. 


When you create a transfer area, a system constant with the name of the transfer area is 
created in the F-CPU of the IO controller and in the F-CPU of the I-device. The system 
constant contains the hardware identifier of the transfer area for the corresponding F-CPU.  


You assign the hardware identifier (system constant from the default tag table) of the transfer 
areas symbolically to the LADDR parameter of the SENDDP and RCVDP instructions in the 
safety programs. 
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Procedure for configuration 
The procedure for configuring safety-related IO controller-I-device communication is identical 
to that in the standard system.  


Proceed as follows: 


1. Insert two F-CPUS from the "Hardware catalog" task card into the project. 


2. Enable the "IO Device" mode for F-CPU 2 in the properties of its PN interface and assign 
this PN interface to a PN interface of F-CPU 1. 


3. Select the PROFINET interface of F-CPU 2. Under "Transfer areas", create an F-CD 
connection (type "F-CD") for receiving from the IO controller (→). The F-CD connection is 
shown in yellow in the table and the address areas in the I-device and IO controller 
assigned are displayed. 


In addition, an acknowledgment connection is created automatically for each F-CD 
connection. (see "Transfer area details"). 
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4. Create an additional F-CD connection for sending to the IO controller. 


5. In the transfer area you just created, click on the arrow to change the transfer direction to 
sending to the IO controller (←). 
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9.2.4.2 Safety-related IO controller-I-device communication via SENDDP and RCVDP 


Communication via SENDDP and RCVDP instructions  


 
Safety-related communication between the F-CPUs of the IO controller and an I-device 
makes use of the SENDDP and RCVDP instructions for sending and receiving, respectively. 
These can be used to perform a fail-safe transfer of a fixed amount of data of the data type 
BOOL or INT (DINT as alternative).  


You can find these instructions in the "Instructions" task card under "Communication". The 
RCVDP instruction must be called at the start of the main safety block. The SENDDP 
instruction must be called at the end of the main safety block. 


Note that the send signals are not sent until after the SENDDP instruction call at the end of 
execution of the relevant F-runtime group. 


A detailed description of the SENDDP and RCVDP instructions can be found in SENDDP 
and RCVDP: Send and receive data via PROFIBUS DP/PROFINET IO (STEP 7 Safety 
Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1500) (Page 646). 
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9.2.4.3 Programming safety-related IO controller I-device communication 


Requirement for programming  
The transfer areas must be configured. 


Programming procedure  
The procedure for programming safety-related IO controller-I-device communication is the 
same as that for programming safety-related IO controller-IO controller communication (see 
Program safety-related IO controller-IO controller communication (Page 234)). 


The assignment of the HW identifiers (system constants in the standard tag table) of the 
transfer areas to the LADDR parameter of the SENDDP/RCVDP instructions can be 
obtained from the following table: 
 
Instruction HW identifier 
SENDDP in the IO controller Hardware identifier of the transfer area in the IO controller 
RCVDP in the IO controller Hardware identifier of the transfer area in the IO controller 
SENDDP in the I-device Hardware identifier of the transfer area in the I-device 
RCVDP in the I-device Hardware identifier of the transfer area in the I-device 


The figure below contains an example of how to specify the address relationships for the 
inputs of the SENDDP and RCVDP instructions for four safety-related IO controller-I-device 
communication relationships. 
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 WARNING 


The value for each address relationship (DP_DP_ID inputs; data type: INT) is user-defined; 
however, it must be unique network-wide* for all safety-related communication connections. 
The uniqueness must be checked in the safety summary during acceptance of the safety 
program. You can find additional information in Correctness of the communication 
configuration (Page 316). 


You must supply inputs DP_DP_ID and LADDR with constant values when calling the 
instruction. Direct read or write access to the associated instance DB to DP_DP_ID and 
LADDR is not permitted in the safety program. (S016) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via PROFIBUS DP. In 
PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via RT_Class_1/2/3 
(Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP (IP, Layer 3). 


 


 WARNING 


It can only be ensured (from a fail-safe standpoint) that a signal state to be transferred will 
be acquired at the sender end and transferred to the receiver if the signal state is pending 
for at least as long as the assigned monitoring time. (S018) 


 


Information on calculating the monitoring times can be found in Monitoring and response 
times (Page 661).  
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9.2.4.4 Safety-related IO-Controller-IO-Device communication - Limits for data transfer 


Limits for data transfer  
If the amount of data to be transferred is greater than the capacity of related 
SENDDP/RCVDP instructions, you can use additional SENDDP/RCVDP instructions. 
Configure additional transfer areas for this purpose. Remember the maximum limit of 1440 
bytes of input data or 1440 bytes of output data for transfer between an I-device and a IO 
controller. 


The following table shows the amount of output and input data assigned in safety-related 
communication connections: 
 
Safety-related 
communication 


Communication  
connection 


Assigned input and output data 


In the IO controller  In the I-device 


Output data Input data Output data Input data 
IO controller-
I-Device 


Sending:  
I-Device 1 to IO  
controller 


6 bytes 12 bytes 12 bytes 6 bytes 


Receiving:  
I-Device 1 from IO 
controller 


12 bytes 6 bytes 6 bytes 12 bytes 


Consider all additional configured safety-related and standard communication connections 
(transfer areas of type F-CD and CD) for the maximum limit of 1440 bytes of input data or 
1440 bytes of output data for transfer between an I-device and an IO controller . In addition, 
data are assigned for internal purposes such that the maximum limit may be reached sooner. 


When the limit is exceeded, a corresponding error message is displayed.  
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9.2.5 Safety-related master-I-slave communication 


9.2.5.1 Configuring safety-related master-I-slave communication 


Introduction  
Safety-related communication between the safety program of the F-CPU of a DP master and 
the safety program(s) of the F-CPU(s) of one or more I-slaves takes place over master-I-
slave connections (F-MS), as in standard systems.  


You do not need a DP/DP coupler for master-I-slave communication. 


Configuring transfer areas  
For every safety-related communication connection between two F-CPUs, you must 
configure transfer areas in the hardware and network editor. The figure below shows how 
both of the F-CPUs are able to send and receive data (bidirectional communication). 


 
The transfer area is assigned a label when it is created to identify it as the communication 
relationship, for example "F-MS_PLC_2-PLC_1_1" for the first F-MS connection between DP 
master F-CPU 1 and I-slave F-CPU 2. 


When you create a transfer area, a system constant with the name of the transfer area is 
created in the F-CPU of the DP master and in the F-CPU of the I-slave. The system constant 
contains the hardware identifier of the transfer area for the corresponding F-CPU. 


You assign the hardware identifier (system constant from the default tag table) of the transfer 
areas symbolically to the LADDR parameter of the SENDDP and RCVDP instructions in the 
safety programs. 
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Procedure for configuration 
The procedure for configuring safety-related master-I-slave communication is identical to that 
in the standard system.  


Proceed as follows: 


1. Insert one F-CPU from the "Hardware catalog" task card as DP master in the project. If 
the F-CPU does not have an integrated PROFIBUS DP interface, insert e.g. an 
PROFIBUS-CM. 


2. Insert a 1510SP F-1 PN CPU or 1512SP F-1 PN CPU as I-slave. 


3. From the device view of the I-slave, insert a CM DP module. 


4. Under properties, enable the "DP slave" mode (I-slave) for the CM DP module and assign 
this DP interface to a DP interface of F-CPU 1. 


5. Select the PROFIBUS interface of F-CPU 2. Under "Transfer areas", you create an F-MS 
connection (type "F-MS") for sending to the DP master (←). The F-MS connection is 
shown in yellow in the table and the assigned transfer areas in the I-slave and DP master 
are displayed. 


In addition, an acknowledgment connection is created automatically for each F-MS 
connection. (see "Transfer area details"). 
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6. Create an additional F-MS connection for receiving from the DP master. 


7. In the transfer area you just created, click the arrow in order to change the transfer 
direction to receiving from DP master (→). 
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9.2.5.2 Safety-related master-I-slave communication via SENDDP and RCVDP 


Communication via SENDDP and RCVDP instructions  


 
Safety-related communication between the F-CPUs of the DP master and an I-slave makes 
use of the SENDDP and RCVDP instructions for sending and receiving, respectively. These 
can be used to perform a fail-safe transfer of a fixed amount of fail-safe data of the data type 
BOOL or INT (DINT as alternative).  


You can find these instructions in the "Instructions" task card under "Communication". The 
RCVDP instruction must be called at the start of the main safety block. The SENDDP 
instruction must be called at the end of the main safety block. 


Note that the send signals are not sent until after the SENDDP instruction call at the end of 
execution of the relevant F-runtime group. 


A detailed description of the SENDDP and RCVDP instructions can be found in SENDDP 
and RCVDP: Send and receive data via PROFIBUS DP/PROFINET IO (STEP 7 Safety 
Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1500) (Page 480). 







Safety-related communication (S7-300, S7-400, S7-1500)  
9.2 Configuring and programming communication (S7-1500) 


 SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
258 Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 


9.2.5.3 Programming safety-related master-I-slave communication 


Requirements  
The transfer areas must be configured. 


Programming procedure  
The procedure for programming safety-related master-I-slave communication is the same as 
that for programming safety-related master-master communication (see Safety-related 
master-master communication (Page 238)). 


The assignment of the HW identifiers of the transfer areas to the LADDR parameter of the 
SENDDP/RCVDP instructions can be obtained from the following table. 
 
Instruction HW identifier 
SENDDP in the DP master Hardware identifier of the respective transfer area in the DP master 
RCVDP in the DP master Hardware identifier of the respective transfer area in the DP master 
SENDDP in the I-slave Hardware identifier of the transfer area in the I-slave 
RCVDP in the I-slave Hardware identifier of the transfer area in the I-slave 
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The figure below contains an example of how to specify the address relationships at the 
inputs of SENDDP and RCVDP instructions for four safety-related master-I-slave 
communication relationships. 


 
 


 WARNING 


The value for each address relationship (DP_DP_ID input; data type: INT) is user-defined; 
however, it must be unique network-wide* for all safety-related communication connections. 
The uniqueness must be checked in the safety summary during acceptance of the safety 
program. You can find additional information in Correctness of the communication 
configuration (Page 316). 


You must supply inputs DP_DP_ID and LADDR with constant values when calling the 
instruction. Direct read or write access to the associated instance DB to DP_DP_ID and 
LADDR is not permitted in the safety program. (S016) 
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* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via PROFIBUS DP. In 
PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via RT_Class_1/2/3 
(Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP (IP, Layer 3). 


 


 WARNING 


It can only be ensured (from a fail-safe standpoint) that a signal state to be transferred will 
be acquired at the sender end and transferred to the receiver if the signal level is pending 
for at least as long as the assigned monitoring time. (S018) 


 


Information on calculating the monitoring times can be found in Monitoring and response 
times (Page 661).  


9.2.5.4 Limits for data transfer of safety-related master-I-slave communication 


Limits for data transfer  
If the amount of data to be transferred is greater than the capacity of related 
SENDDP/RCVDP instructions, you can use additional SENDDP/RCVDP instructions. 
Configure additional transfer areas for this purpose. Note the maximum limit of 244 bytes of 
input data or 244 bytes of output data for transfer between an I-slave and a DP master. 


The following table shows the amount of output and input data assigned in safety-related 
communication connections: 
 
Safety-related 
communication 


Communication 
connection 


Assigned input and output data 


DP master I-slave 
 


Output data Input data Output data Input data 
Master-I-slave Sending: 


I-slave 1 to DP 
master 


6 bytes 12 bytes 12 bytes 6 bytes 


Receiving: 
I-slave 1 from DP 
master 


12 bytes 6 bytes 6 bytes 12 bytes 


Consider all additional configured safety-related and standard communication connections 
(transfer areas of type F-MS-, F-DX-, F-DX-Mod., MS-, DX- and DX-Mod) for the maximum 
limit of 244 bytes of input data or 244 bytes of output data for transfer between an I-device 
and a DP master F-MS and MS). If the maximum limit of 244 bytes of input data or 244 bytes 
of output data is exceeded, you will receive a corresponding error message. 
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9.2.6 Safety-related IO controller-I-slave communication 


9.2.6.1 Safety-related IO controller-I-slave communication 


Introduction  
Safety-related communication between the safety program of the F-CPU of an IO-controller 
and the safety program(s) of the F-CPU(s) of one or more I-slaves takes place over master-I-
slave connections (F-MS), as in standard systems. 


IE/PB link 
For the safety-related IO-controller-I-slave communication, the IE/PB link is mandatory. Each 
of the two F-CPUs is linked to the IE/PB link by means of its PROFIBUS DP or PROFINET-
interface. 


 


 Note 


If you are using an IE/PB link, you must take this into account when configuring the  
F-specific monitoring times and when calculating the maximum response time of your  
F-system (see also Monitoring and response times (Page 661)). 


Note that the Excel file for calculating response times 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100) for S7-300/400  
F-CPUs does not support all conceivable configurations. 


 


Reference 
The information on safety-related master-I-slave communication in Safety-related master-I-
slave communication (Page 254) also applies. 
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9.2.7 Safety-related communication with S7 F-systems 


9.2.7.1 Introduction 
Safety-related communication from F-CPUs in SIMATIC Safety to F-CPUs in S7 Distributed 
Safety F-systems is possible, via a PN/PN coupler or DP/DP coupler that you use between 
the two F-CPUs, as IO controller-IO controller communication or master-master 
communication. 


9.2.7.2 Communication with S7 Distributed Safety via PN/PN coupler (IO controller- 
IO controller communication) 


Communication functions between SENDDP/RCVDP instructions at the STEP 7 Safety end 
and F-application blocks F_SENDDP/F_RCVDP at the S7 Distributed Safety end: 


 


Procedure at the S7 Distributed Safety end 
At the S7 Distributed Safety end, proceed as described in "Safety-related IO controller- 
IO controller communication" in the S7 Distributed Safety - Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/22099875) manual. 


Procedure at the STEP 7 Safety end 
At the STEP 7 Safety end, proceed as described in Safety-related IO controller-IO controller 
communication (Page 229). 
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9.2.7.3 Communication with S7 Distributed Safety via DP/DP coupler (master-master 
communication) 


Communication functions between SENDDP/RCVDP instructions at the STEP 7 Safety end 
and F-application blocks F_SENDDP/F_RCVDP at the S7 Distributed Safety end: 


 


Procedure at the S7 Distributed Safety end 
At the S7 Distributed Safety end, proceed as described in "Safety-related master-master 
communication" in the S7 Distributed Safety - Configuring and Programming 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/22099875) manual. 


Procedure at the STEP 7 Safety end 
At the STEP 7 Safety end, proceed as described in Safety-related master-master 
communication (Page 238). 
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9.3 Configuring and programming communication between S7-300/400 
and S7-1500 F-CPUs 


9.3.1 Overview of communication 


Introduction  
This section provides an overview of the options for safety-related communication between 
S7-300/400 and S7-1500 F-CPUs in SIMATIC Safety F-systems. 


Options for safety-related communication 
 
Safety-related communication Particularities On subnet Additional hardware required 
Safety-related CPU-CPU communication: 
Master-master communication — PROFIBUS DP DP/DP coupler 
Master-I-slave communication — PROFIBUS DP — 
IO controller-IO controller communication — PROFINET IO PN/PN coupler 
IO controller-I-device communication — PROFINET IO — 


Basic procedure for configuring and programming  
Configure and program safety-related communication between S7-300/400 F-CPUs and  
S7-1500 F-CPUs as described in Configuring and programming communication (S7-300,  
S7-400) (Page 163) and Configuring and programming communication (S7-1500) 
(Page 226) for your application. 


To program an S7-300/400 F-CPU, use the start addresses of the transfer areas. To 
program an S7-1500 F-CPU, use the HW identifiers of the transfer areas. 
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10.1 Compiling the safety program 


Introduction  
To compile a safety program, follow the same basic procedure as for compiling a standard 
user program. You can start at various points to accomplish this in STEP 7. The basics for 
compiling user programs can be found in the Help on STEP 7. 


 


 Note 


Please note that following a safety-related change to the hardware configuration that not only 
this, but also the safety program has to be recompiled and downloaded. This also applies for 
changes to the F-I/O which are not used in the safety program. 


 


We will show you the options for compiling the safety program below.  


Basics for compiling 
 
1. Selection 2. Via menu com-


mand/symbol… 
3. The following are compiled... 4. Result: Safety  


program is... 
Select folder of the F-CPU in the 
project tree 
or 
Select F-CPU in network view 
or 
Select F-CPU in the device view 
or 
Select F-CPU in the topology 
view 


"Compile" shortcut menu: 


• "Hardware and software 
(only changes)" 


Hardware configuration, stand-
ard and safety programs 


Consistent 


• "Hardware (only  
changes)" 


Hardware configuration — 


• "Software (only  
changes)" 


Changes in the standard and 
safety programs 


Consistent 


• "Software (rebuild all 
blocks)" 


Entire standard program and 
safety program 


Consistent 


• "Software (reset 
memory reserve)"  
(S7-1200, S7-1500) 


Entire standard program and 
safety program 


Consistent 


Select Safety Administration 
Editor 


Menu "Edit > Compile" or 
"Compile" button 


Entire standard program and 
safety program 


Consistent 
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1. Selection 2. Via menu com-
mand/symbol… 


3. The following are compiled... 4. Result: Safety  
program is... 


Select "Program blocks" folder in 
the project tree 


Menu "Edit > Compile" or 
"Compile" button 


Changes in the standard and 
safety programs 


Consistent 


"Compile" shortcut menu: 


• "Software" Changes in the standard and 
safety programs 


Consistent 


• "Software (rebuild all 
blocks)" 


Entire standard program and 
safety program 


Consistent 


Select user-created folder in the 
project tree 


Menu "Edit > Compile" or 
"Compile" button 


All standard and F-blocks con-
tained in the folder 


Inconsistent 


User-created folder containing all 
F-blocks 


Menu "Edit > Compile" or 
"Compile" button 


All standard blocks contained in 
the folder and complete safety 
program 


Consistent 


(F-)blocks in "Program blocks" 
folder in the project tree 


Menu "Edit > Compile" or 
"Compile" button 


Selected standard and F-blocks Inconsistent 


Different (F-)blocks in "Program 
blocks" folder in the project tree 
Individual (F-)blocks in "Program 
blocks" folder in the project tree 
Downloading a safety program to 
an F-CPU or memory card 


Automatic compiling Changes in the standard and 
safety programs 


Consistent 


A consistency check is always performed, regardless of the selection. This consistency 
check extends across all selected blocks. If the consistency check does not detect any 
errors, the status of the compiled safety program is as specified in column 4 "Result: Safety 
program is..." of the table. 


 


 Note 


The following applies for S7-300/400 F-CPUs: 


If you want to compile an F-FB with know-how protection, open it before compiling. 
 


Result "Safety program is consistent"  
After successful compilation of the safety program, a consistent safety program is always 
available in the "Program blocks" folder.  


There may still be some F-blocks that are not called in an F-runtime group. These F-blocks 
are displayed in the "F-blocks" area of the Safety Administration Editor, marked with "No" in 
the "Used and compiled" column.  
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Result "Safety program is inconsistent" 
When the safety program is compiled with the result "Safety program is not consistent", only 
the selected F-blocks were compiled. Additionally required F-blocks and F-system blocks 
were not generated. The safety program in the "Program blocks" folder is not consistent and 
is, thus, not executable. 


Use this procedure to test if modified F-blocks can be compiled. 


Reporting compiling errors  
You can recognize whether or not the compilation was successful based on the message in 
the inspector window under "Info > Compile", error messages and warnings are output. 


For information on the procedure you must follow to eliminate compiling errors, see 
"Eliminating compiling errors" in the Help on STEP 7. 


See also 
Safety Administration Editor (Page 64) 
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10.2 Downloading the Safety Program 


Introduction  
Once you have successfully compiled your safety program, you can download it to the  
F-CPU. To download a safety program, you follow essentially the same approach as for 
downloading a standard user program, via different starting points in STEP 7.  


● In the "Load preview" dialog, enter data (e.g. password for the F-CPU) and set the 
requirements for downloading (e.g. that the F-CPU is switched to STOP mode before 
downloading). 


● The "Load results" dialog shows the results after downloading. 


We will show you the options for downloading the safety program later. For basic information 
on downloading, refer to the Help on STEP 7.  


Downloading a safety program to an F-CPU, if multiple F-CPUs are accessible 
 


 WARNING 


If multiple F-CPUs can be accessed over a network (e.g. Industrial Ethernet) by a 
programming device or PC, you must take the following additional measures to ensure that 
the safety program is downloaded to the correct F-CPU: 


Use passwords specific to each F-CPU, such as a unique password for the F-CPU having 
the respective Ethernet address "PW_8". 


Note the following: 
• A point-to-point connection must be used when assigning a password to an F-CPU for 


the first time (as when assigning an MPI address to an F-CPU for the first time). 
• Before downloading a safety program to an F-CPU, you must first revoke an existing 


access permission for any other F-CPU. 
• After activation of the access protection and before the transition to productive mode, 


you must download the safety program again to the F-CPU. (S021) 
 


Password prompt before downloading to an F-CPU 
If you have assigned a protection level for the F-CPU (Page 82) (in the properties of the 
F-CPU in the "Protection" tab), the corresponding password is prompted in "Load preview" 
dialog. Without entry of password, only actions that are allowed without password are 
possible. As soon as the conditions for downloading are met, the "Load" button becomes 
active. 
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"Load preview" dialog 
For an F-CPU, the "Load preview" dialog also contains the section "Safety program".  


 
Make the following selection: 


● In order to download a consistent safety program, select the "Consistent download" 
action under target "Safety program". 


● You have the option of selectively downloading individual F-blocks to an S7-300/400  
F-CPU. To download individual F-blocks selectively, select the "Download selection" 
action under the target "Safety program", and then select the required F-blocks. If 
necessary, you will be prompted to disable safety mode under "Disable safety mode". 
This setting is only suitable for the online test of individual F-blocks. 


● (S7-300, S7-400) In order to download the safety program only, select the "Consistent 
download" action under target "Safety program" and the "Download selection" action 
under target"Standard software", and then select only the standard blocks that call the 
main safety block. 


● Users who do not know the password for the F-CPU cannot download F-blocks. They 
have to select "No action" for the safety program. 


For S7-1200/1500 F-CPUs, only the "Consistent download" value is possible as an action in 
the "Load preview" dialog. It is not possible to select separate loading of standard program 
or safety program. The complete user program is automatically consistently downloaded as 
soon as changes have been made in both the standard program and in the safety program. 
Please also note Data exchange between standard user program and safety program 
(Page 159). 
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"Load results" Dialog  
After downloading into the F-CPU, the dialog "Load results" is opened. This dialog shows 
you the status and the necessary actions after downloading.  


 
Verify that the "All CRCs are identical" message appears in this dialog. On the basis of the 
CRCs, the system checks after the download operation to determine whether all F-blocks 
were correctly transferred to the F-CPU. 
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Rules for downloading the safety program to an F-CPU 
 


 Note 


You can perform the downloading of a consistent safety program only in STOP mode. 


(S7-300, S7-400) If you are downloading F-blocks only, the blocks in which the main safety 
blocks are called (e.g., cyclic interrupt OB 35) are not downloaded. To do so, select the 
"Selection" option under "Standard software" in the preview dialog, and select the necessary 
blocks. 


 


 Note 


If STEP 7 Safety detects an inconsistent safety program during startup of the F-CPU, startup 
of the F-CPU is prevented if the F-CPU supports this detection. (See product information for 
the respective S7-300/400 F-CPU. This is always supported with S7-1200/1500 F-CPUs). A 
corresponding diagnostic event is entered in the diagnostic buffer of the F-CPU: 


If the F-CPU does not support this detection function, the F-CPU can go to STOP mode if an 
inconsistent safety program is executed in activated safety mode.  


The cause of the diagnostic event is entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can 
find additional information on the cause in the online help for diagnostic messages. 


 


When downloading the safety program, ensure that the "Consistent download" action is set 
for the "Safety program" selection in the "Load preview" dialog. 


Verify that the "All CRCs are identical" message appears in the "Load results" dialog for  
S7-300/400 F-CPUs. The system uses CRCs after the download operation to check whether 
all F-blocks have been correctly transferred to the F-CPU. If not, repeat the download 
operation. 


Inconsistent downloading is only possible in disabled safety mode. 


Downloading individual F-blocks (S7-300, S7-400) 
You can download F-blocks and standard blocks simultaneously to the F-CPU via the project 
tree. However, as soon as F-blocks are to be downloaded, a check is carried out to 
determine whether or not the F-CPU is in STOP mode or disabled safety mode. If not, you 
have the option of switching to disabled safety mode or placing the F-CPU in STOP mode. 
We recommend that you download individual F-blocks in disabled safety mode because 
downloading to an F-CPU in STOP results in the F-CPU no longer being able to startup 
following the download.  


If you want to download individual F-blocks to the F-CPU, for example, to test changes, 
make sure that you have not selected the folder "Program blocks" or the F-CPU in the 
project tree but only one of the blocks you want to download. 


Only then will you be prompted in the "Load preview" dialog to disable safety mode once you 
have changed the option from "Consistent download" to "Download selection".  


If you fail to observe this prompt, the blocks are downloaded without deactivation of the 
safety mode which will STOP the F-CPU. 


You can also deactivate the safety mode explicitly in the Safety Administration Editor before 
you start the download. 







Compiling and commissioning a safety program  
10.2 Downloading the Safety Program 


 SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
272 Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 


Be aware that the consistency of the safety program in the F-CPU cannot be guaranteed 
when individual F-blocks are downloaded. For a consistent safety program, always download 
the entire safety program to the F-CPU. 


Rules for downloading individual F-blocks (S7-300, S7-400) 
The following rules apply to downloading of individual F-blocks: 


● Downloading is only possible in disabled safety mode or when the F-CPU is in STOP 
mode. 


● F-blocks can only be downloaded to an F-CPU to which a safety program has already 
been downloaded. 


● Only an offline safety program is permitted to be used as a source program. 


Consequently, you have to download the entire safety program when initially downloading 
the safety program and after changing the password for the safety program. 


 


 Note 


Downloading of individual F-blocks is only suitable for testing F-blocks. Prior to the transition 
to productive mode, you must download the safety program consistently to the F-CPU. 


 


Transferring a safety program with programming device/PC or memory card to an F-CPU 
For information on transferring the safety program to the F-CPU with a programming 
device/PC or a memory card, refer to Function test of safety program and protection through 
program identification (Page 274).  


Uploading the safety program to a programming device or PC (S7-300, S7-400) 
 


 Note 


In principle, it is possible to upload a safety program from the F-CPU to a programming 
device or PC. Note, however, that any symbols used in the safety program are deleted and 
cannot be recreated, since no symbol information is saved in the F-CPU. Symbols are 
available only if you are using an offline project. 


A safety program uploaded from the F-CPU to a programming device/PC must not be 
downloaded again to the F-CPU. 


 


Uploading the safety program to a programming device or PC (S7-1200, S7-1500) 
The "Load from device" function has not been released for S7-1200/1500 F-CPUs. This also 
applies to F-I/O in standard mode.  







 Compiling and commissioning a safety program 
 10.3 Safety program work memory requirements (S7-300, S7-400) 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 273 


Uploading to a PG/PC (S7-300, S7-400) 
You upload a safety program from an F-CPU to a programming device/PC using menu 
command "Online> Upload device to PG/PC" or the "Load from device" button in the toolbar. 


You can only upload the hardware configuration if F-capability is not enabled for the F-CPU. 
You can only upload F-I/O if these are operated in standard mode.  


Download in S7-PLCSIM(S7-300, S7-400, S7-1500) 
You can load the safety program with S7-PLCSIM (hardware simulation) like in a real  
F-CPU. For this purpose, use the menu command "Online > Simulation > Start" to start  
S7-PLCSIM, same as in the standard system. 


Note that the cycle time on a simulated CPU can differ from the real cycle time. 


10.3 Safety program work memory requirements (S7-300, S7-400) 


Estimation  
You can estimate the work memory requirement for the safety program as follows: 


Work memory required for the safety program 
 
32 KB for F-system blocks 
+ 4.4 KB for safety-related communication between F-runtime groups 
+ 4.5 x work memory requirement for all F-FB/F-FCs/main safety blocks 
+ 4.5 x work memory requirement of all utilized instructions, which are shown in the  


"Instructions" task card with the  block icon.  
(except SENDDP, RCVDP, SENDS7, and RCVS7) 


+ Work memory requirement of the utilized SENDDP and RCVDP instructions  
(4.3 KB each) 


+ Work memory requirement of the utilized SENDS7 and RCVS7 instructions  
(8.5 KB each) 


Work memory required for data 
 
5 x work memory requirement for all F-DBs (including F-communication DB, but excluding 
DB for F-runtime group communication) and I-DBs for main safety block/F-FB 
+ 24 x work memory requirement for all DBs for F-runtime group communication 
+ 2.3 x work memory requirement for all I-DBs of instructions (except SENDDP, RCVDP, 


SENDS7 and RCVS7) 
+ Work memory requirement of all I-DBs of instructions SENDDP (0.2 KB), RCVDP 


(0.3 KB), SENDS7 (0.6 KB), and RCVS7 (1.0 KB) 
+ 0.7 KB per F-FC  
+ 0.7 KB per F-I/O (for F-I/O DBs, etc.) 
+ 4.5 KB 







Compiling and commissioning a safety program  
10.4 Function test of safety program and protection through program identification 


 SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
274 Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 


Block size of automatically generated F-blocks  
Do not utilize the entire maximum size of an F-block, because the automatically generated  
F-blocks are larger and as a result, the maximum possible size may be exceeded in the  
F-CPU. If the block size is exceeded, this triggers a corresponding error message with 
information on which F-blocks are too large. These must be divided up, if necessary. 


10.4 Function test of safety program and protection through program 
identification 


10.4.1 Transferring the safety program to an S7-300/400 F-CPU with memory card 
inserted (flash card or SIMATIC Micro memory card) 


F-CPUs with memory card inserted (flash card or SIMATIC Micro memory card)  


The following warnings apply when the safety program is transferred from a programming 
device or PC to: 


● F-CPUs with flash card inserted (e.g. CPU 416F-2) 


● F-CPUs with SIMATIC Micro memory card 


(e.g. CPU 317F-2 DP, CPU 315F-2 PN/DP or IM 151-7 F-CPU) 
 


 WARNING 


If the function test of the safety program is not carried out in the destination F-CPU, you 
must adhere to the following procedure when transferring the safety program to the F-CPU 
with a programming device/PC to ensure that the F-CPU does not contain an "old" safety 
program: 
• Load the safety program on the F-CPU. 
• Perform a program identification (i.e. check whether the collective F-signatures match 


online and offline). 
• Perform a memory reset of the F-CPU using the mode selector or via the programming 


device/PC. Once the work memory has been deleted, the safety program is again 
transferred from the load memory (memory card, SIMATIC Micro memory card for  
F-CPUs 3xxF, ET 200S and ET 200pro IM-CPUs or flash card for F-CPUs 4xxF). (S022) 
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 WARNING 


If multiple F-CPUs can be accessed over a network (e.g. Industrial Ethernet) by a 
programming device or PC, you must take the following additional measures to ensure that 
the safety program is downloaded to the correct F-CPU: 


Use passwords specific to each F-CPU, such as a unique password for the F-CPU having 
the respective Ethernet address "PW_8". 


Note the following: 
• A point-to-point connection must be used when assigning a password to an F-CPU for 


the first time (as when assigning an MPI address to an F-CPU for the first time). 
• Before downloading a safety program to an F-CPU, you must first revoke an existing 


access permission for any other F-CPU. 
• After activation of the access protection and before the transition to productive mode, 


you must download the safety program again to the F-CPU. (S021) 
 


Rules for plugging removable media into the F-CPU 
 


 WARNING 


You must limit access to the F-CPU to persons who are authorized to plug in removable 
media by using access protection. 


You must ensure that the correct safety program is on the connected removable medium, 
either with online program identification or other appropriate measures (for example, unique 
ID of the removable medium). (S025) 
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10.4.2 Transferring the safety program to an S7-400 F-CPU without flash card inserted 
The following warnings apply when the safety program is transferred from a programming 
device or PC to: 


● F-CPUs without an inserted flash card (e.g. CPU 416F-2) 


 


 WARNING 


If the function test of the safety program is not carried out in the destination F-CPU, you 
must adhere to the following procedure when transferring the safety program to the F-CPU 
with a programming device/PC to ensure that the F-CPU does not contain an "old" safety 
program: 
• Perform a memory reset of the F-CPU using the mode selector or via the programming 


device/PC. 
• Download the configuration and the safety program to the F-CPU. 
• Perform a program identification (i.e. check whether the collective F-signatures match 


online and offline). (S023) 
 


 WARNING 


If multiple F-CPUs can be accessed over a network (e.g. Industrial Ethernet) by a 
programming device or PC, you must take the following additional measures to ensure that 
the safety program is downloaded to the correct F-CPU: 


Use passwords specific to each F-CPU, such as a unique password for the F-CPU having 
the respective Ethernet address "PW_8". 


Note the following: 
• A point-to-point connection must be used when assigning a password to an F-CPU for 


the first time (as when assigning an MPI address to an F-CPU for the first time). 
• Before downloading a safety program to an F-CPU, you must first revoke an existing 


access permission for any other F-CPU. 
• After activation of the access protection and before the transition to productive mode, 


you must download the safety program again to the F-CPU. (S021) 
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10.4.3 Transferring the safety program to an S7-300/400 F-CPU with memory card 


Use of SIMATIC Micro memory card or flash card 


The following warning applies when you use: 


● Flash card (e.g. for CPU 416F-2) 


● SIMATIC Micro memory card (e.g. for CPU 317F-2 DP, CPU 315F-2 PN/DP or 
IM 151-7 F-CPU) 


 


 WARNING 


If the function test of the safety program is not carried out in the destination F-CPU, you 
must adhere to the following procedure when transferring the safety program to the F-CPU 
with a memory card (SIMATIC Micro memory card or flash card) to ensure that the F-CPU 
does not contain an "old" safety program: 
• Switch off the power to the F-CPU. For F-CPUs with battery backup (e.g. CPU 416F-2), 


remove any battery. (To make sure that the F-CPU is de-energized, wait for the buffer 
time of the power supply you are using or, if this is not known, remove the F-CPU.) 


• Remove the memory card (SIMATIC Micro memory card or flash card) with the old 
safety program from the F-CPU. 


• Plug the memory card (SIMATIC Micro memory card or flash card) with the new safety 
program into the F-CPU. 


• Switch on the F-CPU again. For F-CPUs with battery backup (e.g. CPU 416F-2), 
reinsert the battery, if one was removed. 


You need to ensure that the memory card inserted (SIMATIC Micro memory card or flash 
card) contains the correct safety program. You can do so using program identification or 
other measures, such as a unique identifier on the memory card (SIMATIC Micro memory 
card or flash card). 


When loading a safety program on a memory card (SIMATIC Micro memory card or flash 
card), you must adhere to the following procedure: 
• Load the safety program on the memory card (SIMATIC Micro memory card or flash 


card). 
• Perform a program identification (in other words, check whether the collective  


F-signatures offline and on the memory card, SIMATIC Micro memory card or flash card 
match). 


• Label the memory card (SIMATIC Micro memory card or flash card) appropriately. 


The procedure outlined must be ensured through organizational measures. (S026) 
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Rules for plugging removable media into the F-CPU 
 


 WARNING 


You must limit access to the F-CPU to persons who are authorized to plug in removable 
media by using access protection. 


You must ensure that the correct safety program is on the connected removable medium, 
either with online program identification or other appropriate measures (for example, unique 
ID of the removable medium). (S025) 


 


10.4.4 Transferring the safety program to a WinAC RTX F 
 


 WARNING 


In order to guarantee that there is no "old" safety program in the F-controller, you must 
adhere to the following procedure when transferring the safety program to the F controller 
with a programming device/PC: 
1. Perform a memory reset of WinAC RTX F (see Windows Automation Center RTX 


WinAC RTX (F) 2010 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/43715176) 
manual). 


2. Download the configuration to the WinAC RTX F (see Windows Automation Center RTX 
WinAC RTX (F) 2010 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/43715176) 
manual). 


3. Download the safety program (Page 268) to the WinAC RTX F. 
If the function test of the safety program does not take place in the destination  
F-controller, you must also follow points 4 and 5: 


4. Perform a program identification (i.e. check whether the collective F-signatures match 
online and offline). 


5. Perform the F-system startup. 


Between the online program identification and the startup of the F-system, the 
WinAC RTX F must not be closed (for example, as a result of NETWORK OFF/NETWORK 
ON or booting). (S024) 
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 WARNING 


If multiple F-CPUs can be accessed over a network (e.g. Ind. Ethernet) by a programming 
device or PC, you must also take the following additional measures to ensure that the 
safety program is downloaded to the correct F-CPU: 


Use passwords specific to each F-CPU, such as a unique password for the F-CPUs having 
the respective Ethernet address "PW_8". 


Note the following: 
• A point-to-point connection must be used when assigning a password to an F-CPU for 


the first time (as when assigning an MPI address to an F-CPU for the first time). 
• Before downloading a safety program to an F-CPU, you must first revoke existing 


access permission for any other F-CPU. 
• After activation of the access protection and before the transition to productive mode, 


you must download the safety program again to the F-CPU. (S021) 
 


Rules for plugging removable media (for example SIMATIC Micro memory cards, flash cards and 
hard disks) into the F-CPU 
 


 WARNING 


You must limit access to the F-CPU to persons who are authorized to plug in removable 
media by using access protection. 


You must ensure that the correct safety program is on the connected removable medium, 
either with online program identification or other appropriate measures (for example, unique 
ID of the removable medium). (S025) 
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10.4.5 Transferring the safety program to an S7-1200/1500 F-CPU 
 


 


 WARNING 


If the function test of the safety program is not carried out in the destination F-CPU, you 
must adhere to the following procedure when transferring the safety program to the F-CPU 
with a programming device/PC to ensure that the F-CPU does not contain an "old" safety 
program: 
• Load the safety program on the F-CPU. 
• Perform a program identification (i.e. check whether the collective F-signatures match 


online and offline). (S042) 
 


 WARNING 


If multiple F-CPUs can be accessed over a network (e.g. Industrial Ethernet) by a 
programming device or PC, you must take the following additional measures to ensure that 
the safety program is downloaded to the correct F-CPU: 


Use passwords specific to each F-CPU, such as a unique password for the F-CPU having 
the respective Ethernet address "PW_8". 


Note the following: 
• A point-to-point connection must be used when assigning a password to an F-CPU for 


the first time (as when assigning an MPI address to an F-CPU for the first time). 
• Before downloading a safety program to an F-CPU, you must first revoke an existing 


access permission for any other F-CPU. 
• After activation of the access protection and before the transition to productive mode, 


you must download the safety program again to the F-CPU. (S021) 
 


Rules for plugging removable media into the F-CPU 
 


 WARNING 


You must limit access to the F-CPU to persons who are authorized to plug in removable 
media by using access protection. 


You must ensure that the correct safety program is on the connected removable medium, 
either with online program identification or other appropriate measures (for example, unique 
ID of the removable medium). (S025) 
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Using a SIMATIC memory card 
 


 WARNING 


If the function test of the safety program is not performed in the destination F-CPU, you 
need to ensure that the SIMATIC memory card inserted has the correct safety program. 
You can do so through a program identification or other measures, such as a unique 
identifier on the SIMATIC memory card. 


When downloading a safety program to a SIMATIC memory card, you must adhere to the 
following procedure: 
• Load the safety program on the SIMATIC memory card. 
• Perform a program identification (i.e. check to determine whether the collective  


F-signatures offline and on the SIMATIC memory card match). 
• Label the SIMATIC memory card accordingly. 


The procedure outlined must be ensured through organizational measures. (S043) 
 


10.4.6 Restoring a backup of the safety program to an S7-300/1500 F-CPU 
You have the option of backing up an F-CPU in the same way as a standard CPU. You can 
find information on backing up a CPU in the online help on STEP 7 under "Creating a backup 
of an S7 CPU". 


Note the following warning when using an F-CPU: 
 


 WARNING 


After restoring a safety program for an F-CPU, you must connect with the F-CPU using 
STEP 7 and read out the collective F-signature from the F-CPU load memory using the 
SAE and compare it with your expected result. You can also check the result using the  
F-CPU display. (S055) 
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10.4.7 Transferring the safety program to an S7-1200 F-CPU with inserted program 
card 


 


 WARNING 


You must observe the following procedure to ensure that there is no "old" safety program in 
the internal load memory of the F-CPU when you insert a program card into an S7-1200  
F-CPU:  
1. If the internal load memory of the F-CPU has already been deleted (for example, when 


the F-CPU has already been operated with a program card as external load memory), 
the STOP/RUN LED (orange) and the maintenance LED must flash during startup for  
3 seconds on an F-CPU without SIMATIC Memory Card. You can skip steps 3 in this 
case. 


2. Insert the program card into the F-CPU. 
If the F-CPU is in RUN, it will change to STOP. The maintenance LED on the F-CPU is 
flashing to indicate that the program card is being evaluated or that the internal load 
memory must be deleted.  


3. Use one of the following methods to delete the internal load memory: 
– Turn the F-CPU off and back on. 
– Switch the F-CPU from STOP to RUN. 
– Execute the "Memory reset" (MRES) function. 
After restart and deletion of the internal load memory, the STOP/RUN LED (orange) and 
the maintenance LED must be flashing. The internal load memory of the F-CPU has 
been deleted in this case and does no longer store an "old" safety program. 


4. Use one of the following methods to evaluate the program card: 
– Turn the F-CPU off and back on. 
– Switch the F-CPU from STOP to RUN. 
– Execute the "Memory reset" (MRES) function. 
The F-CPU restarts and evaluates the program card. 
The F-CPU then enters the startup mode (RUN or STOP) that has been set up for the  
F-CPU. (S061) 


 


 WARNING 


If you use a programming device/PC to transfer F-blocks to an S7-1200 F-CPU with 
inserted program card (external load memory), you must ensure that the transfer takes 
place to the external load memory. This can be accomplished, for example, by the following 
measures:  
• Check to see if the program card is inserted correctly. 
• Insert a program card whose memory size is different than the size of the internal load 


memory. Check in the project tree under "Online & Diagnostics > Diagnostics > 
Memory" if the memory size displayed for the load memory matches the memory size of 
the program card. (S058) 
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 Note 


For an S7-1200 F-CPU without inserted SIMATIC Memory Card and deleted internal load 
memory, the status LEDs have the status described in the table below. 


 


 


 
Description STOP/RUN Orange/Green ERROR Red MAINT Orange 
Internal load memory 
deleted and SIMATIC 
Memory Card not  
inserted. 


Flashing (orange) 
(for 3 seconds during startup) 


Off Flashing 
(for 3 seconds during 
startup) 
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10.4.8 Transferring the safety program from the internal load memory to an empty 
SIMATIC Memory Card of an S7-1200 F-CPU 


 


 WARNING 


To ensure that the safety program is transferred from the internal load memory of the  
F-CPU to the SIMATIC Memory Card when plugging an empty SIMATIC Memory Card into 
an S7-1200 F-CPU and that the internal load memory of the F-CPU is deleted afterward, 
you must observe the following procedure:  
1. Make sure that you are using an empty SIMATIC Memory Card, for example, by 


checking in the Windows Explorer that the "SIMATIC.S7S" folder and the "S7_JOB.S7S" 
file are deleted. 


2. Insert the empty SIMATIC Memory Card into the F-CPU. 
If the F-CPU is in RUN, it will change to STOP. The maintenance LED on the F-CPU is 
flashing to indicate that the program can be copied from the internal load memory to the 
SIMATIC Memory Card and that the internal load memory is deleted afterward.  


3. Use one of these methods to trigger copying from the internal load memory to the 
SIMATIC Memory Card and subsequent deletion of the internal load memory: 
– Turn the F-CPU off and back on. 
– Switch the F-CPU from STOP to RUN. 
– Execute the "Memory reset" (MRES) function. 
After restart and copying of the program from the internal load memory to the SIMATIC 
Memory Card and subsequent deletion of the internal load memory, the STOP/RUN 
LED (orange) and the maintenance LED must be flashing. The internal load memory of 
the F-CPU has been deleted in this case and does no longer store the safety program. 
The SIMATIC Memory Card is now a program card. 


4. Use one of the following methods to evaluate the program card: 
– Turn the F-CPU off and back on. 
– Switch the F-CPU from STOP to RUN. 
– Execute the "Memory reset" (MRES) function. 
The F-CPU restarts and evaluates the program card.  
The F-CPU then enters the startup mode (RUN or STOP) that has been set up for the  
F-CPU. (S057) 
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10.4.9 Transferring the safety program to an S7-1200 F-CPU using a transfer card 
 


 WARNING 


You must observe the following procedure to ensure that there is no "old" safety program in 
the internal load memory when you transfer a safety program to an S7-1200 F-CPU using a 
transfer card:  
1. If the internal load memory of the F-CPU has already been deleted, the STOP/RUN LED 


(orange) and the maintenance LED must flash for 3 seconds during startup on an  
F-CPU without SIMATIC Memory Card. You can skip step 3 in this case. 


2. Insert the transfer card into the F-CPU. 
If the F-CPU is in RUN, it will change to STOP. The maintenance LED on the F-CPU is 
flashing to indicate that the transfer card is being evaluated or that the internal load 
memory must be deleted.  


3. Use one of the following methods to delete the internal load memory: 
– Turn the F-CPU off and back on. 
– Switch the F-CPU from STOP to RUN. 
– Execute the "Memory reset" (MRES) function. 
After restart and deletion of the internal load memory, the STOP/RUN LED (orange) and 
the maintenance LED must be flashing. The internal load memory of the F-CPU has 
been deleted in this case and does no longer store an "old" safety program.  


4. Use one of the following methods to evaluate the transfer card (transfer from the 
transfer card to the internal load memory): 
– Turn the F-CPU off and back on. 
– Switch the F-CPU from STOP to RUN. 
– Execute the "Memory reset" (MRES) function. 
After restart and evaluation of the SIMATIC Memory Card, the F-CPU copies the safety 
program to the internal load memory of the F-CPU. Once the copy process is complete, 
the maintenance LED on the F-CPU is flashing to indicate that you can remove the 
transfer card.  


5. Remove the transfer card from the F-CPU. 
6. Use one of the following methods to evaluate the safety program transferred to the 


internal load memory: 
– Turn the F-CPU off and back on. 
– Switch the F-CPU from STOP to RUN. 
– Execute the "Memory reset" (MRES) function. 
The F-CPU then enters the startup mode (RUN or STOP) that has been set up for the  
F-CPU. (S059) 
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10.4.10 Updating the safety program on an S7-1200 F-CPU using a transfer card 
 


 WARNING 


If you run an update of the safety program on an S7-1200 F-CPU with the help of a transfer 
card, you must ensure that the transfer to the internal load memory took place correctly by 
means of a subsequent program identification. (S060) 


 


10.5 Comparing Safety Programs 


Compare safety programs as in standard  
You can use the comparison editor in STEP 7 for offline-online or offline-offline comparison 
of safety programs. The procedure is the same as for standard user programs. The contents 
of F-blocks are also compared for the comparison of safety programs. As a result, an offline-
offline comparison can also be used for an acceptance of changes (Page 319).  


 


 Note 


During the offline-online comparison, the comparison statuses may occasionally differ 
between the comparison editor and status display in the project tree or Safety Administration 
Editor. The decisive status is the result of the comparison in the comparison editor, since this 
is the only comparison that takes into account the contents of the F-blocks.  
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Comparison result for safety programs  
The representation of the comparison result corresponds to the representation of STEP 7. 


If you click the "Program blocks" folder on the left of the comparison editor, you can see the 
collective F-signature of the safety program displayed under "Comparison result". You also 
receive information about whether the safety program is consistent. 


 
If you click on an F-block, you can see the respective signatures and interface signatures in 
addition to the standard information. 


 


 Note 


If you interrupt the connection to the F-CPU during the online/offline comparison, the 
comparison result will be incorrect. 
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The meaning of the symbols in the "Status" column is explained below: 


Table 10- 1 Offline-online comparison: Status of the comparison and causes 


Symbol Meaning for safety program Possible causes 


 The offline and online versions of the object are 
identical. 


— 


 The offline and online versions of the object are 
different. 


The relevant differences are displayed in the row above 
the detailed comparison. 


 Object exists only offline The block only exists offline. 


 Object exists only offline The block exists only offline. 


 


Table 10- 2 Offline-offline comparison: Status of the comparison and causes 


Symbol Meaning for safety program Possible causes 


 Both offline versions of the object are identical. — 


 Both offline versions of the object are different The relevant differences are displayed in the row above 
the detailed comparison. 


 Object available only in safety program 1 — 


 Object available only in safety program 2 — 


Comparison filter options 
You can use filters in the comparison editor to limit the comparison result to the following 
block groups: 


● Compare only F-blocks 


● Compare only F-blocks relevant for certification 


● Compare only standard blocks 


You also have the STEP 7  filter options "Show only objects with differences" and "Show 
identical and different objects". 


For comparison of safety programs, F-blocks in the "System blocks" folder are also relevant. 
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Classification of displayed changes 
Regardless of whether you carried out an offline/online or offline/offline-comparison, the 
following changes could account for the indicated changes to the automatically generated  
F-blocks: 


● Change in the maximum cycle time of F-runtime group and warn cycle time of F-runtime 
group 


● Change in F-parameters of the F-CPU 


● Modified version of F-system blocks (S7-1200/1500: Displayed as change of the 
"F_SystemInfo_DB" block). 


● (S7-300/400) Change in the F-runtime group communication, for example, change in the 
number of a DB for F-runtime group communication 


● Change in main safety block, F-FB, F-FC, F-DB 


● Change of the hardware configuration for the F-I/O addressed in the safety program 


It is possible that a block is displayed as changed, but no changes are displayed in the 
detailed comparison of the block content. This is not a display problem but means that 
changes in the hardware configuration or the tag table, for example, have an effect on this 
block. Test this block in case of doubt.  


Printing result of comparison 
The comparison result can be printed via "Project > Print" in the menu bar or the print button 
in the toolbar. Select "Print objects/area" "All" and "Properties" "All". 
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10.6 Printing project data 


Printing  
You can print all important project data of the hardware configuration of the F-I/O and safety 
program. You obtain a "safety summary" that, alongside the documentation, serves as a 
basis for testing the correctness of the individual components of the system. Correctness is a 
prerequisite for system acceptance.  


The collective F-signature specifications in the footer of the printout ensure that the printout 
is explicitly associated with a safety program. 


Procedure for creating a safety summary 
To create a safety summary, follow these steps: 


1. In the project tree, select the Safety Administration Editor of the F-CPU whose safety 
summary you want to create. 


2. Select "Print" in the shortcut menu or "Project > Print" in the menu bar or the print button 
in the toolbar. 


In the displayed dialog, you can make layout settings for the printout and specify the 
scope of the printout (all/subset), among other things. 


3. Select the "All" option, if the F-blocks and F-compliant PLC data types are to be shown in 
the printout. This is necessary, for example, to document the program code for the 
acceptance(see Acceptance of system (Page 308)). Select the "Compact" option to 
exclude the source code from the printout. 


4. Click the "Print" button. 


As a result, you receive the safety summary for the F-CPU. 


Safety summary 
The safety summary provides documentation of the safety program and provides support for 
the acceptance of the system. 
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Contents of the summary in overview 
The topics that are considered in the summary are summarized in the following: 


● General information on program identification, software versions, access protection, 
settings (from the "Settings" work area of the Safety Administration Editor) 


● System library elements used in safety program (from the "Instructions" task card and  
F-system blocks) along with their versions 


● Information about the F-runtime groups (F-monitoring time, cycle time warning limit, max. 
cycle time, F-blocks and their names) 


● Listing of the F-blocks within the "Program blocks" folder (name, function, associated 
F-runtime group, signature) 


● (S7-1200, S7-1500) Listing of F-compliant PLC data types 


● Data from the standard user program that are evaluated in the safety program 


● Parameters of safety-related CPU-CPU communication 


● (S7-300, S7-400) Absolute addresses and names of the F-shared DB tags that can be 
accessed from the standard user program 


● Information on hardware (used F-I/O, CPU version, addresses) 


● Information on the printout (print date, number of pages) 


Footer of the printouts 
On the basis of the footer of the printout, you can find out: 


● whether you printed out the "correct" project (specification of the project name and file 
path) 


● whether the printout is consistent and belongs to the same safety program and the same 
version (the same collective F-signature in the footer of every page means that the 
printout belongs to the safety program with this collective F-signature). 


The footer is added to the source code of the F-blocks only if the "All" option was selected 
for the safety summary.  


If F-blocks are printed by other means, the footer is omitted, and you can no longer easily 
identify whether the block printout belongs to the current safety program version. 


Printing a migrated project  
You can only print a safety summary for a project migrated from S7 Distributed Safety V5.4 
SP5 if the project was compiled with STEP 7 Safety Advanced and the new program 
structure for safety programs (main safety block) has therefore been applied. Otherwise, the 
printout is not possible and you will receive a corresponding error message. 


We recommend that you print out your project in S7 Distributed Safety V5.4 SP5 before the 
migration. 
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10.7 Testing the safety program 


10.7.1 Overview of Testing the Safety Program 


Complete function test or test of changes  
After creating a safety program, you must carry out a complete function test in accordance 
with your automation task. 


For changes made to a safety program that has already undergone a complete function test, 
only the changes need be tested. 


Monitoring  
In general, all read-only test functions (such as tag monitoring) are also available for safety 
programs and in safety mode. 


Modifying  
Modifying safety program data and write accesses to the safety program are possible only in 
a limited way and in disabled safety mode.  


Simulation with S7-PLCSIM (S7-300, S7-400, S7-1500)  
You can test the safety program using S7-PLCSIM. You use S7-PLCSIM in the same way as 
for standard user programs. 


You start the simulation with S7-PLCSIM using menu item "Online > Simulation > Start". 
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10.7.2 Disabling safety mode 


Introduction  
The safety program generally runs in the F-CPU in safety mode. This means that all fault 
control measures are activated. The safety program cannot be modified during operation (in 
RUN mode) in safety mode. You must disable safety mode of the safety program to, for 
example, modify tags in the safety program in RUN mode. Safety mode remains deactivated 
until the F-CPU is next switched from STOP to RUN mode. 


Rules for disabling safety mode  
 


 WARNING 


Because changes to the safety program can be made in RUN mode when safety mode is 
deactivated, you must take the following into account:  
• Disabling safety mode is intended for test purposes, commissioning, etc. Whenever 


safety mode is deactivated, the safety of the system must be ensured by other 
organizational measures, such as monitored operation, manual safety shutdown, and 
access restrictions to certain areas. 


• Disabling of safety mode must be displayed. 
Use the MODE tag in the F-shared DB ("F_GLOBDB".MODE) for S7-300/400 F-CPUs 
or in the F-runtime group information DB (e.g RTG1SysInfo.F_SYSINFO.MODE) for  
S7-1200/1500 F-CPUs, which you can evaluate to read the operating mode  
(1 = Disabled safety mode). This means not only is the disabled safety mode displayed 
on the programming device or PC in the dialog box for disabling safety mode, but it can 
also be indicated by means of an indicator light controlled by the standard user program 
or a message to an HMI system generated by evaluating the above-mentioned 
"Disabled safety mode" variable in the F-shared DB. 


• It must be possible to verify that safety mode has been disabled. A log is required, if 
possible by recording messages to the HMI system, but if necessary, through 
organizational measures. In addition, it is recommended that disabling of safety mode 
be indicated on the HMI system. 


• Safety mode is disabled F-CPU-wide. In spite of this, you must take the following into 
account for safety-related CPU-CPU communication: If the F-CPU with the SENDDP or 
SENDS7 instruction is in disabled safety mode, you can no longer assume that the data 
sent by this F-CPU are generated safely. You must then implement organizational 
measures such as operation monitoring and manual safety shutdown to ensure safety in 
those portions of the system that are affected by the sent data. Alternatively, you must 
output fail-safe values instead of the received data in the F-CPU with the instruction 
RCVDP or RCVS7 (Page 646) or SENDMODE by evaluating SENDMODE. (S027) 
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Procedure for disabling safety mode  
To disable safety mode, follow these steps: 


1. Open the Safety Administration Editor of the corresponding F-CPU. 


2. Open the work area "General (Page 67)" in the area navigation. 


3. Check to see whether the safety mode status is displayed as activated. 


If so, continue with the next step; if not, stop the process, because safety mode is already 
disabled or cannot be disabled. 


4. Click the "Disable safety mode" button. 


5. Enter the password for the online safety program. 


If you enter the correct password, another prompt will appear, which also contains the 
collective F-signature in the F-CPU. Check to see whether this is the collective  
F-signature you expected. If there is a match, acknowledge the dialog. 


Safety mode is then disabled. 


If the password is not valid, safety mode is not deactivated and remains active. 


(S7-300, S7-400) When individual F-blocks are downloaded, the condition "Disable safety 
mode" is listed automatically in the "Load preview" dialog. For this reason, it is not 
necessary to explicitly disable safety mode before every F-block download. 


 


 Note 


If the collective F-signature or the passwords do not agree for the safety program online and 
offline, this means:  
• The offline safety program was modified after the last downloading, or 
• An incorrect F-CPU was addressed. Check the latter based on the online collective  


F-signature. 
 


Enabling safety mode  
 


 Note 


To enable safety mode, the F-CPU must be switched from STOP to RUN mode. 


Switching the F-CPU from STOP to RUN mode always enables safety mode, even if the 
safety program has been modified or is not consistent. The MODE tag in the F-shared DB for 
S7-300/400 F-CPUs or F-runtime group information DB is set to "0" for S7-1200/1500  
F-CPUs. 


If you have changed your safety program, but have not recompiled and downloaded it, the  
F-CPU can revert to STOP mode. 
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Evaluating safety mode/disabled safety mode  
If you wish to evaluate safety mode/disabled safety mode in the safety program, you can 
evaluate the "MODE" tag in the F-shared DB for S7-300/400 F-CPUs or F-runtime group 
information DB for S7-1200/1500 F-CPUs (1 = Disabled safety mode). You use fully qualified 
access to access this tag (e.g. "F_GLOBDB".MODE or RTG1SysInfo.MODE). 


You can use this evaluation, for example, to passivate F-I/O when the safety program is in 
disabled safety mode. To do so, assign the "MODE" tag in the F-shared DB or F-runtime 
group information DB to all "PASS_ON" tags in the F-I/O DBs of the F-I/O that you wish to 
passivate.  


 


 WARNING 


When the safety program is in disabled safety mode, the "MODE" tag in the F-shared DB or 
F-runtime group information DB is also evaluated in disabled safety mode.  


Even if the F-I/O are passivated in disabled safety mode as a result of evaluation of the 
"MODE" tag, system safety must be ensured in disabled safety mode through other 
organizational measures, such as operation monitoring and manual safety shutdown. 
(S028) 


 


See also 
F-shared DB (S7-300, S7-400) (Page 114) 


F-runtime group information DB (S7-1200, S7-1500) (Page 115) 


10.7.3 Testing the safety program 


Introduction  
In disabled safety mode, certain fault control measures of the safety program are deactivated 
to enable online changes to be made to the safety program in RUN mode. In this way, safety 
program data can be changed using standard tools from STEP 7 (watch table, monitoring in 
the program editor). 


Changing the safety program data by modifying tags 
In addition to data in the standard user program, which can always be modified, you can 
modify the following data of a safety program in disabled safety mode: 


● Process image of the F-I/O (channel values and value status (S7-1200, S7-1500)) 


● F-DBs (except DB for F-runtime group communication), instance DBs of F-FBs 


● F-I/O DBs (for permitted signals, see F-I/O DB (Page 129)) 
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 Note 


F-I/O can only be modified in RUN mode of the F-CPU. You must allocate a separate row in 
the watch table for each channel value and value status (S7-1200, S7-1500) to be modified; 
this means, for example, that digital channels of data type BOOL cannot be modified on a 
byte-by-byte or word-by-word basis. 


You can modify a maximum of 5 inputs/outputs from a watch table for S7-300/400 F-CPUs. 
You can use more than one watch table. 


You cannot modify a configured F-I/O from which neither a channel value or a value status 
(S7-1200, S7-1500), nor any tag from the associated F-I/O DB has been used. In your safety 
program, you should therefore always use at least one tag from the associated F-I/O DB or 
at least one channel value or value status (S7-1200, S7-1500) of the F-I/O to be modified. 


As a trigger point, you must set "Begin scan cycle" or "End scan cycle", either "permanently" 
or "once". However, note that regardless of the trigger point setting, requests to modify 
inputs (PII) of F-I/O always become effective before the main safety block is executed and 
requests to modify outputs (PIQ) always become effective after execution of the main safety 
block. 


For inputs (PII), modify requests take priority over fail-safe value output, while for outputs 
(PIQ), fail-safe value output takes priority over modify requests. For outputs (channels) that 
are not activated in the properties for the F-I/O, modify requests affect the PIQ only, and not 
the F-I/O. 


 


 Note 


The following applies for S7-1200/1500 F-CPUs: 


To avoid invalid combinations of channel value and status value: 
• The value status is set by the F-system automatically to 1 when setting a channel value 


to a value <> fail-safe value 0 
• The fail-safe value 0 is automatically output when setting the value status to 0 for the 


associated channel value 
 


 WARNING 


Constant modify requests for F-I/O can continue to remain active in the following cases: 
• The connection between the programming device or PC and F-CPU is interrupted  


(e.g. because the bus cable is unplugged) 
• if the watch table no longer responds 


To delete constant modify requests in such cases, you must  
• Switch the relevant F-CPU from STOP to RUN when the connection to the programming 


device or PC is interrupted 
or  


• Perform a memory reset on the relevant F-CPU. (S029) 
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Wiring test using tag table 
You can carry out a wiring test for an input by changing an input signal and verifying whether 
or not the new value arrives in the PII. 


You can carry out a wiring test for an output by changing the output with the Modify function 
and verifying whether the required actuator responds.  


For the wiring test (both for an input and output), note that a safety program must be running 
on the F-CPU in which at least one channel of the F-I/O to be modified or one tag from the 
associated F-I/O DB has been used. 


For F-I/O that can also be operated as standard I/O (e.g., S7-300 fail-safe signal modules), 
you can also carry out the wiring test for outputs using the Modify function in STOP mode by 
operating the F-I/O as standard I/O rather than in safety mode. When doing so, you must 
comply with the other rules for testing. 


 


 Note 


A modify function controlled by the F-system is only possible if the STEP 7 Safety optional 
package is installed. Modification of tags by means of an HMI system as well as modification 
without an installed STEP 7 Safety optional package can cause the F-CPU to go into STOP. 


The test functions are selected using the standard tools from STEP 7  (program editor, watch 
table). An attempt to modify a safety program in safety mode is rejected with a 
corresponding error message, or a dialog box for disabling safety mode is provided. In 
certain circumstances, a modify request can cause the F-CPU to go to STOP mode. 


 


Opening and changing F-blocks 
Opening of an F-block online in the F-CPU is only possible with write protection in the 
program editor; that is, you cannot change an F-block directly in the F-CPU, even if safety 
mode is deactivated. After a successful password prompt, the F-block switches automatically 
to offline mode while opening (block icon is labeled accordingly in the project tree) and can 
be changed by you.  


You must then compile the F-block and download it to the F-CPU. To do so, follow the 
procedure as outlined in "Downloading the Safety Program (Page 268)". 


Downloading F-blocks for testing purposes (S7-300, S7-400) 
To execute a download of F-blocks for testing purposes, only the F-blocks to be tested may 
be selected and "Stop module" has to be set to "No action" in the "Load preview" dialog. 


Modifying values in F-DBs 
Values in F-DBs can only be modified online in the F-CPU. If the value is also to be changed 
offline, you must do this by editing the start value offline and compiling the safety program. 
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Additional rules for testing 
● Forcing is not possible for F-I/O. 


● Setting breakpoints in the standard user program will cause the following errors in the 
safety program: 


– Expiration of F-cycle time monitoring 


– Error during communication with the F-I/O 


– Error during safety-related CPU-CPU communication 


– Internal CPU faults 


If you nevertheless want to use breakpoints for testing, you must first disable safety mode 
(Page 293). This will result in the following errors: 


– Error during communication with the F-I/O 


– Error during safety-related CPU-CPU communication 


● Changes in the configuration of F-I/O or safety-related CPU-CPU communication can 
only be tested after the hardware configuration has been saved and downloaded, and 
after the safety program has been compiled and downloaded to the F-CPU. 


Procedure for monitoring and modifying the safety program  
Monitor or modify the required F-data and/or F-I/O from an open watch table or from the 
program editor (program status) (for the procedure, see Help on STEP 7, "Testing user 
program"). 


1. For modifying, deactivate the safety mode (Page 293) in the automatically shown dialog. 


2. Terminate existing modify requests after testing is complete before activating safety 
mode. 


If the safety program does not behave as you wish during testing, you have the option of 
modifying the safety program in RUN mode (Page 302) and immediately continuing testing 
until the safety program behaves according to your requirements. 
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10.7.4 Testing the safety program with S7-PLCSIM (S7-300, S7-400, S7-1500) 
You can test your safety program analog to your standard program on a simulated CPU with 
S7-PLCSIM and without the need for hardware.  


You use S7-PLCSIM for SIMATIC Safety F-systems as you would for S7 standard systems. 
Note the following special features:  


Safety mode/disabled safety mode  
We recommend that you test your safety program in safety mode to detect whether the  
F-CPU goes into STOP as early as in the test phase of your safety program in S7-PLCSIM 
as a result of, for example that the results of instructions were outside the permitted range 
for the data type.  


The following simulations can be run in S7-PLCSIM, just as on an actual F-CPU, in disabled 
safety mode only.  


● Modifying tags in F-DBs and F-I/O DBs. 


● (S7-1500) Modifying inputs (value status) for F-output I/O (see below) 


The CPU can go to STOP mode in S7-PLCSIM if this is disregarded. The cause of the 
diagnostic event is entered in the diagnostic buffer of the CPU.  


(S7-1500) To prevent unintentional modification of tags in F-DBs and F-I/O DBs in safety 
mode, we recommend that you do not select the "Activate/deactivate modification of non-
inputs" button in S7-PLCSIM.  


Monitoring the F-cycle time  
The F-system monitors the F-cycle time of the F-runtime group in safety mode. Due to 
different cycle times of the CPU in S7-PLCSIM and the real F-CPU, monitoring of the F-cycle 
time can be triggered on the CPU in S7-PLCSIM and the CPU goes into STOP mode. A 
corresponding diagnostic event is entered in the diagnostic buffer of the CPU.  


In this case you must increase the "Maximum cycle time of the F-runtime group" for all 
affected F-runtime groups in the SAE (for example, to the maximum time that can be set) 
during simulation in S7-PLCSIM.  
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Input simulation of F-I/O  
Modification of inputs (channel values) in S7-PLCSIM: 
You modify inputs (channel values) of F-I/O as you would inputs (channel values) of 
standard I/O in S7-PLCSIM.  


Modification of inputs (value status) in S7-PLCSIM:  
(S7-1500) By modifying inputs (value status) of F-I/O you can simulate the incoming and 
outgoing F-I/O/channel faults. Keep in mind the following notes/restrictions:  


● To realistically simulate the behavior of the F-I/O, you must note the connection between 
channel value and value status on the real F-I/O. The combination value status = 0 and 
channel value <> fail-safe value (0) is invalid and can result in the simulation deviating 
from the behavior of the real F-CPU. 


● During the transition from "STOP" to "RUN" of the CPU in S7-PLCSIM, all F-I/O inputs 
(value status) are initialized with 1. This means you can start with the modification of 
inputs (channel values) without simulation of the inputs (value status). 


● The modification of inputs (value status) in S7-PLCSIM does not have an effect on the 
tags QBAD and PASS_OUT in the F-I/O DB. Note that with real F-I/O QBAD and 
PASS_OUT can be 1 as soon as the value status is 0 for at least once channel of the  
F-I/O. (see tags of the F-I/O DB: PASS_OUT/QBAD/QBAD_I_xx/QBAD_O_xx and value 
status (Page 135)). 


● For F-I/O configured with "Behavior after channel fault" = "Passivation of the complete  
F-I/O", use the tag PASS_ON in the F-I/O DB for simulation of the passivation of the 
complete F-I/O for F-I/O / channel faults. If you only passivate individual inputs (channel 
value including value status) for the simulation, the behavior of the simulation will deviate 
from the real F-CPU. 


● You can also use the PASS_ON tag in the F-I/O DB for F-I/O without value status to 
simulate the passivation of the entire F-I/O in case of F-I/O or channel faults. 


● You must modify the inputs (channel values) to 7FFFH (for overflow) or 8000H (for 
underflow) to simulate an F-I/O/channel fault of the SM 336; AI 6 x 13Bit or the SM 336; 
F-AI 6 x 0/4...20 mA HART with configuration "Behavior after channel fault" = "Passivate 
channel". 


● Inputs (value status) for F-output I/O may only be modified in disabled safety mode. The 
CPU can go to STOP mode in S7-PLCSIM if this is disregarded. The cause of the 
diagnostic event is entered in the diagnostic buffer of the CPU. 


● For F-I/O which does not support the RIOforFA-Safety profile, you must run a user 
acknowledgment with a positive edge at the ACK_REI tag of the F-I/O DB as with a real 
F-I/O for reintegration after the value status has changed from 0 to 1 or when the channel 
value has changed from 7FFFH/8000H to unequal 7FFFH/8000H (see above) when 
ACK_NEC = 1 of the F-I/O DB. Reintegration takes place automatically in all other cases 
possibly deviating from the real F-I/O. 
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Update times  
Keep in mind that the status of the inputs (channel values or value status (S7-1500)) which 
you are monitoring in the SIM table in S7-PLCSIM is only identical to the status being 
processed in the F-program if there is not passivation of the associated F-I/O.  


With passivation of the F-I/O, the F-program operates with fail-safe values (channel value 
and value status (S7-1500) =0).  


Instructions for communication between F-CPUs 
You cannot simulate communication between F-CPUs with the SENDDP and RCVDP 
instructions in S7-PLCSIM. You can, however, use the SENDDP and RCVDP instructions 
together with S7-PLCSIM.  


During simulation in S7-PLCSIM, the RCVDP instruction outputs the fail-safe values pending 
at its inputs SUBBO_xx and SUBI_xx or alternatively SUBDI_00. The SENDDP and RCVDP 
instructions signal this with 1 at output SUBS_ON.  


(S7300/400) You cannot simulate communication between F-CPUs with the SENDS7 and 
RCVS7 instructions in S7-PLCSIM. You can, however, use the SENDS7 and RCVS7 
instructions together with S7-PLCSIM.  


During simulation in S7-PLCSIM, the RCVS7 instruction outputs the initial values specified in 
the communication DB as fail-safe values. The SENDS7 and RCVS7 instructions signal this 
with 1 at output SUBS_ON.  


Inconsistent safety program (S7-1500) 
If the CPU goes into STOP in S7-PLCSIM with the diagnostic entry "Safety program: 
inconsistent", the CPU is not initialized correctly in S7-PLCSIM yet. Perform a memory reset 
of the CPU in S7-PLCSIM and download the program once again to the CPU in S7-PLCSIM.  
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10.7.5 Changing the safety program in RUN mode (S7-300, S7-400) 


Introduction  
Changes to the safety program during operation (in RUN mode) can only be made in 
disabled safety mode (Page 293). You make changes to F-blocks offline in the program 
editor in the same way as for a standard program. F-blocks cannot be changed online. 


 


 Note 


If you do not want to make changes to the safety program during operation, see Creating 
F-blocks in FBD/LAD (Page 118). 


 


Procedure for changing the safety program in RUN mode 
To change the safety program, follow these steps: 


1. Change the main safety block or F-FB and its associated instance DB, F-FC, or F-DB in 
the Program editor. 


2. Download the changed F-block(s) to the F-CPU (for procedure, see Downloading the 
Safety Program (Page 268)). The entire program is then automatically compiled. 


3. If safety mode is active, the "Load preview" dialog will prompt you to deactivate it and to 
enter the password for the safety program. 


 
  Note 


The following applies for S7-300/400 F-CPUs: 


When downloading in disabled safety mode, you can only download the fail-safe blocks 
created by you (main safety blocks, F-FB, F-FC, or F-DB), F-application blocks, or 
standard blocks and their associated instance DBs. If you download automatically added 
F-blocks (F-SBs or automatically generated F-blocks and associated instance DBs,  
F-shared DB), the F-CPU can go to STOP mode or safety mode can be activated. 


Therefore, always select individual blocks only when downloading in disabled safety 
mode. 


 


Sequence for downloading changes 
Changes in the safety program in RUN mode when safety mode is deactivated can cause 
e.g., the status of an actuator to change as a result of program changes. 


After changes, start by downloading the safety program and then the function of the standard 
user program monitored by the safety program. 
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Restrictions on safety-related CPU-CPU communication 
During operation (in RUN mode), you cannot establish new safety-related CPU-CPU 
communication by means of new SENDDP/RCVDP or SENDS7/RCVS7 instructions. 


To establish new safety-related CPU-CPU communication you must always download the 
relevant safety program consistently to the F-CPU while in STOP mode after inserting a new 
SENDDP, SENDS7, RCVDP, or RCVS7 instruction. 


Restrictions for F-runtime group communication (S7-300, S7-400) 
You cannot make any changes to the safety-related communication between F-runtime 
groups in RUN mode. This means that you cannot assign, delete, or change any DBs for  
F-runtime group communication of an F-runtime group. 


Following changes in the F-runtime group communication, you must always download the 
safety program consistently to the F-CPU while in STOP mode. 


Restrictions for F-I/O access (S7-300, S7-400)  
If during operation (in RUN mode), you insert an F-I/O access to an F-I/O of which no single 
channel value or tag from the associated F-I/O DB has yet been used in the safety program, 
the F-I/O access only becomes effective when the safety program is downloaded 
consistently to the F-CPU. 


Changes in the standard user program (S7-300, S7-400) 
You can download changes in the standard user program when the F-CPU is in RUN mode, 
regardless of whether safety mode is enabled or disabled. 


 


 WARNING 


(S7-300, S7-400) In safety mode, access with the CPU password must not be authorized 
during changes to the standard user program as this would allow changes to the safety 
program. To rule out this possibility, you must configure protection level "Write protection 
for fail-safe blocks" and configure a password for the F-CPU. If only one person is 
authorized to change the standard user program and the safety program, the protection 
level "Write protection" or "Read/write protection" should be configured so that other 
persons have only limited access or no access at all to the entire user program (standard 
and safety programs). (See also Access protection (Page 76)) (S001) 
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Changes in the standard user program (S7-1200, S7-1500) 
You can download changes in the standard user program when the F-CPU is in RUN mode, 
regardless of whether safety mode is enabled or disabled. 


 


 WARNING 


(S7-1200, S7-1500) In safety mode, the safety program must be password-protected. You 
therefore need to configure at least the protection level "Full access (no protection)". This 
protection level only allows full access to the standard user program, not to F-blocks. 


If you select a higher protection level, for example to protect the standard user program, 
you must assign an additional password for "Full access (no protection)". (S041) 


 


Procedure for applying changes to the safety program (S7-300, S7-400) 
If you download individual F-blocks to the F-CPU during operation (in RUN mode), the  
F-system blocks (F-SBs) and the automatically generated F-blocks are neither updated nor 
downloaded, resulting in an inconsistent safety program in the F-CPU. Use the following 
procedure to apply changes to the safety program: 


1. Download the safety program consistently to the F-CPU, and activate safety mode by 
switching the F-CPU from STOP to RUN mode (for procedure, see Downloading the 
Safety Program (Page 268)). 


2. Follow the steps described in Acceptance of Changes (Page 319). 
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10.7.6 Deleting the safety program 


Deleting individual F-blocks  
To delete an F-block, follow the same procedure as in STEP 7. 


Deleting an F-runtime group 
See Deleting an F-runtime group (Page 116)  


(S7-300, S7-400) Remove all calls that you have used to call the safety program 
(Main_Safety). 


Deleting the entire safety program for F-CPUs with plugged memory card (SIMATIC Micro memory 
card)  


To delete an entire safety program, proceed as follows: 


1. Delete all F-blocks (shown with yellow symbol) in the project tree. 


2. Select the F-CPU in the hardware and network editor and clear the "F-capability 
activated" option in the properties of the F-CPU. 


3. Compile the hardware configuration. 


The offline project no longer contains a safety program. 


4. Format the SIMATIC memory card online in the F-CPU as usual in the standard program. 


5. Select the menu command "Project> SIMATIC Card Reader> Show SIMATIC Card 
Reader" in the menu bar. 


6. Open the "SIMATIC Card Reader" folder. You can now access the memory Card and can 
delete the safety program. 


You can then download the offline standard user program to the F-CPU. 
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Deleting the entire safety program for F-CPUs with plugged memory card (SIMATIC Micro memory 
card or flash card)  


To delete an entire safety program, proceed as follows: 


1. Delete all F-blocks (shown with yellow symbol) in the project tree. 


2. Select the F-CPU in the hardware and network editor and clear the "F-capability 
activated" option in the properties of the F-CPU. 


3. Clear the cyclic interrupt OB 3x for each F-runtime group. 


4. Compile the hardware configuration. 


The offline project no longer contains a safety program. 


5. To delete a safety program on a Memory Card (SIMATIC Micro Memory Card or Flash 
Card), insert the Memory Card (SIMATIC Micro Memory Card or Flash Card) in the 
programming device or PC or in a SIMATIC USB prommer. 


6. Select the menu command "Project> SIMATIC Card Reader> Show SIMATIC Card 
Reader" in the menu bar. 


7. Open the "SIMATIC Card Reader" folder. You can now access the memory Card and can 
delete the safety program. 


You can then download the offline standard user program to the F-CPU. 


Deleting the entire safety program for F-CPUs without plugged flash card  
To delete an entire safety program, proceed as follows: 


1. Delete all F-blocks (shown with yellow symbol) in the project tree. 


2. Select the F-CPU in the hardware and network editor and clear the "F-capability 
activated" option in the properties of the F-CPU. 


3. Compile the hardware configuration. 


The offline project no longer contains a safety program. 


By performing a memory reset on the F-CPU (in the "Online tools" task card of the F-CPU), 
you can delete the safety program. 
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10.8 F-change history 
Enable the logging of changes to the safety program by using the option "Enable F-change 
history" in the Safety Administration Editor. The F-change history behaves like the standard 
change history. 


An F-change history is created for each F-CPU in the project navigation under "Common 
data/logs".  


The following is logged in the F-change history: 


● collective F-signature 


● User name 


● Compile time stamp 


● Download of the safety program with time stamp 


● Compiled F-blocks with signature and time stamp 


The F-change history can contain a maximum of 5000 entries per F-CPU. When the 5000 
entries are exceeded, a new F-change history is created using the name pattern "F-change 
history <CPU name> YYYY-MM-DD hh:mm:ss". 


 


 NOTICE 


The connection between the F-CPU and the associated F-change history is made through 
the name of the F-change history. 


Therefore, do not rename the F-CPU and the F-change history. If you rename the F-CPU or 
the F-change history, a new F-change history with the changed name is started. 
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 System Acceptance 11 
11.1 Overview of System Acceptance 


Introduction  
When a system undergoes an acceptance, all standards relevant to the specific application 
must be met. This also applies to systems that are not "subject to acceptance". For the 
acceptance, you must consider the requirements in the Certification Report 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/134200). 


As a general rule, the acceptance of an F-System is performed by an independent expert.  


Observe all warnings in this manual. 


 
 


 WARNING 


The F-CPU and F-I/O must be configured in the hardware and network editor of the  
TIA Portal as described in this documentation. F-blocks must be created with the program 
editor of the TIA Portal as described in this documentation. For system acceptance, you 
have to use the safety summary created according to this documentation. Any other 
procedures are not permitted. (S056) 


 


Proof of correctness of components 
In order for a system acceptance to be granted, you must recognize and document the 
correctness of the individual components. For documentation of the component properties, 
you must create a safety summary. First compile the safety program with "Compile > 
Software (rebuild all blocks)" 


The following characteristics must be covered: 


● Correctness of the safety program including hardware configuration (including testing) 
(Page 309) 


● Completeness of the safety summary (Page 310) 


● Compliance of the system library elements used in the safety program with the TÜV 
certificate (Page 311) 


● Completeness and correctness of the hardware configuration (Page 312) 


● Correctness of the communication configuration (Page 316) 


● Consistency of the online safety program (Page 317) 


● Other characteristics (Page 318) such as software version, use of data from the standard 
user program 
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After the acceptance, you should archive all relevant documents and also the project data so 
as to make the accepted project available as a reference for a subsequent acceptance. 


Safety summary  
The safety summary (Page 290) is the project documentation required for acceptance of the 
system. 


11.2 Correctness of the safety program including hardware configuration 
(including testing) 


Verification/function test  
Already during the creation, you will test (Page 292) your safety program and the associated 
hardware configuration. You must carry out tests with regard to the specification of your 
safety functions and document them before you seek acceptance for the system. 


To allow you to perform a code review of your safety program and document the accepted 
program code, the source code of all F-blocks is printed as a part of the safety summary 
(Page 290), provided you have selected the "All" property for the printout. 


The correct function of the safety program must be guaranteed by complete function tests 
before it may be used productively. You should archive the test reports along with the safety 
summary and the acceptance documents. 


Times, for example monitoring times (Page 661) and delay times, are extremely hard to 
verify with functional tests (Page 274). You should check these times selectively to 
determine whether they are dimensioned correctly, for example, on the basis of the safety 
summary. 


Some of these times are itemized specially in the safety summary, for example, the  
F-monitoring time (for communication between F-CPU and F-I/O) and the monitoring time of 
the safety-related CPU-CPU communication (parameter TIMEOUT). For the approximate 
determination of these monitoring times, the Excel file for response time calculation is 
available on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100). 


Consistency of the safety program 
Check in the "General information" section of the safety summary to determine whether the 
safety program was recognized as "consistent". 


This is the case for S7-300/400 F-CPUs if the following signatures are also identical: 


● Collective F-signature ("General information" section, "Collective F-signature") 


● "Signature of F-blocks with F-attribute" ("General information" section, "Current 
compilation") 


Consistency of the safety program is required for the acceptance. If the signatures are not 
identical, you should recompile the safety program and regenerate the safety summary. 
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Password protection 
Verify that a password was assigned for both the safety program and the F-CPU, if other 
organizational measures for access protection of the safety program were not taken.  


For information about this, refer to section "General information" under "Access protection". 


Additional notes 
If necessary, review the "Notes" in section "General information", which provides additional 
notes on the safety program that must be observed or errors that must be eliminated. 


11.3 Completeness of the safety summary 


Introduction 
If your safety program status including hardware configuration is ready for acceptance, you 
must carry out and document additional checks on the basis of the safety summary. The 
safety summary must be complete and belong to the safety program undergoing 
acceptance. 


Procedure for creation of safety summary 
To generate the safety summary, follow the procedure described in Printing project data 
(Page 290). 


In so doing, use the "All" property in order to include the source code of your F-blocks in the 
printout. 


Checking the safety summary for completeness  
If you want to use an existing summary, whose completeness is not exactly known, you must 
check to determine whether the same collective F-signature is contained in the footer on all 
pages of the printout. This allows you to prove that all printed sheets belong to the same 
project. 


In section "Supplementary information", you can find the number of pages in the safety 
summary, among other things. With this, you can prove that all pages of the safety summary 
are printed. 


If you created the safety summary with the "All" option, the source code of all F-blocks will 
also be printed. The printout of this source code also contains the footer to enable you to 
easily assign the source code to a particular safety summary. 


Association with the safety program 
In the "General information" section of the safety summary, check whether the collective  
F-signature corresponds to the collective F-signature of the safety program to be accepted in 
the work area of the Safety Administration Editor under "General". If they are not the same, 
then the summary and safety program do not match. 
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11.4 Compliance of the system library elements used in the safety 
program with the TÜV certificate 


Introduction 
The STEP 7 Safety optional package contains LAD/FBD instructions and F-system blocks 
that have been created and tested by SIEMENS and certified by TÜV for use in 
programming your safety program.  


To allow you to check whether the instructions and F-system blocks used correspond to the 
TÜV certificate and with the versions you have created, these instructions are listed in the 
safety summary under "System library elements used in the safety program" along with their 
versions, signatures and initial value signatures (S7-300, S7-400) or versions (S7-1200,  
S7-1500). 


Procedure  
To check, download the current Annex 1 of the report for the TÜV certificate "SIMATIC 
Safety" from the Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/134200). 


 


 WARNING 


• The versions of the system library elements listed in the safety summary must match the 
versions in Annex 1. 


• The versions of the system library elements listed in the safety summary must match the 
safety requirements of your application. 
Keep in mind possible differences in functionality of different versions, see chapters 
"Settings" area (Page 71) and Instructions - LAD (Page 329) or Instructions - FBD 
(Page 494). 


• (S7-300, S7-400) The signatures and initial value signatures of the system library 
elements listed in the safety summary must match the signatures and initial value 
signatures in Annex 1. (S054) 


 


In case of discrepancies, recheck whether you have the correct versions. 
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11.5 Completeness and correctness of the hardware configuration 


Introduction  
The hardware configuration is an essential component of the project to be accepted. With 
the configuration of the hardware, you have set properties that can influence the safety of 
signals. You must document these settings in detail with the safety summary to prove that 
you fulfill the safety requirements for your application. 


The section "Hardware configuration of F-I/O" is available in the safety summary for this. 
This section consists of several tables: 


● A table with information about the F-CPU and the ranges of the F-destination addresses 
used and the "Basis for PROFIsafe addresses" parameter of the F-CPU. 


● An overview table with the F-I/O used. 


● A table for each F-I/O with detailed specifications, for example, the configured parameter 
values. 


 


 Note 


Note that you will find F-I/O that you address via safety-related I-slave-slave communication 
in the safety summary of the I-slave and not in the safety summary of the assigned DP 
master. 


 


Procedure for checking that the hardware configuration is complete 
Check whether the safety summary contains the complete configured F-I/O. 
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Procedure for checking the correctness of the hardware configuration 
To check the hardware configuration for correctness, proceed as follows: 


1. Check in the "F-hardware configuration" section to verify the uniqueness of the 
PROFIsafe addresses. 


Check in the section "F-hardware configuration", if the "Basis for PROFIsafe addresses" 
parameter of the individual F-CPUs differs. 


Please see PROFIsafe addresses for F-I/O of PROFIsafe address type 1 (Page 52) and 
PROFIsafe addresses for F-I/O of PROFIsafe address type 2 (Page 54). 


Please note the following for F-I/Os of PROFIsafe address type 1: 
 


 
 WARNING 


F-I/Os of PROFIsafe address type 1 are uniquely addressed by their F-destination 
address (e.g. with the switch setting on the address switch). 


The following rules ensure the uniqueness of the F-destination addresses. 


The F-destination address (and therefore also the switch setting on the address switch) 
of the F-I/O must be unique network-wide* and CPU-wide** (system-wide) for the entire 
F-I/O. The F-I/O of PROFIsafe address type 2 must also be considered. (S051) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the 
boundaries of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via 
PROFIBUS DP. In PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via 
RT_Class_1/2/3 (Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP 
(IP, Layer 3). 


** "CPU-wide" means all F-I/Os assigned to an F-CPU: central F-I/O of this F-CPU as 
well as F-I/Os for which the F-CPU is DP master/IO controller. An F-I/O that is addressed 
using I-slave-slave communication is assigned to the F-CPU of the I-slave and not to the 
F-CPU of the DP master / IO controller. 


Please note the following for F-I/Os of PROFIsafe address type 2: 
 


 
 WARNING 


F-I/O of PROFIsafe address type 2 is uniquely addressed using a combination of  
F-source address ("Basis for PROFIsafe addresses of the assigned F-CPU" parameter) 
and F-destination address.  


The combination of F-source address and F-destination address for each F-I/O must be 
unique network-wide* and CPU-wide** (system-wide). In addition, the F-destination 
address may not be occupied by F-I/O of PROFIsafe address type 1. 


To ensure that addresses are unique across F-CPUs for supported configurations 
(Page 50), you need to ensure that the "Basis for PROFIsafe addresses" parameter of 
all F-CPUs is unique network-wide*. This is achieved through different settings for the 
"Basis for PROFIsafe addresses" parameter of the F-CPUs. (S052) 
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* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the 
boundaries of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via 
PROFIBUS DP. In PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via 
RT_Class_1/2/3 (Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP 
(IP, Layer 3). 


** "CPU-wide" means all F-I/Os assigned to an F-CPU: central F-I/O of this F-CPU as 
well as F-I/Os for which the F-CPU is DP master/IO controller. An F-I/O that is addressed 
using I-slave-slave communication is assigned to the F-CPU of the I-slave and not to the 
F-CPU of the DP master / IO controller. 


 


 
 WARNING 


Check the documentation for your fail-safe GSD based DP slaves / GSD based I/O 
devices to find out the valid PROFIsafe address type. If you do not find the necessary 
information, assume PROFIsafe address type 1. Proceed as described under 
PROFIsafe addresses for F-I/O of PROFIsafe address type 1 (Page 52) or 
Configurations supported by the SIMATIC Safety F-system (Page 50). 


Set the PROFIsafe source address for fail-safe GSD based DP slaves / fail-safe GSD 
based I/O devices according to the manufacturer's specifications. If the PROFIsafe 
source address needs to correspond to the "Basis for PROFIsafe addresses" parameter 
of the F-CPU (PROFIsafe address type 2), you will find the latter in the "Properties" tab 
of the F-CPU. In this case, also check in the safety summary that the value of the  
F-CPU for the "Basis of PROFIsafe addresses" parameter matches the value of the 
PROFIsafe source address of the fail-safe GSD based DP slave/fail-safe GSD based 
I/O device. (S053) 


 


2. Check the safety-related parameters (including F-monitoring time or F_WD_Time) of all 
configured F-I/O. 


You can find these parameters in the "Hardware configuration of F-I/O" section in the 
detailed tables for the F-I/O.  


The table consists of two parts:  


– Left part is for parameters that relate to the F-I/O themselves and their access function 
in the safety program ("Module data") 


– Right part is for the parameters of the individual channels ("Channel parameters") 


These parameters must be set as prescribed by the safety requirements of your 
application. 


When using fail-safe GSD based DP slaves/GSD based I/O devices, note the relevant 
documents for the possible additional safety-related (technical) parameters. 
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  Note 


F-I/O that are to be assigned the same safety-related parameters (except for PROFIsafe 
addresses) can be copied during configuration. Except for the PROFIsafe addresses, you 
no longer have to check the safety-related parameters individually. It is sufficient to 
compare the "Signature of F-parameters (without addresses)" in the "Hardware 
configuration of the F-I/O" section in the overview table. This also applies to fail-safe GSD 
based DP slaves/GSD based I/O devices without i-parameters. For GSD based DP 
slaves / GSD based I/O devices with i-parameters, it may be that "F-parameter signature 
(w/o addresses)" does not match, even though all safety-related parameters, except for 
the PROFIsafe addresses, do match. In this case, you need to compare all safety-related 
parameters. 


 


3. Check whether the MLFBs of the F-I/O in the safety summary correspond to the MLFBs 
of the actual F-I/O in the system. If the MLFBs do not correspond, the F-I/O in the system 
must be spare-part compatible with the F-I/O listed in the safety summary. 


4. For non-supported configuration, please see Configurations supported by the SIMATIC 
Safety F-system (Page 50). 


 


 
 WARNING 


Please note the following with configurations that are not included in supported 
configurations: 
• Make sure that the F-I/O appears in the safety summary and that an F-I/O DB has 


been created for it. Otherwise you cannot use the F-I/O in this configuration. (Contact 
Customer Support.) 


• For F-I/Os in the PROFINET IO environment**, you must check the PROFIsafe 
operating mode parameter (F_Par_Version) against the safety summary to make 
sure that it is correct. V2 mode must be set in the PROFINET IO environment. F-I/O 
which only support V1 mode may not be used in the PROFINET IO environment. 


• You must ensure that PROFIsafe address assignment is unique CPU-wide* and 
network-wide***: 
– Use the safety summary to check that the F-source address corresponds to the 


"Basis for PROFIsafe addresses" parameter of the F-CPU for F-I/O of PROFIsafe 
address type 2. 


– For F-I/O of PROFIsafe address type 1 or if you cannot set the F-source address 
in accordance with the F-CPU, you will have to ensure the uniqueness of the 
PROFIsafe address solely by assigning a unique F-destination address. 


You must check the uniqueness of the F-destination address individually for each  
F-I/O based on the safety summary in a configuration that is not supported. (S050) 


 


* "CPU-wide" means all F-I/Os assigned to an F-CPU: central F-I/O of this F-CPU as well 
as F-I/Os for which the F-CPU is DP master/IO controller. An F-I/O that is addressed 
using I-slave-slave communication is assigned to the F-CPU of the I-slave and not to the 
F-CPU of the DP master / IO controller. 


** The F-I/O is located in the "PROFINET IO environment" if at least part of safety-related 
communication with the F-CPU takes place via PROFINET IO. If the F-I/O is connected 
via I-slave-slave communication, also keep in mind the communication line to the DP 
master/IO controller. 
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*** A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the 
boundaries of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via 
PROFIBUS DP. In PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via 
RT_Class_1/2/3 (Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP 
(IP, Layer 3). 


11.6 Correctness of the communication configuration 


Introduction  
Safety-related communication is based on the mechanisms of the standard communication 
of STEP 7. To detect errors in standard communication, there must be additional protection 
for safety-related communication connections between F-CPUs. For the acceptance, you 
must document the restrictions (uniqueness) resulting from the protection.  


For this purpose, the "Parameters for safety-related CPU-CPU-communication" section is 
available in the safety summary. In this section, there are up to two tables (for 
communication via PROFIBUS DP or PROFINET IO and for communication via S7 
connections). 


Procedure for testing for correctness of the communication configuration 
To check the communication configuration for correctness, proceed as follows: 


● In the "Safety-related CPU-CPU communication via PROFIBUS DP or PROFINET IO" 
table, check to determine whether you have assigned a unique DP_DP_ID parameter 
throughout the network for all safety-related communication connections (e.g., master-
master, master-I-slave and IO controller-IO controller communication). 


This means that sender and receiver of the relevant communication connection must 
have the same values for DP_DP_ID. All other communication connections in the entire 
network must not have these values. 


● In the "Safety-related CPU-CPU communication via S7 connections" table, check to 
determine whether you have assigned a unique R_ID parameter throughout the network 
for all safety-related communication via S7 connections. 
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11.7 Consistency of the online safety program 
Once you have checked all properties of the offline safety program you must ensure that the 
safety program is identical on the F-CPU on which it is supposed to be run. 


The signatures must match the checked signature from the safety summary online and 
offline. To do so, open the Safety Administration Editor and go to online view. 


In the "General" area, check the information for  


● Program signature online 


● Program signature offline 


● Information on whether safety programs are consistent online and offline. 


● Version check view 


Use the output information to check which situation you are dealing with and, if necessary, 
execute the recommended measure: 


 
collective  
F-signatures 
online/offline  


Consistency  
online to offline  


Statement Measure 


 (n/a) The safety programs are different. Acceptance of the online safety program 
required 


  The safety programs are identical but 
different versions of F-blocks are used. 


The safety program must be downloaded to 
the F-CPU for the latest versions to become 
effective. 


  The safety programs are identical. None 


Keep in mind that only a change comparison will provide reliable information as to whether 
the safety programs are identical. The display of signatures is used for quick identification of 
changes. 
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11.8 Other characteristics 


Introduction 
In addition, you must check a few more characteristics that are also relevant for the 
acceptance of the project. 


Validity check for data transfer from the standard program to the safety program  
Check to determine whether a validity check was programmed for all data transferred from 
the standard user program to the safety program. For this purpose, the "Data from the 
standard user program" section lists all signals that you are using in the safety program. 


Checking the program version  
Check whether the version of STEP 7 Safety used to create the summary (in the footer of 
the printout) is as least as high as the version used to compile the safety program. The latter 
version can be found in the "General information" section of the safety summary under 
"Used Versions". Both versions must be listed in Annex 1 of the TÜV certificate.  


Ability to disable safety mode 
Make sure that safety mode cannot be disabled. For information about this, refer to section 
"General information" under "Safety program settings". This setting ensures that the safety 
mode of the safety program cannot be disabled inadvertently. 


Access protection 
Check in the "General information" section under "Protection" to determine whether the 
setting for access protection is permitted. Note the following warning. 


Otherwise, the project must not be accepted, because the safety program in the F-CPU is 
not protected against unauthorized accesses. 


 


 WARNING 


(S7-300, S7-400) In safety mode, access with the CPU password must not be authorized 
during changes to the standard user program as this would allow changes to the safety 
program. To rule out this possibility, you must configure protection level "Write protection 
for fail-safe blocks" and configure a password for the F-CPU. If only one person is 
authorized to change the standard user program and the safety program, the protection 
level "Write protection" or "Read/write protection" should be configured so that other 
persons have only limited access or no access at all to the entire user program (standard 
and safety programs). (See also Access protection (Page 76).) (S001) 
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 WARNING 


(S7-1200, S7-1500) In safety mode, the safety program must be password-protected. You 
therefore need to configure at least the protection level "Full access (no protection)". This 
protection level only allows full access to the standard user program, not to F-blocks.  


If you select a higher protection level, for example to protect the standard user program, 
you must assign an additional password for "Full access (no protection)". (S041) 


 


See also 
Data Transfer from Standard User Program to Safety Program (Page 161) 


11.9 Acceptance of Changes 


Introduction  
In general, you can adopt the same approach for the acceptance of changes as the initial 
acceptance (see Overview of System Acceptance (Page 308)). 


To avoid the acceptance of the entire system in case of negligible changes, STEP 7 Safety 
helps you to identify those parts of your safety program that have changed. 


For an acceptance of changes, it is sufficient to check the following: 


● Checking the changed or newly added F-blocks. 


● Checking the changed or newly added instructions and F-system blocks. 


● Checking the safety-related parameters of the changed or newly added F-I/O. 


You then perform a function test of the changed or newly added F-blocks/F-I/O. 
 


 Note 


Acceptance of changes is not possible after CPU migration. 
 


Detection of changes in the safety program 
To detect changes in the safety program, proceed as follows: 


1. Perform an offline-offline comparison between the changed safety program and the 
accepted safety program (see Comparing Safety Programs (Page 286)). Use filter setting 
"Compare only F-blocks relevant for certification". This limits the output of the comparison 
to exactly those F-blocks that must be considered for the acceptance of changes. 


The status of the comparison enables you to identify which F-blocks were changed. 
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Detection of safety-related changes in the configuration of the F-I/O 
There are two possible ways of detecting safety-related changes in the configured F-I/O: 


● Comparison in the comparison editor 


● Comparison based on two safety summaries 


Comparison in the comparison editor 
If you have saved the accepted project, you can also perform an offline-offline comparison of 
the changed project and the accepted project to detect changes in the configuration of the  
F-I/O (see Comparing Safety Programs (Page 286)).  


1. Navigate in the comparison result to the "System blocks > STEP 7 Safety > F-I/O DBs" 
folder. All data blocks listed in this folder are F-I/O-DBs and are each assigned to an  
F-I/O. 


2. The names of the F-I/O DBs  (Page 138) are automatically assigned. They specify to 
which F-I/O they refer. If you have changed the names of the F-I/O DBs, you can find 
their numbers in the module data of the safety summary. 


If the F-I/O-DBs in the comparison result are identical, this means that the safety-related 
configuration (standard parameters may have changed) of the assigned F-I/O was not 
changed (assuming that your current safety program is consistent and compiled). In this 
way, you can quickly identify which F-I/O have changed. 


3. If you have found changed F-I/O, you can check the changed parameters in the safety 
summary as described above. In so doing, always check the DB number to ensure that 
the DB name did not lead you to the wrong F-I/O. 


Comparison based on two safety summaries 
In the overview table of the utilized F-I/O in the "Hardware configuration of F-I/O" section of 
the safety summary, compare the parameter CRCs of all GSD based F-I/O/DP slaves/GSD 
based I/O devices with those in the safety summary of the accepted project. 


If the "Parameter signature (without addresses)" is different for an F-I/O, this indicates the 
existence of a safety-related change in the configuration of this F-I/O, e.g. including 
PROFIsafe addresses.  


If this information is identical, only the PROFIsafe addresses were changed. In this case, you 
do not have to check the other safety-related parameters of the F-I/O individually.  


Make sure that the uniqueness of the PROFIsafe addresses of all configured F-I/O will 
continue to be ensured. This means:  


● The F-destination addresses with F-I/O of PROFIsafe address type 1. 


● The F-destination addresses and the F-source address with F-I/O of PROFIsafe address 
type 2. 


See also  
PROFIsafe addresses for F-I/O of PROFIsafe address type 1 (Page 52) 


PROFIsafe addresses for F-I/O of PROFIsafe address type 2 (Page 54) 


Peculiarities when configuring fail-safe GSD based DP slaves and fail-safe GSD based I/O 
devices (Page 61) 
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Detecting changes of the start addresses of F-I/O 
You can detect changes in the start addresses of F-I/O in the output of the program 
comparison, as well. Note that the names of the F-I/O DBs contain the address in this case, 
provided you have not changed the names manually. In order to detect changes, it is 
necessary to distinguish between the following two cases: 


● You have not changed the name of the F-I/O DB; the name represents the same F-I/O in 
both program versions. 


If you change the start address of an F-I/O, this also changes the name of the F-I/O DB. If 
you then compare the program with its previous version, the newly named F-I/O does not 
exist in the old program version and the formerly named F-I/O does not exist in the new 
program version. The comparison log contains two lines in which the names are different. 
Both I-DBs represent the module whose start address has changed. Carry out a 
comparison for this module using the module signatures and check the fail-safe 
parameters, if applicable. 


● You have changed the name of the F-I/O DB. 


In this case, the F-I/O DB appears in the comparison output as a changed F-I/O, just the 
same as if other module parameters have changed. 
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 Operation and Maintenance 12 
12.1 Notes on Safety Mode of the Safety Program 


Introduction  
Pay attention to the following important notes on safety mode of the safety program. 


Use of simulation devices/simulation programs 
 


 WARNING 


Use of simulation devices/simulation programs 


If you operate simulation devices or simulation programs that generate safety message 
frames, e.g., based on PROFIsafe, and make them available to the SIMATIC Safety  
F-system via the bus system (such as PROFIBUS DP or PROFINET IO), you must ensure 
the safety of the F-system using organizational measures, such as operational monitoring 
and manual safety shutdown. 


If you use the S7-PLCSIM (Page 292) to simulate safety programs, these measures are not 
necessary because S7-PLCSIM cannot establish an online connection to a real component. 


Note, for example, that a protocol analyzer is not permitted to perform any function that 
reproduces recorded message frame sequences with correct time behavior. (S030) 


 


STOP via programming device or PC, mode selector, or communication function 
 


 WARNING 


STOP via programming device/PC, mode selector, or communication function 


Switching from STOP to RUN mode using a programming device/PC interface, mode 
selector, or communication function is not locked. For example, only one keystroke is 
necessary to switch from STOP to RUN mode on a programming device or PC interface. 
For this reason, a STOP that you have set by means of a programming device or PC, mode 
selector, or communication function must not be regarded as a safety condition. 


You must therefore program startup protection (see Programming startup protection 
(Page 121)). (S031) 
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Switch F-CPU to STOP mode with the "STP" Instruction 
 


 WARNING 


Switching F-CPU to STOP mode with the "STP" Instruction 


A STOP state initiated by the "STP" instruction can be canceled very easily (and 
unintentionally) from the programming device or PC. For this reason, a STOP initiated by 
the STP instruction is not a safety-related STOP.  


You must therefore program startup protection (see Programming startup protection 
(Page 121)). (S032) 


 


CRC error in safety-related communication 
 


 


 Note 
CRC error in safety-related communication 


If you observe that an F-CPU requests manual acknowledgement of a CRC error more than 
once within the space of 100 hours, and this occurs repeatedly, check whether the 
PROFINET or PROFIBUS installation guidelines have been followed. 


There is a CRC error if: 
• The ACK_REQ tag of the F-I/O DB is set and the DIAG tag of the F-I/O DB (bit 2 or bit 6) 


indicates CRC errors  
or 


• A CRC error is entered in the diagnostic buffer of the F-CPU 


In this case, the failure probability values (PFD/PFH) for safety-related communication no 
longer apply. 


Information on installation guidelines for PROFINET and PROFIBUS can be found in: 
• PROFIBUS Installation Guidelines (www.profibus.com/PBInstallationGuide) 
• PROFIBUS Interconnection Technology 


(http://www.profibus.com/nc/downloads/downloads/profibus-interconnection-
technology/display/) 


• PROFINET Installation Guide (www.profibus.com/PNInstallationGuide) 
• PROFINET Cabling and Interconnection Technology 


(http://www.profibus.com/nc/downloads/downloads/profinet-cabling-and-interconnection-
technology/display/) 


• PROFIsafe Environment Requirements (www.profibus.com/PROFIsafeRequirements) 


If your review indicates that the configuration guidelines for PROFIBUS and PROFINET 
have been met, contact Technical Support. 
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12.2 Replacing Software and Hardware Components 


Replacement of software components  
When replacing software components on your programming device or PC (e.g. with a new 
version of STEP 7), you must adhere to the information regarding upward and downward 
compatibility in the documentation and readme files for these products. 


Replacement of hardware components 
Hardware components for SIMATIC Safety (F-CPU, F-I/O, batteries, etc.) are replaced in the 
same way as in standard automation systems. 


Removing and inserting F-I/O during operation 
It is possible to remove and insert F-I/O during operation, as with standard F-I/O. However, 
be aware that replacing an F-I/O module during operation can cause a communication error 
in the F-CPU. 


You must acknowledge the communication error in your safety program in the ACK_REI tag 
of the F-I/O DB (Page 132) or, alternatively, by using the "ACK_GL (Page 407)" instruction. 
Without an acknowledgment, the F-I/O will remain passivated. 


CPU firmware update 
Check of the CPU operating system for F-approval: When using a new CPU operating 
system (firmware update), you must check to see if the CPU operating system you are using 
is approved for use in an F-system. 


The minimum CPU operating system versions with guaranteed F-capability are specified in 
the appendix of the Certificate. This information and any notes on the new CPU operating 
system must be taken into account. 


Firmware update for interface module 
When using a new operating system for an interface module, e.g. IM 151-1 HIGH FEATURE 
ET 200S (firmware update), you must observe the following: 


If you have selected the "Activate firmware after update" option for the firmware update  
(see Help on STEP 7, "Online & Diagnostics"), the IM will be automatically reset following a 
successful download operation and will then run on the new operating system. Note that the 
firmware update for interface modules during operation generates a communication error in 
the F-CPU. 


You must acknowledge the communication error in your safety program in the ACK_REI tag 
of the F-I/O DB (Page 132) or, alternatively, by using the "ACK_GL (Page 407)" instruction. 
Without an acknowledgment, the F-I/O will remain passivated. 
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Preventive maintenance (proof test) 
The probability values for the certified F-system components guarantee a proof-test interval 
of 20 years for ordinary configurations. 


Proof test for complex electronic components generally means replacement with new, 
unused components. 


PFD and PFH values for S7-300/400 F-CPUs and F-I/O 
You will find a list of the failure probability values (PFD and PFH values) for components that 
can be used in SIMATIC Safety on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133300). 


PFD and PFH values for S7-1200/1500 F-CPUs  
Below are the probability of failure values (PFDavg, PFH values) for S7-1200 F-CPUs with a 
service life of 20 years and an MTTR of 100 hours: 


 
Operation in low demand mode 
low demand mode 
According to IEC 61508:2010: 
PFDavg = Average probability of a dangerous failure on 
demand 


Operation in high demand or continuous mode 
high demand/continuous mode 
According to IEC 61508:2010: 
PFH = Average frequency of a dangerous failure [h-1] 


< < 2E-05 < 1E-09 


PFD, PFH values for safety-related communication 
Below you will find the failure probability values (PFDavg, PFH values) for safety-related 
communication: 


 
Operation in low demand mode 
low demand mode 
According to IEC 61508:2010: 
PFDavg = Average probability of a dangerous failure on 
demand 


Operation in high demand or continuous mode 
high demand/continuous mode 
According to IEC 61508:2010: 
PFH = Average frequency of a dangerous failure [h-1] 


< 1E-05* < 1E-09* 
 * Note on S7-300/400 F-CPUs:  


The PFH value is valid under the assumption that a maximum of 100 F-I/Os are involved in a safety function. If you use 
more than 100 F-I/Os, you have to also add 4E-12 per F-I/O for the safety function. 
The PFDavg value is valid for a service life of 20 years and under the assumption, that a maximum of 25 F-I/Os are  
involved in a safety function. If more than 25 F-I/OS are used, you need to add 3.5E-7 per F-I/O for this safety function. 
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12.3 Guide to diagnostics (S7-300, S7-400) 


Introduction     
Here you find a compilation of diagnostic capabilities that can be evaluated for your system 
when an error occurs. Most of the diagnostic capabilities are the same as those in standard 
automation systems. The sequence of steps represents a recommendation. 


Steps for evaluating diagnostic capabilities 
The following table shows the steps you take to evaluate diagnostic capabilities. 


 
Step Procedure Reference 
 1 Evaluate LEDs on the hardware (F-CPU, F-I/O): 


• BUSF LED on the F-CPU: Flashes when a communication error occurs 
on PROFIBUS DP/PROFINET IO; 


On if a programming error occurs when OB85 and OB121 are  
programmed (e.g. instance DB is not loaded) 


• STOP LED on the F-CPU: illuminates when the F-CPU is in STOP 
mode 


• Fault LEDs on the F-I/O: e.g. SF-LED (group error LED) on if any fault 
occurs in the individual F-I/O 


Manuals for F-CPU and F-I/O 


 2 Evaluate diagnostic buffer of the modules: 
You read the diagnostic buffer of a module (F-CPU, F-I/O, CP) in its online 
and diagnostic view in the "Diagnostic buffer" group under the "Online & 
Diagnostics folder. 


Help on STEP 7 and manuals for 
the F-CPU and F-I/O 


 3 Evaluate stacks of the F-CPU: 
when the F-CPU is in STOP mode, read the following successively: 
• Block stack: Check whether STOP mode of the F-CPU was triggered by 


an F-block of the safety program 
• Interruption stack 
• Local data stack 


Help on STEP 7 


 4 Evaluate diagnostic tag of the F-I/O DB using testing and commissioning 
functions, by means of an operator control and monitoring system, or in the 
standard user program: 
Evaluate the DIAG tag in the F-I/O DB 


F-I/O access (Page 122)  
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Step Procedure Reference 
 5 Evaluate diagnostic outputs of the instance DBs of instructions using testing 


and commissioning functions, using an operator control and monitoring 
system, or in the standard user program: 
• For MUTING, EV1oo2DI, TWO_H_EN, MUT_P, ESTOP1, FDBBACK, 


SFDOOR, evaluate in the assigned instance: 
– Output DIAG 


• Evaluate the following for SENDDP or RCVDP in the assigned instance 
DB: 
– Output RET_DPRD/RET_DPWR 
– Output DIAG 


• Evaluate the following for SENDS7 or RCVS7 in the assigned instance 
DB: 
– Output STAT_RCV 
– Output STAT_SND 
– Output DIAG 


Instructions (Page 494)  


Tip on RET_DPRD/RET_DPWR 
The diagnostic information of the RET_DPRD/RET_DPWR parameters correspond to the 
diagnostic information of the RETVAL parameter of the "DPRD_DAT" and "DPWR_DAT" 
instructions. You can find the description in the help on  STEP 7 for the "DPRD_DAT" and 
"DPWR_DAT" instructions. 


Tip: STAT_RCV and STAT_SND 
The diagnostic information of the parameter STAT_RCV corresponds to the diagnostic 
information of the parameter STATUS of the instruction "URCV". The diagnostic information 
of the parameter STAT_SND corresponds to the diagnostic information of the parameter 
STATUS of the instruction "USEND". You can find the description in the help on  STEP 7 for 
the instruction "UCRV" or "USEND" . 


12.4 Guide to diagnostics (S7-1500) 
Detailed information on diagnostics for an S7-1500 F-CPU can be found in the Diagnostics 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/59192926) function manual. 


 


12.5 Guide to diagnostics (S7-1200) 
Detailed information on diagnostics for an S7-1200 F-CPU can be found in the S7-1200 User 
Manual Fail-Safety (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/34612486/133300). 
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 STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions 13 
13.1 Overview of instructions 


Overview of instructions for the safety program 
When programming an F-block, you can find all instructions available for programming an  
F-block in LAD or FBD with the configured F-CPU in the "Instructions" task card.  


In addition to the instructions that are familiar to you from programming a standard block, 
there are also special safety functions, e.g., for two-hand monitoring, discrepancy analysis, 
muting, emergency STOP, safety door monitoring, and feedback monitoring. 


All instructions for LAD and FBD are explained in the following. 


Note the following 
 


 Note 


Preconnection of enable input EN or evaluation of enable output ENO is not possible. 
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13.2 Instructions - LAD 


13.2.1 General 


13.2.1.1 New network (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Requirement   
An F-block is open. 


Procedure 
To insert a new network, follow these steps: 


1. Select the network after which you want to insert a new network. 


2. Select the "Insert network" command in the shortcut menu. 


 


 Note 


If you insert an element into the last empty network of the F-block in an LAD program, a new 
empty network is automatically inserted below it. 


 


Result 
A new empty network is inserted into the F-block. 
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13.2.1.2 Empty box (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Requirement  
A network is available. 


Procedure  
To insert an LAD instruction into a network using an empty box, follow these steps: 


1. Open the "Instructions" task card. 


2. Navigate to "Basic instructions > General > Empty box". 


3. Use a drag-and-drop operation to move the "Empty box" element to the desired place in 
the network. 


4. Hover the cursor over the yellow triangle in the top right corner of the empty box. 


A drop-down list is displayed. 


5. Select the required instruction from the drop-down list. 


If the instruction acts as a function block (FB) within the system, the "Call options" dialog 
opens. In this dialog, you can create an instance data block for the function block, either as a 
single instance or, if necessary, multi-instance, in which data of the inserted instruction are 
stored. Once it is created, the new instance data block can be found in the "Program 
resources" folder in the project tree under "Program blocks > System blocks". If you have 
selected "multi-instance", you can find it in the block interface in the "Static" section. 


Result 
The empty box is changed to the appropriate instruction. Placeholders are inserted for the 
parameters. 


13.2.1.3 Open branch (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description 
Use branches to program parallel connections with the Ladder Logic (LAD) programming 
language. Branches are inserted into the main current path. You can insert several contacts 
into the branch, thereby creating a parallel connection from series connections. You can 
program complex ladder diagrams in this way. 


Requirement 
● A network is available. 


● The network contains elements. 
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Procedure 
To insert a new branch in a network, follow these steps: 


1. Open the "Instructions" task card. 


2. Navigate to "Basic instructions > General > Open branch". 


3. Use a drag-and-drop operation to move the element to the desired place in the network. 


4. If you want to connect the new branch directly to the power rail, drag the element to the 
power rail. 


Example 
The following figure provides an example of how to use branches: 


 


13.2.1.4 Close branch (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description 
Branches must be closed again at suitable places. When a branch is closed, any necessary 
empty elements are added. If necessary, branches will be arranged so that they do not cross 
each other. 


Requirement 
A branch is available. 


Procedure 
To close an open branch, follow these steps: 


1. Select the open branch. 


2. Press and hold down the left mouse button. 


3. A dashed line will appear as soon as the cursor is moved. 


4. Drag the dashed line to a suitable place on the network. Permissible connections are 
indicated by green lines. 


5. Release the left mouse button. 
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Example 
The figure below provides an example of how to use branches: 


 


13.2.2 Bit logic operations 


13.2.2.1 ---| |---: Normally open contact (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, 
S7-1500) 


Description    
The activation of the normally open contact depends on the signal state of the associated 
operand. If the operand has signal state "1," the normally open contact is closed. Power 
flows from the left power rail through the normally open contact into the right power rail and 
the signal state at the output of the instruction is set to "1". 


If the operand has signal state "0," the normally open contact is not activated. The power 
flow to the right power rail is interrupted and the signal state at the output of the instruction is 
reset to "0". 


Two or more normally open contacts are linked bit-by-bit by AND when connected in series. 
With a series connection, power flows when all contacts are closed.  


The normally open contacts are linked by OR when connected in parallel. With a parallel 
connection, power flows when one of the contacts is closed. 


Parameters 
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand> Input BOOL Operand whose signal state is queried. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operand "TagOut" is set when one of the following conditions is fulfilled: 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The signal state at operand "TagIn_3" is "1". 


13.2.2.2 ---| / |---: Normally closed contact (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, 
S7-1500) 


Description    
The activation of the normally closed contact depends on the signal state of the associated 
operand. If the operand has signal state "1", the normally closed contact is opened and the 
signal state at the output of the instruction is reset to "0". 


If the operand has signal state "0", the normally closed contact is not activated and the signal 
state at the output of the instruction is set to "1". 


Two or more normally closed contacts are linked bit-by-bit by AND when connected in 
series. With a series connection, power flows when all contacts are closed.  


The normally closed contacts are linked by OR when connected in parallel. With a parallel 
connection, power flows when one of the contacts is closed. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand> Input BOOL Operand whose signal state is queried. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operand "TagOut" is set when one of the following conditions is fulfilled: 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The signal state at operand "TagIn_3" is "0". 


13.2.2.3 --|NOT|--: Invert RLO (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description     
You can use the "Invert RLO" instruction to invert the signal state of the result of logic 
operation (RLO). When the signal state is "1" at the input of the instruction, the output of the 
instruction has the signal state "0". When the signal state is "0" at the input of the instruction, 
the output has the signal state "1". 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operand "TagOut" is reset when one of the following conditions is fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "1". 


● Operands "TagIn_2" and "TagIn_3" have signal state "1". 
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13.2.2.4 ---( )---: Assignment (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description    
You can use the "Assignment" instruction to set the bit of a specified operand. When the 
result of logic operation (RLO) at the input of the coil is "1," the specified operand is set to 
signal state "1". When the signal state is "0" at the input of the coil, the bit of the specified 
operand is reset to "0". 


The instruction does not influence the RLO. The RLO at the input of the coil is sent 
immediately to the output. 


The "Assignment" instruction can be placed at any position in the network. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand> Output BOOL Operand to which the RLO is assigned. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operand "TagOut_1" is set when one of the following conditions is fulfilled: 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The signal state at operand "TagIn_3" is "0". 


Operand "TagOut_2" is set when one of the following conditions is fulfilled: 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" as well as operand "TagIn_4" have signal state "1". 


● The signal state of operand "TagIn_3" is "0" and the signal state of operand "TagIn_4" is 
"1". 
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13.2.2.5 ---( R )---: Reset output (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Reset output" instruction to reset the signal state of a specified operand to 
"0".  


If power flows to the coil (RLO is "1"), the specified operand is set to "0". If the result of logic 
operation at the input of the coil is "0" (no signal flow to the coil), the signal state of the 
specified operand remains unchanged. 


The instruction does not influence the RLO. The RLO at the input of the coil is sent directly to 
the output of the coil.  


 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the operands of the instruction, it 
must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


 Note 


If the operand area "local data (temp)" is used for the operands of the instruction, the local 
data bit used must be initialized beforehand. 


 


 Note 


You cannot use the "process image of the inputs", "process image of the outputs" from 
standard I/O and "standard DB" and "bit memory" operand areas for the operands of the 
instruction. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand> Output BOOL Operand that is reset when RLO = "1". 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operand "TagOut" is reset when one of the following conditions is fulfilled: 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The signal state of operand "TagIn_3" is "0". 


13.2.2.6 ---( S )---: Set output (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Set output" instruction to set the signal state of a specified operand to "1".  


If power flows to the coil (RLO is "1"), the specified operand is set to "1". If the result of logic 
operation at the input of the coil is "0" (no signal flow to the coil), the signal state of the 
specified operand remains unchanged. 


The instruction does not influence the RLO. The RLO at the input of the coil is sent directly to 
the output of the coil. 


 


 Note 


The instruction is not executed if it is applied to an output of an F-I/O that is passivated  
(e.g., during startup of the F-system). Therefore, it is preferable to access outputs of the  
F-I/O using only the "Assignment" instruction. 


An F-I/O output is passivated if QBAD or QBAD_O_xx = 1 or value status = 0 is set in the 
corresponding F-I/O DB. 


 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the operands of the instruction, it 
must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


 Note 


If the operand area "local data (temp)" is used for the operands of the instruction, the local 
data bit used must be initialized beforehand. 
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 Note 


You cannot use the "process image of the inputs", "process image of the outputs" from 
standard I/O and "standard DB" and "bit memory" operand areas for the operands of the 
instruction. 


 


Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand> Output BOOL Operand that is set when RLO = "1". 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operand "TagOut" is set when one of the following conditions is fulfilled: 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The signal state of operand "TagIn_3" is "0". 
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13.2.2.7 SR: Set/reset flip-flop (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Set/reset flip-flop" instruction to set or reset the bit of the specified operand 
based on the signal state of inputs S and R1. If the signal state at input S is "1" and the 
signal state at input R1 is "0", the specified operand is set to "1". If the signal state at input S 
is "0" and the signal state at input R1 is "1", the specified operand is reset to "0".  


Input R1 takes priority over input S. If the signal state is "1" at the two inputs S and R1, the 
signal state of the specified operand is reset to "0". 


The instruction is not executed if the signal state at the two inputs S and R1 is "0". The signal 
state of the operand then remains unchanged. 


The current signal state of the operand is transferred to output Q and can be queried there. 
 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the operands of the instruction, it 
must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


 Note 


You cannot use the "process image", "standard DB" and "bit memory" operand areas for the 
operands of the instruction. 


If the operand area "local data (temp)" is used for the operands of the instruction, the local 
data bit used must be initialized beforehand. 


 


Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
S Input BOOL Enable setting 
R1 Input BOOL Enable resetting 
<Operand> Output BOOL Operand that is set or reset. 
Q Output BOOL Signal state of the operand 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operands "TagSR" and "TagOut" are set when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "1". 


● Operand "TagIn_2" has signal state "0". 


Operands "TagSR" and "TagOut" are reset when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "0" and operand "TagIn_2" has signal state "1". 


● Both operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


13.2.2.8 RS: Reset/set flip-flop (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Reset/set flip-flop" instruction to reset or set the bit of the specified 
operand based on the signal state of inputs R and S1. When the signal state is "1" at input R 
and "0" at input S1, the specified operand is reset to "0". When the signal state is "0" at input 
R and "1" at input S1, the specified operand is set to "1".  


Input S1 takes priority over input R. If the signal state is "1" at the two inputs R and S1, the 
signal state of the specified operand is set to "1". 


The instruction is not executed if the signal state at the two inputs R and S1 is "0". The signal 
state of the operand then remains unchanged. 


The current signal state of the operand is transferred to output Q and can be queried there. 
 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the operands of the instruction, it 
must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 
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 Note 


You cannot use the "process image", "standard DB" and "bit memory" operand areas for the 
operands of the instruction. 


If the operand area "local data (temp)" is used for the operands of the instruction, the local 
data bit used must be initialized beforehand. 


 


Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
R Input BOOL Enable resetting 
S1 Input BOOL Enable setting 
<Operand> Output BOOL Operand that is reset or set. 
Q Output BOOL Signal state of the operand 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operands "TagRS" and "TagOut" are reset when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "1". 


● Operand "TagIn_2" has signal state "0". 


Operands "TagRS" and "TagOut" are set when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "0" and operand "TagIn_2" has signal state "1". 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 
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13.2.2.9 --|P|--: Scan operand for positive signal edge (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300,  
S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Scan operand for positive signal edge" instruction to determine if there is a 
change from "0" to "1" in the signal state of a specified operand (<Operand1>). The 
instruction compares the current signal state of <Operand1> with the signal state of the 
previous query saved in <Operand2>. If the instruction detects a change in the result of logic 
operation from "0" to "1", there is a positive, rising edge. 


If a rising edge is detected, the output of the instruction has signal state "1". In all other 
cases, the signal state at the output of the instruction is "0". 


Enter the operand to be queried (<Operand1>) in the operand placeholder above the 
instruction. Enter the edge memory bit (<Operand2>) in the operand placeholder below the 
instruction. 


 


 Note 


The address of the edge memory bit must not be used more than once in the program, 
otherwise the edge memory bit would be overwritten. This would influence edge evaluation 
and the result would no longer be unequivocal. 


 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the edge memory bit <Operand2> 
of the instruction, it must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


 Note 


You cannot use the "process image", "standard DB" and "bit memory" operand areas for the 
edge memory bit <Operand2> of the instruction. 


If operand area "local data (temp)" is used for the edge memory bit <Operand2> of the 
instruction, the local data bit used must be initialized beforehand. 


 


Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand1> Input BOOL Signal to be queried 
<Operand2> InOut BOOL Edge memory bit in which the signal state of the 


previous query is saved. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operand "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Operands "TagIn_1", "TagIn_2", and "TagIn_3" have signal state "1". 


● There is a rising edge at input "TagIn_4". The signal state of the previous query is saved 
at edge memory bit "Tag_M". 


● The signal state of operand "TagIn_5" is "1". 


 


13.2.2.10 --|N|--: Scan operand for negative signal edge (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300,  
S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Scan operand for negative signal edge" instruction to determine if there is 
a change form "1" to "0" in the signal state of a specified operand. The instruction compares 
the current signal state of <Operand1> with the signal state of the previous query saved in 
<Operand2>. If the instruction detects a change in the result of logic operation from "1" to 
"0", there is a negative, falling edge. 


If a falling edge is detected, the output of the instruction has signal state "1". In all other 
cases, the signal state at the output of the instruction is "0". 


Enter the operand to be queried (<Operand1>) in the operand placeholder above the 
instruction. Enter the edge memory bit (<Operand2>) in the operand placeholder below the 
instruction. 


 


 Note 


The address of the edge memory bit must not be used more than once in the program, 
otherwise the edge memory bit would be overwritten. This would influence edge evaluation 
and the result would no longer be unequivocal. 


 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the edge memory bit <Operand2> 
of the instruction, it must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 
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 Note 


You cannot use the "process image", "standard DB" and "bit memory" operand areas for the 
edge memory bit <Operand2> of the instruction. 


If operand area "local data (temp)" is used for the edge memory bit <Operand2> of the 
instruction, the local data bit used must be initialized beforehand. 


 


Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand1> Input BOOL Signal to be queried 
<Operand2> InOut BOOL Edge memory bit in which the signal state of the previous 


query is saved. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operand "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Operands "TagIn_1", "TagIn_2", and "TagIn_3" have signal state "1". 


● There is a falling edge at operand "TagIn_4". The signal state of the previous query is 
saved at edge memory bit "Tag_M". 


● The signal state of operand "TagIn_5" is "1". 
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13.2.2.11 P_TRIG: Scan RLO for positive signal edge (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300,  
S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Scan RLO for positive signal edge" instruction to query a change in the 
signal state of the result of logic operation from "0" to "1". The instruction compares the 
current signal state of the result of logic operation (RLO) with the signal state of the previous 
query, which is saved in the edge bit memory (<Operand>). If the instruction detects a 
change in the RLO from "0" to "1", there is a positive, rising edge.  


If a rising edge is detected, the output of the instruction has signal state "1". In all other 
cases, the signal state at the output of the instruction is "0". 


 


 Note 


The address of the edge memory bit must not be used more than once in the program, 
otherwise the edge memory bit would be overwritten. This would influence edge evaluation 
and the result would no longer be unequivocal. 


 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the edge memory bit <Operand> 
of the instruction, it must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


 Note 


You cannot use the "process image", "standard DB" and "bit memory" operand areas for the 
edge memory bit <Operand> of the instruction. 


If operand area "local data (temp)" is used for the edge memory bit <Operand> of the 
instruction, the local data bit used must be initialized beforehand. 


 


Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
CLK Input BOOL Current RLO 
<Operand> InOut BOOL Edge memory bit in which the RLO of the previous 


query is saved. 
Q Output BOOL Result of edge evaluation 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The RLO from the previous bit logic operation is saved in edge memory bit "Tag_M". If a 
change in the RLO signal state from "0" to "1" is detected, the program jumps to jump label 
CAS1.  


13.2.2.12 N_TRIG: Scan RLO for negative signal edge (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300,  
S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Scan RLO for negative signal edge" instruction to query a change in the 
signal state of the result of logic operation from "1" to "0". The instruction compares the 
current signal state of the result of logic operation with the signal state from the previous 
query, which is saved in the edge memory bit (<Operand>). If the instruction detects a 
change in the RLO from "1" to "0", there is a negative, falling edge. 


If a falling edge is detected, the output of the instruction has signal state "1". In all other 
cases, the signal state at the output of the instruction is "0". 


 


 Note 


The address of the edge memory bit must not be used more than once in the program, 
otherwise the edge memory bit would be overwritten. This would influence edge evaluation 
and the result would no longer be unequivocal. 


 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the edge memory bit <Operand> 
of the instruction, it must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


 Note 


You cannot use the "process image", "standard DB" and "bit memory" operand areas for the 
edge memory bit <Operand> of the instruction. 


If operand area "local data (temp)" is used for the edge memory bit <Operand> of the 
instruction, the local data bit used must be initialized beforehand. 
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Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
CLK Input BOOL Current RLO 
<Operand> InOut BOOL Edge memory bit in which the RLO of the previous 


query is saved. 
Q Output BOOL Result of edge evaluation 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The RLO of the previous bit logic operation is saved in edge bit memory "Tag_M". If a 
change in the RLO signal state from "1" to "0" is detected, the program jumps to jump label 
CAS1.  
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13.2.3 Safety functions 


13.2.3.1 ESTOP1: Emergency STOP up to stop category 1 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, 
S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction implements an emergency STOP shutdown with acknowledgment for Stop 
Categories 0 and 1. 


Enable signal Q is reset to 0, as soon as input E_STOP takes a signal state of 0 (Stop 
category 0). Enable signal Q_DELAY is reset to 0 after the time delay set at input TIME_DEL 
(Stop Category 1). 


Enable signal Q is reset to 1 not before input E_STOP takes a signal state of 1 and an 
acknowledgment occurs. The acknowledgment for the enable takes place according to the 
parameter assignment at input ACK_NEC: 


● If ACK_NEC = 0, the acknowledgment is automatic. 


● If ACK_NEC = 1, you must use a rising edge at input ACK for acknowledging the enable. 


Output ACK_REQ is used to signal that a user acknowledgment is required at input ACK for 
the acknowledgment. The instruction sets output ACK_REQ to 1, as soon as input  
E_STOP = 1. 


Following an acknowledgment, the instruction resets ACK_REQ to 0. 


Every call of the "Emergency STOP up to Stop Category 1" instruction must be assigned a 
data area in which the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically 
opened when the instruction is inserted in the program for this reason. There you can create 
a data block (single instance) (e.g., ESTOP1_DB_1) or a multi-instance (e.g., 
ESTOP1_Instance_1) for the "Emergency STOP up to Stop Category 1" instruction. Once it 
is created, you can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder 
under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" 
section of the block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


The ACK_NEC tag must not be assigned a value of 0 unless an automatic restart of the 
affected process is otherwise excluded. (S033) 
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 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


Note: Only one emergency STOP signal (E_STOP) can be evaluated for the instruction. 
Discrepancy monitoring of the two NC contacts (when two channels are involved) in 
accordance with Categories 3 and 4 as defined in ISO 13849-1:2006 / EN ISO 13849-1:2008 
is performed with suitable configuration (type of sensor interconnection: 2-channel 
equivalent) directly through the F-I/O with inputs. In order to keep the discrepancy time from 
influencing the response time, during the configuration of discrepancy behavior, you must 
configure "Supply value 0". 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
E_STOP Input BOOL Emergency STOP 
ACK_NEC Input BOOL 1=Acknowledgment necessary 
ACK Input BOOL 1=Acknowledgment 
TIME_DEL Input TIME Time delay 
Q Output BOOL 1=Enable 
Q_DELAY Output BOOL Enable is OFF delayed 
ACK_REQ Output BOOL 1=Acknowledgment necessary 
DIAG Output BYTE Service information 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — Version 1.0 requires that the F_TOF block with the number FB 186 is 


available in the project tree in the "Program blocks/System 
blocks/STEP 7 Safety" folder.  
When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 
are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically. If you 
want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety  
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction. You will then avoid number 
conflicts. 


1.1 x — -— These versions are functionally identical to version V1.0, but do not 
require the F_TOF block to have a particular number. 1.2 x — x 


1.3 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Startup characteristics 
After an F-system startup, when ACK_NEC = 1, you must acknowledge the instruction using 
a rising edge at input ACK. 


Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits 1 to 5 are saved 
until acknowledgment at input ACK. 
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Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Incorrect TIM_DEL setting Time delay setting < 0 Set time delay > 0 
Bit 1 Reserved — — 
Bit 2 Reserved — — 
Bit 3 Reserved — — 
Bit 4 Acknowledgment not possible 


because emergency STOP is 
still active 


Emergency STOP switch is 
locked 


Release interlocking of 
emergency STOP switch 


F-I/O fault, channel fault, or 
communication error, or 
passivation by means of 
PASS_ON of F-I/O of  
emergency STOP switch 


For a solution, see the  
section "Structure of DIAG", 
bits 0 to 6 in DIAG 
(Page 137)  


Emergency STOP switch is 
defective 


Check emergency STOP 
switch 


Wiring fault Check wiring of emergency 
STOP switch 


Bit 5 If enable is missing: input ACK 
has a permanent signal state 
of 1 


Acknowledgment button 
defective 


Check acknowledgment 
button 


Wiring fault Check wiring of acknowl-
edgment button 


Bit 6 Acknowledgment required 
(= state of ACK_REQ) 


— — 


Bit 7 State of output Q — — 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 


13.2.3.2 TWO_HAND: Two-hand monitoring (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300,  
S7-400) 


Description  
This instruction implements two-hand monitoring.  


 


 Note 


This instruction is only available for S7-300 and S7-400 F-CPUs. For S7-1200/1500 F-CPUs, 
you use the instruction "Two-hand monitoring with enable". The application "Two-hand 
monitoring with enable" replaces the instruction "Two-hand monitoring" with compatible 
functions.  


 


If pushbuttons IN1 and IN2 are activated within the permitted discrepancy time DISCTIME ≤ 
500 ms (IN1/IN2 = 1) (synchronous activation), output signal Q is set to 1. If the time 
difference between activation of pushbutton IN1 and pushbutton IN2 is greater than 
DISCTIME, then the pushbuttons must be released and reactivated. 


Q is reset to 0 as soon as one of the pushbuttons is released (IN1/IN2 = 0). Enable signal Q 
can be reset to 1 only if the other pushbutton has been released, and if both pushbuttons are 
then reactivated within the discrepancy time. Enable signal Q can never be set to 1 if the 
discrepancy time is set to values less than 0 or greater than 500 ms. 
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Every call of the "Two-hand monitoring" instruction must be assigned a data area in which 
the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., TWO_HAND_DB_1) or a multi-instance  
(e.g., TWO_HAND_Instance_1) for the "Two-hand monitoring" instruction. Once it is created, 
you can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under 
"Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section 
of the block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


The instruction supports the requirements in accordance with EN 574:1996 + A1:2008. 


Note: Only one signal per pushbutton can be evaluated in the instruction. Discrepancy 
monitoring of the NC and NO contacts of pushbuttons IN1 and IN2 is performed directly 
during suitable configuration (type of sensor interconnection: 2-channel non equivalent) 
directly through the F-I/O with inputs. The normally open contact must be wired in such a 
way that it supplies the useful signal (see manual for the F-I/O you are using). In order to 
keep the discrepancy time from influencing the response time, you must assign "Supply 
value 0" for the behavior of discrepancy during configuration. If a discrepancy is detected, a 
fail-safe value of 0 is entered in the process image of the inputs (PII) for the pushbutton and 
QBAD or QBAD_I_xx = 1 is set in the relevant F-I/O DB. (See also F-I/O access (Page 122)) 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input BOOL Pushbutton 1 
IN2 Input BOOL Pushbutton 2 
DISCTIME Input TIME Discrepancy time (0 to 500 ms) 
Q Output BOOL 1=Enable 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 


13.2.3.3 TWO_H_EN: Two-hand monitoring with enable (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300,  
S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction implements two-hand monitoring with enable. 


If pushbuttons IN1 and IN2 are activated within the permitted discrepancy time DISCTIME ≤ 
500 ms (IN1/IN2 = 1) (synchronous activation), output signal Q is set to 1 when existing 
ENABLE = 1. If the time difference between activation of pushbutton IN1 and pushbutton IN2 
is greater than DISCTIME, then the pushbuttons must be released and reactivated.  


Q is reset to 0 as soon as one of the pushbuttons is released (IN1/IN 2 = 0) or ENABLE = 0. 
Enable signal Q can be reset to 1 only if the other pushbutton has been released, and if both 
pushbuttons are then reactivated within the discrepancy time when existing ENABLE = 1. 


Every call of the "Two-hand monitoring with enable" instruction must be assigned a data 
area in which the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically 
opened when the instruction is inserted in the program for this reason. There you can create 
a data block (single instance) (e.g., TWO_H_EN_DB_1) or a multi-instance (e.g., 
TWO_H_EN_Instance_1) for the "Two-hand monitoring with enable" instruction. Once it is 
created, you can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder 
under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" 
section of the block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


The instruction supports the requirements in accordance with EN 574:1996 + A1:2008. 
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Note:  Only one signal per pushbutton can be evaluated in the instruction. Discrepancy 
monitoring of the NC and NO contacts of pushbuttons IN1 and IN2 is performed directly 
during suitable configuration (type of sensor interconnection: 2-channel non equivalent) 
directly through the F-I/O with inputs. The normally open contact must be wired in such a 
way that it supplies the useful signal (see manual for the F-I/O you are using). In order to 
keep the discrepancy time from influencing the response time, during the configuration of 
discrepancy behavior, you must configure "Supply value 0". 


If a discrepancy is detected, a fail-safe value of 0 is entered in the process image input (PII) 
for the pushbutton and QBAD or QBAD_I_xx = 1 or value status = 0 is set in the 
corresponding F-I/O DB. 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input BOOL Pushbutton 1 
IN2 Input BOOL Pushbutton 2 
ENABLE Input BOOL Enable input 
DISCTIME Input TIME Discrepancy time (0 to 500 ms) 
Q Output BOOL 1=Enable 
DIAG Output BYTE Service information 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits 0 to 5 are saved 
until the cause of the error has been eliminated. 
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Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Incorrect discrepancy time 


DISCTIME setting 
Discrepancy time setting is <0 or > 
500 ms 


Set discrepancy time in range of 0 to 
500 ms 


Bit 1 Discrepancy time elapsed Discrepancy time setting is too low If necessary, set a higher  
discrepancy time 


Pushbuttons were not activated 
within the discrepancy time 


Release pushbuttons and activate 
them within the discrepancy time 


Wiring fault Check wiring of pushbuttons 
Pushbuttons defective Check pushbuttons 
Pushbuttons are wired to different 
F-I/O, and F-I/O fault, channel 
fault, or communication error, or 
passivation by means of PASS_ON 
on an F-I/O 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Bit 2 Reserved — — 
Bit 3 Reserved — — 
Bit 4 Incorrect activation sequence One pushbutton was not released Release pushbuttons and activate 


them within the discrepancy time 
Pushbuttons defective Check pushbuttons 


Bit 5 ENABLE does not exist ENABLE = 0 Set ENABLE = 1, release  
pushbutton and activate it within the 
discrepancy time 


Bit 6 Reserved — — 
Bit 7 State of output Q — — 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 
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13.2.3.4 MUTING: Muting (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) 


Description  
This instruction performs parallel muting with two or four muting sensors. 


 


 Note 


This instruction is only available for S7-300 and S7-400 F-CPUs. For S7-1200/1500 F-CPUs, 
you use the instruction "Parallel muting (Page 373)". The instruction "Parallel muting" 
replaces the instruction "Muting" with compatible functions. 


 


Muting is a defined suppression of the protective function of light curtains. Light curtain 
muting can be used to introduce goods or objects into the danger area monitored by the light 
curtain without causing the machine to stop.  


To utilize the muting function, at least two independently wired muting sensors must be 
present. The use of two or four muting sensors and correct integration into the production 
sequence must ensure that no persons enter the danger area while the light curtain is 
muted.  


Every call of the "Muting" instruction must be assigned a data area in which the instruction 
data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the instruction is 
inserted in the program for this reason. There you can create a data block (single instance) 
(e.g., MUTING_DB_1) or a multi-instance (e.g., MUTING_Instance_1) for the "Muting" 
instruction. Once it is created, you can find the new data block in the project tree in the 
"STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a 
local tag in the "Static" section of the block interface. For more information, refer to the help 
on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 
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Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
MS_11 Input BOOL Muting sensor 1 of sensor pair 1 
MS_12 Input BOOL Muting sensor 2 of sensor pair 1 
MS_21 Input BOOL Muting sensor 1 of sensor pair 2 
MS_22 Input BOOL Muting sensor 2 of sensor pair 2 
STOP Input BOOL 1=Conveyor system stopped 
FREE Input BOOL 1=Light curtain uninterrupted 
QBAD_MUT Input BOOL QBAD signal of the F-I/O or QBAD_O_xx signal of the muting lamp channel 
DISCTIM1 Input TIME Discrepancy time of sensor pair 1 (0 to 3 s) 
DISCTIM2 Input TIME Discrepancy time of sensor pair 2 (0 to 3 s) 
TIME_MAX Input TIME Maximum muting time (0 to 10 min) 
ACK Input BOOL Acknowledgment of restart inhibit 
Q Output BOOL 1= Enable, not off 
MUTING Output BOOL Display of muting is active  
ACK_REQ Output BOOL Acknowledgment necessary 
FAULT Output BOOL Group error 
DIAG Output BYTE Service information 
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Schematic sequence of error-free muting procedure with 4 muting sensors (MS_11, MS_12, MS_21, 
MS_22) 


 
● If both muting sensors MS_11 and MS_12 are activated by the product within DISCTIM1 


(apply signal state = 1), the instruction starts the MUTING function. Enable signal Q 
remains 1, even when input FREE = 0 (light curtain interrupted by product). The MUTING 
output for setting the muting lamp switches to 1. 


 
  Note 


The muting lamp can be monitored using the QBAD_MUT input. To do this, you must wire 
the muting lamp to an output with wire break monitoring of an F-I/O and supply the 
QBAD_MUT input with the QBAD signal of the associated F-I/O or the QBAD_O_xx signal 
of the associated channel. If QBAD_MUT = 1, muting is terminated by the instruction. If 
monitoring of the muting lamp is not necessary, you do not have to supply input 
QBAD_MUT. 


F-I/O that can promptly detect a wire break after activation of the muting operation must 
be used (see manual for specific F-I/O). 


 


 
● As long as both muting sensors MS_11 and MS_12 continue to be activated, the MUTING 


function of the instruction causes Q to remain 1 and MUTING to remain 1 (so that the 
product can pass through the light curtain without causing the machine to stop). 
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● The two muting sensors MS_21 and MS_22 must be activated (within DISCTIM2) before 


muting sensors MS_11 and MS_12 are switched to inactive (apply signal state 0). In this 
way, the instruction retains the MUTING function. (Q = 1, MUTING = 1). 


 
● Only if one of the two muting sensors MS_21 and MS_22 is switched to inactive (product 


enables sensors) is the MUTING function terminated (Q = 1, MUTING = 0). The 
maximum activation time for the MUTING function is the time set at input TIME_MAX. 


 
  Note 


The MUTING function is also started if the product passes the light curtain in the reverse 
direction and the muting sensors are thus activated by the product in reverse order. 
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Timing diagrams for error-free muting procedure with 4 muting sensors 


 


Schematic sequence of muting procedure with reflection light barriers 
If reflection light barriers are used as muting sensors, they are generally arranged diagonally. 


In general, this arrangement of reflection light barriers as muting sensors requires only two 
light barriers, and only MS_11 and MS_12 are interconnected. 


The sequence is similar to that of the muting procedure with 4 muting sensors. Step 3 is 
omitted. In step 4, replace MS_21 and MS_22 with MS_11 and MS_12, respectively. 
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Restart inhibit upon interruption of light curtain (if MUTING is not active), when errors occur, and 
during F-system startup  


Enable signal Q cannot be set to 1 or becomes 0, if: 


● Light curtain is interrupted (e.g., by a person or material transport) while the MUTING 
function is not active 


● The muting lamp monitoring function responds at input QBAD_MUT 


● Sensor pair 1 (MS_11 and MS_12) or sensor pair 2 (MS_21 and MS_22) is not activated 
or deactivated during discrepancy time DISCTIM1 or DISCTIM2, respectively 


● The MUTING function is active longer than the maximum muting time TIME_MAX 


● Discrepancy times DISCTIM1 and DISCTIM2 have been set to values < 0 or > 3 s 


● Maximum muting time TIME_MAX has been set to a value< 0 or > 10 min 


In the identified cases, output FAULT (group error) is set to 1 (restart inhibit). If the MUTING 
function is started, it will be terminated and the Muting output becomes 0. 


 


 WARNING 


When a valid combination of muting sensors is immediately detected at startup of the 
F-system (for example, because the muting sensors are interconnected to inputs of a 
standard I/O that immediately provide process values during the F-system startup), the 
MUTING function is immediately started and the MUTING output and enable signal Q are 
set to 1. The FAULT output (group error) is not set to 1 (no restart inhibit!). (S035) 


 


Acknowledgment of restart inhibit 
Enable signal Q becomes 1 again, when: 


● The light curtain is no longer interrupted 


● Errors, if present, are eliminated (see output DIAG) 


and 


● A user acknowledgment with positive edge occurs at input ACK (see also Implementation 
of user acknowledgment (Page 151)). 


The FAULT output is set to 0. Output ACK_REQ = 1 signals that user acknowledgment at 
input ACK is required to eliminate the restart inhibit. The instruction sets ACK-REQ = 1 as 
soon as the light curtain is no longer interrupted or errors have been eliminated. Once 
acknowledgment has occurred, the instruction resets ACK_REQ to 0. 


 


 Note 


Following discrepancy errors and once the maximum muting time has been exceeded, 
ACK_REQ is immediately set to 1. As soon as a user acknowledgment has taken place at 
input ACK, discrepancy times DISCTIM1 and DISCTIM2 and maximum muting time 
TIME_MAX are reset. 
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Timing diagrams for discrepancy errors at sensor pair 1 or interruption of the light curtain (if MUTING 
is not active) 


 
 


① Sensor pair 1 (MS_11 and MS_12) is not activated within discrepancy time 
DISCTIM1. 


② The light curtain is interrupted even though the MUTING function is not active. 


③ Acknowledgment 
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Behavior with stopped conveyor equipment 
If, while the conveyor equipment has stopped, the monitoring for one of the following 
reasons is to be deactivated: 


● To comply with discrepancy time DISCTIM1 or DISCTIM2 


● To comply with maximum muting time TIME_MAX 


you must supply input STOP with a "1" signal for as long as the conveyor equipment is 
stopped. As soon as the conveyor equipment is running again (STOP = 0), discrepancy 
times DISCTIM1 and DISCTIM2 and maximum muting time TIME_MAX are reset. 


 


 WARNING 


When STOP = 1, the discrepancy monitoring is shut down. During this time, if inputs 
MSx1/MSx2 of a sensor pair both take a signal state of 1 due to an undetected error,  
e.g., because both muting sensors fail to 1, the error is not detected and the MUTING 
function can be started unintentionally. (S036) 


 


Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits are saved until 
acknowledgment at input ACK. 
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Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Discrepancy error or incorrect 


discrepancy time DISCTIM 1 set-
ting for sensor pair 1 


Malfunction in production se-
quence 


Malfunction in production sequence 
eliminated 


Sensor defective Check sensors 
Wiring fault Check wiring of sensors 
Sensors are wired to different  
F-I/O, and F-I/O fault, channel 
fault, or communication error, or 
passivation by means of PASS_ON 
on an F-I/O 


For a solution, see the section  
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in DIAG 
(Page 137)  


Discrepancy time setting is too low If necessary, set a higher discrepancy 
time 


Discrepancy time setting is < 0 s or 
> 3 s 


Set discrepancy time in range between 
0 s and 3 s 


Bit 1 Discrepancy error or incorrect 
discrepancy time DISCTIM 2 set-
ting for sensor pair 2 


Same as Bit 0 Same as Bit 0 


Bit 2 Maximum muting time exceeded or 
incorrect muting time TIME_MAX 
setting 


Malfunction in production  
sequence 


Malfunction in production sequence 
eliminated 


Maximum muting time setting is too 
low 


If necessary, set a higher maximum 
muting time 


Muting time setting is < 0 s or > 
10 min 


Set muting time in range from 0 s to 
10 min 


Bit 3 Light curtain interrupted and mut-
ing not active 


Light curtain is defective Check light curtain 
Wiring fault Check wiring of light curtain (FREE 


input) 
F-I/O fault, channel fault, or com-
munication error, or passivation by 
means of PASS_ON of F-I/O of 
light curtain 
(FREE input) 


For a solution, see the section  
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in DIAG 
(Page 137)  


See other DIAG bits  
Bit 4 Muting lamp is defective or cannot 


be set 
Muting lamp is defective Replace muting lamp 
Wiring fault Check wiring of muting lamp 
F-I/O fault, channel fault, or com-
munication error, or passivation by 
means of PASS_ON of F-I/O of 
muting lamp 


For a solution, see the section  
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in DIAG 
(Page 137)  


Bit 5 Reserved — — 
Bit 6 Reserved — — 
Bit 7 Reserved — — 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 
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13.2.3.5 MUT_P: Parallel muting (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description  
This instruction performs parallel muting with two or four muting sensors. 


Muting is a defined suppression of the protective function of light curtains. Light curtain 
muting can be used to introduce goods or objects into the danger area monitored by the light 
curtain without causing the machine to stop. 


To utilize the muting function, at least two independently wired muting sensors must be 
present. The use of two or four muting sensors and correct integration into the production 
sequence must ensure that no persons enter the danger area while the light curtain is 
muted. 


Every call of the "Parallel muting" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., MUT_P_DB_1) or a multi-instance (e.g., MUT_P_Instance_1) for the 
"Parallel muting" instruction. Once it is created, you can find the new data block in the project 
tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-
instance as a local tag in the "Static" section of the block interface. For more information, 
refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 
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Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
MS_11 Input BOOL Muting sensor 11 
MS_12 Input BOOL Muting sensor 12 
MS_21 Input BOOL Muting sensor 21 
MS_22 Input BOOL Muting sensor 22 
STOP Input BOOL 1=Conveyor system stopped 
FREE Input BOOL 1=Light curtain uninterrupted 
ENABLE Input BOOL 1=Enable MUTING 
QBAD_MUT Input BOOL QBAD signal of the F-I/O or QBAD_O_xx signal / 


inverted value status of the muting lamp channel 
ACK Input BOOL Acknowledgment of restart inhibit 
DISCTIM1 Input TIME Discrepancy time of sensor pair 1 (0 to 3 s) 
DISCTIM2 Input TIME Discrepancy time of sensor pair 2 (0 to 3 s) 
TIME_MAX Input TIME Maximum muting time (0 to 10 min) 
Q Output BOOL 1= Enable, not off 
MUTING Output BOOL Display of muting is active  
ACK_REQ Output BOOL Acknowledgment necessary 
FAULT Output BOOL Group error 
DIAG Output WORD Service information 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x* — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x* — — These versions have identical functions to version V1.0.  
The output DIAG can now be correctly interconnected with the operand 
of data type WORD. 


1.2 x* — x 
1.3 x* x x 
 * S7-300/400: When a restart inhibit (output FAULT = 1) and ENABLE = 1 is present, output ACK_REQ is set to 1 even if 


not at least one muting sensor is activated. Use the DIAG bits 5 and 6 for additional information.  


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Schematic sequence of error-free muting procedure with 4 muting sensors (MS_11, MS_12, MS_21, 
MS_22) 


 
● If muting sensors MS_11 and MS_12 are both activated by the product within DISCTIM1 


(apply signal state = 1) and MUTING is enabled by setting the ENABLE input to 1, the 
instruction starts the MUTING function. Enable signal Q remains 1, even when input 
FREE = 0 (light curtain interrupted by product). The MUTING output for setting the muting 
lamp switches to 1. 


 
  Note 


The muting lamp can be monitored using the QBAD_MUT input. To do this, you must wire 
the muting lamp to an output with wire break monitoring of an F-I/O and supply the 
QBAD_MUT input with the QBAD signal of the associated F-I/O or the QBAD_O_xx signal 
/ with inverted value statues of the associated channel. If QBAD_MUT = 1, muting is 
terminated by the instruction. If monitoring of the muting lamp is not necessary, you do 
not have to supply input QBAD_MUT. 


F-I/O that can promptly detect a wire break after activation of the muting operation must 
be used (see manual for specific F-I/O). 


 


 
● As long as both muting sensors MS_11 and MS_12 continue to be activated, the MUTING 


function of the instruction causes Q to remain 1 and MUTING to remain 1 (so that the 
product can pass through the light curtain without causing the machine to stop). Each of 
the two muting sensors MS_11 and MS_12 may be switched to inactive (t < DISCTIM1) 
for a short time (apply signal state 0). 
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● Muting sensors MS_21 and MS_22 must both be activated (within DISCTIM2) before 


muting sensors MS_11 and MS_12 are switched to inactive (apply signal state 0). In this 
way, the instruction retains the MUTING function. (Q = 1, MUTING = 1). 


 
Only if muting sensors MS_21 and MS_22 are both switched to inactive (product enables 
sensors) is the MUTING function terminated (Q = 1, MUTING = 0). The maximum activation 
time for the MUTING function is the time set at input TIME_MAX. 


 


 Note 


The MUTING function is also started if the product passes the light curtain in the reverse 
direction and the muting sensors are thus activated by the product in reverse order. 
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Timing diagrams for error-free muting procedure with 4 muting sensors 


 


Schematic sequence of muting procedure with reflection light barriers 
If reflection light barriers are used as muting sensors, they are generally arranged diagonally. 


In general, this arrangement of reflection light barriers as muting sensors requires only two 
light barriers, and only MS_11 and MS_12 are interconnected. 


The sequence is similar to that of the muting procedure with 4 muting sensors. Step 3 is 
omitted. In step 4, replace MS_21 and MS_22 with MS_11 and MS_12, respectively. 
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Restart inhibit upon interruption of light curtain (MUTING is not active), as well as when errors occur 
and during F-system startup 


Enable signal Q cannot be set to 1 or becomes 0, if: 


● Light curtain is interrupted (e.g., by a person or material transport) while the MUTING 
function is not active 


● Light curtain is (being) interrupted and the muting lamp monitoring at input QBAD_MUT is 
set to 1 


● Light curtain is (being) interrupted and the MUTING function is not enabled by setting 
input ENABLE to 1 


● Sensor pair 1 (MS_11 and MS_12) or sensor pair 2 (MS_21 and MS_22) is not activated 
or deactivated during discrepancy time DISCTIM1 or DISCTIM2, respectively 


● The MUTING function is active longer than the maximum muting time TIME_MAX 


● Discrepancy times DISCTIM1 and DISCTIM2 have been set to values < 0 or > 3 s 


● Maximum muting time TIME_MAX has been set to a value< 0 or > 10 min 


● The F-system starts up (regardless of whether or not the light curtain is interrupted, 
because the F-I/O is passivated after F-system startup and, thus, the FREE input is 
initially supplied with 0) 


In the identified cases, output FAULT (group error) is set to 1 (restart inhibit). If the MUTING 
function is started, it will be terminated and the Muting output becomes 0. 


User acknowledgment of restart inhibit (no muting sensor is activated or ENABLE = 0) 
Enable signal Q becomes 1 again, when:  


● The light curtain is no longer interrupted 


● Errors, if present, are eliminated (see output DIAG) 


and 


● A user acknowledgment with positive edge occurs at input ACK (see also Implementation 
of user acknowledgment (Page 151)). 


The FAULT output is set to 0. Output ACK_REQ = 1 (and DIAG bit 6) signals that user 
acknowledgment at input ACK is required to eliminate the restart inhibit. The instruction sets 
ACK_REQ = 1 as soon as the light curtain is no longer interrupted or the errors have been 
eliminated. Once acknowledgment has occurred, the instruction resets ACK_REQ to 0. 
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User Acknowledgment of restart inhibit (at least one muting sensor is activated and ENABLE = 1) 
Enable signal Q becomes 1 again, when:  


● Errors, if present, are eliminated (see output DIAG) 


● FREE occurs until a valid combination of muting sensors is detected 


The FAULT output is set to 0. The MUTING function is restarted, if necessary, and the 
MUTING output becomes 1 if a valid combination of muting sensors is detected. When 
ENABLE = 1, output ACK_REQ = 1 (and DIAG bit 5) signals that FREE is necessary for 
error elimination and for removal of the restart inhibit.*After successful FREE, ACK_REQ is 
reset to 0 by the instruction. 


 


 Note 


Once the maximum muting time is exceeded, TIME_MAX is reset as soon as the MUTING 
function is restarted. 


 


FREE function 
If an error cannot be corrected immediately, the FREE function can be used to free the 
muting range. Enable signal Q and output MUTING =1 temporarily. The FREE function can 
be used if: 


● ENABLE = 1 


● At least one muting sensor is activated 


● A user acknowledgment with rising edge at input ACK occurs twice within 4 s, and the 
second user acknowledgment at input ACK remains at a signal state of 1 
(acknowledgment button remains activated) 


 


 WARNING 


When using the FREE function, the action must be observed. A dangerous situation must 
be able to be interrupted at any time by releasing the acknowledgment button. The 
acknowledgment button must be mounted in such a way the entire danger area can be 
observed. (S037) 
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Timing diagrams for discrepancy errors at sensor pair 1 or interruption of the light curtain (MUTING is 
not active) 


 
 


① Sensor pair 1 (MS_11 and MS_22) is not activated within discrepancy time 
DISCTIM1. 


② The light curtain is interrupted even though there is no enable (ENABLE=0) 


③ FREE function 


④ Acknowledgment 


Behavior with stopped conveyor equipment 
If, while the conveyor equipment has stopped, the monitoring for one of the following 
reasons is to be deactivated: 


● To comply with discrepancy time DISCTIM1 or DISCTIM2 


● To comply with maximum muting time TIME_MAX 


You must supply input STOP with a "1" signal for as long as the conveyor equipment is 
stopped. As soon as the conveyor equipment is running again (STOP = 0), discrepancy 
times DISCTIM1 and DISCTIM2 and maximum muting time TIME_MAX are reset. 


 


 WARNING 


When STOP = 1 or ENABLE = 0, discrepancy monitoring is shut down. During this time, if 
inputs MSx1/MSx2 of a sensor pair both take a signal state of 1 due to an undetected error, 
e.g., because both muting sensors fail to 1, the fault is not detected and the MUTING 
function can be started unintentionally (when ENABLE =1). (S038) 
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Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits 0 to 6 are saved 
until acknowledgment at input ACK. 


Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Discrepancy error or incorrect dis-


crepancy time DISCTIM 1 setting for 
sensor pair 1 


Malfunction in production sequence Malfunction in production sequence 
eliminated 


Sensor defective Check sensors 
Wiring fault Check wiring of sensors 
Sensors are wired to different F-I/O, 
and F-I/O fault, channel fault, or 
communication error, or passivation 
by means of PASS_ON on an F-I/O 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Discrepancy time setting is too low If necessary, set a higher  
discrepancy time 


Discrepancy time setting is < 0 s or 
> 3 s 


Set discrepancy time in range  
between 0 s and 3 s 


Bit 1 Discrepancy error or incorrect  
discrepancy time DISCTIM 2 setting 
for sensor pair 2 


Same as Bit 0 Same as Bit 0 


Bit 2 Maximum muting time exceeded or 
incorrect muting time TIME_MAX 
setting 


Malfunction in production sequence Malfunction in production sequence 
eliminated 


Maximum muting time setting is too 
low 


If necessary, set a higher maximum 
muting time 


Muting time setting is < 0 s or > 
10 min 


Set muting time in range from 0 s 
to 10 min 


Bit 3 Light curtain interrupted and muting 
not active 


ENABLE = 0 Set ENABLE = 1 
Light curtain is defective Check light curtain 
Wiring fault Check wiring of light curtain (FREE 


input) 
F-I/O fault, channel fault, or  
communication error, or passivation 
by means of PASS_ON of F-I/O of 
light curtain 
(FREE input) 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Startup of F-system For FREE, see DIAG Bit 5 
See other DIAG bits  


Bit 4 Muting lamp is defective or cannot 
be set 


Muting lamp is defective Replace muting lamp 
Wiring fault Check wiring of muting lamp 
F-I/O fault, channel fault, or  
communication error, or passivation 
by means of PASS_ON of F-I/O of 
muting lamp 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  
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Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 5 FREE is necessary See other DIAG bits Two rising edges at ACK within 4 s, 


and activate acknowledgment but-
ton until ACK_REQ = 0 


Bit 6 Acknowledgment necessary — — 
Bit 7 State of output Q — — 
Bit 8 State of output MUTING — — 
Bit 9 FREE active — — 
Bit 10 Reserved — — 
...    
Bit 15 Reserved — — 


Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety pro-
gram of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. For 
the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 
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13.2.3.6 EV1oo2DI: 1oo2 evaluation with discrepancy analysis (STEP 7 Safety V13 SP1)  
(S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction implements a 1oo2 evaluation of two single-channel sensors combined with 
a discrepancy analysis.  


Output Q is set to 1, if the signal states of inputs IN1 and IN2 both equal 1 and no 
discrepancy error DISC_FLT is stored. if the signal state of one or both inputs is 0, output Q 
is set to 0. 


As soon as the signal states of inputs IN1 and IN2 are different, the discrepancy time 
DISCTIME is started. If the signal states of the two inputs are still different once the 
discrepancy time expires, a discrepancy error is detected and DISC_FLT is set to 1 (restart 
inhibit).  


If the discrepancy between inputs IN1 and IN2 is no longer detected, the discrepancy error is 
acknowledged according to the parameter assignment of ACK_NEC: 


● If ACK_NEC = 0, the acknowledgment is automatic. 


● If ACK_NEC = 1, you must use a rising edge at input ACK to acknowledge the 
discrepancy error. 


The output ACK_REQ = 1 signals that a user acknowledgment at input ACK is necessary to 
acknowledge the discrepancy error (cancel the restart inhibit). The instruction sets 
ACK_REQ = 1 as soon as discrepancy is no longer detected. After acknowledgment or if, 
prior to acknowledgment, there is once again a discrepancy between inputs IN1 and IN2, the 
instruction resets ACK_REQ to 0. 


Output Q can never be set to 1 if the discrepancy time setting is < 0 or > 60 s. In this case, 
output DISC_FLT is also set to 1 (restart inhibit). The call interval of the safety program  
(e.g., OB35) must be less than the discrepancy time setting. 


Every call of the "1oo2 evaluation with discrepancy analysis" instruction must be assigned a 
data area in which the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically 
opened when the instruction is inserted in the program for this reason. There you can create 
a data block (single instance) (e.g., EV1oo2DI_DB_1) or a multi-instance (e.g., 
EV1oo2DI_Instance_1) for the "1oo2 evaluation with discrepancy analysis" instruction. Once 
it is created, you can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder 
under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" 
section of the block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


The ACK_NEC tag must not be assigned a value of 0 unless an automatic restart of the 
affected process is otherwise excluded. (S033) 


 







 STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions 
 13.2 Instructions - LAD 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 385 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input BOOL Sensor 1 
IN2 Input BOOL Sensor 2 
DISCTIME Input TIME Discrepancy time (0 to 60 s) 
ACK_NEC Input BOOL 1 = acknowledgment necessary for discrepancy error 
ACK Input BOOL Acknowledgment of discrepancy error 
Q Output BOOL Output 
ACK_REQ Output BOOL 1 = acknowledgment required 
DISC_FLT Output BOOL 1 = discrepancy error 
DIAG Output BYTE Service information 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Activating inputs IN1 and IN2 
Inputs IN1 and IN2 must both be activated in such a way that their safe state is 0. 
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Example with QBAD or QBAD_I_xx signal 
For non-equivalent signals you need to OR the input (IN1 and IN2) with which you assign the 
encoder signal to the safe state 1, with the QBAD signal of the associated F-I/O or the 
QBAD_I_xx signal of the associated channel (with S7-300/400 F-CPUs) and negate the 
result. Signal state 0 is then at input IN1 or IN2 when fail-safe values are output.  


Network1: EV1oo2DI with non-equivalent signals  
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Example with value status 
For nonequivalent signals, you have to negate the input (IN1 or IN2) with which you have 
assigned the encoder signal to a safe state of 1 and AND it with the value status of the 
associated channel. Signal state 0 is then at input IN1 or IN2 when fail-safe values are 
output. 


Network1: EV1oo2DI with non-equivalent signals 
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Timing diagrams EV1oo2DI 
If ACK_NEC = 1: 


 


Startup characteristics 
 


 Note 


If the sensors at inputs IN1 and IN2 are assigned to different F-I/O, it is possible that the 
fail-safe values are output for different lengths of time following startup of the F-system due 
to different startup characteristics of the F-I/O. If the signal states of inputs IN1 and IN2 
remain different after the discrepancy time DISCTIME has expired, a discrepancy error is 
detected after the F-system starts up. 


If ACK_NEC = 1 you must acknowledge the discrepancy error with a rising edge at input 
ACK. 


 


Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits are saved until 
acknowledgment at input ACK. 
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Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Discrepancy error or incorrect dis-


crepancy time setting  
(= status of DISC_FLT) 


Sensor defective Check sensors 
Wiring fault Check wiring of sensors 
Sensors are wired to different F-I/O, 
and F-I/O fault, channel fault, or 
communication error, or passivation 
by means of PASS_ON on an F-I/O 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Discrepancy time setting is too low If necessary, set a higher  
discrepancy time 


Discrepancy time setting is < 0 s or 
> 60 s 


Set discrepancy time in range 
between 0 s and 60 s 


Bit 1 For discrepancy errors: last signal 
state change was at input IN1 


— — 


Bit 2 For discrepancy errors: last signal 
state change was at input IN2 


— — 


Bit 3 Reserved — — 
Bit 4 Reserved — — 
Bit 5 For discrepancy errors: input ACK 


has a permanent signal state of 1 
Acknowledgment button defective Replace acknowledgment button 
Wiring fault Check wiring of acknowledgment 


button 
Bit 6 Acknowledgment necessary  — — 
Bit 7 State of output Q — — 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety pro-
gram of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. For 
the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 







STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions  
13.2 Instructions - LAD 


 SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
392 Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 







 STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions 
 13.2 Instructions - LAD 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 393 


13.2.3.7 FDBACK: Feedback monitoring (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, 
S7-1500) 


Description  
This instruction implements feedback monitoring.  


The signal state of output Q is checked to see whether it corresponds to the inverse signal 
state of the feedback input FEEDBACK. 


Output Q is set to 1 as soon as input ON = 1. Requirement for this is that the feedback input 
FEEDBACK = 1 and no feedback error is saved. 


Output Q is reset to 0, as soon as input ON = 0 or if a feedback error is detected.  


A feedback error ERROR = 1 is detected if the inverse signal state of the feedback input 
FEEDBACK (to input Q) does not follow the signal state of output Q within the maximum 
tolerable feedback time. The feedback error is saved. 


If a discrepancy is detected between the feedback input FEEDBACK and the output Q after 
a feedback error, the feedback error is acknowledged in accordance with the parameter 
assignment of ACK_NEC: 


● If ACK_NEC = 0, the acknowledgment is automatic. 


● If ACK_NEC = 1, you must acknowledge the feedback error with a rising edge at input 
ACK. 


The ACK_REQ = 1 output then signals that a user acknowledgment is necessary at input 
ACK to acknowledge the feedback error. Following an acknowledgment, the instruction 
resets ACK_REQ to 0. 


To avoid a feedback errors from being detected and acknowledgment from being required 
when the F-I/O controlled by the Q output are passivated, you need to supply input 
QBAD_FIO with the QBAD signal of the associated F-I/O or the QBAD_O_xx signal / 
inverted value status of the associated channel.  


Every call of the "Feedback monitoring" instruction must be assigned a data area in which 
the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., FDBACK_DB_1) or a multi-instance (e.g., FDBACK_Instance_1) for 
the "Feedback monitoring" instruction. Once it is created, you can find the new data block in 
the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or the 
multi-instance as a local tag in the "Static" section of the block interface. For more 
information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


The ACK_NEC tag must not be assigned a value of 0 unless an automatic restart of the 
affected process is otherwise excluded. (S033) 
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 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision (S034). 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
ON Input BOOL 1= Enable output 
FEEDBACK Input BOOL Feedback input 
QBAD_FIO Input BOOL QBAD signal of the F-I/O or QBAD_O_xx signal / 


inverted value status of the Q output 
ACK_NEC Input BOOL 1=Acknowledgment necessary 
ACK Input BOOL Acknowledgment 
FDB_TIME Input TIME Feedback time 
Q Output BOOL Output 
ERROR Output BOOL Feedback error 
ACK_REQ Output BOOL Acknowledgment request 
DIAG Output BYTE Service information 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — Version 1.0 requires that the F_TOF block with the number FB 186 is 


available in the project tree in the "Program blocks/System 
blocks/STEP 7 Safety" folder.  
When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 
are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically. If you 
want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety  
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction. You will then avoid number 
conflicts. 


1.1 x — — These versions are functionally identical to version V1.0, but do not 
require the F_TOF block to have a particular number. 1.2 x — x 


1.3 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Interconnection example 


 
① Sent to the FEEDBACK input of the instruction 
② from output Q of the instruction 


Startup characteristics 
After an F-system startup, the instruction does not have be acknowledged when no errors 
are present. 
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Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits 0, 2, and 5 are 
saved until acknowledgment at input ACK. 


Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Feedback error or incorrect feedback 


time setting 
(= state of ERROR) 


Feedback time setting < 0 Set feedback time > 0 
Feedback time setting is too low If necessary, set a higher feedback 


time 
Wiring fault Check wiring of actuator and  


feedback contact 
Actuator or feedback contact is 
defective 


Check actuator and feedback  
contact 


I/O fault or channel fault of  
feedback input 


Check I/O 


Bit 1 Passivation of F-I/O/channel  
controlled by output Q (= state of 
QBAD_FIO) 


F-I/O fault, channel fault, or com-
munication error, or passivation by 
means of PASS_ON of F-I/O 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Bit 2 After feedback error: feedback input 
has permanent signal state of 0 


F-I/O fault or channel fault of  
feedback input 


Check I/O 


Feedback contact is defective Check feedback contact 
F-I/O fault, channel fault, or com-
munication error, or passivation by 
means of PASS_ON of F-I/O of 
feedback input 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Bit 3 Reserved — — 
Bit 4 Reserved — — 
Bit 5 For feedback error: input ACK has a 


permanent signal state of 1 
Acknowledgment button defective Check acknowledgment button 
Wiring fault Check wiring of acknowledgment 


button 
Bit 6 Acknowledgment required 


(= state of ACK_REQ) 
— — 


Bit 7 State of output Q — — 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 
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Example 
The following example shows how the instruction for S7-300/400 F-CPUs works: 
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The following example shows how the instruction for S7-1200/1500 F-CPUs works: 
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13.2.3.8 SFDOOR: Safety door monitoring (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400,  
S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction implements safety door monitoring.  


Enable signal Q is reset to 0 as soon as one of the inputs IN1 or IN2 take a signal state of 0 
(safety door is opened). The enable signal can be reset to 1, only if: 


● Inputs IN1 and IN2 both take a signal state of 0 prior to opening the door (safety door has 
been completely opened) 


● Inputs IN1 and IN2 then both take a signal state of 1 (safety door is closed) 


● An acknowledgment occurs 


The acknowledgment for the enable takes place according to the parameter assignment at 
input ACK_NEC: 


● If ACK_NEC = 0, the acknowledgment is automatic. 


● If ACK_NEC = 1, you must use a rising edge at input ACK for acknowledging the enable. 


Output ACK_REQ = 1 is used to signal that a user acknowledgment is required at input ACK 
for the acknowledgment. The instruction sets ACK_REQ = 1 as soon as the door is closed. 
Following an acknowledgment, the instruction resets ACK_REQ to 0. 


In order for the instruction to recognize whether inputs IN1 and IN2 are 0 merely due to 
passivation of the associated F-I/O, you need to supply inputs QBAD_IN1 or QBAD_IN2 with 
the QBAD signal of the associated F-I/O or QBAD_I_xx signal / inverted value status of the 
associated channel. Among other things, this will prevent you from having to open the safety 
door completely prior to an acknowledgment in the event the F-I/O are passivated.  


Every call of the "Safety door monitoring" instruction must be assigned a data area in which 
the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., SFDOOR_DB_1) or a multi-instance (e.g., SFDOOR_Instance_1) for 
the "Safety door monitoring" instruction. Once it is created, you can find the new data block 
in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or 
the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the block interface. For more 
information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


The ACK_NEC tag must not be assigned a value of 0 unless an automatic restart of the 
affected process is otherwise excluded. (S033) 
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Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter  Declaration Data type Description 
IN1 Input BOOL Input 1 
IN2 Input BOOL Input 2 
QBAD_IN1 Input BOOL QBAD signal of the F-I/O or QBAD_O_xx signal /  


inverted value status of the channel of input IN1  
QBAD_IN2 Input BOOL QBAD signal of the F-I/O or QBAD_O_xx signal / 


inverted value status of the channel of input IN2 
OPEN_NEC Input BOOL 1= Open necessary at startup 
ACK_NEC Input BOOL 1=Acknowledgment necessary 
ACK Input BOOL Acknowledgment 
Q Output BOOL 1= Enable, safety door closed 
ACK_REQ Output BOOL Acknowledgment request 
DIAG Output BYTE Service information 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Interconnection example 
You must interconnect the NC contact of position switch 1 of the safety door at input IN1 and 
the NO contact of position switch 2 at input IN2. Position switch 1 must be mounted in such a 
way that it is positively operated when the safety door is open. Position switch 2 must be 
mounted in such a way that it is operated when the safety door is closed. 
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Startup characteristics 
After an F-system startup, enable signal Q is reset to 0. The acknowledgment for the enable 
takes place according to the parameter assignment at inputs OPEN_NEC and ACK_NEC: 


● When OPEN_NEC = 0, an automatic acknowledgment occurs independently of 
ACK_NEC, as soon as the two inputs IN1 and IN2 take signal state 1 for the first time 
following reintegration of the associated F-I/O (safety door is closed). 


● When OPEN_NEC = 1 or if at least one of the IN1 and IN2 inputs still has a signal state of 
0 after reintegration of the associated F-I/O, an automatic acknowledgment occurs 
according to ACK_NEC or you have to use a rising edge at input ACK for the enable. 
Prior to acknowledgment, inputs IN1 and IN2 both have to take a signal state of 0 (safety 
door has been completely opened) followed by a signal state of 1 (safety door is closed). 


 


 WARNING 


The OPEN_NEC tag must not be assigned a value of 0 unless an automatic restart of the 
affected process is otherwise excluded. (S039) 


 


Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program.  
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Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Reserved — — 
Bit 1 Signal state 0 is missing at both IN1 


and IN2 inputs 
Safety door was not completely 
opened when OPEN_NEC = 1 after 
F-system startup 


Open safety door completely 


Open safety door was not  
completely opened 


Open safety door completely 


Wiring fault Check wiring of position switch 
Position switch is defective Check position switch 
Position switch is incorrectly  
adjusted 


Adjust position switch properly 


Bit 2 Signal state 1 is missing at both IN1 
and IN2 inputs 


Safety door was not closed Close safety door 
Wiring fault Check wiring of position switch 
Position switch is defective Check position switch 
Position switch is incorrectly  
adjusted 


Adjust position switch properly 


Bit 3 QBAD_IN1 and/or QBAD_IN2 = 1 F-I/O fault, channel fault, or com-
munication error, or passivation by 
means of PASS_ON of F-I/O or 
channel of IN1 and/or IN2 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Bit 4 Reserved — — 
Bit 5 If enable is missing: input ACK has a 


permanent signal state of 1 
Acknowledgment button defective Check acknowledgment button 
Wiring fault Check wiring of acknowledgment 


button 
Bit 6 Acknowledgment required 


(= state of ACK_REQ) 
— — 


Bit 7 State of output Q — — 
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Example 
The following example shows how the instruction for S7-300/400 F-CPUs works: 
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The following example shows how the instruction for S7-1200/1500 F-CPUs works: 
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13.2.3.9 ACK_GL: Global acknowledgment of all F-I/O in an F-runtime group (STEP 7 Safety 
V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction creates an acknowledgment for the simultaneous reintegration of all F-I/O or 
channels of the F-I/O of an F-runtime group after communication errors, F-I/O errors, or 
channel faults.  


A user acknowledgment (Page 151) with a positive edge at input ACK_GLOB is required for 
reintegration. The acknowledgment occurs analogously to the user acknowledgment via the 
ACK_REI tag of the F-I/O DB (Page 132), but it acts simultaneously on all F-I/O of the  
F-runtime group in which the instruction is called. 


If you use the instruction ACK_GL, you do not have to provide a user acknowledgment for 
each F-I/O of the F-runtime group via the ACK_REI tag of the F-I/O DB. 


Every call of the "Global acknowledgment of all F-I/O of a runtime group" instruction must be 
assigned a data area in which the instruction data are stored. The "Call options" dialog is 
automatically opened when the instruction is inserted in the program for this reason. There 
you can create a data block (single instance) (e.g., ACK_GL_DB_1) or a multi-instance  
(e.g., ACK_GL_Instance_1) for the "Global acknowledgment of all F-I/O of a runtime group" 
instruction. Once it is created, you can find the new data block in the project tree in the 
"STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a 
local tag in the "Static" section of the block interface. For more information, refer to the help 
on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


An acknowledgment via the ACK_GL instruction is only possible if the tag ACK_REI of the  
F-I/O DB = 0. Accordingly, an acknowledgment via the tag ACK_REI of the F-I/O DB is only 
possible if the input ACK_GLOB of the instruction = 0.  


The instruction is only allowed to be called once per F-runtime group. 
 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter  Declaration Data type Description 
ACK_GLOB Input BOOL 1=acknowledgment for reintegration 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Example 
The following example shows how the instruction works: 
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13.2.4 Timer operations 


13.2.4.1 TP: Generate pulse (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Generate pulse" instruction to set output Q for an assigned period. The 
instruction is started if the result of logic operation (RLO) changes from "0" to "1" (positive 
edge) at input IN. The assigned period PT starts running when the instruction starts. Output 
Q is set for period PT, regardless of the subsequent sequence of the input signal. Also the 
detection of a new positive signal edge does not influence the signal state at output Q as 
long as period PT runs.  


The current time value can be queried at output ET. The time value begins at T#0s and ends 
when the value of period PT is reached. If period PT is reached and the signal state at input 
IN is "0", output ET is reset. 


Every call of the "Generate pulse" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., F_IEC_Timer_DB_1) or a multi-instance (e.g., 
F_IEC_Timer_Instance_1) for the "Generate pulse" instruction. Once it is created, you can 
find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program 
blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the 
block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction"). 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 
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The operating system resets the instances of the "Generate pulse" instruction on a startup of 
the F-system. 


 


 Note 


The functionality of this instruction differs from the corresponding standard TP instruction in 
the following points: 
• When a call is made with PT = 0 ms, the TP instance is not reset completely (initialized). 


The instruction behaves in accordance with the timing diagrams: Only outputs Q and  
ET are reset. To restart the pulse, a new rising signal edge at input IN is required once 
PT is greater than 0 again. 


• A call with PT < 0 ms resets outputs Q and ET. To restart the pulse, a new rising signal 
edge at input IN is required once PT is greater than 0 again. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input BOOL Start input 
PT Input TIME Duration of pulse; must be positive. 
Q Output BOOL Pulse output 
ET Output TIME Current time value 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Pulse diagram 
The following figure shows the pulse diagram of the instruction: 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
If the signal state of operand "TagIn_1" changes from "0" to "1", the "Generate pulse" 
instruction is started and the period assigned at input PT (100 ms) runs, regardless of the 
further course of operand "TagIn_1". 


Operand "TagOut" at output Q has signal state "1" as long as the period is running. Operand 
"Tag_ET" contains the current time value. 







 STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions 
 13.2 Instructions - LAD 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 413 


13.2.4.2 TON: Generate on-delay (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description  
You can use the "Generate on-delay" instruction to delay the setting of output Q by the 
assigned period PT. The "Generate on-delay" instruction is started when the result of logic 
operation (RLO) at input IN changes from "0" to "1" (positive signal edge). The assigned 
period PT starts running when the instruction starts. When period PT has expired, output Q 
is set to signal state "1". Output Q remains set as long as the start input is set to "1". When 
the signal state at the start input changes from "1" to "0", output Q is reset. The time function 
is restarted when a new positive signal edge is detected at the start input. 


The current time value can be queried at output ET. The time value begins at T#0s and ends 
when the value of period PT is reached. Output ET is reset, as soon as the signal state at 
input IN changes to "0". 


Every call of the "Generate on-delay" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., F_IEC_Timer_DB_1) or a multi-instance (e.g., 
F_IEC_Timer_Instance_1) for the "Generate on-delay" instruction. Once it is created, you 
can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program 
blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the 
block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 
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The operating system resets the instances of the "Generate on-delay" instruction on a 
startup of the F-system. 


 


 Note 


The functionality of this instruction differs from the corresponding standard TON instruction in 
the following points: 
• When a call is made with PT = 0 ms, the instance of the TON is not reset completely 


(initialized). The instruction behaves in accordance with the timing diagrams: Only output 
ET is reset. To restart the on-delay, a new rising signal edge at input IN is required once 
PT is greater than 0 again. 


• A call with PT < 0 ms resets outputs Q and ET. To restart the on-delay, a new rising 
signal edge at input IN is required once PT is greater than 0 again. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction:  


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input BOOL Start input 
PT Input TIME Duration of on-delay; must be positive. 
Q Output BOOL Output that is set after expiration of time PT. 
ET Output TIME Current time value 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Pulse diagram 
The following figure shows the pulse diagram of the instruction: 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When the signal state of operand "TagIn_1" changes from "0" to "1", the 


"Generate on-delay" instruction is started and the period assigned at input PT (1 s) runs. 


Operand "TagOut" at output Q feeds signal state "1" when the period has elapsed and 
remains set as long as operand "TagIn_1" still feeds signal state "1". Operand "Tag_ET" 
contains the current time value. 
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13.2.4.3 TOF: Generate off-delay (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description  
You can use the "Generate off-delay" instruction to delay resetting output Q by the assigned 
period PT. Output Q is set if the result of logic operation (RLO) changes from "0" to "1" 
(positive edge) at input IN. The assigned period PT starts when the signal state at input IN 
changes back to "0". Output Q remains set as long as period PT runs. After period PT 
expires, output Q is reset. If the signal state at input IN changes to "1" before period PT has 
expired, then the time is reset. The signal state at output Q remains at "1".  


The current time value can be queried at output ET. The time value begins at T#0s and ends 
when the value of period PT is reached.  


Every call of the "Generate off-delay" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is in inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., F_IEC_Timer_DB_1) or a multi-instance (e.g., 
F_IEC_Timer_Instance_1) for the "Generate off-delay" instruction. Once it is created, you 
can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program 
blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the 
block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 
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The operating system resets the instances of the "Generate off-delay" instruction on a 
startup of the F-system. 


 


 Note 


The functionality of this instruction differs from the corresponding standard TOF instruction in 
the following points: 
• When a call is made with PT = 0 ms, the instance of the TOF is not reset completely 


(initialized). The instruction behaves in accordance with the timing diagrams: Only 
outputs Q and ET are reset. To restart the off-delay, another falling signal edge at input 
IN is required once PT is greater than 0 again. 


• A call with PT < 0 ms resets outputs Q and ET. To restart the off-delay, another falling 
signal edge at input IN is required once PT is greater than 0 again. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input BOOL Start input 
PT Input TIME Duration of off delay; must be positive. 
Q Output BOOL Output that is reset after expiration of time PT. 
ET Output TIME Current time value 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Pulse diagram 
The following figure shows the pulse diagram of the instruction: 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
If the signal state of operand "TagIn_1" changes from "0" to "1", the signal state of 
operand"TagOut" at output Q is set to "1".  


If the signal state of operand "TagIn_1" changes back to "0", the period assigned at input PT 
(200 ms) runs. 


The "TagOut" operand at output Q is set back to "0" when the period expires. Operand 
"Tag_ET" contains the current time value. 
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13.2.5 Counter operations 


13.2.5.1 CTU: Count up (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Count up" instruction to increment the value at output CV. When the signal 
state at input CU changes from "0" to "1" (positive signal edge), the instruction is executed 
and the current count value at output CV is increased by one. The count value is increased 
on each detection of a positive signal edge until it reaches the high limit of the data type 
specified at output CV. When the high limit is reached, the signal state at input CU no longer 
affects the instruction. 


The counter status can be queried at output Q. The signal state at output Q is determined by 
parameter PV. When the current count value is greater than or equal to the value of 
parameter PV, output Q is set to signal state "1". In all other cases, the signal state at output 
Q is "0". 


The value at output CV is reset to zero when the signal state at input R changes to "1". As 
long as signal state "1" exists at input R, the signal state at input CU has no effect on the 
instruction.  


Every call of the "Count up" instruction must be assigned a data area in which the instruction 
data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the instruction is 
inserted in the program for this reason. There you can create a data block (single instance) 
(e.g., F_IEC_Counter_DB_1) or a multi-instance (e.g., F_IEC_Counter_Instance_1) for the 
"Count up" instruction. Once it is created, you can find the new data block in the project tree 
in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance 
as a local tag in the "Static" section of the block interface. For more information, refer to the 
help on STEP 7. 


The operating system resets the instances of the "Count up" instruction on a startup of the  
F-system. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction:  


 
Parameter Declaration Data type Description 
CU Input BOOL Counter input 
R Input BOOL Reset input 
PV Input INT Value for which output Q is set 
Q Output BOOL Counter status 
CV Output INT Current count value 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When the signal state of the "TagIn_1" operand changes from "0" to "1", the "Count up" 
instruction is executed and the current count value of the "Tag_CV" operand is increased by 
one. The count value is increased on every additional positive signal edge until the high limit 
of the specified data type (32767) is reached. 


The value at parameter PV is taken as the limit for the determination of output "TagOut". 
Output "TagOut" delivers the signal state "1" as long as the current count value is greater 
than or equal to the value of operand "Tag_PV". In all other cases, output TagOut has signal 
state "0".  







 STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions 
 13.2 Instructions - LAD 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 423 


13.2.5.2 CTD: Count down (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Count down" instruction to decrement the value at output CV. When the 
signal state at input CD changes from "0" to "1" (positive signal edge), the instruction is 
executed and the current count value at output CV is decreased by one. The count value is 
decreased on each detection of a positive signal edge until it reaches the low limit of the 
specified data type. When the low limit is reached, the signal state at input CD no longer 
affects the instruction. 


The counter status can be queried at output Q. When the current count value is less than or 
equal to zero, output Q is set to signal state "1". In all other cases, the signal state at output 
Q is "0". 


The value at output CV is set to the value of parameter "PV" when the signal state at input 
LD changes to "1". As long as signal state "1" exists at input LD, the signal state at input CD 
has no effect on the instruction. 


Every call of the "Count down" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., F_IEC_Counter_DB_1) or a multi-instance (e.g., 
F_IEC_Counter_Instance_1) for the "Count down" instruction. Once it is created, you can find 
the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > 
System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the block 
interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


The operating system resets the instances of the "Count down" instruction on a startup of the 
F-system. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction:  


 
Parameter Declaration Data type Description 
CD Input BOOL Counter input 
LD Input BOOL Load input 
PV Input INT Value at the output CV when LD = 1 is set 
Q Output BOOL Counter status 
CV Output INT Current count value 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
If the signal state of the "TagIn_1" operand changes from "0" to "1", the "Count down" 
instruction is executed and the current count value at output "Tag_CV" is decreased by one. 
The count value is decreased on each additional positive signal edge until the low limit of the 
specified data type (-32768) is reached.  


Output "TagOut" delivers the signal state "1" as long as the current count value is less than 
or equal to zero. In all other cases, output TagOut has signal state "0". 







 STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions 
 13.2 Instructions - LAD 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 425 


13.2.5.3 CTUD: Count up and down (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description  
You can use the "Count up and down" instruction to increment and decrement the count 
value at output CV. If the signal state at input CU changes from "0" to "1" (positive signal 
edge), the current count value at output CV is increased by one. If the signal state at input 
CD changes from "0" to "1" (positive signal edge), the count value at output CV is decreased 
by one. If a positive signal edge is present at inputs CU and CD in one program cycle, the 
current count value at output CV remains unchanged. 


The count value can be increased until it reaches the high limit of the data type specified at 
output CV. When the high limit is reached, the count value is no longer incremented on a 
positive signal edge. When the low limit of the specified data type is reached, the count value 
is no longer decreased.  


When the signal state at input LD changes to "1", the count value at output CV is set to the 
value of parameter PV. As long as signal state "1" exists at input LD, the signal state at 
inputs CU and CD has no effect on the instruction. 


The count value is set to zero, when the signal state at input R changes to "1". As long as 
signal state "1" exists at input R, the signal state at inputs CU, CD, and LD has no effect on 
the "Count up and down" instruction.  


The status of the up counter can be queried at output QU. When the current count value is 
greater than or equal to the value of parameter PV, output QU delivers signal state "1". In all 
other cases, the signal state at output QU is "0". 


The status of the down counter can be queried at output QD. When the current count value 
is lesser than or equal to zero, output QD delivers signal state "1". In all other cases, the 
signal state at output QD is "0". 


Every call of the "Count up and down" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., F_IEC_Counter_DB_1) or a multi-instance (e.g., 
F_IEC_Counter_Instance_1) for the "Count up and down" instruction. Once it is created, you 
can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program 
blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the 
block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


The operating system resets the instances of the "Count up and down" instruction on a cold 
restart of the F-system. 
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Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
CU Input BOOL Count up input 
CD Input BOOL Count down input 
R Input BOOL Reset input 
LD Input BOOL Load input 
PV Input INT Value set at the output QU/ at which the output CV is 


set at LD = 1. 
QU Output BOOL Status of up counter 
QD Output BOOL Status of down counter 
CV Output INT Current count value 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When the signal state at input "TagIn_1" or at input "TagIn_2" changes from "0" to "1" 
(positive signal edge), the "Count up and down" instruction is executed. When a positive 
signal edge is present at input "TagIn_1", the current count value of the "Tag_CV" operand is 
increased by one. When a positive signal edge is present at input "TagIn_2", the current 
count value at output "Tag_CV" is decreased by one. The count value is increased on each 
positive signal edge at input CU until it reaches the high limit of 32767. The count value is 
decreased on each positive signal edge at input CD until it reaches the low limit of -32768. 


Output "TagOut_QU" delivers the signal state "1" as long as the current count value is 
greater than or equal to the value at input "Tag_PV". In all other cases, output TagOut_QU 
has signal state "0". 


Output "TagOut_QD" delivers the signal state "1" as long as the current count value is less 
than or equal to zero. In all other cases, output TagOut_QD has signal state "0". 
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13.2.6 Comparator operations 


13.2.6.1 CMP ==: Equal (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description    
You can use the "Equal" instruction to determine if the first comparison value (<Operand1>) 
is equal to the second comparison value (<Operand2>).  


If the condition of the comparison is satisfied, the instruction returns result of logic operation 
(RLO) "1". If the condition of the comparison is not satisfied, the instruction returns RLO "0". 
The RLO of the instruction is linked to the RLO of the entire current path as follows: 


● By AND, when the comparison instruction is connected in series. 


● By OR, when the comparison instruction is connected in parallel. 


Enter the first comparison value (<Operand1>) in the operand placeholder above the 
instruction. Enter the second comparison value (<Operand2>) in the operand placeholder 
below the instruction. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand1> Input INT, DINT, TIME, WORD, DWORD First value to compare 
<Operand2> Input INT, DINT, TIME, WORD, DWORD Second value to compare 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The condition of the comparison instruction is fulfilled ("TagValue_1" = "TagValue_2"). 
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13.2.6.2 CMP <>: Unequal (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description    
You can use the "Not equal" instruction to determine if the first comparison value 
(<Operand1>) is not equal to the second comparison value (<Operand2>).  


If the condition of the comparison is satisfied, the instruction returns result of logic operation 
(RLO) "1". If the condition of the comparison is not satisfied, the instruction returns RLO "0". 
The RLO is linked to the RLO of the instruction of the entire current path as follows: 


● By AND, when the comparison instruction is connected in series. 


● By OR, when the comparison instruction is connected in parallel. 


Enter the first comparison value (<Operand1>) in the operand placeholder above the 
instruction. Enter the second comparison value (<Operand2>) in the operand placeholder 
below the instruction. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand1> Input INT, DINT, TIME, WORD, DWORD First value to compare 
<Operand2> Input INT, DINT, TIME, WORD, DWORD Second value to compare 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Inputs "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The condition of the comparison instruction is fulfilled ("TagValue_1" <> "TagValue_2"). 
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13.2.6.3 CMP >=: Greater or equal (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description    
You can use the "Greater or equal" instruction to determine if the first comparison value 
(<Operand1>) is greater than or equal to the second comparison value (<Operand2>). Both 
comparison values must be of the same data type. 


If the condition of the comparison is satisfied, the instruction returns result of logic operation 
(RLO) "1". If the condition of the comparison is not satisfied, the instruction returns RLO "0".  


The RLO of the instruction is linked to the RLO of the entire current path as follows: 


● By AND, when the comparison instruction is connected in series. 


● By OR, when the comparison instruction is connected in parallel. 


Enter the first comparison value (<Operand1>) in the operand placeholder above the 
instruction. Enter the second comparison value (<Operand2>) in the operand placeholder 
below the instruction.  


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand1> Input INT, DINT, TIME First value to compare 
<Operand2> Input INT, DINT, TIME Second value to compare 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The condition of the comparison instruction is fulfilled ("TagValue_1" >= "TagValue_2"). 
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13.2.6.4 CMP <=: Less or equal (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description    
You can use the "Less or equal" instruction to determine if the first comparison value 
(<Operand1>) is less than or equal to the second comparison value (<Operand2>). Both 
comparison values must be of the same data type. 


If the condition of the comparison is satisfied, the instruction returns result of logic operation 
(RLO) "1". If the condition of the comparison is not satisfied, the instruction returns RLO "0".  


The RLO of the instruction is linked to the RLO of the entire current path as follows: 


● By AND, when the comparison instruction is connected in series. 


● By OR, when the comparison instruction is connected in parallel. 


Enter the first comparison value (<Operand1>) in the operand placeholder above the 
instruction. Enter the second comparison value (<Operand2>) in the operand placeholder 
below the instruction. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand1> Input INT, DINT, TIME First value to compare 
<Operand2> Input INT, DINT, TIME Second value to compare 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The condition of the comparison instruction is fulfilled ("TagValue_1" <= "TagValue_2"). 
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13.2.6.5 CMP >: Greater than (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description    
You can use the "Greater than" instruction to determine if the first comparison value 
(<Operand1>) is greater than the second comparison value (<Operand2>). Both comparison 
values must be of the same data type. 


If the condition of the comparison is satisfied, the instruction returns result of logic operation 
(RLO) "1". If the condition of the comparison is not satisfied, the instruction returns RLO "0". 


The RLO of the instruction is linked to the RLO of the entire current path as follows: 


● By AND, when the comparison instruction is connected in series. 


● By OR, when the comparison instruction is connected in parallel. 


Enter the first comparison value (<Operand1>) in the operand placeholder above the 
instruction. Enter the second comparison value (<Operand2>) in the operand placeholder 
below the instruction. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand1> Input INT, DINT, TIME First value to compare 
<Operand2> Input INT, DINT, TIME Second value to compare 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The condition of the comparison instruction is fulfilled ("TagValue1" > "TagValue2"). 
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13.2.6.6 CMP <: Less than (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description    
You can use the "Less than" instruction to determine if the first comparison value 
(<Operand1>) is less than the second comparison value (<Operand2>). Both comparison 
values must be of the same data type. 


If the condition of the comparison is satisfied, the instruction returns result of logic operation 
(RLO) "1". If the condition of the comparison is not satisfied, the instruction returns RLO "0".  


The RLO of the instruction is linked to the RLO of the entire current path as follows: 


● By AND, when the comparison instruction is connected in series. 


● By OR, when the comparison instruction is connected in parallel. 


Enter the first comparison value (<Operand1>) in the operand placeholder above the 
instruction. Enter the second comparison value (<Operand2>) in the operand placeholder 
below the instruction.  


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand1> Input INT, DINT, TIME First value to compare 
<Operand2> Input INT, DINT, TIME Second value to compare 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The condition of the comparison instruction is fulfilled ("TagValue_1" < "TagValue_2"). 
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13.2.7 Math functions 


13.2.7.1 ADD: Add (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Add" instruction to add the value at input IN1 and the value at input IN2 
and query the sum at the OUT output (OUT = IN1 + IN2).  


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


If the result of the instruction is located outside the permitted range for this data type, the  
F-CPU may switch to STOP. The cause of the diagnostic event is entered in the diagnostic 
buffer of the F-CPU. You can find additional information on the cause in the online help for 
diagnostic alarms. 


You must therefore ensure that the permitted range for the data type is observed when 
creating the program! 


(S7-300, S7-400) You can avoid a STOP of the F-CPU by inserting a "Get status bit OV" 
instruction in the next network, thereby programming overflow detection.  


Note the following: 
• The result of the instruction reacts like the analogous instruction in a standard block. 
• The network with the "Get status bit OV" instruction must not contain any jump labels. 
• The execution time of the instruction is extended (see also Excel file for response time 


calculation (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 
• A warning is issued if you do not insert a "Get status bit OV" instruction. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction:  


Table 13- 1   


Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT First addend 
IN2 Input INT, DINT Second addend 
OUT Output INT, DINT Total 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


Network 1: 


 
Network 2: (S7-300, S7-400) 


 
The "Add" instruction is always executed (regardless of the signal state at enable input EN). 


The value of the "TagValue_1" operand is added to value of the TagValue_2 operand. The 
result of the addition is stored in the "TagResult" operand.  


(S7-300, S7-400) If an overflow occurs during execution of the "Add" instruction, the status 
bit OV is set to "1". In network 2, following the query of the status bit OV, the "Set output" (S) 
instruction is executed and the "TagOut" operand is set. 


See also 
---| |--- OV: Get status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) 
(Page 478) 


---| / |--- OV: Get negated status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300,  
S7-400) (Page 479) 
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13.2.7.2 SUB: Subtract (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Subtract" instruction to subtract the value at input IN2 from the value at 
input IN1 and query the difference at the OUT output (OUT = IN1 – IN2). 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


If the result of the instruction is located outside the permitted range for this data type, the  
F-CPU may switch to STOP. The cause of the diagnostic event is entered in the diagnostic 
buffer of the F-CPU. You can find additional information on the cause in the online help for 
diagnostic alarms. 


You must therefore ensure that the permitted range for the data type is observed when 
creating the program! 


(S7-300, S7-400) You can avoid a STOP of the F-CPU by inserting a "Get status bit OV" 
instruction in the next network, thereby programming overflow detection.  


Note the following: 
• The result of the instruction reacts like the analogous instruction in a standard block. 
• The network with the "Get status bit OV" instruction must not contain any jump labels. 
• The execution time of the instruction is extended (see also Excel file for response time 


calculation (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 
• A warning is issued if you do not insert a "Get status bit OV" instruction. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT Minuend 
IN2 Input INT, DINT Subtrahend 
OUT Output INT, DINT Difference 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


Network 1: 


 
Network 2: (S7-300, S7-400) 


 
The "Subtract" instruction is always executed (regardless of the signal state at enable input 
EN). 


The value of operand "TagValue_2" is subtracted from the value of operand "TagValue_1". 
The result of the addition is stored in operand "TagResult". 


(S7-300, S7-400) If an overflow occurs during execution of the "Subtract" instruction, the 
status bit OV is set to "1". In network 2, following the query of the status bit OV, the "Set 
output" (S) instruction is executed and the "TagOut" operand is set. 


See also 
---| |--- OV: Get status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) 
(Page 478) 


---| / |--- OV: Get negated status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300,  
S7-400) (Page 479) 
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13.2.7.3 MUL: Multiply (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Multiply" instruction to multiply the value at input IN1 by the value at input 
IN2 and query the product at output OUT (OUT = IN1 × IN2). 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


If the result of the instruction is located outside the permitted range for this data type, the  
F-CPU may switch to STOP. The cause of the diagnostic event is entered in the diagnostic 
buffer of the F-CPU. You can find additional information on the cause in the online help for 
diagnostic alarms. 


You must therefore ensure that the permitted range for the data type is observed when 
creating the program! 


(S7-300, S7-400) You can avoid a STOP of the F-CPU by inserting a "Get status bit OV" 
instruction in the next network, thereby programming overflow detection.  


Note the following: 
• The result of the instruction reacts like the analogous instruction in a standard block. 
• The network with the "Get status bit OV" instruction must not contain any jump labels. 
• The execution time of the instruction is extended (see also Excel file for response time 


calculation (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 
• A warning is issued if you do not insert a "Get status bit OV" instruction. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT Multiplier 
IN2 Input INT, DINT Multiplicand 
OUT Output INT, DINT Product 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


Network 1: 


 
Network 2: (S7-300, S7-400) 


 
The "Multiply" instruction is always executed (regardless of the signal state at enable input 
EN). 


The value of the "TagValue_1" operand is multiplied by the value of the "TagValue_2" 
operand. The result of the multiplication is stored in the "TagResult" operand. 


(S7-300, S7-400) If an overflow occurs during execution of the "Multiply" instruction, the 
status bit OV is set to "1". In network 2, following the query of the status bit OV, the "Set 
output" (S) instruction is executed and the "TagOut" operand is set. 


See also 
---| |--- OV: Get status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) 
(Page 478) 


---| / |--- OV: Get negated status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300,  
S7-400) (Page 479) 
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13.2.7.4 DIV: Divide (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Divide" instruction to divide the value at input IN1 by the value at input IN2 
and query the quotient at the OUT output (OUT = IN1 / IN2). 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


If the result of the instruction is located outside the permitted range for this data type, the  
F-CPU may switch to STOP. The cause of the diagnostic event is entered in the diagnostic 
buffer of the F-CPU. You can find additional information on the cause in the online help for 
diagnostic messages. 


You must therefore ensure that the permitted range for the data type is observed when 
creating the program! 


(S7-300, S7-400) You can avoid a STOP of the F-CPU by inserting a "Get status bit OV" 
instruction in the next network, thereby programming overflow detection.  


Note the following: 
• The result of the instruction reacts in this case like the analogous instruction in a standard 


block. 
• The network with the "Get status bit OV" instruction must not contain any jump labels. 
• The execution time of the instruction is extended (see also Excel file for response time 


calculation (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 
• A warning is issued if you do not insert a "Get status bit OV" instruction. 


 


 Note 


S7-300/400: 


If the divisor (input IN2) of a DIV instruction = 0, the quotient of the division (result of division 
at output OUT) = 0. The result reacts like the corresponding instruction in a standard block. 
The F-CPU does not go to STOP mode. 


S7-1200/1500: 


If the divisor (input IN2) of a DIV instruction = 0, the F-CPU goes to STOP. The cause of the 
diagnostic event is entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional 
information on the cause in the online help for diagnostic messages. We recommend that 
you rule out a divisor (input IN2) = 0 when creating the program. 
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Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT Dividend 
IN2 Input INT, DINT Divisor 
OUT Output INT, DINT Quotient 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


Network 1: 


 
Network 2: (S7-300, S7-400) 


 
The "Divide" instruction is always executed (regardless of the signal state at enable input 
EN). 


The value of operand "TagValue_1" is divided by the value of operand "TagValue_2". The 
result of the division is stored in operand "TagResult". 


(S7-300, S7-400) If an overflow occurs during execution of the "Divide" instruction, the status 
bit OV is set to "1". In network 2, following the query of the status bit OV, the "Set output" (S) 
instruction is executed and the "TagOut" operand is set. 


See also 
---| |--- OV: Get status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) 
(Page 478) 


---| / |--- OV: Get negated status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300,  
S7-400) (Page 479) 
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13.2.7.5 NEG: Create twos complement (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, 
S7-1500) 


Description  
You can use the "Create twos complement" instruction to change the sign of the value at 
input IN input and query the result at output OUT. If there is a positive value at input IN, for 
example, the negative equivalent of this value is sent to output OUT.  


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


If the result of the instruction is located outside the permitted range for this data type, the  
F-CPU may switch to STOP. The cause of the diagnostic event is entered in the diagnostic 
buffer of the F-CPU. You can find additional information on the cause in the online help for 
diagnostic alarms. 


You must therefore ensure that the permitted range for the data type is observed when 
creating the program! 


(S7-300, S7-400) You can avoid a STOP of the F-CPU by inserting a "Get status bit OV" 
instruction in the next network, thereby programming overflow detection.  


Note the following: 
• The result of the instruction reacts like the analogous instruction in a standard block. 
• The network with the "Get status bit OV" instruction must not contain any jump labels. 
• The execution time of the instruction is extended (see also Excel file for response time 


calculation (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 
• A warning is issued if you do not insert a "Get status bit OV" instruction. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input INT, DINT Input value 
OUT Output INT, DINT Twos complement of the input value 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


Network 1: 


 
Network 2: (S7-300, S7-400) 


 
The "Create twos complement" instruction is always executed (regardless of the signal state 
at enable input EN). 


The sign of the "TagIn_Value" operand is changed and the result is stored in the 
"TagOut_Value" operand. 


(S7-300, S7-400) If an overflow occurs during execution of the "Create twos complement" 
instruction, the status bit OV is set to "1". In network 2, following the query of the status bit 
OV, the "Set output" (S) instruction is executed and the "TagOut" operand is set. 


See also 
---| |--- OV: Get status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) 
(Page 478) 


---| / |--- OV: Get negated status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300,  
S7-400) (Page 479) 
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13.2.8 Move operations 


13.2.8.1 MOVE: Move value (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Move value" instruction to transfer the content of the operand at input IN to 
the operand at output OUT1.  


Only identical operand widths can be specified for input IN and output OUT1.  


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction:  


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input INT, DINT, WORD, DWORD, TIME Source value 
OUT1 Output INT, DINT, WORD, DWORD, TIME Destination address 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input "EN". The 
instruction copies the content of operand "TagIn_Value" to operand "TagOut_Value". 
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13.2.8.2 WR_FDB: Write value indirectly to an F-DB (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1)  
(S7-300, S7-400) 


Description     
This instruction writes the value specified in input IN to the tag addressed by INI_ADDR and 
OFFSET in an F-DB. 


The address of the tags addressed using INI_ADDR and OFFSET must be within the 
address range defined by addresses INI_ADDR and END_ADDR.  


If the F-CPU has gone to STOP mode with diagnostic event ID 75E2, check to determine if 
this condition is satisfied. 


The start address of the area in an F-DB to which the value at input IN is to be written is 
transferred using input INI_ADDR. The associated offset in this area is transferred using 
input OFFSET.  


The addresses transferred in input INI_ADDR or END_ADDR must point to a tag of the 
selected data type in an F-DB. Only tags of the selected data type are permitted between the 
INI_ADDR and END_ADDR addresses. The INI_ADDR address must be smaller than the 
END_ADDR address.  


As shown in the following example, the INI_ADDR and END_ADDR addresses must be 
transferred fully-qualified as "DBx".DBWy or in the corresponding symbolic representation. 
Transfers in other forms are not permitted.  


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input INT, DINT Value to be written to the F-DB 
INI_ADDR Input POINTER Start address of the area in an F-DB 
END_ADDR Input POINTER End address of the area in an F-DB 
OFFSET Input INT Offset 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 
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Examples of parameter assignment of INI_ADDR, END_ADDR, and OFFS 
 
Name Data type Initial value Comment 
Static 
VAR_BOOL10 Bool false  
VAR_BOOL11 Bool false  
VAR_BOOL12 Bool false  
VAR_BOOL13 Bool false  
VAR_TIME10 Time T#0MS  
VAR_TIME11 Time T#0MS  
VAR INT10 Int 0 <- INI ADDR = "F-DB".VAR INT10         Example 1 
VAR_INT11 Int 0  
VAR_INT12 Int 0  
VAR INT13 Int 0 <- OFFSET = 3 
VAR_INT14 Int 0  
VAR INT15 Int 0 <- END ADDR = "F-DB".VAR INT15 
VAR_BOOL20 Bool false  
VAR_BOOL21 Bool false  
VAR_BOOL22 Bool false  
VAR_BOOL23 Bool false  
VAR INT20 Int 0 <- INI ADDR = "F-DB".VAR INT20         Example 2 
VAR_INT21 Int 0  
VAR_INT22 Int 0  
VAR INT23 Int 0 <- END ADDR = "F-DB".VAR INT23 
VAR INT30 Int 0 <- INI ADDR = "F-DB".VAR INT30         Example 3 
VAR INT31 Int 0 <- OFFSET = 1 
VAR_INT32 Int 0  
VAR_INT33 Int 0  
VAR INT34 Int 0 <- END ADDR = "F-DB".VAR INT34 
VAR_TIME20 TIME T#0MS  
VAR DINT10 DInt 0 <- INI ADDR = "F-DB".VAR DINT10        Example 4 
VAR_DINT11 DInt 0  
VAR DINT12 DInt 0 <- OFFSET = 2 
VAR DINT13 DInt 0 <- END ADDR = "F-DB".VAR DINT13 


Example 
The following example shows how the instruction works: 
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13.2.8.3 RD_FDB: Read value indirectly from an F-DB (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) 
(S7-300, S7-400) 


Description     
This instruction reads the tag addressed via INI_ADDR and OFFSET in an F-DB and 
provides it at output OUT. 


The address of the tags addressed using INI_ADDR and OFFSET must be within the 
address range defined by addresses INI_ADDR and END_ADDR.  


If the F-CPU has gone to STOP mode with diagnostic event ID 75E2, check to determine if 
this condition is satisfied. 


The start address of the area in an F-DB from which the tag is to be read is transferred using 
input INI_ADDR. The associated offset in this area is transferred using input OFFSET.  


The addresses transferred in input INI_ADDR or END_ADDR must point to a tag of the 
selected data type in an F-DB. Only tags of the selected data type are permitted between the 
INI_ADDR and END_ADDR addresses. The INI_ADDR address must be smaller than the 
END_ADDR address.  


The INI_ADDR and END_ADDR addresses must be transferred fully-qualified as 
"DBx".DBWy or in the corresponding symbolic representation. Transfers in other forms are 
not permitted. Examples of parameter assignment of INI_ADDR, END_ADDR, and OFFSET 
are contained in WR_FDB: Write value indirectly to an F-DB (STEP 7 Safety Advanced V13 
SP1) (S7-300, S7-400) (Page 445).  


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
INI_ADDR Input POINTER Start address of the area in an F-DB 
END_ADDR Input POINTER End address of the area in an F-DB 
OFFSET Input INT Offset 
OUT Output INT, DINT Value to be read from the F-DB 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 


13.2.9 Conversion operations 


13.2.9.1 CONVERT: Convert value (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description      
The "Convert value" instruction reads the content of parameter IN and converts it according 
to the data types selected in the instruction box. The converted value is output at output 
OUT.  


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input INT Value to be converted. 
OUT Output DINT Result of the conversion 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input EN. The 
content of the operand "TagIn_Value" is read and converted to an integer (32 bit). The result 
is stored in operand "TagOut_Value". 


13.2.9.2 BO_W: Convert 16 data elements of data type BOOL to a data element of data type 
WORD (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction converts the 16 values of data type BOOL at inputs IN0 to IN15 to a value of 
data type WORD, which is made available at output OUT. The conversion takes place as 
follows: The i-th bit of the WORD value is set to 0 (or 1), if the value at input INi = 0 (or 1). 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction:  


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN0 Input BOOL Bit 0 of WORD value 
IN1 Input BOOL Bit 1 of WORD value 
...   ... 
IN15 Input BOOL Bit 15 of WORD value 
OUT Output WORD WORD value consisting of IN0 to IN15 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 — — — This version is invalid. 
1.2 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.3 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The following table shows how the instruction works using specific operand values: 
 
Parameter Operand Value 
IN0 TagValue_0 FALSE 
IN1 TagValue_1 FALSE 
...  ... 
IN13 TagValue_13 FALSE 
IN14 TagValue_14 TRUE 
IN15 TagValue_15 TRUE 
OUT TagResult W#16#C000 


The values of operands "TagValue_0" to " TagValue_15" are combined to form data type 
WORD and assigned to operand "TagResult".  
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13.2.9.3 W_BO: Convert 16 data elements of data type WORD to a data element of data type 
BOOL (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction converts the value of data type WORD at input IN to 16 values of data type 
BOOL, which are provided at outputs OUT0 to OUT15. The conversion takes place as 
follows: Output OUTi is set to 0 (or 1), if the i-th bit of the WORD value is 0 (or 1). 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters 
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input WORD WORD value 
OUT0 Output BOOL Bit 0 of WORD value 
OUT1 Output BOOL Bit 1 of WORD value 
...   ... 
OUT15 Output BOOL Bit 15 of WORD value 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 — — — This version is invalid. 
1.2 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.3 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Example  
The following example shows how the instruction works: 


 
The following table shows how the instruction works using specific operand values: 
 
Parameter Operand Value 
IN TagValue W#16#C000 
OUT0 TagOUT_0 FALSE 
OUT1 TagOUT_1 FALSE 
...  ... 
OUT13 TagOUT_13 FALSE 
OUT14 TagOUT_14 TRUE 
OUT15 TagOUT_15 TRUE 


The value of operand "TagValue" of data type WORD is converted to the 16 values 
"TagOUT_0" to "TagOUT_15" of data type BOOL. 
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13.2.9.4 SCALE: Scale values (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1500) 


Description  
This instruction scales the value at input IN in physical units between the low limit value at 
input LO_LIM and the high limit value at input HI_LIM. It is assumed that the value at input IN 
is between 0 and 27648. The scaling result is provided at output OUT.  


The instruction uses the following equation: 


OUT = [ IN × (HI_LIM – LO_LIM) ] / 27648 + LO_LIM 


As long as the value at input IN is greater than 27648, output OUT is linked to HI_LIM and 
OUT_HI is set to 1. 


As long as the value at input IN is less than 0, output OUT is linked to LO_LIM and OUT_LO 
is set to 1. 


For inverse scaling, you must assign LO_LIM > HI_LIM. With inverse scaling, the output 
value at output OUT decreases while the input value at input IN increases. 


Every call of the "Scale values" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. In addition, when the instruction is inserted in the program, the 
"Call options" dialog is automatically opened, where you can create a data block (single 
instance) (e.g., SCALE_DB_1) or a multi-instance (e.g., SCALE_Instance_1) for the "Scale 
values" instruction. Once it is created, you can find the new data block in the project tree in 
the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as 
a local tag in the "Static" section of the block interface. For more information, refer to the 
help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameter 
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input INT Input value to be scaled in physical units 
HI_LIM Input INT High limit value of value range of OUT 
LO_LIM Input INT Low limit value of value range of OUT 
OUT Output INT Result of scaling 
OUT_HI Output BOOL 1 = Input value > 27648: OUT = HI_LIM 
OUT_LO Output BOOL 1 = Input value < 0: OUT = LO_LIM 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x This version has identical functions to version V1.0. 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Behavior in the event of overflow or underflow of analog values and fail-safe value output 
 


 Note 


If inputs from the PII of an SM 336; AI 6 x 13Bit or SM 336; F-AI 6 x 0/4 ... 20 mA HART are 
used as input values, note that the F-system detects an overflow or underflow of a channel 
of this F-SM as an F-I/O fault or channel fault. The fail-safe value 0 is provided in place of 
7FFFH (for overflow) or 8000H (for underflow) in the PII for the safety program.  


If other fail-safe values should be output in this case, you need to evaluate the QBAD signal 
of the associated F-I/O or QBAD_I_xx signal / value status of the corresponding channel.  


If the value in the PII of the F-SM is within the overrange or underrange, but is > 27648 or < 
0, you can likewise branch to the output of an individual fail-safe value by evaluating outputs 
OUT_HI and OUT_LO, respectively. 


 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When operand "TagIn_Value" = 20000, the result is "TagOut_Value" 361. 
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13.2.10 Program control operations 


13.2.10.1 ---( JMP ): Jump if RLO = 1 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description  
You can use the "Jump if RLO = 1" instruction to interrupt the linear execution of the program 
and resume it in another network. The destination network must be identified by a jump label 
(Page 459) (LABEL). The description of the jump label is specified in the placeholder above 
the instruction. 


The specified jump label must be in the same block in which the instruction is executed. The 
name you specify can only occur once in the block.  


If the result of logic operation (RLO) at the input of the instruction is "1" or the input is not 
connected, the jump to the network identified by the jump label is executed. The jump 
direction can be towards higher or lower network numbers.  


If the result of logic operation (RLO) at the input of the instruction is "0", the program 
continues executing in the next network. 


 


 Note 


(S7-1200, S7-1500) 
If the jump destination (jump label) for an instruction "JMP" or "JMPN" is above the 
associated instruction "JMP" or "JMPN" (backwards jump), you cannot insert any other 
instructions for program control (JMP, JMPN, RET, jump label) between them.  
Exception: You can insert an instruction "JMP" or "JMPN" between them if you also insert 
the associated jump destination in between as well as below the associated instruction 
"JMP" or "JMPN" (forward jump). 
Non-compliance can lead to compilation errors or to the CPU going to STOP. 


 


 Note 


You are not permitted to insert any SENDDP or SENDS7 instructions between an instruction 
JMP or JMPN and the associated jump destination (jump label). 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When operand "TagIn_1" has signal state "1", the "Jump if RLO = 1" instruction is executed. 
The linear execution of the program is interrupted and continues in Network 3, which is 
identified by the jump label CAS1. When input "TagIn_3" has signal state "1", output 
"TagOut_3" is reset. 
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13.2.10.2 ---( JMPN ): Jump if RLO = 0 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description  
You can use the "Jump if RLO = 0" instruction to interrupt the linear execution of the program 
and resume it in another network, when the result of logic operation at the input of the 
instruction is "0". The destination network must be identified by a jump label (Page 459) 
(LABEL). The description of the jump label is specified in the placeholder above the 
instruction. 


The specified jump label must be in the same block in which the instruction is executed. The 
name you specify can only occur once in the block.  


If the result of logic operation (RLO) at the input of the instruction is "0", the jump to the 
network identified by the jump label is executed. The jump direction can be towards higher or 
lower network numbers.  


If the result of logic operation (RLO) at the input of the instruction is "1", the program 
continues executing in the next network.  


 


 Note 


(S7-1200, S7-1500) 
If the jump destination (jump label) for an instruction "JMP" or "JMPN" is above the 
associated instruction "JMP" or "JMPN" (backwards jump), you cannot insert any other 
instructions for program control (JMP, JMPN, RET, jump label) between them.  
Exception: You can insert an instruction "JMP" or "JMPN" between them if you also insert 
the associated jump destination in between as well as below the associated instruction 
"JMP" or "JMPN" (forward jump). 
Non-compliance can lead to compilation errors or to the CPU going to STOP. 


 


 Note 


You are not permitted to insert any SENDDP or SENDS7 instructions between an instruction 
JMP or JMPN and the associated jump destination (jump label). 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When operand "TagIn_1" has signal state "0", the "Jump if RLO = 0" instruction is executed. 
The linear execution of the program is interrupted and continues in Network 3, which is 
identified by the jump label CAS1. When input "TagIn_3" has signal state "1", output 
"TagOut_3" is reset. 
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13.2.10.3 LABEL: Jump label (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description     
You can use a jump label to specify a destination network, in which the program execution 
should resume after a jump.  


The jump label and the instruction in which the jump label is specified must be located in the 
same block. The name of a jump label can only be assigned once in a block.  


Only one jump label can be placed in a network. To each jump label can be jumped from 
several locations. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When operand "TagIn_1" has signal state "1", the "Jump if RLO = 1" instruction is executed. 
The linear execution of the program is interrupted and continues in Network 3, which is 
identified by the jump label CAS1. When input "TagIn_3" has signal state "1", output 
"TagOut_3" is reset. 


See also 
---( JMP ): Jump if RLO = 1 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 455) 


---( JMPN ): Jump if RLO = 0 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 457) 


--(RET): Return (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) (Page 460) 
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13.2.10.4 --(RET): Return (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Return" instruction to stop the processing of a block.  


If the result of logic operation (RLO) at the input of the "Return" instruction is "1", program 
execution is terminated in the currently called block and continued in the calling block (for 
example, in the main safety block) after the call function. If the RLO at the input of the 
"Return" instruction is "0", the instruction is not executed. Program execution continues in 
the next network of the called block. 


Influencing the status of the call function (ENO) is irrelevant, because the enable output 
"ENO" cannot be connected. 


 


 Note 


You cannot program a RET instruction before a main safety block call. 
 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When the "TagIn" operand delivers signal state "1", the "Return" instruction is executed. 
Program execution is terminated in the called block and continues in the calling block. 


See also 
---( JMP ): Jump if RLO = 1 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 455) 


---( JMPN ): Jump if RLO = 0 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 457) 


LABEL: Jump label (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 459) 
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13.2.10.5 ---(OPN): Open global data block (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300,  
S7-400) 


Description  
You can use the "Open global data block" instruction to open a data block. The number of 
the data block is transferred to the DB register. Subsequent DB commands access the 
relevant blocks depending on the register contents. 


 


 Note 


Note when using the "Open global data block" instruction that the content of the DB register 
can be changed following calls of F-FB/F-FC and "fully qualified DB accesses," such that 
there is no guarantee that the last data block you opened with "Open global data block" is 
still open. 


You should therefore use the following method for addressing data to avoid errors when 
accessing data of the DB register: 
• Use symbolic addressing. 
• Use only fully qualified DB accesses. 


If you still want to use the "Open global data block" operation, you must ensure that the DB 
register is restored by repeating the "Open global data block" instruction following calls of  
F-FB/F-FC and "fully qualified DB accesses." Otherwise, a malfunction could result. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Data block> Input BLOCK_DB Data block that is opened 


"Fully qualified DB access" 
The initial access to data of a data block in an F-FB/F-FC must always be a "fully qualified 
DB access," or it must be preceded by the "Open global data block" instruction. This also 
applies to the initial access to data of a data block after a jump label. 


An example of "fully qualified DB access" and "non-fully qualified DB access" is provided in 
Restrictions in the programming languages FBD/LAD (Page 90). 


Access to instance DBs 
You can also access instance DBs of F-FBs with fully qualified access, e.g., for transfer of 
block parameters. It is not possible to access static local data in single/multi-instances of 
other F-FBs. 


Note that accessing instance DBs of F-FBs that are not called in the safety program can 
cause the F-CPU to go to STOP mode. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The "Motor_DB" data block is called in network 1. The number of the data block is 
transferred to the DB register. The "DBX0.0" operand is queried in network 2. The signal 
state of the "DBX0.0" operand is assigned to the "Tag_Output" operand. 


13.2.11 Word logic operations 


13.2.11.1 AND: AND logic operation (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description     
You can use the "AND logic operation" instruction to combine the value at input IN1 to the 
value at input IN2 bit-by-bit by AND logic and query the result at output OUT.  


When the instruction is executed, bit 0 of the value at input IN1 and bit 0 of the value at input 
IN2 are ANDed. The result is stored in bit 0 of output OUT. The same logic operation is 
executed for all other bits of the specified values. 


The result bit has signal state "1" only when both of the bits in the logic operation also have 
signal state "1". If one of the two bits of the logic operation has signal state "0", the 
corresponding result bit is reset. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input WORD First value of logic operation 
IN2 Input WORD Second value of logic operation 
OUT Output WORD Result of the instruction 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
 
IN1 "TagValue_1" = 01010101 01010101 


IN2 "TagValue_2" = 00000000 00001111 


OUT "TagResult"  = 00000000 00000101 


  


The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input "EN". The 
value of the "TagValue_1" operand and the value of the "TagValue_2" operand are ANDed. 
The result is mapped bit-by-bit and output in the "TagResult" operand. 


13.2.11.2 OR: OR logic operation (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description     
You can use the "OR logic operation" instruction to connect the value at input IN1 input to 
the value at input IN2 bit-by-bit by OR logic and query the result at output OR.  


When the instruction is executed, bit 0 of the value at input IN1 and bit 0 of the value at input 
IN2 are ORed. The result is stored in bit 0 of output OUT. The same logic operation is 
executed for all bits of the specified tags. 


The result bit has signal state "1" when at least one of the two bits in the logic operation has 
signal state "1". If both of the bits of the logic operation have signal state "0", the 
corresponding result bit is reset. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input WORD First value of logic operation 
IN2 Input WORD Second value of logic operation 
OUT Output WORD Result of the instruction 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
 
IN1 "TagValue_1" = 01010101 01010101 


IN2 "TagValue_2" = 00000000 00001111 


OUT "TagResult"  = 01010101 01011111 


The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input "EN". The 
value of the "TagValue_1" operand and the value of the "TagValue_2" operand are ORed. 
The result is mapped bit-by-bit and output in the "TagResult" operand. 


13.2.11.3 XOR: EXCLUSIVE OR logic operation (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400,  
S7-1200, S7-1500) 


Description     
You can use the "EXCLUSIVE OR logic operation" instruction to combine the value at input 
IN1 and the value at input IN2 bit-by-bit by EXCLUSIVE OR logic and query the result at 
output OUT.  


When the instruction is executed, bit 0 of the value at input IN1 input and bit 0 of the value at 
input IN2 are logically combined by EXCLUSIVE OR. The result is stored in bit 0 of output 
OUT. The same logic operation is executed for all other bits of the specified value. 


The result bit has signal state "1" when one of the two bits in the logic operation has signal 
state "1". If both of the bits of the logic operation have signal state "1" or "0", the 
corresponding result bit is reset. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input WORD First value of logic operation 
IN2 Input WORD Second value of logic operation 
OUT Output WORD Result of the instruction 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
 
IN1 "TagValue_1" = 01010101 01010101 


IN2 "TagValue_2" = 00000000 00001111 


OUT "TagResult"  = 01010101 01011010 


The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input "EN". The 
value of the "TagValue_1" operand and the value of the "TagValue_2" operand are logically 
combined by EXCLUSIVE OR. The result is mapped bit-by-bit and output in the "TagResult" 
operand. 
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13.2.12 Shift and rotate 


13.2.12.1 SHR: Shift right (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
Use the "Shift right" instruction to shift the content of the operand at input IN bit-by-bit to the 
right and query the result at output OUT. Use input N to specify the number of bit positions 
by which the specified value is to be moved.  


If the value at input N is "0", the value at input IN is copied to the operand at output OUT. 


If the value at input N is greater than the number of available bit positions, the operand value 
at input IN is shifted to the right by the available number of bit positions. 


The bit locations that are freed up in the left area of the operand during the shift operation 
are filled with zeros. 


The following figure shows how the content of an operand of data type WORD is moved by  
6 bit positions to the right: 


 
Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


S7-300/400: 


Only the low-byte is evaluated from input N. 


S7-1200/1500: 


If the value at input N < 0, the output OUT is set to 0. 
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Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input WORD Value that is shifted 
N Input INT Number of bit positions by which the value is shifted 
OUT Output WORD Result of the instruction 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 — — — This version is invalid. 
1.2 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.3 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The following table shows how the instruction works using specific operand values: 
 
Parameter Operand Value 
IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111 


N TagNumber 3 
OUT TagOut_Value 0000 0111 1111 0101 


The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input "EN". The 
content of the operand "TagIn_Value" is moved three bit positions to the right. The result is 
output at output "TagOut_Value". 
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13.2.12.2 SHL: Shift left (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
Use the "Shift left" instruction to shift the content of the operand at input IN bit-by-bit to the 
left and query the result at output OUT. Use input N to specify the number of bit positions by 
which the specified value is to be moved.  


If the value at input N is "0", the value at input IN is copied to the operand at output OUT. 


If the value at input N is greater than the number of available bit positions, the operand value 
at input IN is shifted to the left by the available number of bit positions. 


The bit positions that are freed up in the right area of the operand during the shift operation 
are filled with zeros. 


The following figure shows how the content of an operand of data type WORD is moved by  
6 bit positions to the left: 


 
Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


S7-300/400: 


Only the low-byte is evaluated from input N. 


S7-1200/1500: 


If the value at input N < 0, the output OUT is set to 0. 
 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input WORD Value that is shifted 
N Input INT Number of bit positions by which the value is shifted 
OUT Output WORD Result of the instruction 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 — — — This version is invalid. 
1.2 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.3 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The following table shows how the instruction works using specific operand values: 
 
Parameter Operand Value 
IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111 


N TagNumber 4 
OUT TagOut_Value 1111 1010 1111 0000 


The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input "EN". The 
content of the operand "TagIn_Value" is moved four bit positions to the left. The result is 
output at output "TagOut_Value". 
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13.2.13 Operating 


13.2.13.1 ACK_OP: Fail-safe acknowledgment (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400,  
S7-1200, S7-1500) 


Description (S7-300, S7-400) 
This instruction enables fail-safe acknowledgment from an HMI system. It allows, for 
example, reintegration of F-I/O to be controlled from the HMI system. Acknowledgment takes 
place in two steps: 


● Input/output parameter IN changes to a value of 6 for exactly one cycle. 


● Input/output parameter IN changes to a value of 9 within a minute for exactly one cycle 


Once the in/out parameter IN has changed to a value of 6, the instruction evaluates whether 
this parameter has changed to a value of 9 after 1 second, at the earliest, or one minute, at 
the latest. Output OUT (output for acknowledgment) is then set to 1 for one cycle. 


If an invalid value is input or if in/out parameter IN has not changed to the value 9 within one 
minute or the change occurred before one second has elapsed, then in/out parameter IN is 
reset to 0, and both steps listed above must be repeated. 


During the time in which in/out parameter IN must change from 6 to the value 9, output Q is 
set to 1. Otherwise, Q has a value of 0. 


Every call of the "Fail-safe acknowledgment" instruction must be assigned a data area in 
which the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when 
the instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., ACK_OP_DB_1) or a multi-instance (e.g., ACK_OP_Instance_1) for 
the "Fail-safe acknowledgment" instruction. Once it is created, you can find the new data 
block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System 
blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the block interface. For 
more information, refer to the help on STEP 7. 


 


 Note 


A separate data area must be used for each call of ACK_OP. Each call can be processed 
only once in an F-runtime group cycle. 


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 
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Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


The two acknowledgment steps must not be triggered by one single operation, for example 
by automatically storing them along with the time conditions in a program and using a 
function key to trigger them. 
Having two separate acknowledgment steps also prevents erroneous triggering of an 
acknowledgment by your non-fail-safe HMI system. (S013) 


 


 WARNING 


If you have HMI systems and F-CPUs that are interconnected and use the ACK_OP 
instruction for fail-safe acknowledgment, you need to ensure that the intended F-CPU will 
be addressed before you perform the two acknowledgment steps. 
• To do this, store a network-wide* unique name for the F-CPU in a DB of your standard 


user program in each F-CPU. 
• In your HMI system, set up a field from which you can read out the F-CPU name from 


the DB online before executing the two acknowledgment steps. 
• Optional: 


in your HMI system, set up a field to permanently store the F-CPU name. Then, you can 
determine whether the intended F-CPU is being addressed by simply comparing the  
F-CPU name read out online with the permanently stored name.(S014) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 
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 Note 


You can read out output Q by means of HMI systems or, if applicable, you can evaluate it in 
your standard user program.  


You can provide the in/out IN with a separate memory word or DBW of a DB of the standard 
user program supply for each instance of the ACK_OP instruction. 


 


Description (S7-1200, S7-1500) 
This instruction enables fail-safe acknowledgment from an HMI system. It allows, for 
example, reintegration of F-I/O to be controlled from the HMI system. Acknowledgment takes 
place in two steps: 


● Input/output parameter IN changes to a value of 6 for exactly one cycle. 


● Input/output parameter IN changes to the value at the ACK_ID input within a minute for 
exactly one cycle 


Once the in/out parameter IN has changed to a value of 6, the instruction evaluates whether 
this parameter has changed to a value at the ACK_ID input after 1 second, at the earliest, or 
one minute, at the latest. Output OUT (output for acknowledgment) is then set to 1 for one 
cycle. 


If an invalid value is input or if in/out parameter IN has not changed to the value at the 
ACK_ID input within one minute or the change occurred before one second has elapsed, 
then in/out parameter IN is reset to 0, and both steps listed above must be repeated. 


During the time in which in/out parameter IN must change from 6 to the value at the ACK_ID 
input, output Q is set to 1. Otherwise, Q has a value of 0. 


Every call of the "Fail-safe acknowledgment" instruction must be assigned a data area in 
which the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when 
the instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., ACK_OP_DB_1) or a multi-instance (e.g., ACK_OP_Instance_1) for 
the "Fail-safe acknowledgment" instruction. Once it is created, you can find the new data 
block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System 
blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the block interface. For 
more information, refer to the help on STEP 7. 


 


 Note 


A separate data area must be used for each call of ACK_OP. Each call can be processed 
only once in an F-runtime group cycle. 


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 
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Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


The two acknowledgment steps must not be triggered by one single operation, for example 
by automatically storing them along with the time conditions in a program and using a 
function key to trigger them. 
Having two separate acknowledgment steps also prevents erroneous triggering of an 
acknowledgment by your non-fail-safe HMI system. (S013) 


 


 WARNING 


If you have HMI systems and F-CPUs that are interconnected and use the ACK_OP 
instruction for fail-safe acknowledgment, you need to ensure that the intended F-CPU will 
be addressed before you perform the two acknowledgment steps. 


Alternative 1: 
• The value for each identifier of the acknowledgment (ACK_ID input; data type: INT) can 


be freely selected in the range from 9 to 30000, but must be unique network-wide* for all 
instances of the ACK_OP instruction. 
You must supply the ACK_ID input with constant values when calling the instruction. 
Direct read or write access in the associated instance DB is not permitted in the safety 
program! 


Alternative 2: 
• To do this, store a network-wide* unique name for the F-CPU in a DB of your standard 


user program in each F-CPU. 
• In your HMI system, set up a field from which you can read out the F-CPU name from 


the DB online before executing the two acknowledgment steps. 
• Optional: 


in your HMI system, set up a field to permanently store the F-CPU name. Then, you can 
determine whether the intended F-CPU is being addressed by simply comparing the  
F-CPU name read out online with the permanently stored name. (S047) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. 
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 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


 Note 


You can read out output Q by means of HMI systems or, if applicable, you can evaluate it in 
your standard user program.  


You need to provide the in/out IN with a separate memory word or DBW of a DB of the 
standard user program supply for each instance of the ACK_OP instruction. 


 


Parameters (S7-300, S7-400) 
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN InOut INT Input variable from HMI system 
OUT Output BOOL Output for acknowledgment 
Q Output BOOL Time status 


Parameters (S7-1200, S7-1500) 
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
ACK_ID Input INT Identifier of the acknowledgment (9 to 30000) 
IN InOut INT Input variable from HMI system 
OUT Output BOOL Output for acknowledgment 
Q Output BOOL Time status 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions are identical in function to version V1.0 for S7-300/400 
F-CPUs. 
The input ACK_ID must also be taken into consideration for  
S7-1200/1500 F-CPUs. 


1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 


Example 
An example how the instruction is used is available under Implementing User 
Acknowledgment in the Safety Program of the F-CPU of a DP Master or IO controller 
(Page 151). 


See also 
Implementing user acknowledgment in the safety program of the F-CPU of a I-slave or  
I-device (S7-300, S7-400, S7-1500) (Page 156) 
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13.2.14 Additional instructions 


13.2.14.1 ---| |--- OV: Get status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) 


Description     
You can use the "Get status bit OV" instruction to detect whether a number range overflow 
occurred in the last arithmetic instruction processed. The "Get status bit OV" instruction 
functions like a normally open contact. If the query is fulfilled, the instruction has signal state 
"1". If the condition is not fulfilled the instruction has signal state "0". 


The "Get status bit OV" evaluation must be inserted in the network that follows the 
instruction that influences the OV. This network must not contain any jump labels. 


 


 Note 


The execution time of the OV-affecting instruction is extended when the "Get status bit OV " 
instruction is used (see also Excel file for response time calculation 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 


 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


Network 1: 


 
Network 2: 


 
The "Add" instruction is always executed (regardless of the signal state at enable input EN). 


The value of the "TagValue_1" operand is added to value of the TagValue_2 operand. The 
result of the addition is stored in the "TagResult" operand.  


If an overflow occurs during execution of the "Add" instruction, the status bit OV is set to "1". 
In network 2, following the query of the status bit OV, the "Set output" (S) instruction is 
executed and the "TagOut" operand is set. 
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13.2.14.2 ---| / |--- OV: Get negated status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, 
S7-400) 


Description     
You can use the "Get negated status bit OV" instruction to detect whether a number range 
overflow occurred in the last arithmetic instruction processed. The "Get negated status bit 
OV" instruction functions like a normally closed contact. If the query is satisfied, the 
instruction has signal state "0". If the query not satisfied, the instruction has signal state "1". 


The "Get negated status bit OV" evaluation must be inserted in the network following the 
instruction that influences the OV. This network must not contain any jump labels. 


 


 Note 


The execution time of the OV-affecting instruction is extended when the "Get negated status 
bit OV " instruction is used (see also Excel file for response time calculation 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 


 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The "Add" instruction is always executed (regardless of the signal state at enable input EN). 


The value of the "TagValue_1" operand is added to value of the TagValue_2 operand. The 
result of the addition is stored in the "TagResult" operand.  


If an overflow does not occur during execution of the "Add" instruction, the status bit OV is 
reset to "0". In network 2, following the query of the status bit OV, the "Set output" (S) 
instruction is executed and the "TagOut" operand is set. 
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13.2.15 Communication 


13.2.15.1 PROFIBUS/PROFINET 


SENDDP and RCVDP: Send and receive data via PROFIBUS DP/PROFINET IO (STEP 7 Safety 
Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1500) 


Introduction  
You use the SENDDP and RCVDP instructions for fail-safe sending and receiving of data 
using: 


● Safety-related master-master communication 


● Safety-related master-master communication for S7 Distributed Safety 


● Safety-related master-I-slave communication 


● Safety-related I-slave-I-slave communication 


● Safety-related IO controller-IO controller communication 


● Safety-related IO controller-IO controller communication for S7 Distributed Safety 


● Safety-related IO controller-I-device communication 


● Safety-related IO controller-I-slave communication 


Description 
The SENDDP instruction sends 16 data elements of data type BOOL and 2 data elements of 
data type INT or one data element of the data type DINT (S7-1500) in a fail-safe manner to 
another F-CPU via PROFIBUS DP/PROFINET IO. The data can be received there by the 
related RCVDP instruction. 


Every call of this instruction must be assigned a data area in which the instruction data are 
stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the instruction is inserted in 
the program for this reason. There you can create a data block (single instance)  
(e.g., RCVDP_DB_1) for these instructions. Once it is created, the new data block can be 
found in the "STEP 7 Safety" folder in the project tree under "Program blocks > System 
blocks". For more information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


With the SENDDP instruction, the data to be sent (for example, outputs of other  
F-blocks/instructions) are available at input SD_BO_xx or SD_I_xx or SD_DI_00 as 
alternative. 


With the RCVDP instruction, the data received are available at outputs RD_BO_xx and 
RD_I_xx or RD_DI_00 as alternative for additional processing by other F-blocks/instructions. 


(S7-1500) At the DINTMODE input of the SENDDP instruction you specify if the data at the 
inputs SD_I_00 and SD_I_01 or the data at the input SD_DI_00 is sent. 







 STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions 
 13.2 Instructions - LAD 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 481 


The operating mode of the F-CPU with the SENDDP instruction is provided at output 
SENDMODE. If the F-CPU with the SENDDP instruction is in disabled safety mode, output 
SENDMODE = 1. 


Communication between F-CPUs takes place in the background by means of a special 
safety protocol. You must define the communication relationship between a SENDDP 
instruction in one F-CPU and a RCVDP instruction in the other F-CPU by specifying an 
address relationship at the DP_DP_ID inputs of the SENDDP and RCVDP instructions. 
Associated SENDDP and RCVDP instructions are assigned the same value for DP_DP_ID.  


 


 WARNING 


The value for each address relationship (DP_DP_ID input; data type: INT) is user-defined; 
however, it must be unique network-wide* for all safety-related communication connections. 
The uniqueness must be checked in the safety summary during acceptance of the safety 
program. You can find additional information in Correctness of the communication 
configuration (Page 316). 


You must supply inputs DP_DP_ID and LADDR with constant values when calling the 
instruction. Direct read or write access to the associated instance DB to DP_DP_ID and 
LADDR is not permitted in the safety program. (S016) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via PROFIBUS DP. In 
PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via RT_Class_1/2/3 
(Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP (IP, Layer 3). 


 


 Note 


Within a safety program, you must assign a different start address (S7-300, S7-400) or HW 
identifier (S7-1200, S7-1500) for every call of the SENDDP and RCVDP instructions at input 
LADDR.  


A separate instance DB must be used for each call of the SENDDP and RCVDP instructions. 
You must not declare and call these instructions as multi-instances. 


The input and outputs of the RCVDP instruction cannot be initialized with temporary or static 
local data of the main safety block. 


The inputs of the RCVDP instruction cannot be initialized with outputs (using fully qualified 
DB accesses) of a RCVDP or RCVS7 instruction called in an upstream network. 


The RD_D_00 output must not be evaluated for DINTMODE = 0; the RD_I_xx outputs of the 
RCVDP instruction must not be evaluated for DINTMODE = 1. 


(S7-1500) The outputs of the SENDDP and RCVDP instructions must not be supplied with 
tags from the standard user program. Exception: RET_DPRD, RET_DPWR and DIAG 
outputs. 


You cannot use an actual parameter for an output of an RCVDP instruction, if it is already 
being used for an input of the same or another RCVDP or RCVS7 instruction.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 
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 Note 


You are not permitted to insert any SENDDP instructions between an instruction JMP or 
JMPN and the associated jump destination (jump label). 


You cannot insert a RET instruction prior to a SENDDP instruction. 
 


SENDDP parameter 
The following table shows the parameters of the SENDDP instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
SD_BO_00 Input BOOL Send data BOOL 00 
...   ... 
SD_BO_15 Input BOOL Send data BOOL 15 
SD_I_00 Input INT Send data INT 00 
SD_I_01 Input INT Send data INT 01 
SD_DI_00 Input DINT (S7-1500) 


(hidden) 
Send data DINT 00 


DINTMODE Input DINT (S7-1500) 
(hidden) 
0=SD_I_00 u. SD_I_01 are sent  
1=SD_DI_00 is sent 


DP_DP_ID Input INT Network-wide unique value for the address relationship between 
a SENDDP and RCVDP instruction 


TIMEOUT Input TIME Monitoring time in ms for safety-related communication (see also 
Monitoring and response times (Page 661)) 


LADDR Input INT The start address (S7-300, S7-400) or HW identifier (S7-1200, 
S7-1500) of the address area/transfer area:  
• Of DP/DP coupler for safety-related master-master  


communication 
• For safety-related master-I-slave communication 
• For safety-related I-slave-I-slave communication 
• Of PN/PN coupler for safety-related IO controller-IO controller 


communication 
• For safety-related IO controller-I-device communication 
• For safety-related IO controller-I-slave communication 


ERROR Output BOOL 1=Communication error 
SUBS_ON Output BOOL 1=RCVDP outputs fail-safe values 
RET_DPRD Output WORD Error code RET_VAL of the DPRD_DAT instruction  


(for a description of error codes, refer to the online help for 
DPRD_DAT instruction ("Extended instructions > Distributed I/O 
> Other".)) 
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Parameter Declaration Data type Description 
RET_DPWR Output WORD Error code RET_VAL of the DPWR_DAT instruction (for a de-


scription of error codes, refer to the online help for DPWR_DAT 
instruction ("Extended instructions > Distributed I/O > Other".)) 


DIAG Output BYTE Service information 


RCVDP parameter:  
The following table shows the parameters of the RCVDP instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
ACK_REI Input BOOL 1=Acknowledgment for reintegration of send data following  


communication error 
SUBBO_00 Input BOOL Fail-safe value for receive data BOOL 00 
...   ... 
SUBBO_15 Input BOOL Fail-safe value for receive data BOOL 15 
SUBI_00 Input INT Fail-safe value for receive data INT 00 
SUBI_01 Input INT Fail-safe value for receive data INT 01 
SUBDI_00 Input DINT (S7-1500) 


(hidden) 
Fail-safe value for receive data DINT 00 


DP_DP_ID Input INT Network-wide unique value for the address relationship between 
a SENDDP and RCVDP instruction 


TIMEOUT Input TIME Monitoring time in ms for safety-related communication  
(see also Monitoring and response times (Page 661)) 


LADDR Input INT The start address (S7-300, S7-400) or HW identifier (S7-1200, 
S7-1500) of the address area/transfer area:  
• Of DP/DP coupler for safety-related master-master  


communication 
• For safety-related master-I-slave communication 
• For safety-related I-slave-I-slave communication 
• Of PN/PN coupler for safety-related IO controller-IO controller 


communication 
• For safety-related IO controller-I-device communication 
• For safety-related IO controller-I-slave communication 


ERROR Output BOOL 1=Communication error 
SUBS_ON Output BOOL 1=Fail-safe values are output 
ACK_REQ Output BOOL 1=Acknowledgment for reintegration of send data required 
SENDMODE Output BOOL 1=F-CPU with SENDDP instruction in disabled safety mode 
RD_BO_00 Output BOOL Receive data BOOL 00 
...   ... 
RD_BO_15 Output BOOL Receive data BOOL 15 
RD_I_00 Output INT Receive data INT 00 
RD_I_01 Output INT Receive data INT 01 
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Parameter Declaration Data type Description 
RD_DI_00 Output DINT (S7-1500) 


(hidden) 
Receive data DINT 00 


RET_DPRD Output WORD Error code RET_VAL of the DPRD_DAT instruction (for a descrip-
tion of error codes, refer to the online help for DPRD_DAT  
instruction ("Extended instructions > Distributed I/O > Other".)) 


RET_DPWR Output WORD Error code RET_VAL of the DPWR_DAT instruction (for a de-
scription of error codes, refer to the online help for DPWR_DAT 
instruction ("Extended instructions > Distributed I/O > Other".)) 


DIAG Output BYTE Service information 


Instruction versions 
A number of versions are available for these instructions: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 — — — This version is invalid. 
1.2 x — x This version has identical functions to version V1.0. 
1.3 x — x S7-300/400: This version has identical functions to version V1.0. 


S7-1500: Instead of 2 data of data type INT, one data of data type DINT 
can be sent/received as alternative. Otherwise identical function as 
version V1.0. 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Placement 
The RCVDP instruction must be inserted at the start of the main safety block and the 
SENDDP instruction at the end. 


Startup characteristics 
After the sending and receiving F-systems are started up, communication must be 
established between the connection partners for the fist time (SENDDP and RCVDP 
instructions). During this time, the receiver (RCVDP instruction) outputs the fail-safe values 
present at its inputs SUBBO_xx and SUBI_xx or alternatively SUBDI_00.  


The SENDDP and RCVDP instructions signal this at output SUBS_ON with 1. Output 
SENDMODE has a default of 0 and is not updated, as long as output SUBS_ON = 1. 
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Behavior in the event of communication errors 
If a communication error occurs, for example, due to a signature error (CRC) or when 
monitoring time TIMEOUT expires, outputs ERROR and SUBS_ON = 1 are set. The receiver 
(RCVDP instruction) then outputs the fail-safe values assigned at its SUBBO_xx and 
SUBI_xx or alternatively SUBDI_00 inputs. Output SENDMODE is not updated while output 
SUBS_ON = 1.  


The send data of the SENDDP instruction present at inputs SD_BO_xx and SD_I_xx, 
SD_DI_00 as alternative, are only output again when communication errors are no longer 
detected (ACK_REQ = 1) and you acknowledge (Page 151) the RCVDP instruction with a 
positive edge at input ACK_REI. 


 


 WARNING 


For the user acknowledgment, you must interconnect input ACK_REI with a signal 
generated by the operator input. 


An interconnection with an automatically generated signal is not permitted. (S040) 
 


Note that output ERROR (1=communication error) for a communication error will not be set 
unless communication between the connection partners (SENDDP and RCVDP instructions) 
has been previously established. If communication cannot be established after startup of the 
sending and receiving F-Systems, check the configuration of the safety-related CPU-CPU 
communication, the parameter assignment of the SENDDP and the RCVDP instructions, and 
the bus connection. You also obtain information on possible error causes by evaluating 
outputs RET_DPRD and RETDP_WR. 


In general, always evaluate RET_DPRD and RETDP_WR, since it is possible that only one 
of the two outputs will contain error information. 
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Timing diagrams SENDDP/RCVDP 


 


Output DIAG 
In addition, non-fail-safe information about the type of communication errors that occurred is 
provided at output DIAG of the SENDDP and RCVDP instructions for service purposes. 


You can read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits are saved until you 
acknowledge the errors at input ACK_REI of the RCVDP instruction. 
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Structure of DIAG of the SENDDP/RCVDP instruction 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Reserved — — 
Bit 1 Reserved — — 
Bit 2 Reserved — — 
Bit 3 Reserved — — 
Bit 4 Timeout of 


SENDDP/RCVDP  
detected 


Interference in bus connection to 
partner F-CPU. 


Check bus connection and ensure that no 
external fault sources are present. 


Monitoring time setting for F-CPU 
and partner F-CPU is too low. 


Check assigned monitoring time TIMEOUT 
for SENDDP and RCVDP of both F-CPUs. If 
possible, set a higher value. Recompile  
safety program 


DP/DP coupler or PN/PN coupler 
configuration is invalid. 


Check DP/DP coupler or PN/PN coupler 
configuration. 


Internal fault of DP/DP coupler or 
PN/PN coupler 


Replace DP/DP coupler or PN/PN coupler 


CP in STOP mode, or internal fault 
in CP 


Switch CP to RUN mode, check diagnostic 
buffer of CP, and replace CP, if necessary  


F-CPU/partner F-CPU in STOP 
mode, or internal fault in  
F-CPU/partner F-CPU 


Switch F-CPUs to RUN mode, check diag-
nostic buffer of F-CPUs, and replace F-CPUs, 
if necessary 


Bit 5 Sequence number error of 
SENDDP/RCVDP  
detected 


See description for bit 4 See description for bit 4 


Bit 6 CRC-error of 
SENDDP/RCVDP  
detected 


See description for bit 4 See description for bit 4 


Bit 7 Reserved — — 


See also 
Configuring and programming communication (S7-300, S7-400) (Page 163) 


Safety-related IO controller-IO controller communication (Page 166) 


Safety-related master-master communication (Page 175) 


Safety-related communication between IO controller and I-device (Page 185) 


Safety-related master-I-slave communication (Page 192) 


Safety-related IO controller-I-slave communication (Page 211) 


Communication with S7 Distributed Safety via PN/PN coupler (IO controller-IO controller 
communication) (Page 220) 


Communication with S7 Distributed Safety via DP/DP coupler (master-master 
communication) (Page 221) 
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13.2.15.2 S7 communication 


SENDS7 and RCVS7: Communication via S7 connections (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1)  
(S7-300, S7-400) 


Introduction  
You use the SENDS7 and RCVS7 instructions for fail-safe sending and receiving of data 
using S7 connections. 


 


 Note 


In STEP 7 Safety Advanced, S7 connections are generally permitted over Industrial Ethernet 
only. 


Safety-related communication via S7 connections is possible from and to F-CPUs with 
PROFINET interface or S7-400 F-CPUs with PROFINET-capable CPs. See also Safety-
related communication via S7 connections (Page 212). 


 


Description 
The SENDS7 instruction sends the send data contained in an F-communication DB to the  
F-communication DB of the associated RCVS7 instruction of another F-CPU in a fail-safe 
manner using an S7 connection.  


Every call of this instruction must be assigned a data area in which the instruction data are 
stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the instruction is inserted in 
the program for this reason. There you can create a data block (single instance)  
(e.g., SENDS7_DB_1) or a multi-instance (e.g., SENDS7_Instance_1) for this instruction. 
Once it is created, you can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" 
folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the 
"Static" section of the block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Information on the F-communication DB is contained in "Programming safety-related 
communication via S7 connections (Page 215)". 


An F-communication DB is an F-DB for safety-related CPU-CPU communication with special 
properties. You must specify the numbers of the F-communication DBs at inputs SEND_DB 
and RCV_DB of instructions SENDS7 and RCVS7. 


The operating mode of the F-CPU with the SENDS7 instruction is provided at output 
SENDMODE of the RCVS7 instruction. If the F-CPU with the SENDS7 instruction is in 
disabled safety mode, then output SENDMODE = 1. 


To reduce the bus load, you can temporarily shut down communication between the F-CPUs 
at input EN_SEND of the SENDS7 instruction. To do so, supply input EN_SEND with "0" 
(default = "1"). In this case, send data are no longer sent to the F-communication DB of the 
associated RCVS7 instruction, and the receiver provides fail-safe values for this period of 
time (initial values in its F-communication DB). If communication was already established 
between the partners, a communication error is detected. 







 STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions 
 13.2 Instructions - LAD 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 489 


You must specify the local ID - from the perspective of the F-CPU - of the S7 connection 
(from the connection table in the network view) at input ID of the SENDS7 instruction (see 
also Configuring (Page 37)). 


Communication between F-CPUs takes place in the background by means of a special 
safety protocol. You must define a communication relationship between an SENDS7 
instruction in one F-CPU and a communication relationship between an RCVS7 instruction 
and the other F-CPU by assigning an odd number at input R_ID (of the SENDS7 and RCVS7 
instructions). Associated SENDS7 and RCVS7 instructions receive the same value for R_ID. 


 


 WARNING 


The value for each address relationship (R_ID input; data type: DWORD) is user-defined; 
however, it must be an odd number and unique network-wide* for all safety-related 
communication connections. The value R_ID + 1 is internally assigned and must not be 
used. 


You must supply inputs ID and R_ID with constant values when calling the instruction. 
Direct read or write access to the associated instance DB is not permitted in the safety 
program! (S020) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. 


 


 Note 


A separate instance DB must be used for each call of the SENDS7 and RCVS7 instructions 
within a safety program. You must not declare and call these instructions as multi-instances. 


The input and outputs of the RCVS7 instruction cannot be initialized with temporary or static 
local data of the main safety block. 


The inputs of the RCVS7 instruction cannot be initialized with outputs (using fully qualified 
DB accesses) of a RCVS7 or RCVDP instruction called in an upstream network. 


You cannot use an actual parameter for an output of an RCVS7 instruction, if it is already 
being used for an input of the same or another RCVS7 or RCVDP instruction. The F-CPU 
can go to STOP if this is not observed. A diagnostic event is entered in the diagnostic buffer 
of the F-CPU. 


 


 Note 


You must not program any SENDS7 instruction between a JMP or JMPN instruction and the 
associated destination network of the JMP or JMPN instruction. 


You cannot program a RET instruction prior to a SENDS7 instruction. 
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SENDS7 parameter 
The following table shows the parameters of the SENDS7 instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
SEND_DB Input BLOCK_DB Number of F-communication DB 
TIMEOUT Input TIME Monitoring time in ms for safety-related communication (see 


also Monitoring and response times (Page 661)) 
EN_SEND Input BOOL 1= Send enable 
ID Input WORD Local ID of the S7 connection 
R_ID Input DWORD Network-wide unique value for an address relationship between 


a SENDS7 instruction and a RCVS7 instruction  
ERROR Output BOOL 1=Communication error 
SUBS_ON Output BOOL 1=Receiving block outputs fail-safe values 
STAT_RCV Output WORD Status parameter STATUS of the URCV instruction (You can 


find a description of error codes in the online help for the URCV 
instruction ("Communication > S7 Communication")) 


STAT_SND Output WORD Status parameter STATUS of the USEND instruction (You can 
find a description of error codes in the online help for the 
USEND instruction ("Communication > S7 Communication")) 


DIAG Output BYTE Service information 


RCVS7 parameter 
The following table shows the parameters of the RCVS7 instruction. 


 
Parameter Declaration Data type Description 
ACK_REI Input BOOL Acknowledgment for reintegration of send data after  


communication error 
RCV_DB Input BLOCK_DB Number of F-communication DB 
TIMEOUT Input TIME Monitoring time in ms for safety-related communication (see 


also Monitoring and response times (Page 661)) 
ID Input WORD Local ID of the S7 connection 
R_ID Input DWORD Network-wide unique value for an address relationship  


between a SENDS7 instruction and a RCVS7 instruction 
ERROR Output BOOL 1=Communication error 
SUBS_ON Output BOOL 1=Fail-safe values are output 
ACK_REQ Output BOOL 1=Acknowledgment for reintegration of send data required 
SENDMODE Output BOOL 1=F-CPU with the SENDS7 instruction in disabled safety 


mode 
STAT_RCV Output WORD Status parameter STATUS of the URCV instruction (You can 


find a description of error codes in the online help for the 
URCV instruction ("Communication > S7 Communication")) 


STAT_SND Output WORD Status parameter STATUS of the USEND instruction (You can 
find a description of error codes in the online help for the 
USEND instruction ("Communication > S7 Communication")) 


DIAG Output BYTE Service information 
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Instruction versions 
A number of versions are available for these instructions: 


 
Version S7-300/400 S7-1500 Function 
1.0 x —  


 
1.1 x — This version has identical functions to version V1.0. 


It also supports later versions of internally called instructions. 
When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 are migrated, 
version 1.1 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety Advanced for the 
first time, we recommend that you first update to the latest available version of the 
instruction. 


1.2 x — This version has identical functions to version V1.0/1.1. 
It also supports later versions of internally called instructions. 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety Advanced, the latest available version for 
the F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Startup characteristics 
After the sending and receiving F-systems are started up, communication must be 
established between the connection partners for the fist time (SENDS7 and RCVS7 
instructions). The receiver (RCVS7 instruction) provides fail-safe values for this time period 
(initial values in its F-communication DB).  


The SENDS7 and RCVS7 instructions signal this at output SUBS_ON with 1. Output 
SENDMODE (RCVS7 instruction) has a default of 0 and is not updated, as long as output 
SUBS_ON = 1. 


Behavior in the event of communication errors 
If a communication error occurs, for example, due to a signature error (CRC) or when 
monitoring time TIMEOUT expires, outputs ERROR and SUBS_ON = 1 are set. The receiver 
(RCVS7 instruction) then provides fail-safe values (initial values in its F-communication DB). 
Output SENDMODE is not updated while output SUBS_ON = 1.  


The send data present in the F-communication DB (SENDS7 instruction) are not output 
before the communication error is no longer detected ((ACK_REQ = 1)) and you 
acknowledge (Page 151) with a positive edge at input ACK_REI of the RCVS7 instruction.  


 


 WARNING 


For the user acknowledgment, you must interconnect input ACK_REI with a signal 
generated by the operator input. 


An interconnection with an automatically generated signal is not permitted. (S040) 
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Note that output ERROR (1=communication error) will be set for the first time on a 
communication error if communication has already been established between the connection 
partners (SENDS7 and RCVS7 instructions). If communication cannot be established after 
startup of the sending and receiving F-Systems, check the configuration of the safety-related 
CPU-CPU communication, the parameter assignment of the SENDS7 and the RCVS7 
instructions, and the bus connection. You can also receive information on possible error 
causes by evaluating the STAT_RCV and STAT_SND outputs. 


In general, always evaluate STAT_RCV and STAT_SND, since it is possible that only one of 
the two outputs will contain error information. 


If one of the DIAG bits is set at output DIAG, also check whether the length and structure of 
the associated F-communication DB on both the sending and receiving ends match. 


Timing diagrams SENDS7 and RCVS7 


 


Output DIAG 
Non-fail-safe information on the type of communication errors that have occurred is made 
available at output DIAG for service purposes. You can read out this information by means of 
operator control and monitoring systems or, if applicable, you can evaluate it in your 
standard user program. DIAG bits are saved until you acknowledge them at input ACK_REI 
of the associated RCVS7 instruction. 
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Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment of SENDS7 and 


RCVS7 
Possible error causes Remedies 


Bit 0 Reserved — — 
Bit 1 Reserved — — 
Bit 2 Reserved — — 
Bit 3 Reserved — — 
Bit 4 Timeout detected by SENDS7 


and RCVS7 
Fault in bus connection to partner 
F-CPU 


Check bus connection and ensure that 
no external fault sources are present. 


Monitoring time setting for F-CPU 
and partner F-CPU is too low 


Check assigned monitoring time 
TIMEOUT for SENDS7 and RCVS7 of 
both F-CPUs. If possible, set a higher 
value. Recompile safety program 


CPs in STOP mode, or internal fault 
in CPs 


• Switch CPs to RUN mode 
• Check diagnostic buffer of CPs 
• Replace CPs, if necessary 


F-CPU/partner F-CPU in STOP 
mode, or internal fault in F-
CPU/partner F-CPU 


• Switch F-CPUs to RUN mode 
• Check diagnostic buffer of F-CPUs 
• Replace F-CPUs, if necessary 


Communication was shut down with 
EN_SEND = 0. 


Enable communication again at the 
associated SENDS7 with  
EN_SEND = 1 


S7 connection has changed, the IP 
address of the CP has changed, for 
example 


Recompile the safety programs and 
download them to the F-CPUs 


Bit 5 Sequence number error detected 
by SENDS7 and RCVS7 


See description for bit 4 See description for bit 4 


Bit 6 CRC-error detected by SENDS7 
and RCVS7 


See description for bit 4 See description for bit 4 


Bit 7 RCVS7: 
Communication cannot be  
established 


Configuration of the safety-related 
CPU-CPU communication is incor-
rect, parameter assignment of the 
SENDS7 and RCVS7 instructions is 
incorrect 
See also description for Bit 4 


Check configuration of the safety-
related CPU-CPU communication, the 
parameter assignment of the SENDS7 
and the RCVS7 instructions is incor-
rect 
See also description for Bit 4 


SENDS7:  
Reserved 


— — 
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13.3 Instructions - FBD 


13.3.1 General 


13.3.1.1 New network (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Requirement   
An F-block is open. 


Procedure 
To insert a new network, follow these steps: 


1. Select the network after which you want to insert a new network. 


2. Select the "Insert network" command in the shortcut menu. 


 


 Note 


If you insert an element into the last empty network of the F-block in an FBD program, a new 
empty network is automatically inserted below it. 


 


Result 
A new empty network is inserted into the F-block.  
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13.3.1.2 Empty box (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Requirement  
A network is available. 


Procedure  
To insert FBD elements into a network using an empty box, follow these steps: 


1. Open the "Instructions" task card. 


2. Navigate to "Basic instructions > General > Empty box". 


3. Use a drag-and-drop operation to move the "Empty box" element to the desired place in 
the network. 


4. Hover the cursor over the yellow triangle in the top right corner of the empty box. 


A drop-down list is displayed. 


5. Select the desired FBD element from the drop-down list. 


If the instruction acts as a function block (FB) within the system, the "Call options" dialog 
opens. In this dialog, you can create an instance data block for the function block, either as a 
single instance or, if necessary, multi-instance, in which data of the inserted instruction are 
stored. Once it is created, the new instance data block can be found in the "Program 
resources" folder in the project tree under "Program blocks > System blocks". If you have 
selected "multi-instance", you can find it in the block interface in the "Static" section. 


Result 
The empty box is changed to the appropriate instruction. Placeholders are inserted for the 
parameters. 
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13.3.1.3 Open branch (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description 
You use branches to program parallel connections with the Function Block Diagram (FBD) 
programming language. For this purpose, you use branches that you insert between the 
boxes. You can insert additional boxes in the branch, thereby programming complex function 
block diagrams. 


Requirement 
A network is available. 


Procedure 
To insert a new branch in a network, follow these steps: 


1. Open the "Instructions" task card. 


2. Navigate to "Basic instructions > General > Branch". 


3. Use a drag-and-drop operation to move the element to the desired place in the network. 


Example 
The following figure provides an example of how to use branches: 


 







 STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions 
 13.3 Instructions - FBD 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 497 


13.3.1.4 Insert binary input (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description    
Use the "Insert binary input" instruction to expand the box of one of the following instructions 
by a binary input: 


● "AND logic operation" 


● "OR logic operation" 


● "EXCLUSIVE OR logic operation" 


You can query the signal state of several operands by expanding the instruction box. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction:  


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand> Input BOOL The operand indicates the bit whose signal state will be 


queried. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The box of instruction "AND logic operation" has been expanded by an additional binary 
input at which the signal state of operand "TagIn_3" is queried. Output "TagOut" is set when 
the signal state of operands "TagIn_1", "TagIn_2", and "TagIn_3" is "1". 


See also 
AND logic operation (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 499) 


OR logic operation (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 500) 


X: EXCLUSIVE OR logic operation (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, 
S7-1500) (Page 501) 
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13.3.1.5 Invert RLO (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Invert RLO" instruction to invert the result of logic operation (RLO). 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled:  


● Input "TagIn_1" or "TagIn_2" has signal state "0". 


● Input "TagIn_3" or "TagIn_4" has the signal state "0" or input "TagIn_5" has the signal 
state "1". 
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13.3.2 Bit logic operations 


13.3.2.1 AND logic operation (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description    
You can use the "AND logic operation" instruction to query the signal states of two or more 
specified operands and evaluate them according to the AND truth table. 


If the signal state of all the operands is "1", then the conditions are fulfilled and the 
instruction returns the result "1". If the signal state of one of the operands is "0", then the 
conditions are not fulfilled and the instruction generates the result "0". 


If the "AND logic operation" instruction is the first instruction in a logic string, it saves the 
result of its signal state query in the RLO bit. 


Each "AND logic operation" instruction that is not the first instruction in the logic string 
logically combines the result of its signal state query with the value saved in the RLO bit. 
This logical combination is performed according to the AND truth table. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand> Input BOOL The operand indicates the bit whose signal state will be queried. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the signal state of operands "TagIn_1" and "TagIn_2" is "1". 


AND truth table   
The following table shows the results when linking two operands by an AND logic operation: 
 
Signal state of the first operand Signal state of the second operand Result of logic operation 
1 1 1 
0 1 0 
1 0 0 
0 0 0 
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See also 
Insert binary input (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 497) 


13.3.2.2 OR logic operation (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "OR logic operation" instruction to get the signal states of two or more 
specified operands and evaluate them according to the OR truth table.  


If the signal state of at least one of the operands is "1", then the conditions are fulfilled and 
the instruction returns the result "1". If the signal state of all of the operands is "0", then the 
conditions are not fulfilled and the instruction generates the result "0". 


If the "OR logic operation" instruction is the first instruction in a logic string, it saves the result 
of its signal state query in the RLO bit. 


Each "OR logic operation" instruction that is not the first instruction in the logic string, 
logically combines the result of its signal state query with the value saved in the RLO bit. 
This logical combination is performed according to the OR truth table. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand> Input BOOL The operand indicates the bit whose signal state will 


be queried. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the signal state of operand "TagIn_1" or "TagIn_2" is "1". 
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OR truth table  
The following table shows the results when linking two operands by an OR logic operation: 
 
Signal state of the first operand Signal state of the second operand Result of logic operation 
1 0 1 
0 1 1 
1 1 1 
0 0 0 


See also 
Insert binary input (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 497) 


13.3.2.3 X: EXCLUSIVE OR logic operation (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400,  
S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "EXCLUSIVE OR logic operation" instruction to get the result of a signal 
state query according to the the EXCLUSIVE OR truth table.  


With an "EXCLUSIVE OR logic operation" instruction, the signal state is "1" when the signal 
state of one of the two specified operands is "1". When more than two operands are queried, 
the overall result of logic operation is "1" if an odd-numbered quantity of queried operands 
returns the result "1". 


Parameters 
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand> Input BOOL The operand indicates the bit whose signal state will be queried. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the signal state of one of the two operands "TagIn_1" and 
"TagIn_2" is "1". When both operands have signal state "1" or "0" then output "TagOut" is 
reset. 
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EXCLUSIVE OR truth table  
The following table shows the results when two operands are linked by an EXCLUSIVE OR: 
 
Signal state of the first operand Signal state of the second operand Result of logic operation 
1 0 1 
0 1 1 
1 1 0 
0 0 0 


The following table shows the results when three operands are linked by an EXCLUSIVE 
OR: 
 
Signal state of the first 
operand 


Signal state of the 
second operand 


Signal state of the 
third operand 


Result of logic operation 


1 0 0 1 
0 1 1 0 
0 1 0 1 
1 0 1 0 
0 0 1 1 
1 1 0 0 
1 1 1 1 
0 0 0 0 


See also 
Insert binary input (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 497) 
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13.3.2.4 =: Assignment (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Assignment" instruction to set the bit of a specified operand. If the result of 
logic operation (RLO) at the box input has signal state "1" or the box input for S7-1200/1500 
F-CPUs is not connected, the specified operand is set to signal state "1". If the signal state at 
the box input is "0", the bit of the specified operand is reset to "0". 


The instruction does not influence the RLO. The RLO at the box input is assigned directly to 
the operand located above the Assign box. 


The "Assignment" instruction can be placed at any position in the logic operation sequence. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand> Output BOOL Operand to which the RLO is assigned. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operand "TagOut" at the output of the "Assignment" instruction is set when one of the 
following conditions is fulfilled: 


● Inputs "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The signal state at input "TagIn_3" is "0". 
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13.3.2.5 R: Reset output (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Reset output" instruction to reset the signal state of a specified operand to 
"0".  


If the box input has signal state "1" or the box input for S7-1200/1500 F-CPUs is not 
connected, the specified operand is reset to "0". If there is a result of logic operation of "0" at 
the box input, the signal state of the specified operand remains unchanged. 


The instruction does not influence the RLO. The RLO at the box input is transferred directly 
to the box output. 


 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the operands of the instruction, it 
must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


 Note 


If the operand area "local data (temp)" is used for the operands of the instruction, the local 
data bit used must be initialized beforehand. 


 


 Note 


You cannot use the "process image of the inputs", "process image of the outputs" from 
standard I/O and "standard DB" and "bit memory" operand areas for the operands of the 
instruction. 


 


Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand> Output BOOL Operand that is reset with RLO = "1". 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operand "TagOut" is reset when one of the following conditions is fulfilled: 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The signal state of operand "TagIn_3" is "0". 


13.3.2.6 S: Set output (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Set output" instruction to set the signal state of a specified operand to "1". 


If the box input has signal state "1" or the box input for S7-1200/1500 F-CPUs is not 
connected, the specified operand is set to "1". If there is a result of logic operation of "0" at 
the box input, the signal state of the specified operand remains unchanged. 


The instruction does not influence the RLO. The RLO at the box input is transferred directly 
to the box output. 


 


 Note 


The instruction is not executed if it is applied to an output of an F-I/O that is passivated  
(e.g., during startup of the F-system). Therefore, it is preferable to access outputs of the  
F-I/O using only the "Assignment" instruction. 


An F-I/O output is passivated if QBAD or QBAD_O_xx = 1 or value status = 0 is set in the 
corresponding F-I/O DB. 


 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the operands of the instruction, it 
must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


 Note 


If the operand area "local data (temp)" is used for the operands of the instruction, the local 
data bit used must be initialized beforehand. 
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 Note 


You cannot use the "process image of the inputs", "process image of the outputs" from 
standard I/O and "standard DB" and "bit memory" operand areas for the operands of the 
instruction. 


 


Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand> Output BOOL Operand that is set with RLO = "1". 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operand "TagOut" is set when one of the following conditions is fulfilled: 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


● The signal state of operand "TagIn_3" is "0". 
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13.3.2.7 SR: Set/reset flip-flop (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Set/reset flip-flop" instruction to set or reset the bit of the specified operand 
based on the signal state of inputs S and R1. If the signal state at input S is "1" and the 
signal state at input R1 is "0", the specified operand is set to "1". If the signal state at input S 
is "0" and the signal state at input R1 is "1", the specified operand is reset to "0".  


Input R1 takes priority over input S. If the signal state is "1" at the two inputs S and R1, the 
signal state of the specified operand is reset to "0". 


The instruction is not executed if the signal state at the two inputs S and R1 is "0". The signal 
state of the operand then remains unchanged. 


The current signal state of the operand is transferred to output Q and can be queried there. 
 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the operands of the instruction, it 
must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


 Note 


You cannot use the "process image", "standard DB" and "bit memory" operand areas for the 
operands of the instruction. 


If the operand area "local data (temp)" is used for the edge bit memory of the instruction, the 
local data bit used must be initialized beforehand. 


 


Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
S Input BOOL Enable setting 
R1 Input BOOL Enable resetting 
<Operand> Output BOOL Operand that is set or reset. 
Q Output BOOL Signal state of the operand 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operands "TagSR" and "TagOut" are set when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "1". 


● Operand "TagIn_2" has signal state "0". 


Operands "TagSR" and "TagOut" are reset when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "0" and operand "TagIn_2" has signal state "1". 


● Both operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 


13.3.2.8 RS: Reset/set flip-flop (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Reset/set flip-flop" instruction to reset or set the bit of the specified 
operand based on the signal state of inputs R and S1. When the signal state is "1" at input R 
and "0" at input S1, the specified operand is reset to "0". When the signal state is "0" at input 
R and "1" at input S1, the specified operand is set to "1".  


Input S1 takes priority over input R. If the signal state is "1" at the two inputs R and S1, the 
signal state of the specified operand is set to "1". 


The instruction is not executed if the signal state at the two inputs R and S1 is "0". The signal 
state of the operand then remains unchanged. 


The current signal state of the operand is transferred to output Q and can be queried there. 
 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the operands of the instruction, it 
must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 
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 Note 


You cannot use the "process image", "standard DB" and "bit memory" operand areas for the 
operands of the instruction. 


If the operand area "local data (temp)" is used for the edge bit memory of the instruction, the 
local data bit used must be initialized beforehand. 


 


Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
R Input BOOL Enable resetting 
S1 Input BOOL Enable setting 
<Operand> Output BOOL Operand that is reset or set. 
Q Output BOOL Signal state of the operand 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Operands "TagRS" and "TagOut" are reset when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "1". 


● Operand "TagIn_2" has signal state "0". 


Operands "TagRS" and "TagOut" are set when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "0" and operand "TagIn_2" has signal state "1". 


● Operands "TagIn_1" and "TagIn_2" have signal state "1". 
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13.3.2.9 P: Scan operand for positive signal edge (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, 
S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Scan operand for positive signal edge" instruction to determine if there is a 
change from "0" to "1" in the signal state of a specified operand (<Operand1>). The 
instruction compares the current signal state of <Operand1> with the signal state of the 
previous query saved in <Operand2>. If the instruction detects a change in the result of logic 
operation from "0" to "1", there is a positive, rising edge. 


If a rising edge is detected, the output of the instruction has signal state "1". In all other 
cases, the signal state at the output of the instruction is "0". 


Enter the operand to be queried (<Operand1>) in the operand placeholder above the 
instruction. Enter the edge memory bit (<Operand2>) in the operand placeholder below the 
instruction. 


 


 Note 


The address of the edge memory bit must not be used more than once in the program, 
otherwise the edge memory bit would be overwritten. This would influence edge evaluation 
and the result would no longer be unequivocal. 


 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the edge memory bit <Operand2> 
of the instruction, it must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


 Note 


You cannot use the "process image", "standard DB" and "bit memory" operand areas for the 
edge memory bit <Operand2> of the instruction. 


If operand area "local data (temp)" is used for the edge memory bit <Operand2> of the 
instruction, the local data bit used must be initialized beforehand. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand1> Input BOOL Signal to be queried  
<Operand2> InOut BOOL Edge memory bit in which the signal state of the  


previous query is saved. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
"TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● There is a rising edge at input "TagIn_1". 


● The signal state of operand "TagIn_2" is "1". 


13.3.2.10 N: Scan operand for negative signal edge (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, 
S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Scan operand for negative signal edge" instruction to determine if there is 
a change form "1" to "0" in the signal state of a specified operand. The instruction compares 
the current signal state of <Operand1> with the signal state of the previous query saved in 
<Operand2>. If the instruction detects a change in the result of logic operation from "1" to 
"0", there is a negative, falling edge. 


If a falling edge is detected, the output of the instruction has signal state "1". In all other 
cases, the signal state at the output of the instruction is "0". 


Enter the operand to be queried (<Operand1>) in the operand placeholder above the 
instruction. Enter the edge memory bit (<Operand2>) in the operand placeholder below the 
instruction. 


 


 Note 


The address of the edge memory bit must not be used more than once in the program, 
otherwise the edge memory bit would be overwritten. This would influence edge evaluation 
and the result would no longer be unequivocal. 


 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the edge memory bit <Operand2> 
of the instruction, it must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 
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 Note 


You cannot use the "process image", "standard DB" and "bit memory" operand areas for the 
edge memory bit <Operand2> of the instruction. 


If operand area "local data (temp)" is used for the edge memory bit <Operand2> of the 
instruction, the local data bit used must be initialized beforehand. 


 


Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Operand1> Input BOOL Signal to be queried  
<Operand2> InOut BOOL Edge memory bit in which the signal state of the previous 


query is saved. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● There is a falling edge at input "TagIn_1". 


● The signal state of operand "TagIn_2" is "1". 
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13.3.2.11 P_TRIG: Scan RLO for positive signal edge (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300,  
S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Scan RLO for positive signal edge" instruction to query a change in the 
signal state of the result of logic operation from "0" to "1". The instruction compares the 
current signal state of the result of logic operation with the signal state from the previous 
query, which is saved in the edge memory bit (<Operand>). If the instruction detects a 
change in the RLO from "0" to "1", there is a positive, rising edge.  


If a rising edge is detected, the output of the instruction has signal state "1". In all other 
cases, the signal state at the output of the instruction is "0". 


 


 Note 


The address of the edge memory bit must not be used more than once in the program, 
otherwise the edge memory bit would be overwritten. This would influence edge evaluation 
and the result would no longer be unequivocal. 


 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the edge memory bit <Operand> 
of the instruction, it must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


 Note 


You cannot use the "process image", "standard DB" and "bit memory" operand areas for the 
edge memory bit <Operand> of the instruction. 


If operand area "local data (temp)" is used for the edge memory bit <Operand> of the 
instruction, the local data bit used must be initialized beforehand. 


 


Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
CLK Input BOOL Current RLO 
<Operand> InOut BOOL Edge memory bit in which the RLO of the previous query 


is saved. 
Q Output BOOL Result of edge evaluation 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The RLO from the previous bit logic operation is saved in edge memory bit "Tag_M". If a 
change in the RLO signal state from "0" to "1" is detected, the program jumps to jump label 
CAS1. 


13.3.2.12 N_TRIG: Scan RLO for negative signal edge (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300,  
S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Scan RLO for negative signal edge" instruction to query a change in the 
signal state of the result of logic operation from "1" to "0". The instruction compares the 
current signal state of the result of logic operation with the signal state from the previous 
query, which is saved in the edge memory bit (<Operand>). If the instruction detects a 
change in the RLO from "1" to "0", there is a negative, falling edge. 


If a falling edge is detected, the output of the instruction has signal state "1". In all other 
cases, the signal state at the output of the instruction is "0". 


 


 Note 


The address of the edge memory bit must not be used more than once in the program, 
otherwise the edge memory bit would be overwritten. This would influence edge evaluation 
and the result would no longer be unequivocal. 


 


 Note 


If you want to use a formal parameter of an F-FB/F-FC for the edge memory bit <Operand> 
of the instruction, it must be declared as an input/output parameter.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


 Note 


You cannot use the "process image", "standard DB" and "bit memory" operand areas for the 
edge memory bit <Operand> of the instruction. 


If operand area "local data (temp)" is used for the edge memory bit <Operand> of the 
instruction, the local data bit used must be initialized beforehand. 
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Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
CLK Input BOOL Current RLO 
<Operand> InOut BOOL Edge memory bit in which the RLO of the previous query is 


saved. 
Q Output BOOL Result of edge evaluation 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The RLO of the previous bit logic operation is saved in edge bit memory "Tag_M". If a 
change in the RLO signal state from "1" to "0" is detected, the program jumps to jump label 
CAS1. 
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13.3.3 Safety functions 


13.3.3.1 ESTOP1: Emergency STOP up to stop category 1 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, 
S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction implements an emergency STOP shutdown with acknowledgment for Stop 
Categories 0 and 1. 


Enable signal Q is reset to 0, as soon as input E_STOP takes a signal state of 0 (Stop 
category 0). Enable signal Q_DELAY is reset to 0 after the time delay set at input TIME_DEL 
(Stop Category 1). 


Enable signal Q is reset to 1 not before input E_STOP takes a signal state of 1 and an 
acknowledgment occurs. The acknowledgment for the enable takes place according to the 
parameter assignment at input ACK_NEC: 


● If ACK_NEC = 0, the acknowledgment is automatic. 


● If ACK_NEC = 1, you must use a rising edge at input ACK for acknowledging the enable. 


Output ACK_REQ is used to signal that a user acknowledgment is required at input ACK for 
the acknowledgment. The instruction sets output ACK_REQ to 1, as soon as input E_STOP 
= 1. 


Following an acknowledgment, the instruction resets ACK_REQ to 0. 


Every call of the "Emergency STOP up to Stop Category 1" instruction must be assigned a 
data area in which the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically 
opened when the instruction is inserted in the program for this reason. There you can create 
a data block (single instance) (e.g., ESTOP1_DB_1) or a multi-instance  
(e.g., ESTOP1_Instance_1) for the "Emergency STOP up to Stop Category 1" instruction. 
Once it is created, you can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" 
folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the 
"Static" section of the block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


The ACK_NEC tag must not be assigned a value of 0 unless an automatic restart of the 
affected process is otherwise excluded. (S033) 
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 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


Note: Only one emergency STOP signal (E_STOP) can be evaluated for the instruction. 
Discrepancy monitoring of the two NC contacts (when two channels are involved) in 
accordance with Categories 3 and 4 as defined in ISO 13849-1:2006 / EN ISO 13849-1:2008 
is performed with suitable configuration (type of sensor interconnection: 2-channel 
equivalent) directly through the F-I/O with inputs. In order to keep the discrepancy time from 
influencing the response time, during the configuration of discrepancy behavior, you must 
configure "Supply value 0". 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
E_STOP Input BOOL Emergency STOP 
ACK_NEC Input BOOL 1=Acknowledgment necessary 
ACK Input BOOL 1=Acknowledgment 
TIME_DEL Input TIME Time delay 
Q Output BOOL 1=Enable 
Q_DELAY Output BOOL Enable is OFF delayed 
ACK_REQ Output BOOL 1=Acknowledgment necessary 
DIAG Output BYTE Service information 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — Version 1.0 requires that the F_TOF block with the number FB 186 is 


available in the project tree in the "Program blocks/System 
blocks/STEP 7 Safety" folder.  
When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 
are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically. If you 
want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety  
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction. You will then avoid number 
conflicts. 


1.1 x — -— These versions are functionally identical to version V1.0, but do not 
require the F_TOF block to have a particular number. 1.2 x — x 


1.3 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Startup characteristics 
After an F-system startup, when ACK_NEC = 1, you must acknowledge the instruction using 
a rising edge at input ACK. 


Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits 1 to 5 are saved 
until acknowledgment at input ACK. 
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Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Incorrect TIM_DEL setting Time delay setting < 0 Set time delay > 0 
Bit 1 Reserved — — 
Bit 2 Reserved — — 
Bit 3 Reserved — — 
Bit 4 Acknowledgment not possible 


because emergency STOP is 
still active 


Emergency STOP switch is 
locked 


Release interlocking of 
emergency STOP switch 


F-I/O fault, channel fault, or 
communication error, or 
passivation by means of 
PASS_ON of F-I/O of  
emergency STOP switch 


For a solution, see the  
section "Structure of DIAG", 
bits 0 to 6 in DIAG 
(Page 137)  


Emergency STOP switch is 
defective 


Check emergency STOP 
switch 


Wiring fault Check wiring of emergency 
STOP switch 


Bit 5 If enable is missing: input ACK 
has a permanent signal state 
of 1 


Acknowledgment button 
defective 


Check acknowledgment 
button 


Wiring fault Check wiring of  
acknowledgment button 


Bit 6 Acknowledgment required 
(= state of ACK_REQ) 


— — 


Bit 7 State of output Q — — 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 
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13.3.3.2 TWO_HAND: Two-hand monitoring (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300,  
S7-400) 


Description  
This instruction implements two-hand monitoring.  


 


 Note 


This instruction is only available for S7-300 and S7-400 F-CPUs. For S7-1200/1500 F-CPUs, 
you use the instruction "Two-hand monitoring with enable". The application "Two-hand 
monitoring with enable" replaces the instruction "Two-hand monitoring" with compatible 
functions.  


 


If pushbuttons IN1 and IN2 are activated within the permitted discrepancy time DISCTIME ≤ 
500 ms (IN1/IN2 = 1) (synchronous activation), output signal Q is set to 1. If the time 
difference between activation of pushbutton IN1 and pushbutton IN2 is greater than 
DISCTIME, then the pushbuttons must be released and reactivated. 


Q is reset to 0 as soon as one of the pushbuttons is released (IN1/IN2 = 0). Enable signal Q 
can be reset to 1 only if the other pushbutton has been released, and if both pushbuttons are 
then reactivated within the discrepancy time. Enable signal Q can never be set to 1 if the 
discrepancy time is set to values less than 0 or greater than 500 ms. 


Every call of the "Two-hand monitoring" instruction must be assigned a data area in which 
the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., TWO_HAND_DB_1) or a multi-instance  
(e.g., TWO_HAND_Instance_1) for the "Two-hand monitoring" instruction. Once it is created, 
you can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under 
"Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section 
of the block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


The instruction supports the requirements in accordance with EN 574:1996 + A1:2008. 


Note: Only one signal per pushbutton can be evaluated in the instruction. Discrepancy 
monitoring of the NC and NO contacts of pushbuttons IN1 and IN2 is performed directly 
during suitable configuration (type of sensor interconnection: 2-channel non equivalent) 
directly through the F-I/O with inputs. The normally open contact must be wired in such a 
way that it supplies the useful signal (see manual for the F-I/O you are using). In order to 
keep the discrepancy time from influencing the response time, you must assign "Supply 
value 0" for the behavior of discrepancy during configuration. If a discrepancy is detected, a 
fail-safe value of 0 is entered in the process image of the inputs (PII) for the pushbutton and 
QBAD or QBAD_I_xx = 1 is set in the relevant F-I/O DB. (See also F-I/O access (Page 122)) 


 







 STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions 
 13.3 Instructions - FBD 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 523 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input BOOL Pushbutton 1 
IN2 Input BOOL Pushbutton 2 
DISCTIME Input TIME Discrepancy time (0 to 500 ms) 
Q Output BOOL 1=Enable 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety pro-
gram of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. For 
the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 
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13.3.3.3 TWO_H_EN: Two-hand monitoring with enable (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300,  
S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction implements two-hand monitoring with enable. 


If pushbuttons IN1 and IN2 are activated within the permitted discrepancy time DISCTIME ≤ 
500 ms (IN1/IN2 = 1) (synchronous activation), output signal Q is set to 1 when existing 
ENABLE = 1. If the time difference between activation of pushbutton IN1 and pushbutton IN2 
is greater than DISCTIME, then the pushbuttons must be released and reactivated.  


Q is reset to 0 as soon as one of the pushbuttons is released (IN1/IN 2 = 0) or ENABLE = 0. 
Enable signal Q can be reset to 1 only if the other pushbutton has been released, and if both 
pushbuttons are then reactivated within the discrepancy time when existing ENABLE = 1. 


Every call of the "Two-hand monitoring with enable" instruction must be assigned a data 
area in which the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically 
opened when the instruction is inserted in the program for this reason. There you can create 
a data block (single instance) (e.g., TWO_H_EN_DB_1) or a multi-instance (e.g., 
TWO_H_EN_Instance_1) for the "Two-hand monitoring with enable" instruction. Once it is 
created, you can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder 
under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" 
section of the block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


The instruction supports the requirements in accordance with EN 574:1996 + A1:2008. 


Note:  Only one signal per pushbutton can be evaluated in the instruction. Discrepancy 
monitoring of the NC and NO contacts of pushbuttons IN1 and IN2 is performed directly 
during suitable configuration (type of sensor interconnection: 2-channel non equivalent) 
directly through the F-I/O with inputs. The normally open contact must be wired in such a 
way that it supplies the useful signal (see manual for the F-I/O you are using). In order to 
keep the discrepancy time from influencing the response time, during the configuration of 
discrepancy behavior, you must configure "Supply value 0". 


If a discrepancy is detected, a fail-safe value of 0 is entered in the process image input (PII) 
for the pushbutton and QBAD or QBAD_I_xx = 1 or value status = 0 is set in the 
corresponding F-I/O DB. 
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 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input BOOL Pushbutton 1 
IN2 Input BOOL Pushbutton 2 
ENABLE Input BOOL Enable input 
DISCTIME Input TIME Discrepancy time (0 to 500 ms) 
Q Output BOOL 1=Enable 
DIAG Output BYTE Service information 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits 0 to 5 are saved 
until the cause of the error has been eliminated. 


Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Incorrect discrepancy time 


DISCTIME setting 
Discrepancy time setting is <0 or > 
500 ms 


Set discrepancy time in range of 0 to 
500 ms 


Bit 1 Discrepancy time elapsed Discrepancy time setting is too low If necessary, set a higher  
discrepancy time 


Pushbuttons were not activated 
within the discrepancy time 


Release pushbuttons and activate 
them within the discrepancy time 


Wiring fault Check wiring of pushbuttons 
Pushbuttons defective Check pushbuttons 
Pushbuttons are wired to different 
F-I/O, and F-I/O fault, channel 
fault, or communication error, or 
passivation by means of PASS_ON 
on an F-I/O 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Bit 2 Reserved — — 
Bit 3 Reserved — — 
Bit 4 Incorrect activation sequence One pushbutton was not released Release pushbuttons and activate 


them within the discrepancy time 
Pushbuttons defective Check pushbuttons 


Bit 5 ENABLE does not exist ENABLE = 0 Set ENABLE = 1, release  
pushbutton and activate it within the 
discrepancy time 


Bit 6 Reserved — — 
Bit 7 State of output Q — — 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety pro-
gram of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. For 
the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 
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13.3.3.4 MUTING: Muting (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) 


Description  
This instruction performs parallel muting with two or four muting sensors. 


 


 Note 


This instruction is only available for S7-300 and S7-400 F-CPUs. For S7-1200/1500 F-CPUs, 
you use the instruction "Parallel muting (Page 542)". The instruction "Parallel muting" 
replaces the instruction "Muting" with compatible functions. 


 


Muting is a defined suppression of the protective function of light curtains. Light curtain 
muting can be used to introduce goods or objects into the danger area monitored by the light 
curtain without causing the machine to stop.  


To utilize the muting function, at least two independently wired muting sensors must be 
present. The use of two or four muting sensors and correct integration into the production 
sequence must ensure that no persons enter the danger area while the light curtain is 
muted.  


Every call of the "Muting" instruction must be assigned a data area in which the instruction 
data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the instruction is 
inserted in the program for this reason. There you can create a data block (single instance) 
(e.g., MUTING_DB_1) or a multi-instance (e.g., MUTING_Instance_1) for the "Muting" 
instruction. Once it is created, you can find the new data block in the project tree in the 
"STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a 
local tag in the "Static" section of the block interface. For more information, refer to the help 
on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 
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Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
MS_11 Input BOOL Muting sensor 1 of sensor pair 1 
MS_12 Input BOOL Muting sensor 2 of sensor pair 1 
MS_21 Input BOOL Muting sensor 1 of sensor pair 2 
MS_22 Input BOOL Muting sensor 2 of sensor pair 2 
STOP Input BOOL 1=Conveyor system stopped 
FREE Input BOOL 1=Light curtain uninterrupted 
QBAD_MUT Input BOOL QBAD signal of the F-I/O or QBAD_O_xx signal of 


the muting lamp channel 
DISCTIM1 Input TIME Discrepancy time of sensor pair 1 (0 to 3 s) 
DISCTIM2 Input TIME Discrepancy time of sensor pair 2 (0 to 3 s) 
TIME_MAX Input TIME Maximum muting time (0 to 10 min) 
ACK Input BOOL Acknowledgment of restart inhibit 
Q Output BOOL 1= Enable, not off 
MUTING Output BOOL Display of muting is active  
ACK_REQ Output BOOL Acknowledgment necessary 
FAULT Output BOOL Group error 
DIAG Output BYTE Service information 
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Schematic sequence of error-free muting procedure with 4 muting sensors (MS_11, MS_12, MS_21, 
MS_22) 


 
● If both muting sensors MS_11 and MS_12 are activated by the product within DISCTIM1 


(apply signal state = 1), the instruction starts the MUTING function. Enable signal Q 
remains 1, even when input FREE = 0 (light curtain interrupted by product). The MUTING 
output for setting the muting lamp switches to 1. 


 
  Note 


The muting lamp can be monitored using the QBAD_MUT input. To do this, you must wire 
the muting lamp to an output with wire break monitoring of an F-I/O and supply the 
QBAD_MUT input with the QBAD signal of the associated F-I/O or the QBAD_O_xx signal 
of the associated channel. If QBAD_MUT = 1, muting is terminated by the instruction. If 
monitoring of the muting lamp is not necessary, you do not have to supply input 
QBAD_MUT. 


F-I/O that can promptly detect a wire break after activation of the muting operation must 
be used (see manual for specific F-I/O). 


 


 
● As long as both muting sensors MS_11 and MS_12 continue to be activated, the MUTING 


function of the instruction causes Q to remain 1 and MUTING to remain 1 (so that the 
product can pass through the light curtain without causing the machine to stop). 
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● The two muting sensors MS_21 and MS_22 must be activated (within DISCTIM2) before 


muting sensors MS_11 and MS_12 are switched to inactive (apply signal state 0). In this 
way, the instruction retains the MUTING function. (Q = 1, MUTING = 1). 


 
● Only if one of the two muting sensors MS_21 and MS_22 is switched to inactive (product 


enables sensors) is the MUTING function terminated (Q = 1, MUTING = 0). The 
maximum activation time for the MUTING function is the time set at input TIME_MAX. 


 
  Note 


The MUTING function is also started if the product passes the light curtain in the reverse 
direction and the muting sensors are thus activated by the product in reverse order. 
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Timing diagrams for error-free muting procedure with 4 muting sensors 


 


Schematic sequence of muting procedure with reflection light barriers 
If reflection light barriers are used as muting sensors, they are generally arranged diagonally. 


In general, this arrangement of reflection light barriers as muting sensors requires only two 
light barriers, and only MS_11 and MS_12 are interconnected. 


The sequence is similar to that of the muting procedure with 4 muting sensors. Step 3 is 
omitted. In step 4, replace MS_21 and MS_22 with MS_11 and MS_12, respectively. 
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Restart inhibit upon interruption of light curtain (if MUTING is not active), when errors occur, and 
during F-system startup  


Enable signal Q cannot be set to 1 or becomes 0, if: 


● Light curtain is interrupted (e.g., by a person or material transport) while the MUTING 
function is not active 


● The muting lamp monitoring function responds at input QBAD_MUT 


● Sensor pair 1 (MS_11 and MS_12) or sensor pair 2 (MS_21 and MS_22) is not activated 
or deactivated during discrepancy time DISCTIM1 or DISCTIM2, respectively 


● The MUTING function is active longer than the maximum muting time TIME_MAX 


● Discrepancy times DISCTIM1 and DISCTIM2 have been set to values < 0 or > 3 s 


● Maximum muting time TIME_MAX has been set to a value< 0 or > 10 min 


In the identified cases, output FAULT (group error) is set to 1 (restart inhibit). If the MUTING 
function is started, it will be terminated and the Muting output becomes 0. 


 


 WARNING 


When a valid combination of muting sensors is immediately detected at startup of the 
F-system (for example, because the muting sensors are interconnected to inputs of a 
standard I/O that immediately provide process values during the F-system startup), the 
MUTING function is immediately started and the MUTING output and enable signal Q are 
set to 1. The FAULT output (group error) is not set to 1 (no restart inhibit!). (S035) 


 


Acknowledgment of restart inhibit 
Enable signal Q becomes 1 again, when: 


● The light curtain is no longer interrupted 


● Errors, if present, are eliminated (see output DIAG) 


and 


● A user acknowledgment with positive edge occurs at input ACK (see also Implementation 
of user acknowledgment (Page 151)). 


The FAULT output is set to 0. Output ACK_REQ = 1 signals that user acknowledgment at 
input ACK is required to eliminate the restart inhibit. The instruction sets ACK-REQ = 1 as 
soon as the light curtain is no longer interrupted or errors have been eliminated. Once 
acknowledgment has occurred, the instruction resets ACK_REQ to 0. 


 


 Note 


Following discrepancy errors and once the maximum muting time has been exceeded, 
ACK_REQ is immediately set to 1. As soon as a user acknowledgment has taken place at 
input ACK, discrepancy times DISCTIM1 and DISCTIM2 and maximum muting time 
TIME_MAX are reset. 
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Timing diagrams for discrepancy errors at sensor pair 1 or interruption of the light curtain (if MUTING 
is not active) 


 
 


① Sensor pair 1 (MS_11 and MS_12) is not activated within discrepancy time 
DISCTIM1. 


② The light curtain is interrupted even though the MUTING function is not active. 


③ Acknowledgment 
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Behavior with stopped conveyor equipment 
If, while the conveyor equipment has stopped, the monitoring for one of the following 
reasons is to be deactivated: 


● To comply with discrepancy time DISCTIM1 or DISCTIM2 


● To comply with maximum muting time TIME_MAX 


you must supply input STOP with a "1" signal for as long as the conveyor equipment is 
stopped. As soon as the conveyor equipment is running again (STOP = 0), discrepancy 
times DISCTIM1 and DISCTIM2 and maximum muting time TIME_MAX are reset. 


 


 WARNING 


When STOP = 1, the discrepancy monitoring is shut down. During this time, if inputs 
MSx1/MSx2 of a sensor pair both take a signal state of 1 due to an undetected error,  
e.g., because both muting sensors fail to 1, the error is not detected and the MUTING 
function can be started unintentionally. (S036) 


 


Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits are saved until 
acknowledgment at input ACK. 
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Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Discrepancy error or incorrect 


discrepancy time DISCTIM 1  
setting for sensor pair 1 


Malfunction in production se-
quence 


Malfunction in production sequence 
eliminated 


Sensor defective Check sensors 
Wiring fault Check wiring of sensors 
Sensors are wired to different  
F-I/O, and F-I/O fault, channel 
fault, or communication error, or 
passivation by means of PASS_ON 
on an F-I/O 


For a solution, see the section  
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in DIAG 
(Page 137)  


Discrepancy time setting is too low If necessary, set a higher discrepancy 
time 


Discrepancy time setting is < 0 s or 
> 3 s 


Set discrepancy time in range between 
0 s and 3 s 


Bit 1 Discrepancy error or incorrect 
discrepancy time DISCTIM 2  
setting for sensor pair 2 


Same as Bit 0 Same as Bit 0 


Bit 2 Maximum muting time exceeded or 
incorrect muting time TIME_MAX 
setting 


Malfunction in production  
sequence 


Malfunction in production sequence 
eliminated 


Maximum muting time setting is too 
low 


If necessary, set a higher maximum 
muting time 


Muting time setting is < 0 s or > 
10 min 


Set muting time in range from 0 s to 
10 min 


Bit 3 Light curtain interrupted and  
muting not active 


Light curtain is defective Check light curtain 
Wiring fault Check wiring of light curtain (FREE 


input) 
F-I/O fault, channel fault, or  
communication error, or  
passivation by means of PASS_ON 
of F-I/O of light curtain 
(FREE input) 


For a solution, see the section  
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in DIAG 
(Page 137)  


See other DIAG bits  
Bit 4 Muting lamp is defective or cannot 


be set 
Muting lamp is defective Replace muting lamp 
Wiring fault Check wiring of muting lamp 
F-I/O fault, channel fault, or  
communication error, or  
passivation by means of PASS_ON 
of F-I/O of muting lamp 


For a solution, see the section  
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in DIAG 
(Page 137)  


Bit 5 Reserved — — 
Bit 6 Reserved — — 
Bit 7 Reserved — — 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety pro-
gram of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. For 
the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 







 STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions 
 13.3 Instructions - FBD 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 541 


Example 
The following example shows how the instruction works: 
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13.3.3.5 MUT_P: Parallel muting (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description  
This instruction performs parallel muting with two or four muting sensors. 


Muting is a defined suppression of the protective function of light curtains. Light curtain 
muting can be used to introduce goods or objects into the danger area monitored by the light 
curtain without causing the machine to stop. 


To utilize the muting function, at least two independently wired muting sensors must be 
present. The use of two or four muting sensors and correct integration into the production 
sequence must ensure that no persons enter the danger area while the light curtain is 
muted. 


Every call of the "Parallel muting" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., MUT_P_DB_1) or a multi-instance (e.g., MUT_P_Instance_1) for the 
"Parallel muting" instruction. Once it is created, you can find the new data block in the project 
tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-
instance as a local tag in the "Static" section of the block interface. For more information, 
refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 
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Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
MS_11 Input BOOL Muting sensor 11 
MS_12 Input BOOL Muting sensor 12 
MS_21 Input BOOL Muting sensor 21 
MS_22 Input BOOL Muting sensor 22 
STOP Input BOOL 1=Conveyor system stopped 
FREE Input BOOL 1=Light curtain uninterrupted 
ENABLE Input BOOL 1=Enable MUTING 
QBAD_MUT Input BOOL QBAD signal of the F-I/O or QBAD_O_xx signal / 


inverted value status of the muting lamp channel 
ACK Input BOOL Acknowledgment of restart inhibit 
DISCTIM1 Input TIME Discrepancy time of sensor pair 1 (0 to 3 s) 
DISCTIM2 Input TIME Discrepancy time of sensor pair 2 (0 to 3 s) 
TIME_MAX Input TIME Maximum muting time (0 to 10 min) 
Q Output BOOL 1= Enable, not off 
MUTING Output BOOL Display of muting is active  
ACK_REQ Output BOOL Acknowledgment necessary 
FAULT Output BOOL Group error 
DIAG Output WORD Service information 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x* — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x* — — These versions have identical functions to version V1.0.  
The output DIAG can now be correctly interconnected with the operand 
of data type WORD. 


1.2 x* — x 
1.3 x* x x 
 * S7-300/400: When a restart inhibit (output FAULT = 1) and ENABLE = 1 is present, output ACK_REQ is set to 1 even if 


not at least one muting sensor is activated. Use the DIAG bits 5 and 6 for additional information.  


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Schematic sequence of error-free muting procedure with 4 muting sensors (MS_11, MS_12, MS_21, 
MS_22) 


 
● If muting sensors MS_11 and MS_12 are both activated by the product within DISCTIM1 


(apply signal state = 1) and MUTING is enabled by setting the ENABLE input to 1, the 
instruction starts the MUTING function. Enable signal Q remains 1, even when input 
FREE = 0 (light curtain interrupted by product). The MUTING output for setting the muting 
lamp switches to 1. 


 
  Note 


The muting lamp can be monitored using the QBAD_MUT input. To do this, you must wire 
the muting lamp to an output with wire break monitoring of an F-I/O and supply the 
QBAD_MUT input with the QBAD signal of the associated F-I/O or the QBAD_O_xx signal 
/ with inverted value statues of the associated channel. If QBAD_MUT = 1, muting is 
terminated by the instruction. If monitoring of the muting lamp is not necessary, you do 
not have to supply input QBAD_MUT. 


F-I/O that can promptly detect a wire break after activation of the muting operation must 
be used (see manual for specific F-I/O). 


 


 
● As long as both muting sensors MS_11 and MS_12 continue to be activated, the MUTING 


function of the instruction causes Q to remain 1 and MUTING to remain 1 (so that the 
product can pass through the light curtain without causing the machine to stop). Each of 
the two muting sensors MS_11 and MS_12 may be switched to inactive (t < DISCTIM1) 
for a short time (apply signal state 0). 
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● Muting sensors MS_21 and MS_22 must both be activated (within DISCTIM2) before 


muting sensors MS_11 and MS_12 are switched to inactive (apply signal state 0). In this 
way, the instruction retains the MUTING function. (Q = 1, MUTING = 1). 


 
Only if muting sensors MS_21 and MS_22 are both switched to inactive (product enables 
sensors) is the MUTING function terminated (Q = 1, MUTING = 0). The maximum activation 
time for the MUTING function is the time set at input TIME_MAX. 


 


 Note 


The MUTING function is also started if the product passes the light curtain in the reverse 
direction and the muting sensors are thus activated by the product in reverse order. 
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Timing diagrams for error-free muting procedure with 4 muting sensors 


 


Schematic sequence of muting procedure with reflection light barriers 
If reflection light barriers are used as muting sensors, they are generally arranged diagonally. 


In general, this arrangement of reflection light barriers as muting sensors requires only two 
light barriers, and only MS_11 and MS_12 are interconnected. 


The sequence is similar to that of the muting procedure with 4 muting sensors. Step 3 is 
omitted. In step 4, replace MS_21 and MS_22 with MS_11 and MS_12, respectively. 
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Restart inhibit upon interruption of light curtain (MUTING is not active), as well as when errors occur 
and during F-system startup 


Enable signal Q cannot be set to 1 or becomes 0, if: 


● Light curtain is interrupted (e.g., by a person or material transport) while the MUTING 
function is not active 


● Light curtain is (being) interrupted and the muting lamp monitoring at input QBAD_MUT is 
set to 1 


● Light curtain is (being) interrupted and the MUTING function is not enabled by setting 
input ENABLE to 1 


● Sensor pair 1 (MS_11 and MS_12) or sensor pair 2 (MS_21 and MS_22) is not activated 
or deactivated during discrepancy time DISCTIM1 or DISCTIM2, respectively 


● The MUTING function is active longer than the maximum muting time TIME_MAX 


● Discrepancy times DISCTIM1 and DISCTIM2 have been set to values < 0 or > 3 s 


● Maximum muting time TIME_MAX has been set to a value< 0 or > 10 min 


● The F-system starts up (regardless of whether or not the light curtain is interrupted, 
because the F-I/O is passivated after F-system startup and, thus, the FREE input is 
initially supplied with 0) 


In the identified cases, output FAULT (group error) is set to 1 (restart inhibit). If the MUTING 
function is started, it will be terminated and the Muting output becomes 0. 


User acknowledgment of restart inhibit (no muting sensor is activated or ENABLE = 0) 
Enable signal Q becomes 1 again, when:  


● The light curtain is no longer interrupted 


● Errors, if present, are eliminated (see output DIAG) 


and 


● A user acknowledgment with positive edge occurs at input ACK (see also Implementation 
of user acknowledgment (Page 151)). 


The FAULT output is set to 0. Output ACK_REQ = 1 (and DIAG bit 6) signals that user 
acknowledgment at input ACK is required to eliminate the restart inhibit. The instruction sets 
ACK_REQ = 1 as soon as the light curtain is no longer interrupted or the errors have been 
eliminated. Once acknowledgment has occurred, the instruction resets ACK_REQ to 0. 
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User Acknowledgment of restart inhibit (at least one muting sensor is activated and ENABLE = 1) 
Enable signal Q becomes 1 again, when:  


● Errors, if present, are eliminated (see output DIAG) 


● FREE occurs until a valid combination of muting sensors is detected 


The FAULT output is set to 0. The MUTING function is restarted, if necessary, and the 
MUTING output becomes 1 if a valid combination of muting sensors is detected. When 
ENABLE = 1, output ACK_REQ = 1 (and DIAG bit 5) signals that FREE is necessary for 
error elimination and for removal of the restart inhibit.*After successful FREE, ACK_REQ is 
reset to 0 by the instruction. 


 


 Note 


Once the maximum muting time is exceeded, TIME_MAX is reset as soon as the MUTING 
function is restarted. 


 


FREE function 
If an error cannot be corrected immediately, the FREE function can be used to free the 
muting range. Enable signal Q and output MUTING =1 temporarily. The FREE function can 
be used if: 


● ENABLE = 1 


● At least one muting sensor is activated 


● A user acknowledgment with rising edge at input ACK occurs twice within 4 s, and the 
second user acknowledgment at input ACK remains at a signal state of 1 
(acknowledgment button remains activated) 


 


 WARNING 


When using the FREE function, the action must be observed. A dangerous situation must 
be able to be interrupted at any time by releasing the acknowledgment button. The 
acknowledgment button must be mounted in such a way the entire danger area can be 
observed. (S037) 
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Timing diagrams for discrepancy errors at sensor pair 1 or interruption of the light curtain (MUTING is 
not active) 


 
 


① Sensor pair 1 (MS_11 and MS_22) is not activated within discrepancy time 
DISCTIM1. 


② The light curtain is interrupted even though there is no enable (ENABLE=0) 


③ FREE function 


④ Acknowledgment 


Behavior with stopped conveyor equipment 
If, while the conveyor equipment has stopped, the monitoring for one of the following 
reasons is to be deactivated: 


● To comply with discrepancy time DISCTIM1 or DISCTIM2 


● To comply with maximum muting time TIME_MAX 


You must supply input STOP with a "1" signal for as long as the conveyor equipment is 
stopped. As soon as the conveyor equipment is running again (STOP = 0), discrepancy 
times DISCTIM1 and DISCTIM2 and maximum muting time TIME_MAX are reset. 


 


 WARNING 


When STOP = 1 or ENABLE = 0, discrepancy monitoring is shut down. During this time, if 
inputs MSx1/MSx2 of a sensor pair both take a signal state of 1 due to an undetected error, 
e.g., because both muting sensors fail to 1, the fault is not detected and the MUTING 
function can be started unintentionally (when ENABLE =1). (S038) 
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Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits 0 to 6 are saved 
until acknowledgment at input ACK. 


Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Discrepancy error or incorrect dis-


crepancy time DISCTIM 1 setting for 
sensor pair 1 


Malfunction in production sequence Malfunction in production sequence 
eliminated 


Sensor defective Check sensors 
Wiring fault Check wiring of sensors 
Sensors are wired to different F-I/O, 
and F-I/O fault, channel fault, or 
communication error, or passivation 
by means of PASS_ON on an F-I/O 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Discrepancy time setting is too low If necessary, set a higher  
discrepancy time 


Discrepancy time setting is < 0 s or 
> 3 s 


Set discrepancy time in range  
between 0 s and 3 s 


Bit 1 Discrepancy error or incorrect  
discrepancy time DISCTIM 2 setting 
for sensor pair 2 


Same as Bit 0 Same as Bit 0 


Bit 2 Maximum muting time exceeded or 
incorrect muting time TIME_MAX 
setting 


Malfunction in production sequence Malfunction in production sequence 
eliminated 


Maximum muting time setting is too 
low 


If necessary, set a higher maximum 
muting time 


Muting time setting is < 0 s or > 
10 min 


Set muting time in range from 0 s 
to 10 min 


Bit 3 Light curtain interrupted and muting 
not active 


ENABLE = 0 Set ENABLE = 1 
Light curtain is defective Check light curtain 
Wiring fault Check wiring of light curtain (FREE 


input) 
F-I/O fault, channel fault, or  
communication error, or passivation 
by means of PASS_ON of F-I/O of 
light curtain 
(FREE input) 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Startup of F-system For FREE, see DIAG Bit 5 
See other DIAG bits  


Bit 4 Muting lamp is defective or cannot 
be set 


Muting lamp is defective Replace muting lamp 
Wiring fault Check wiring of muting lamp 
F-I/O fault, channel fault, or  
communication error, or passivation 
by means of PASS_ON of F-I/O of 
muting lamp 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  
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Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 5 FREE is necessary See other DIAG bits Two rising edges at ACK within 4 s, 


and activate acknowledgment  
button until ACK_REQ = 0 


Bit 6 Acknowledgment necessary — — 
Bit 7 State of output Q — — 
Bit 8 State of output MUTING — — 
Bit 9 FREE active — — 
Bit 10 Reserved — — 
...    
Bit 15 Reserved — — 


Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 
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13.3.3.6 EV1oo2DI: 1oo2 evaluation with discrepancy analysis (STEP 7 Safety V13 SP1)  
(S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction implements a 1oo2 evaluation of two single-channel sensors combined with 
a discrepancy analysis.  


Output Q is set to 1, if the signal states of inputs IN1 and IN2 both equal 1 and no 
discrepancy error DISC_FLT is stored. if the signal state of one or both inputs is 0, output Q 
is set to 0. 


As soon as the signal states of inputs IN1 and IN2 are different, the discrepancy time 
DISCTIME is started. If the signal states of the two inputs are still different once the 
discrepancy time expires, a discrepancy error is detected and DISC_FLT is set to 1 (restart 
inhibit).  


If the discrepancy between inputs IN1 and IN2 is no longer detected, the discrepancy error is 
acknowledged according to the parameter assignment of ACK_NEC: 


● If ACK_NEC = 0, the acknowledgment is automatic. 


● If ACK_NEC = 1, you must use a rising edge at input ACK to acknowledge the 
discrepancy error. 


The output ACK_REQ = 1 signals that a user acknowledgment at input ACK is necessary to 
acknowledge the discrepancy error (cancel the restart inhibit). The instruction sets 
ACK_REQ = 1 as soon as discrepancy is no longer detected. After acknowledgment or if, 
prior to acknowledgment, there is once again a discrepancy between inputs IN1 and IN2, the 
instruction resets ACK_REQ to 0. 


Output Q can never be set to 1 if the discrepancy time setting is < 0 or > 60 s. In this case, 
output DISC_FLT is also set to 1 (restart inhibit). The call interval of the safety program  
(e.g., OB35) must be less than the discrepancy time setting. 


Every call of the "1oo2 evaluation with discrepancy analysis" instruction must be assigned a 
data area in which the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically 
opened when the instruction is inserted in the program for this reason. There you can create 
a data block (single instance) (e.g., EV1oo2DI_DB_1) or a multi-instance  
(e.g., EV1oo2DI_Instance_1) for the "1oo2 evaluation with discrepancy analysis" instruction. 
Once it is created, you can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" 
folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the 
"Static" section of the block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


The ACK_NEC tag must not be assigned a value of 0 unless an automatic restart of the 
affected process is otherwise excluded. (S033) 
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 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input BOOL Sensor 1 
IN2 Input BOOL Sensor 2 
DISCTIME Input TIME Discrepancy time (0 to 60 s) 
ACK_NEC Input BOOL 1 = acknowledgment necessary for discrepancy error 
ACK Input BOOL Acknowledgment of discrepancy error 
Q Output BOOL Output 
ACK_REQ Output BOOL 1 = acknowledgment required 
DISC_FLT Output BOOL 1 = discrepancy error 
DIAG Output BYTE Service information 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Activating inputs IN1 and IN2 
Inputs IN1 and IN2 must both be activated in such a way that their safe state is 0. 
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Example with QBAD or QBAD_I_xx signal 
For non-equivalent signals you need to OR the input (IN1 and IN2) with which you assign the 
encoder signal to the safe state 1, with the QBAD signal of the associated F-I/O or the 
QBAD_I_xx signal of the associated channel (with S7-300/400 F-CPUs) and negate the 
result. Signal state 0 is then at input IN1 or IN2 when fail-safe values are output.  


Network1: EV1oo2DI with non-equivalent signals  
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Example with value status 
For nonequivalent signals, you have to negate the input (IN1 or IN2) with which you have 
assigned the encoder signal to a safe state of 1 and AND it with the value status of the 
associated channel. Signal state 0 is then at input IN1 or IN2 when fail-safe values are 
output. 


Network1: EV1oo2DI with non-equivalent signals 
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Timing diagrams EV1oo2DI 
If ACK_NEC = 1: 


 


Startup characteristics 
 


 Note 


If the sensors at inputs IN1 and IN2 are assigned to different F-I/O, it is possible that the 
fail-safe values are output for different lengths of time following startup of the F-system due 
to different startup characteristics of the F-I/O. If the signal states of inputs IN1 and IN2 
remain different after the discrepancy time DISCTIME has expired, a discrepancy error is 
detected after the F-system starts up. 


If ACK_NEC = 1 you must acknowledge the discrepancy error with a rising edge at input 
ACK. 


 


Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits are saved until 
acknowledgment at input ACK. 
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Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Discrepancy error or incorrect  


discrepancy time setting  
(= status of DISC_FLT) 


Sensor defective Check sensors 
Wiring fault Check wiring of sensors 
Sensors are wired to different F-I/O, 
and F-I/O fault, channel fault, or 
communication error, or passivation 
by means of PASS_ON on an F-I/O 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Discrepancy time setting is too low If necessary, set a higher dis-
crepancy time 


Discrepancy time setting is < 0 s or 
> 60 s 


Set discrepancy time in range 
between 0 s and 60 s 


Bit 1 For discrepancy errors: last signal 
state change was at input IN1 


— — 


Bit 2 For discrepancy errors: last signal 
state change was at input IN2 


— — 


Bit 3 Reserved — — 
Bit 4 Reserved — — 
Bit 5 For discrepancy errors: input ACK 


has a permanent signal state of 1 
Acknowledgment button defective Replace acknowledgment button 
Wiring fault Check wiring of acknowledgment 


button 
Bit 6 Acknowledgment necessary  — — 
Bit 7 State of output Q — — 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 
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13.3.3.7 FDBACK: Feedback monitoring (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, 
S7-1500) 


Description  
This instruction implements feedback monitoring.  


The signal state of output Q is checked to see whether it corresponds to the inverse signal 
state of the feedback input FEEDBACK. 


Output Q is set to 1 as soon as input ON = 1. Requirement for this is that the feedback input 
FEEDBACK = 1 and no feedback error is saved. 


Output Q is reset to 0, as soon as input ON = 0 or if a feedback error is detected.  


A feedback error ERROR = 1 is detected if the inverse signal state of the feedback input 
FEEDBACK (to input Q) does not follow the signal state of output Q within the maximum 
tolerable feedback time. The feedback error is saved. 


If a discrepancy is detected between the feedback input FEEDBACK and the output Q after 
a feedback error, the feedback error is acknowledged in accordance with the parameter 
assignment of ACK_NEC: 


● If ACK_NEC = 0, the acknowledgment is automatic. 


● If ACK_NEC = 1, you must acknowledge the feedback error with a rising edge at input 
ACK. 


The ACK_REQ = 1 output then signals that a user acknowledgment is necessary at input 
ACK to acknowledge the feedback error. Following an acknowledgment, the instruction 
resets ACK_REQ to 0. 


To avoid a feedback errors from being detected and acknowledgment from being required 
when the F-I/O controlled by the Q output are passivated, you need to supply input 
QBAD_FIO with the QBAD signal of the associated F-I/O or the QBAD_O_xx signal / 
inverted value status of the associated channel.  


Every call of the "Feedback monitoring" instruction must be assigned a data area in which 
the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., FDBACK_DB_1) or a multi-instance (e.g., FDBACK_Instance_1) for 
the "Feedback monitoring" instruction. Once it is created, you can find the new data block in 
the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or the 
multi-instance as a local tag in the "Static" section of the block interface. For more 
information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


The ACK_NEC tag must not be assigned a value of 0 unless an automatic restart of the 
affected process is otherwise excluded. (S033) 
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 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision (S034). 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
ON Input BOOL 1= Enable output 
FEEDBACK Input BOOL Feedback input 
QBAD_FIO Input BOOL QBAD signal of the F-I/O or QBAD_O_xx signal / 


inverted value status of the Q output 
ACK_NEC Input BOOL 1=Acknowledgment necessary 
ACK Input BOOL Acknowledgment 
FDB_TIME Input TIME Feedback time 
Q Output BOOL Output 
ERROR Output BOOL Feedback error 
ACK_REQ Output BOOL Acknowledgment request 
DIAG Output BYTE Service information 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — Version 1.0 requires that the F_TOF block with the number FB 186 is 


available in the project tree in the "Program blocks/System 
blocks/STEP 7 Safety" folder.  
When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 
are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically. If you 
want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety  
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction. You will then avoid number 
conflicts. 


1.1 x — — These versions are functionally identical to version V1.0, but do not 
require the F_TOF block to have a particular number. 1.2 x — x 


1.3 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Interconnection example 


 
① Sent to the FEEDBACK input of the instruction 
② from output Q of the instruction 


Startup characteristics 
After an F-system startup, the instruction does not have be acknowledged when no errors 
are present. 
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Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits 0, 2, and 5 are 
saved until acknowledgment at input ACK. 


Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Feedback error or incorrect feedback 


time setting 
(= state of ERROR) 


Feedback time setting < 0 Set feedback time > 0 
Feedback time setting is too low If necessary, set a higher feedback 


time 
Wiring fault Check wiring of actuator and  


feedback contact 
Actuator or feedback contact is 
defective 


Check actuator and feedback  
contact 


I/O fault or channel fault of feed-
back input 


Check I/O 


Bit 1 Passivation of F-I/O/channel  
controlled by output Q (= state of 
QBAD_FIO) 


F-I/O fault, channel fault, or  
communication error, or  
passivation by means of PASS_ON 
of F-I/O 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Bit 2 After feedback error: feedback input 
has permanent signal state of 0 


F-I/O fault or channel fault of  
feedback input 


Check I/O 


Feedback contact is defective Check feedback contact 
F-I/O fault, channel fault, or  
communication error, or  
passivation by means of PASS_ON 
of F-I/O of feedback input 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Bit 3 Reserved — — 
Bit 4 Reserved — — 
Bit 5 For feedback error: input ACK has a 


permanent signal state of 1 
Acknowledgment button defective Check acknowledgment button 
Wiring fault Check wiring of acknowledgment 


button 
Bit 6 Acknowledgment required 


(= state of ACK_REQ) 
— — 


Bit 7 State of output Q — — 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 
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Example 
The following example shows how the instruction for S7-300/400 F-CPUs works: 
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The following example shows how the instruction for S7-1200/1500 F-CPUs works: 
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13.3.3.8 SFDOOR: Safety door monitoring (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400,  
S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction implements safety door monitoring.  


Enable signal Q is reset to 0 as soon as one of the inputs IN1 or IN2 take a signal state of 0 
(safety door is opened). The enable signal can be reset to 1, only if: 


● Inputs IN1 and IN2 both take a signal state of 0 prior to opening the door (safety door has 
been completely opened) 


● Inputs IN1 and IN2 then both take a signal state of 1 (safety door is closed) 


● An acknowledgment occurs 


The acknowledgment for the enable takes place according to the parameter assignment at 
input ACK_NEC: 


● If ACK_NEC = 0, the acknowledgment is automatic. 


● If ACK_NEC = 1, you must use a rising edge at input ACK for acknowledging the enable. 


Output ACK_REQ = 1 is used to signal that a user acknowledgment is required at input ACK 
for the acknowledgment. The instruction sets ACK_REQ = 1 as soon as the door is closed. 
Following an acknowledgment, the instruction resets ACK_REQ to 0. 


In order for the instruction to recognize whether inputs IN1 and IN2 are 0 merely due to 
passivation of the associated F-I/O, you need to supply inputs QBAD_IN1 or QBAD_IN2 with 
the QBAD signal of the associated F-I/O or QBAD_I_xx signal / inverted value status of the 
associated channel. Among other things, this will prevent you from having to open the safety 
door completely prior to an acknowledgment in the event the F-I/O are passivated.  


Every call of the "Safety door monitoring" instruction must be assigned a data area in which 
the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., SFDOOR_DB_1) or a multi-instance (e.g., SFDOOR_Instance_1) for 
the "Safety door monitoring" instruction. Once it is created, you can find the new data block 
in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or 
the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the block interface. For more 
information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


The ACK_NEC tag must not be assigned a value of 0 unless an automatic restart of the 
affected process is otherwise excluded. (S033) 
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Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter  Declaration Data type Description 
IN1 Input BOOL Input 1 
IN2 Input BOOL Input 2 
QBAD_IN1 Input BOOL QBAD signal of the F-I/O or QBAD_O_xx signal /  


inverted value status of the channel of input IN1  
QBAD_IN2 Input BOOL QBAD signal of the F-I/O or QBAD_O_xx signal /  


inverted value status of the channel of input IN2 
OPEN_NEC Input BOOL 1= Open necessary at startup 
ACK_NEC Input BOOL 1=Acknowledgment necessary 
ACK Input BOOL Acknowledgment 
Q Output BOOL 1= Enable, safety door closed 
ACK_REQ Output BOOL Acknowledgment request 
DIAG Output BYTE Service information 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Interconnection example 
You must interconnect the NC contact of position switch 1 of the safety door at input IN1 and 
the NO contact of position switch 2 at input IN2. Position switch 1 must be mounted in such a 
way that it is positively operated when the safety door is open. Position switch 2 must be 
mounted in such a way that it is operated when the safety door is closed. 
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Startup characteristics 
After an F-system startup, enable signal Q is reset to 0. The acknowledgment for the enable 
takes place according to the parameter assignment at inputs OPEN_NEC and ACK_NEC: 


● When OPEN_NEC = 0, an automatic acknowledgment occurs independently of 
ACK_NEC, as soon as the two inputs IN1 and IN2 take signal state 1 for the first time 
following reintegration of the associated F-I/O (safety door is closed). 


● When OPEN_NEC = 1 or if at least one of the IN1 and IN2 inputs still has a signal state of 
0 after reintegration of the associated F-I/O, an automatic acknowledgment occurs 
according to ACK_NEC or you have to use a rising edge at input ACK for the enable. 
Prior to acknowledgment, inputs IN1 and IN2 both have to take a signal state of 0 (safety 
door has been completely opened) followed by a signal state of 1 (safety door is closed). 


 


 WARNING 


The OPEN_NEC tag must not be assigned a value of 0 unless an automatic restart of the 
affected process is otherwise excluded. (S039) 


 


Output DIAG 
The DIAG output provides non-fail-safe information on errors for service purposes. You can 
read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program.  
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Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Reserved — — 
Bit 1 Signal state 0 is missing at both IN1 


and IN2 inputs 
Safety door was not completely 
opened when OPEN_NEC = 1 after 
F-system startup 


Open safety door completely 


Open safety door was not com-
pletely opened 


Open safety door completely 


Wiring fault Check wiring of position switch 
Position switch is defective Check position switch 
Position switch is incorrectly  
adjusted 


Adjust position switch properly 


Bit 2 Signal state 1 is missing at both IN1 
and IN2 inputs 


Safety door was not closed Close safety door 
Wiring fault Check wiring of position switch 
Position switch is defective Check position switch 
Position switch is incorrectly  
adjusted 


Adjust position switch properly 


Bit 3 QBAD_IN1 and/or QBAD_IN2 = 1 F-I/O fault, channel fault, or  
communication error, or  
passivation by means of PASS_ON 
of F-I/O or channel of IN1 and/or 
IN2 


For a solution, see the section 
"Structure of DIAG", bits 0 to 6 in 
DIAG (Page 137)  


Bit 4 Reserved — — 
Bit 5 If enable is missing: input ACK has a 


permanent signal state of 1 
Acknowledgment button defective Check acknowledgment button 
Wiring fault Check wiring of acknowledgment 


button 
Bit 6 Acknowledgment required 


(= state of ACK_REQ) 
— — 


Bit 7 State of output Q — — 
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Example 
The following example shows how the instruction for S7-300/400 F-CPUs works: 
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The following example shows how the instruction for S7-1200/1500 F-CPUs works: 
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13.3.3.9 ACK_GL: Global acknowledgment of all F-I/O in an F-runtime group (STEP 7 Safety 
V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction creates an acknowledgment for the simultaneous reintegration of all F-I/O or 
channels of the F-I/O of an F-runtime group after communication errors, F-I/O errors, or 
channel faults.  


A user acknowledgment (Page 151) with a positive edge at input ACK_GLOB is required for 
reintegration. The acknowledgment occurs analogously to the user acknowledgment via the 
ACK_REI tag of the F-I/O DB (Page 137), but it acts simultaneously on all F-I/O of the  
F-runtime group in which the instruction is called. 


If you use the instruction ACK_GL, you do not have to provide a user acknowledgment for 
each F-I/O of the F-runtime group via the ACK_REI tag of the F-I/O DB. 


Every call of the "Global acknowledgment of all F-I/O of a runtime group" instruction must be 
assigned a data area in which the instruction data are stored. The "Call options" dialog is 
automatically opened when the instruction is inserted in the program for this reason. There 
you can create a data block (single instance) (e.g., ACK_GL_DB_1) or a multi-instance  
(e.g., ACK_GL_Instance_1) for the "Global acknowledgment of all F-I/O of a runtime group" 
instruction. Once it is created, you can find the new data block in the project tree in the 
"STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a 
local tag in the "Static" section of the block interface. For more information, refer to the help 
on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


An acknowledgment via the ACK_GL instruction is only possible if the tag ACK_REI of the  
F-I/O DB = 0. Accordingly, an acknowledgment via the tag ACK_REI of the F-I/O DB is only 
possible if the input ACK_GLOB of the instruction = 0.  


The instruction is only allowed to be called once per F-runtime group. 
 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter  Declaration Data type Description 
ACK_GLOB Input BOOL 1=acknowledgment for reintegration 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Example 
The following example shows how the instruction works: 
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13.3.4 Timer operations 


13.3.4.1 TP: Generate pulse (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Generate pulse" instruction to set output Q for an assigned period. The 
instruction is started if the result of logic operation (RLO) changes from "0" to "1" (positive 
edge) at input IN. The assigned period PT starts running when the instruction starts. Output 
Q is set for period PT, regardless of the subsequent sequence of the input signal. Also the 
detection of a new positive signal edge does not influence the signal state at output Q as 
long as period PT runs.  


The current time value can be queried at output ET. The time value begins at T#0s and ends 
when the value of period PT is reached. If period PT is reached and the signal state at input 
IN is "0", output ET is reset. 


Every call of the "Generate pulse" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., F_IEC_Timer_DB_1) or a multi-instance (e.g., 
F_IEC_Timer_Instance_1) for the "Generate pulse" instruction. Once it is created, you can 
find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program 
blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the 
block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction"). 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


The operating system resets the instances of the "Generate pulse" instruction on a startup of 
the F-system. 
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 Note 


The functionality of this instruction differs from the corresponding standard TP instruction in 
the following points: 
• When a call is made with PT = 0 ms, the TP instance is not reset completely (initialized). 


The instruction behaves in accordance with the timing diagrams: Only outputs Q and ET 
are reset. To restart the pulse, a new rising signal edge at input IN is required once PT is 
greater than 0 again. 


• A call with PT < 0 ms resets outputs Q and ET. To restart the pulse, a new rising signal 
edge at input IN is required once PT is greater than 0 again. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input BOOL Start input 
PT Input TIME Duration of pulse; must be positive. 
Q Output BOOL Pulse output 
ET Output TIME Current time value 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Timing diagrams TP 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
If the signal state of operand "TagIn_1" changes from "0" to "1", the "Generate pulse" 
instruction is started and the period assigned at input PT (100 ms) runs, regardless of the 
further course of operand "TagIn_1". 


Operand "TagOut" at output Q has signal state "1" as long as the period is running. Operand 
"Tag_ET" contains the current time value. 
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13.3.4.2 TON: Generate on-delay (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description  
You can use the "Generate on-delay" instruction to delay the setting of output Q by the 
assigned period PT. The "Generate on-delay" instruction is started when the result of logic 
operation (RLO) at input IN changes from "0" to "1" (positive signal edge). The assigned 
period PT starts running when the instruction starts. When period PT has expired, output Q 
is set to signal state "1". Output Q remains set as long as the start input is set to "1". When 
the signal state at the start input changes from "1" to "0", output Q is reset. The time function 
is restarted when a new positive signal edge is detected at the start input. 


The current time value can be queried at output ET. The time value begins at T#0s and ends 
when the value of period PT is reached. Output ET is reset, as soon as the signal state at 
input IN changes to "0". 


Every call of the "Generate on-delay" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., F_IEC_Timer_DB_1) or a multi-instance  
(e.g., F_IEC_Timer_Instance_1) for the "Generate on-delay" instruction. Once it is created, 
you can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under 
"Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section 
of the block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


The operating system resets the instances of the "Generate on-delay" instruction on a 
startup of the F-system. 
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 Note 


The functionality of this instruction differs from the corresponding standard TON instruction in 
the following points: 
• When a call is made with PT = 0 ms, the instance of the TON is not reset completely 


(initialized). The instruction behaves in accordance with the timing diagrams: Only output 
ET is reset. To restart the on-delay, a new rising signal edge at input IN is required once 
PT is greater than 0 again. 


• A call with PT < 0 ms resets outputs Q and ET. To restart the on-delay, a new rising 
signal edge at input IN is required once PT is greater than 0 again. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input BOOL Start input 
PT Input TIME Duration of on-delay; must be positive. 
Q Output BOOL Output that is set after expiration of time PT. 
ET Output TIME Current time value 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Pulse diagram 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When the signal state of operand "TagIn_1" changes from "0" to "1", the 


"Generate on-delay" instruction is started and the period assigned at input PT (1 s) runs. 


Operand "TagOut" at output Q feeds signal state "1" when the period has elapsed and 
remains set as long as operand "TagIn_1" still feeds signal state "1". Operand "Tag_ET" 
contains the current time value. 
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13.3.4.3 TOF: Generate off-delay (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description  
You can use the "Generate off-delay" instruction to delay resetting output Q by the assigned 
period PT. Output Q is set if the result of logic operation (RLO) changes from "0" to "1" 
(positive edge) at input IN. The assigned period PT starts when the signal state at input IN 
changes back to "0". Output Q remains set as long as period PT runs. After period PT 
expires, output Q is reset. If the signal state at input IN changes to "1" before period PT has 
expired, then the time is reset. The signal state at output Q remains at "1".  


The current time value can be queried at output ET. The time value begins at T#0s and ends 
when the value of period PT is reached.  


Every call of the "Generate off-delay" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is in inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., F_IEC_Timer_DB_1) or a multi-instance (e.g., 
F_IEC_Timer_Instance_1) for the "Generate off-delay" instruction. Once it is created, you 
can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program 
blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the 
block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


The operating system resets the instances of the "Generate off-delay" instruction on a 
startup of the F-system. 
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 Note 


The functionality of this instruction differs from the corresponding standard TOF instruction in 
the following points: 
• When a call is made with PT = 0 ms, the instance of the TOF is not reset completely 


(initialized). The instruction behaves in accordance with the timing diagrams: Only 
outputs Q and ET are reset. To restart the off-delay, another falling signal edge at input 
IN is required once PT is greater than 0 again. 


• A call with PT < 0 ms resets outputs Q and ET. To restart the off-delay, another falling 
signal edge at input IN is required once PT is greater than 0 again. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input BOOL Start input 
PT Input TIME Duration of off-delay; PT must be positive. 
Q Output BOOL Output that is reset after expiration of time PT. 
ET Output TIME Current time value 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Pulse diagram 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
If the signal state of operand "TagIn_1" changes from "0" to "1", the signal state of 
operand"TagOut" at output Q is set to "1".  


If the signal state of operand "TagIn_1" changes back to "0", the period assigned at input PT 
(200 ms) runs. 


The "TagOut" operand at output Q is set back to "0" when the period expires. Operand 
"Tag_ET" contains the current time value. 
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13.3.5 Counter operations 


13.3.5.1 CTU: Count up (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Count up" instruction to increment the value at output CV. When the signal 
state at input CU changes from "0" to "1" (positive signal edge), the instruction is executed 
and the current count value at output CV is increased by one. The count value is increased 
on each detection of a positive signal edge until it reaches the high limit of the data type 
specified at output CV. When the high limit is reached, the signal state at input CU no longer 
affects the instruction. 


The counter status can be queried at output Q. The signal state at output Q is determined by 
parameter PV. When the current count value is greater than or equal to the value of 
parameter PV, output Q is set to signal state "1". In all other cases, the signal state at output 
Q is "0". 


The value at output CV is reset to zero when the signal state at input R changes to "1". As 
long as signal state "1" exists at input R, the signal state at input CU has no effect on the 
instruction.  


Every call of the "Count up" instruction must be assigned a data area in which the instruction 
data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the instruction is 
inserted in the program for this reason. There you can create a data block (single instance) 
(e.g., F_IEC_Counter_DB_1) or a multi-instance (e.g., F_IEC_Counter_Instance_1) for the 
"Count up" instruction. Once it is created, you can find the new data block in the project tree 
in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance 
as a local tag in the "Static" section of the block interface. For more information, refer to the 
help on STEP 7. 


The operating system resets the instances of the "Count up" instruction on a startup of the  
F-system. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
CU Input BOOL Counter input 
R Input BOOL Reset input 
PV Input INT Value for which output Q is set 
Q Output BOOL Counter status 
CV Output INT Current count value 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When the signal state of the "TagIn_1" operand changes from "0" to "1", the "Count up" 
instruction is executed and the current count value of the "Tag_CV" operand is increased by 
one. The count value is increased on every additional positive signal edge until the high limit 
of the specified data type (32767) is reached. 


The value at parameter PV is taken as the limit for the determination of output "TagOut". 
Output "TagOut" delivers the signal state "1" as long as the current count value is greater 
than or equal to the value of operand "Tag_PV". In all other cases, output TagOut has signal 
state "0".  
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13.3.5.2 CTD: Count down (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Count down" instruction to decrement the value at output CV. When the 
signal state at input CD changes from "0" to "1" (positive signal edge), the instruction is 
executed and the current count value at output CV is decreased by one. The count value is 
decreased on each detection of a positive signal edge until it reaches the low limit of the 
specified data type. When the low limit is reached, the signal state at input CD no longer 
affects the instruction. 


The counter status can be queried at output Q. When the current count value is less than or 
equal to zero, output Q is set to signal state "1". In all other cases, the signal state at output 
Q is "0". 


The value at output CV is set to the value of parameter "PV" when the signal state at input 
LD changes to "1". As long as signal state "1" exists at input LD, the signal state at input CD 
has no effect on the instruction. 


Every call of the "Count down" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., F_IEC_Counter_DB_1) or a multi-instance (e.g., 
F_IEC_Counter_Instance_1) for the "Count down" instruction. Once it is created, you can find 
the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > 
System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the block 
interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


The operating system resets the instances of the "Count down" instruction on a startup of the 
F-system. 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
CD Input BOOL Counter input 
LD Input BOOL Load input 
PV Input INT Value at the output CV when LD = 1 is set 
Q Output BOOL Counter status 
CV Output INT Current count value 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
If the signal state of the "TagIn_1" operand changes from "0" to "1", the "Count down" 
instruction is executed and the current count value at output "Tag_CV" is decreased by one. 
The count value is decreased on each additional positive signal edge until the low limit of the 
specified data type (-32768) is reached.  


Output "TagOut" delivers the signal state "1" as long as the current count value is less than 
or equal to zero. In all other cases, output TagOut has signal state "0". 
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13.3.5.3 CTUD: Count up and down (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description  
You can use the "Count up and down" instruction to increment and decrement the count 
value at output CV. If the signal state at input CU changes from "0" to "1" (positive signal 
edge), the current count value at output CV is increased by one. If the signal state at input 
CD changes from "0" to "1" (positive signal edge), the count value at output CV is decreased 
by one. If a positive signal edge is present at inputs CU and CD in one program cycle, the 
current count value at output CV remains unchanged. 


The count value can be increased until it reaches the high limit of the data type specified at 
output CV. When the high limit is reached, the count value is no longer incremented on a 
positive signal edge. When the low limit of the specified data type is reached, the count value 
is no longer decreased.  


When the signal state at input LD changes to "1", the count value at output CV is set to the 
value of parameter PV. As long as signal state "1" exists at input LD, the signal state at 
inputs CU and CD has no effect on the instruction. 


The count value is set to zero, when the signal state at input R changes to "1". As long as 
signal state "1" exists at input R, the signal state at inputs CU, CD, and LD has no effect on 
the "Count up and down" instruction.  


The status of the up counter can be queried at output QU. When the current count value is 
greater than or equal to the value of parameter PV, output QU delivers signal state "1". In all 
other cases, the signal state at output QU is "0". 


The status of the down counter can be queried at output QD. When the current count value 
is lesser than or equal to zero, output QD delivers signal state "1". In all other cases, the 
signal state at output QD is "0". 


Every call of the "Count up and down" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the 
instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., F_IEC_Counter_DB_1) or a multi-instance  
(e.g., F_IEC_Counter_Instance_1) for the "Count up and down" instruction. Once it is 
created, you can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder 
under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" 
section of the block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


The operating system resets the instances of the "Count up and down" instruction on a 
startup of the F-system.  
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Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
CU Input BOOL Count up input 
CD Input BOOL Count down input 
R Input BOOL Reset input 
LD Input BOOL Load input 
PV Input INT Value set at the output QU/ at which the output CV is 


set at LD = 1. 
QU Output BOOL Status of up counter 
QD Output BOOL Status of down counter 
CV Output INT Current count value 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
If the signal state at input "TagIn_CU" or at input "TagIn_CD" changes from "0" to "1" 
(positive signal edge), the "Count up and down" instruction is executed. When a positive 
signal edge is present at input "TagIn_CU", the current count value of the "Tag_CV" operand 
is increased by one. When a positive signal edge is present at input "TagIn_CD", the current 
count value at output "Tag_CV" is decreased by one. The count value is increased on each 
positive signal edge at input CU until it reaches the high limit of 32767. The count value is 
decreased on each positive signal edge at input CD until it reaches the low limit of -32768. 


Output "TagOut_QU" delivers the signal state "1" as long as the current count value is 
greater than or equal to the value at input "Tag_PV". In all other cases, output TagOut_QU 
has signal state "0". 


Output "TagOut_QD" delivers the signal state "1" as long as the current count value is less 
than or equal to zero. In all other cases, output TagOut_QD has signal state "0". 
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13.3.6 Comparator operations 


13.3.6.1 CMP ==: Equal (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description    
Using the "Equal" instruction you can query whether the value at input IN1 is equal to the 
value at input IN2.  


If the condition of the comparison is fulfilled, the instruction returns result of logic operation 
(RLO) "1". If the condition is not fulfilled, the instruction returns RLO "0". 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT, TIME, WORD, DWORD First value to compare 
IN2 Input INT, DINT, TIME, WORD, DWORD Second value to compare 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "1". 


● The condition of the comparison instruction is fulfilled ("Tag_Value1" = "Tag_Value2"). 
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13.3.6.2 CMP <>: Unequal (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description    
Using the "Not equal" instruction you can query whether the value at input IN1 is not equal to 
the value at input IN2.  


If the condition of the comparison is fulfilled, the instruction returns result of logic operation 
(RLO) "1". If the condition is not fulfilled, the instruction returns RLO "0". 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT, TIME, WORD, DWORD First value to compare 
IN2 Input INT, DINT, TIME, WORD, DWORD Second value to compare 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "1". 


● The condition of the comparison instruction is fulfilled ("Tag_Value1" <> "Tag_Value2"). 
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13.3.6.3 CMP >=: Greater or equal (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description    
Using the "Greater or equal" instruction you can query whether the value at input IN1 is 
greater than or equal to the value at input IN2. Both comparison values must be of the same 
data type. 


If the condition of the comparison is fulfilled, the instruction returns result of logic operation 
(RLO) "1". If the condition of the comparison is not fulfilled, the instruction returns RLO "0". 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT, TIME First value to compare 
IN2 Input INT, DINT, TIME Second value to compare 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "1". 


● The condition of the comparison instruction is fulfilled ("Tag_Value1" >= "Tag_Value2"). 
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13.3.6.4 CMP <=: Less or equal (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description    
Using the "Less or equal" instruction you can query whether the value at input IN1 is less 
than or equal to the value at input IN2. Both comparison values must be of the same data 
type. 


If the condition of the comparison is fulfilled, the instruction returns result of logic operation 
(RLO) "1". If the condition of the comparison is not fulfilled, the instruction returns RLO "0". 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT, TIME First value to compare 
IN2 Input INT, DINT, TIME Second value to compare 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "1". 


● The condition of the comparison instruction is fulfilled ("Tag_Value1" <= "Tag_Value2"). 
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13.3.6.5 CMP >: Greater than (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description    
Using the "Greater than" instruction you can query whether the value at input IN1 is greater 
than the value at input IN2. Both comparison values must be of the same data type. 


If the condition of the comparison is fulfilled, the instruction returns result of logic operation 
(RLO) "1". If the condition of the comparison is not fulfilled, the instruction returns RLO "0". 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT, TIME First value to compare 
IN2 Input INT, DINT, TIME Second value to compare 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "1". 


● The condition of the comparison instruction is fulfilled ("Tag_Value1" > "Tag_Value2"). 
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13.3.6.6 CMP <: Less than (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description    
Using the "Less than" instruction you can query whether the value at input IN1 is less than 
the value at input IN2. Both comparison values must be of the same data type. 


If the condition of the comparison is fulfilled, the instruction returns result of logic operation 
(RLO) "1". If the condition of the comparison is not fulfilled, the instruction returns RLO "0". 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT, TIME First value to compare 
IN2 Input INT, DINT, TIME Second value to compare 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
Output "TagOut" is set when the following conditions are fulfilled: 


● Operand "TagIn_1" has signal state "1". 


● The condition of the comparison instruction is fulfilled ("Tag_Value1" < "Tag_Value2"). 
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13.3.7 Math functions 


13.3.7.1 ADD: Add (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Add" instruction to add the value at input IN1 and the value at input IN2 
and query the sum at the OUT output (OUT = IN1 + IN2).  


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


If the result of the instruction is located outside the permitted range for this data type, the  
F-CPU may switch to STOP. The cause of the diagnostic event is entered in the diagnostic 
buffer of the F-CPU. You can find additional information on the cause in the online help for 
diagnostic alarms. 


You must therefore ensure that the permitted range for the data type is observed when 
creating the program! 


(S7-300, S7-400) You can avoid a STOP of the F-CPU by inserting a "Get status bit OV" 
instruction in the next network, thereby programming overflow detection.  


Note the following: 
• The result of the instruction reacts like the analogous instruction in a standard block. 
• The network with the "Get status bit OV" instruction must not contain any jump labels. 
• The execution time of the instruction is extended (see also Excel file for response time 


calculation (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 
• A warning is issued if you do not insert a "Get status bit OV" instruction. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT First addend 
IN2 Input INT, DINT Second addend 
OUT Output INT, DINT Total 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


Network 1: 


 
Network 2: (S7-300, S7-400) 


 
The "Add" instruction is always executed (regardless of the signal state at enable input EN). 


The value of the "Tag_Value1" operand is added to value of the Tag_Value2 operand. The 
result of the addition is stored in the "Tag_Result" operand. 


(S7-300, S7-400) If an overflow occurs during execution of the "Add" instruction, the status 
bit OV is set to "1". In network 2, following the query of the status bit OV, the "Set output" (S) 
instruction is executed and the "TagOut" operand is set. 


See also 
OV: Get status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) (Page 645) 
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13.3.7.2 SUB: Subtract (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Subtract" instruction to subtract the value at input IN2 from the value at 
input IN1 and query the difference at the OUT output (OUT = IN1 – IN2). 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


If the result of the instruction is located outside the permitted range for this data type, the  
F-CPU may switch to STOP. The cause of the diagnostic event is entered in the diagnostic 
buffer of the F-CPU. You can find additional information on the cause in the online help for 
diagnostic alarms. 


You must therefore ensure that the permitted range for the data type is observed when 
creating the program! 


(S7-300, S7-400) You can avoid a STOP of the F-CPU by inserting a "Get status bit OV" 
instruction in the next network, thereby programming overflow detection.  


Note the following: 
• The result of the instruction reacts like the analogous instruction in a standard block. 
• The network with the "Get status bit OV" instruction must not contain any jump labels. 
• The execution time of the instruction is extended (see also Excel file for response time 


calculation (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 
• A warning is issued if you do not insert a "Get status bit OV" instruction. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT Minuend 
IN2 Input INT, DINT Subtrahend 
OUT Output INT, DINT Difference 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


Network 1: 


 
Network 2: (S7-300, S7-400) 


 
The "Subtract" instruction is always executed (regardless of the signal state at enable input 
EN). 


The value of operand "Tag_Value2" is subtracted from the value of operand "Tag_Value1". 
The result of the addition is stored in operand "Tag_Result". 


(S7-300, S7-400) If an overflow occurs during execution of the "Subtract" instruction, the 
status bit OV is set to "1". In network 2, following the query of the status bit OV, the "Set 
output" (S) instruction is executed and the "TagOut" operand is set. 


See also 
OV: Get status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) (Page 645) 
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13.3.7.3 MUL: Multiply (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Multiply" instruction to multiply the value at input IN1 by the value at input 
IN2 and query the product at output OUT (OUT = IN1 × IN2).  


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


If the result of the instruction is located outside the permitted range for this data type, the  
F-CPU may switch to STOP. The cause of the diagnostic event is entered in the diagnostic 
buffer of the F-CPU. You can find additional information on the cause in the online help for 
diagnostic alarms. 


You must therefore ensure that the permitted range for the data type is observed when 
creating the program! 


(S7-300, S7-400) You can avoid a STOP of the F-CPU by inserting a "Get status bit OV" 
instruction in the next network, thereby programming overflow detection.  


Note the following: 
• The result of the instruction reacts like the analogous instruction in a standard block. 
• The network with the "Get status bit OV" instruction must not contain any jump labels. 
• The execution time of the instruction is extended (see also Excel file for response time 


calculation (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 
• A warning is issued if you do not insert a "Get status bit OV" instruction. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT Multiplier 
IN2 Input INT, DINT Multiplicand 
OUT Output INT, DINT Product 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 







STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions  
13.3 Instructions - FBD 


 SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
608 Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


Network 1: 


 
Network 2: (S7-300, S7-400) 


 
The "Multiply" instruction is always executed (regardless of the signal state at enable input 
EN). 


The value of the "Tag_Value1" operand is multiplied by the value of the "Tag_Value2" 
operand. The result of the multiplication is stored in the "Tag_Result" operand. 


(S7-300, S7-400) If an overflow occurs during execution of the "Multiply" instruction, the 
status bit OV is set to "1". In network 2, following the query of the status bit OV, the "Set 
output" (S) instruction is executed and the "TagOut" operand is set. 


See also 
OV: Get status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) (Page 645) 
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13.3.7.4 DIV: Divide (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Divide" instruction to divide the value at input IN1 by the value at input IN2 
and query the quotient at the OUT output (OUT = IN1 / IN2). 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


If the result of the instruction is located outside the permitted range for this data type, the  
F-CPU may switch to STOP. The cause of the diagnostic event is entered in the diagnostic 
buffer of the F-CPU. You can find additional information on the cause in the online help for 
diagnostic messages. 


You must therefore ensure that the permitted range for the data type is observed when 
creating the program! 


(S7-300, S7-400) You can avoid a STOP of the F-CPU by inserting a "Get status bit OV" 
instruction in the next network, thereby programming overflow detection.  


Note the following: 
• The result of the instruction reacts in this case like the analogous instruction in a standard 


block. 
• The network with the "Get status bit OV" instruction must not contain any jump labels. 
• The execution time of the instruction is extended (see also Excel file for response time 


calculation (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 
• A warning is issued if you do not insert a "Get status bit OV" instruction. 


 


 Note 


S7-300/400: 


If the divisor (input IN2) of a DIV instruction = 0, the quotient of the division (result of division 
at output OUT) = 0. The result reacts like the corresponding instruction in a standard block. 
The F-CPU does not go to STOP mode. 


S7-1200/1500: 


If the divisor (input IN2) of a DIV instruction = 0, the F-CPU goes to STOP. The cause of the 
diagnostic event is entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional 
information on the cause in the online help for diagnostic messages. We recommend that 
you rule out a divisor (input IN2) = 0 when creating the program. 
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Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input INT, DINT Dividend 
IN2 Input INT, DINT Divisor 
OUT Output INT, DINT Quotient 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


Network 1: 


 
Network 2: (S7-300, S7-400) 


 
The "Divide" instruction is always executed (regardless of the signal state at enable input 
EN). 


The value of operand "Tag_Value1" is divided by the value of operand "Tag_Value2". The 
result of the division is stored in operand "Tag_Result". 


(S7-300, S7-400) If an overflow occurs during execution of the "Divide" instruction, the status 
bit OV is set to "1". In network 2, following the query of the status bit OV, the "Set output" (S) 
instruction is executed and the "TagOut" operand is set. 


See also 
OV: Get status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) (Page 645) 
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13.3.7.5 NEG: Create twos complement (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, 
S7-1500) 


Description  
You can use the "Create twos complement" instruction to change the sign of the value at 
input IN input and query the result at output OUT. If there is a positive value at input IN, for 
example, the negative equivalent of this value is sent to output OUT.  


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


If the result of the instruction is located outside the permitted range for this data type, the  
F-CPU may switch to STOP. The cause of the diagnostic event is entered in the diagnostic 
buffer of the F-CPU. You can find additional information on the cause in the online help for 
diagnostic alarms. 


You must therefore ensure that the permitted range for the data type is observed when 
creating the program! 


(S7-300, S7-400) You can avoid a STOP of the F-CPU by inserting a "Get status bit OV" 
instruction in the next network, thereby programming overflow detection.  


Note the following: 
• The result of the instruction reacts like the analogous instruction in a standard block. 
• The network with the "Get status bit OV" instruction must not contain any jump labels. 
• The execution time of the instruction is extended (see also Excel file for response time 


calculation (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 
• A warning is issued if you do not insert a "Get status bit OV" instruction. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input INT, DINT Input value 
OUT Output INT, DINT Twos complement of the input value 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


Network 1: 


 
Network 2: (S7-300, S7-400) 


 
The "Create twos complement" instruction is always executed (regardless of the signal state 
at enable input EN). 


The sign of the "TagIn_Value" operand is changed and the result is stored in the 
"TagOut_Value" operand. 


(S7-300, S7-400) If an overflow occurs during execution of the "Create twos complement" 
instruction, the status bit OV is set to "1". In network 2, following the query of the status bit 
OV, the "Set output" (S) instruction is executed and the "TagOut" operand is set. 


See also 
OV: Get status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) (Page 645) 
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13.3.8 Move operations 


13.3.8.1 MOVE: Move value (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Move value" instruction to transfer the content of the operand at input IN to 
the operand at output OUT1.  


Only identical operand widths can be specified for input IN and output OUT1. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters 
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input INT, DINT, WORD, DWORD, TIME Source value 
OUT1 Output INT, DINT, WORD, DWORD, TIME Destination address 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input "EN". The 
instruction copies the content of operand "TagIn_Value" to operand "TagOut_Value". 
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13.3.8.2 WR_FDB: Write value indirectly to an F-DB (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1)  
(S7-300, S7-400) 


Description  
This instruction writes the value specified in input IN to the tag addressed by INI_ADDR and 
OFFSET in an F-DB. 


The address of the tags addressed using INI_ADDR and OFFSET must be within the 
address range defined by addresses INI_ADDR and END_ADDR.  


If the F-CPU has gone to STOP mode with diagnostic event ID 75E2, check to determine if 
this condition is satisfied. 


The start address of the area in an F-DB to which the value at input IN is to be written is 
transferred using input INI_ADDR. The associated offset in this area is transferred using 
input OFFSET.  


The addresses transferred in input INI_ADDR or END_ADDR must point to a tag of the 
selected data type in an F-DB. Only tags of the selected data type are permitted between the 
INI_ADDR and END_ADDR addresses. The INI_ADDR address must be smaller than the 
END_ADDR address.  


As shown in the following example, the INI_ADDR and END_ADDR addresses must be 
transferred fully-qualified as "DBx".DBWy or in the corresponding symbolic representation. 
Transfers in other forms are not permitted. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters 
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input INT, DINT Value to be written to the F-DB 
INI_ADDR Input POINTER Start address of the area in an F-DB 
END_ADDR Input POINTER End address of the area in an F-DB 
OFFSET Input INT Offset 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 
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Examples of parameter assignment of INI_ADDR, END_ADDR, and OFFS 
 
Name Data type Initial value Comment 
Static 
VAR_BOOL10 Bool false  
VAR_BOOL11 Bool false  
VAR_BOOL12 Bool false  
VAR_BOOL13 Bool false  
VAR_TIME10 Time T#0MS  
VAR_TIME11 Time T#0MS  
VAR INT10 Int 0 <- INI ADDR = "F-DB".VAR INT10         Example 1 
VAR_INT11 Int 0  
VAR_INT12 Int 0  
VAR INT13 Int 0 <- OFFSET = 3 
VAR_INT14 Int 0  
VAR INT15 Int 0 <- END ADDR = "F-DB".VAR INT15 
VAR_BOOL20 Bool false  
VAR_BOOL21 Bool false  
VAR_BOOL22 Bool false  
VAR_BOOL23 Bool false  
VAR INT20 Int 0 <- INI ADDR = "F-DB".VAR INT20         Example 2 
VAR_INT21 Int 0  
VAR_INT22 Int 0  
VAR INT23 Int 0 <- END ADDR = "F-DB".VAR INT23 
VAR INT30 Int 0 <- INI ADDR = "F-DB".VAR INT30         Example 3 
VAR INT31 Int 0 <- OFFSET = 1 
VAR_INT32 Int 0  
VAR_INT33 Int 0  
VAR INT34 Int 0 <- END ADDR = "F-DB".VAR INT34 
VAR_TIME20 TIME T#0MS  
VAR DINT10 DInt 0 <- INI ADDR = "F-DB".VAR DINT10        Example 4 
VAR_DINT11 DInt 0  
VAR DINT12 DInt 0 <- OFFSET = 2 
VAR DINT13 DInt 0 <- END ADDR = "F-DB".VAR DINT13 


Example 
The following example shows how the instruction works: 
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13.3.8.3 RD_FDB: Read value indirectly from an F-DB (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) 
(S7-300, S7-400) 


Description  
This instruction reads the tag addressed via INI_ADDR and OFFSET in an F-DB and 
provides it at output OUT. 


The address of the tags addressed using INI_ADDR and OFFSET must be within the 
address range defined by addresses INI_ADDR and END_ADDR.  


If the F-CPU has gone to STOP mode with diagnostic event ID 75E2, check to determine if 
this condition is satisfied. 


The start address of the area in an F-DB from which the tag is to be read is transferred using 
input INI_ADDR. The associated offset in this area is transferred using input OFFSET.  


The addresses transferred in input INI_ADDR or END_ADDR must point to a tag of the 
selected data type in an F-DB. Only tags of the selected data type are permitted between the 
INI_ADDR and END_ADDR addresses. The INI_ADDR address must be smaller than the 
END_ADDR address.  


The INI_ADDR and END_ADDR addresses must be transferred fully-qualified as 
"DBx".DBWy or in the corresponding symbolic representation. Transfers in other forms are 
not permitted. Examples of parameter assignment of INI_ADDR, END_ADDR, and OFFSET 
are contained in WR_FDB: Write value indirectly to an F-DB (STEP 7 Safety Advanced V13 
SP1) (S7-300, S7-400) (Page 614).  


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters 
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
INI_ADDR Input POINTER Start address of the area in an F-DB 
END_ADDR Input POINTER End address of the area in an F-DB 
OFFSET Input INT Offset 
OUT Output INT, DINT Value to be read from the F-DB 


You can select the data type of the instruction in the "<???>" drop-down list in the instruction 
box. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 


13.3.9 Conversion operations 


13.3.9.1 CONVERT: Convert value (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description      
The "Convert value" instruction reads the content of parameter IN and converts it according 
to the data types selected in the instruction box. The converted value is output at output 
OUT. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input INT Value to be converted. 
OUT Output DINT Result of the conversion 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input "EN". The 
content of the operand "TagIn_Value" is read and converted to a double integer (32 bit). The 
result is stored in operand "TagOut_Value". 
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13.3.9.2 BO_W: Convert 16 data elements of data type BOOL to a data element of data type 
WORD (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction converts the 16 values of data type BOOL at inputs IN0 to IN15 to a value of 
data type WORD, which is made available at output OUT. The conversion takes place as 
follows: The i-th bit of the WORD value is set to 0 (or 1), if the value at input INi = 0 (or 1). 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN0 Input BOOL Bit 0 of WORD value 
IN1 Input BOOL Bit 1 of WORD value 
...   ... 
IN15 Input BOOL Bit 15 of WORD value 
OUT Output WORD WORD value consisting of IN0 to IN15 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 — — — This version is invalid. 
1.2 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.3 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Example  
The following example shows how the instruction works: 


 
The following table shows how the instruction works using specific operand values: 
 
Parameter Operand Value 
IN0 TagValue_0 FALSE 
IN1 TagValue_1 FALSE 
...  ... 
IN13 TagValue_13 FALSE 
IN14 TagValue_14 TRUE 
IN15 TagValue_15 TRUE 
OUT TagResult W#16#C000 


The values of operands "TagValue_0" to " TagValue_15" are combined to form data type 
WORD and assigned to operand "TagResult".  
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13.3.9.3 W_BO: Convert 16 data elements of data type WORD to a data element of data type 
BOOL (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
This instruction converts the value of data type WORD at input IN to 16 values of data type 
BOOL, which are provided at outputs OUT0 to OUT15. The conversion takes place as 
follows: Output OUTi is set to 0 (or 1), if the i-th bit of the WORD value is 0 (or 1). 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters 
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input WORD WORD value 
OUT0 Output BOOL Bit 0 of WORD value 
OUT1 Output BOOL Bit 1 of WORD value 
...   ... 
OUT15 Output BOOL Bit 15 of WORD value 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 — — — This version is invalid. 
1.2 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.3 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The following table shows how the instruction works using specific operand values: 
 
Parameter Operand Value 
IN TagValue W#16#C000 
OUT0 TagOUT_0 FALSE 
OUT1 TagOUT_1 FALSE 
...  ... 
OUT13 TagOUT_13 FALSE 
OUT14 TagOUT_14 TRUE 
OUT15 TagOUT_15 TRUE 


The value of operand "TagValue" of data type WORD is converted to the 16 values 
"TagOUT_0" to "TagOUT_15" of data type BOOL. 
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13.3.9.4 SCALE: Scale values (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1500) 


Description  
This instruction scales the value at input IN in physical units between the low limit value at 
input LO_LIM and the high limit value at input HI_LIM. It is assumed that the value at input IN 
is between 0 and 27648. The scaling result is provided at output OUT.  


The instruction uses the following equation: 


OUT = [ IN × (HI_LIM – LO_LIM) ] / 27648 + LO_LIM 


As long as the value at input IN is greater than 27648, output OUT is linked to HI_LIM and 
OUT_HI is set to 1. 


As long as the value at input IN is less than 0, output OUT is linked to LO_LIM and OUT_LO 
is set to 1. 


For inverse scaling, you must assign LO_LIM > HI_LIM. With inverse scaling, the output 
value at output OUT decreases while the input value at input IN increases. 


Every call of the "Scale values" instruction must be assigned a data area in which the 
instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened for this reason 
when the instruction is inserted in the program; in it you can create a data block (single 
instance) (e.g., SCALE_DB_1) or a multi-instance (e.g., SCALE_Instance_1) for the "Scale 
values" instruction. Once it is created, you can find the new data block in the project tree in 
the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as 
a local tag in the "Static" section of the block interface. For more information, refer to the 
help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input INT Input value to be scaled in physical units 
HI_LIM Input INT High limit value of value range of OUT 
LO_LIM Input INT Low limit value of value range of OUT 
OUT Output INT Result of scaling 
OUT_HI Output BOOL 1 = Input value > 27648: OUT = HI_LIM 
OUT_LO Output BOOL 1 = Input value < 0: OUT = LO_LIM 







 STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions 
 13.3 Instructions - FBD 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 623 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x This version has identical functions to version V1.0. 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Behavior in the event of overflow or underflow of analog values and fail-safe value output 
 


 Note 


If inputs from the PII of an SM 336; AI 6 x 13Bit or SM 336; F-AI 6 x 0/4 ... 20 mA HART are 
used as input values, note that the F-system detects an overflow or underflow of a channel 
of this F-SM as an F-I/O fault or channel fault. The fail-safe value 0 is provided in place of 
7FFFH (for overflow) or 8000H (for underflow) in the PII for the safety program.  


If other fail-safe values are to be output in this case, you must evaluate the QBAD tag in the 
F-I/O DB (branch to output of an individual fail-safe value).  


If the value in the PII of the F-SM is within the overrange or underrange, but is > 27648 or < 
0, you can likewise branch to the output of an individual fail-safe value by evaluating outputs 
OUT_HI and OUT_LO, respectively. 


 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When operand "TagIn_Value" = 20000, the result is "TagOut_Value" 361. 
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13.3.10 Program control operations 


13.3.10.1 JMP: Jump if RLO = 1 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Jump if RLO = 1" instruction to interrupt the linear execution of the program 
and resume it in another network. The destination network must be identified by a jump label 
(Page 628) (LABEL). The designation of the jump label is specified in the placeholder above 
the instruction box. 


The specified jump label must be in the same block in which the instruction is executed. The 
name you specify can only occur once in the block.  


If the result of logic operation (RLO) at the input of the instruction is "1" or the input is not 
connected, the jump to the network identified by the jump label is executed. The jump 
direction can be towards higher or lower network numbers.  


If the result of logic operation (RLO) at the input of the instruction is "0", the program 
continues executing in the next network. 


 


 Note 


(S7-1200, S7-1500) 
If the jump destination (jump label) for an instruction "JMP" or "JMPN" is above the 
associated instruction "JMP" or "JMPN" (backwards jump), you cannot insert any other 
instructions for program control (JMP, JMPN, RET, jump label) between them.  
Exception: You can insert an instruction "JMP" or "JMPN" between them if you also insert 
the associated jump destination in between as well as below the associated instruction 
"JMP" or "JMPN" (forward jump). 
Non-compliance can lead to compilation errors or to the CPU going to STOP. 


 


 Note 


You are not permitted to insert any SENDDP or SENDS7 instructions between an instruction 
JMP or JMPN and the associated jump destination (jump label). 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When operand "TagIn_1" has signal state "1", the "Jump if RLO = 1" instruction is executed. 
The linear execution of the program is interrupted and continues in Network 3, which is 
identified by the jump label CAS1. When input "TagIn_3" has signal state "1", output 
"TagOut_3" is reset. 
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13.3.10.2 JMPN: Jump if RLO = 0 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description  
You can use the "Jump if RLO = 0" instruction to interrupt the linear execution of the program 
and resume it in another network, when the result of logic operation at the input of the 
instruction is "0". The destination network must be identified by a jump label (Page 628) 
(LABEL). The designation of the jump label is specified in the placeholder above the 
instruction box. 


The specified jump label must be in the same block in which the instruction is executed. The 
name you specify can only occur once in the block.  


If the result of logic operation (RLO) at the input of the instruction is "0", the jump to the 
network identified by the jump label is executed. The jump direction can be towards higher or 
lower network numbers.  


If the result of logic operation (RLO) at the input of the instruction is "1", the program 
continues executing in the next network. 


 


 Note 


(S7-1200, S7-1500) 
If the jump destination (jump label) for an instruction "JMP" or "JMPN" is above the 
associated instruction "JMP" or "JMPN" (backwards jump), you cannot insert any other 
instructions for program control (JMP, JMPN, RET, jump label) between them.  
Exception: You can insert an instruction "JMP" or "JMPN" between them if you also insert 
the associated jump destination in between as well as below the associated instruction 
"JMP" or "JMPN" (forward jump). 
Non-compliance can lead to compilation errors or to the CPU going to STOP. 


 


 Note 


You are not permitted to insert any SENDDP or SENDS7 instructions between an instruction 
JMP or JMPN and the associated jump destination (jump label). 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When operand "TagIn_1" has signal state "0", instruction "Jump if RLO = 0" is executed. The 
linear execution of the program is interrupted and continues in Network 3, which is identified 
by the jump label CAS1. When input "TagIn_3" has signal state "1", output "TagOut_3" is 
reset. 
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13.3.10.3 LABEL: Jump label (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description     
You can use a jump label to specify a destination network, in which the program execution 
should resume after a jump.  


The jump label and the instruction in which the jump label is specified must be located in the 
same block. The name of a jump label can only be assigned once in a block.  


Only one jump label can be placed in a network. To each jump label can be jumped from 
several locations. 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
When operand "TagIn_1" has signal state "1", the "JMP: Jump if RLO = 1" instruction is 
executed. The linear execution of the program is interrupted and continues in Network 3, 
which is identified by the jump label CAS1. When input "TagIn_3" has signal state "1", output 
"TagOut_3" is reset. 


See also 
JMP: Jump if RLO = 1 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 624) 


JMPN: Jump if RLO = 0 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 626) 


RET: Return (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) (Page 629) 
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13.3.10.4 RET: Return (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "Return" instruction to stop the processing of a block.  


If the result of logic operation (RLO) at the input of the "Return" instruction is "1" or the box 
input of the S7-1200/1500 F-CPUs is not connected, program execution is terminated in the 
currently called block and continued in the calling block (for example, in the main safety 
block) after the call function. If the RLO at the input of the "Return" instruction is "0", the 
instruction is not executed. Program execution continues in the next network of the called 
block. 


 


 Note 


You cannot program a "Return" instruction before a main safety block call. 
 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
If either the "TagIn_1" or "TagIn_2" operand has the signal state "1", the "Return" instruction 
is executed. Program execution in the called block is terminated and continues in the calling 
block. 


See also 
LABEL: Jump label (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 628) 


JMPN: Jump if RLO = 0 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 626) 


JMP: Jump if RLO = 1 (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 
(Page 624) 







STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions  
13.3 Instructions - FBD 


 SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
630 Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 


13.3.10.5 OPN: Open global data block (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) 


Description  
You can use the "Open global data block" instruction to open a data block. The number of 
the data block is transferred to the DB register. Subsequent DB commands access the 
relevant blocks depending on the register contents. 


 


 Note 


Note when using the "Open global data block" instruction that the content of the DB register 
can be changed after calls of F-FB/F-FC and "fully qualified DB accesses", such that there is 
no guarantee that the last data block you opened with "Open global data block" is still open. 


You should therefore use the following method for addressing data to avoid errors when 
accessing data of the DB register: 
• Use symbolic addressing. 
• Use only fully qualified DB accesses. 


If you still want to use the "Open global data block" operation, you must ensure that the DB 
register is restored by repeating the "Open global data block" instruction after calls of  
F-FB/F-FC and "fully qualified DB accesses." Otherwise, a malfunction could result. 


 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
<Data block> Input BLOCK_DB Data block that is opened 


"Fully qualified DB access" 
The initial access to data of a data block in an F-FB/F-FC must always be a "fully qualified 
DB access," or it must be preceded by the "Open global data block" instruction. This also 
applies to the initial access to data of a data block after a jump label. 


An example of "fully qualified DB access" and "non-fully qualified DB access" is provided in 
Restrictions in the programming languages FBD/LAD (Page 90). 


Access to instance DBs 
You can also access instance DBs of F-FBs with fully qualified access, e.g., for transfer of 
block parameters. It is not possible to access static local data in single/multi-instances of 
other F-FBs. 


Note that accessing instance DBs of F-FBs that are not called in the safety program can 
cause the F-CPU to go to STOP mode. 
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Example 
The following example shows how the instruction works: 


Network 1 


 
Network 2 


 
The "Motor_DB" data block is called in network 1. The number of the data block is 
transferred to the DB register. The "DBX0.0" operand is queried in network 2. The signal 
state of the "DBX0.0" operand is assigned to the "Tag_Output" operand. 
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13.3.11 Word logic operations 


13.3.11.1 AND: AND logic operation (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description  
You can use the "AND logic operation" instruction to combine the value at input IN1 to the 
value at input IN2 bit-by-bit by AND logic and query the result at output OUT.  


When the instruction is executed, bit 0 of the value at input IN1 and bit 0 of the value at input 
IN2 are ANDed. The result is stored in bit 0 of output OUT. The same logic operation is 
executed for all other bits of the specified values. 


The result bit has signal state "1" only when both of the bits in the logic operation also have 
signal state "1". If one of the two bits of the logic operation has signal state "0", the 
corresponding result bit is reset. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input WORD First value of logic operation 
IN2 Input WORD Second value of logic operation 
OUT Output WORD Result of the instruction 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
 
IN1 "Tag_Value1" = 01010101 01010101 


IN2 "Tag_Value2" = 00000000 00001111 


OUT "Tag_Result" = 00000000 00000101 


The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input "EN". The 
value of the "Tag_Value1" operand and the value of the "Tag_Value2" operand are ANDed. 
The result is mapped bit-by-bit and output in the "Tag_Result" operand. 
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13.3.11.2 OR: OR logic operation (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200,  
S7-1500) 


Description  
You can use the "OR logic operation" instruction to connect the value at input IN1 input to 
the value at input IN2 bit-by-bit by OR logic and query the result at output OR.  


When the instruction is executed, bit 0 of the value at input IN1 and bit 0 of the value at input 
IN2 are ORed. The result is stored in bit 0 of output OUT. The same logic operation is 
executed for all bits of the specified tags. 


The result bit has signal state "1" when at least one of the two bits in the logic operation has 
signal state "1". If both of the bits of the logic operation have signal state "0", the 
corresponding result bit is reset. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input WORD First value of logic operation 
IN2 Input WORD Second value of logic operation 
OUT Output WORD Result of the instruction 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
 
IN1 "Tag_Value1" = 01010101 01010101 


IN2 "Tag_Value2" = 00000000 00001111 


OUT "Tag_Result" = 01010101 01011111 


The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input "EN". The 
value of the "Tag_Value1" operand and the value of the "Tag_Value2" operand are ORed. 
The result is mapped bit-by-bit and output in the "Tag_Result" operand. 
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13.3.11.3 XOR: EXCLUSIVE OR logic operation (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400,  
S7-1200, S7-1500) 


Description  
You can use the "EXCLUSIVE OR logic operation" instruction to combine the value at input 
IN1 and the value at input IN2 bit-by-bit by EXCLUSIVE OR logic and query the result at 
output OUT.  


When the instruction is executed, bit 0 of the value at input IN1 input and bit 0 of the value at 
input IN2 are logically combined by EXCLUSIVE OR. The result is stored in bit 0 of output 
OUT. The same logic operation is executed for all other bits of the specified value. 


The result bit has signal state "1" when one of the two bits in the logic operation has signal 
state "1". If both of the bits of the logic operation have signal state "1" or "0", the 
corresponding result bit is reset. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Parameters  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN1 Input WORD First value of logic operation 
IN2 Input WORD Second value of logic operation 
OUT Output WORD Result of the instruction 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
 
IN1 "Tag_Value1" = 01010101 01010101 


IN2 "Tag_Value2" = 00000000 00001111 


OUT "Tag_Result" = 01010101 01011010 


The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input "EN". The 
value of the "Tag_Value1" operand and the value of the "Tag_Value2" operand are logically 
combined by EXCLUSIVE OR. The result is mapped bit-by-bit and output in the 
"Tag_Result" operand. 
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13.3.12 Shift and rotate 


13.3.12.1 SHR: Shift right (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
Use the "Shift right" instruction to shift the content of the operand at input IN bit-by-bit to the 
right and query the result at output OUT. Use input N to specify the number of bit positions 
by which the specified value is to be moved.  


If the value at parameter N is "0", the value at input IN is copied unchanged to the operand 
at output OUT. 


If the value at input N is greater than the number of available bit positions, the operand value 
at input IN is shifted to the right by the available number of bit positions. 


The bit locations that are freed up in the left area of the operand during the shift operation 
are filled with zeros. 


The following figure shows how the content of an operand of data type WORD is moved by  
6 bit positions to the right:  


 
Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


S7-300/400: 


Only the low-byte is evaluated from input N. 


S7-1200/1500: 


If the value at input N < 0, the output OUT is set to 0. 
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Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input WORD Value that is shifted 
N Input INT Number of bit positions by which the value is shifted 
OUT Output WORD Result of the instruction 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 — — — This version is invalid. 
1.2 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.3 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The following table shows how the instruction works using specific operand values: 
 
Parameter Operand Value 
IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111 


N Tag_Number 3 
OUT TagOut_Value 0000 0111 1111 0101 


The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input "EN". The 
content of the operand "TagIn_Value" is moved three bit positions to the right. The result is 
output at output "TagOut_Value". 
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13.3.12.2 SHL: Shift left (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1200, S7-1500) 


Description  
Use the "Shift left" instruction to shift the content of the operand at input IN bit-by-bit to the 
left and query the result at output OUT. Use input N to specify the number of bit positions by 
which the specified value is to be moved.  


If the value at input N is "0", the value at input IN is copied to the operand at output OUT. 


If the value at input N is greater than the number of available bit positions, the operand value 
at input IN is shifted to the left by the available number of bit positions. 


The bit positions that are freed up in the right area of the operand during the shift operation 
are filled with zeros. 


The following figure shows how the content of an operand of data type WORD is moved by  
6 bit positions to the left: 


 
Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 Note 


S7-300/400: 


Only the low-byte is evaluated from input N. 


S7-1200/1500: 


If the value at input N < 0, the output OUT is set to 0. 
 


Parameter  
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN Input WORD Value that is shifted 
N Input INT Number of bit positions by which the value is shifted 
OUT Output WORD Result of the instruction 
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Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 — — — This version is invalid. 
1.2 x — x These versions have identical functions to version V1.0. 
1.3 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


 
The following table shows how the instruction works using specific operand values: 
 
Parameter Operand Value 
IN TagIn_Value 0011 1111 1010 1111 


N Tag_Number 4 
OUT TagOut_Value 1111 1010 1111 0000 


The instruction is always executed regardless of the signal state at enable input "EN". The 
content of the operand "TagIn_Value" is moved four bit positions to the left. The result is 
output at output "TagOut_Value". 
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13.3.13 Operating 


13.3.13.1 ACK_OP: Fail-safe acknowledgment (STEP 7 Safety V13 SP1) (S7-300, S7-400,  
S7-1200, S7-1500) 


Description (S7-300, S7-400) 
This instruction enables fail-safe acknowledgment from an HMI system. It allows, for 
example, reintegration of F-I/O to be controlled from the HMI system. Acknowledgment takes 
place in two steps: 


● Input/output parameter IN changes to a value of 6 for exactly one cycle. 


● Input/output parameter IN changes to a value of 9 within a minute for exactly one cycle 


Once the in/out parameter IN has changed to a value of 6, the instruction evaluates whether 
this parameter has changed to a value of 9 after 1 second, at the earliest, or one minute, at 
the latest. Output OUT (output for acknowledgment) is then set to 1 for one cycle. 


If an invalid value is input or if in/out parameter IN has not changed to the value 9 within one 
minute or the change occurred before one second has elapsed, then in/out parameter IN is 
reset to 0, and both steps listed above must be repeated. 


During the time in which in/out parameter IN must change from 6 to the value 9, output Q is 
set to 1. Otherwise, Q has a value of 0. 


Every call of the "Fail-safe acknowledgment" instruction must be assigned a data area in 
which the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when 
the instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., ACK_OP_DB_1) or a multi-instance (e.g., ACK_OP_Instance_1) for 
the "Fail-safe acknowledgment" instruction. Once it is created, you can find the new data 
block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System 
blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the block interface. For 
more information, refer to the help on STEP 7. 


 


 Note 


A separate data area must be used for each call of ACK_OP. Each call can be processed 
only once in an F-runtime group cycle. 


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 
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 WARNING 


The two acknowledgment steps must not be triggered by one single operation, for example 
by automatically storing them along with the time conditions in a program and using a 
function key to trigger them. 
Having two separate acknowledgment steps also prevents erroneous triggering of an 
acknowledgment by your non-fail-safe HMI system. (S013) 


 


 WARNING 


If you have HMI systems and F-CPUs that are interconnected and use the ACK_OP 
instruction for fail-safe acknowledgment, you need to ensure that the intended F-CPU will 
be addressed before you perform the two acknowledgment steps. 
• To do this, store a network-wide* unique name for the F-CPU in a DB of your standard 


user program in each F-CPU. 
• In your HMI system, set up a field from which you can read out the F-CPU name from 


the DB online before executing the two acknowledgment steps. 
• Optional: 


in your HMI system, set up a field to permanently store the F-CPU name. Then, you can 
determine whether the intended F-CPU is being addressed by simply comparing the F-
CPU name read out online with the permanently stored name.(S014) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


 Note 


You can read out output Q by means of HMI systems or, if applicable, you can evaluate it in 
your standard user program.  


You can provide the in/out IN with a separate memory word or DBW of a DB of the standard 
user program supply for each instance of the ACK_OP instruction. 
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Description (S7-1200, S7-1500) 
This instruction enables fail-safe acknowledgment from an HMI system. It allows, for 
example, reintegration of F-I/O to be controlled from the HMI system. Acknowledgment takes 
place in two steps: 


● Input/output parameter IN changes to a value of 6 for exactly one cycle. 


● Input/output parameter IN changes to the value at the ACK_ID input within a minute for 
exactly one cycle 


Once the in/out parameter IN has changed to a value of 6, the instruction evaluates whether 
this parameter has changed to a value at the ACK_ID input after 1 second, at the earliest, or 
one minute, at the latest. Output OUT (output for acknowledgment) is then set to 1 for one 
cycle. 


If an invalid value is input or if in/out parameter IN has not changed to the value at the 
ACK_ID input within one minute or the change occurred before one second has elapsed, 
then in/out parameter IN is reset to 0, and both steps listed above must be repeated. 


During the time in which in/out parameter IN must change from 6 to the value at the ACK_ID 
input, output Q is set to 1. Otherwise, Q has a value of 0. 


Every call of the "Fail-safe acknowledgment" instruction must be assigned a data area in 
which the instruction data are stored. The "Call options" dialog is automatically opened when 
the instruction is inserted in the program for this reason. There you can create a data block 
(single instance) (e.g., ACK_OP_DB_1) or a multi-instance (e.g., ACK_OP_Instance_1) for 
the "Fail-safe acknowledgment" instruction. Once it is created, you can find the new data 
block in the project tree in the "STEP 7 Safety" folder under "Program blocks > System 
blocks" or the multi-instance as a local tag in the "Static" section of the block interface. For 
more information, refer to the help on STEP 7. 


 


 Note 


A separate data area must be used for each call of ACK_OP. Each call can be processed 
only once in an F-runtime group cycle. 


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 


 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


 


 WARNING 


The two acknowledgment steps must not be triggered by one single operation, for example 
by automatically storing them along with the time conditions in a program and using a 
function key to trigger them. 
Having two separate acknowledgment steps also prevents erroneous triggering of an 
acknowledgment by your non-fail-safe HMI system. (S013) 
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 WARNING 


If you have HMI systems and F-CPUs that are interconnected and use the ACK_OP 
instruction for fail-safe acknowledgment, you need to ensure that the intended F-CPU will 
be addressed before you perform the two acknowledgment steps. 


Alternative 1: 
• The value for each identifier of the acknowledgment (ACK_ID input; data type: INT) can 


be freely selected in the range from 9 to 30000, but must be unique network-wide* for all 
instances of the ACK_OP instruction. 
You must supply the ACK_ID input with constant values when calling the instruction. 
Direct read or write access in the associated instance DB is not permitted in the safety 
program! 


Alternative 2: 
• To do this, store a network-wide* unique name for the F-CPU in a DB of your standard 


user program in each F-CPU. 
• In your HMI system, set up a field from which you can read out the F-CPU name from 


the DB online before executing the two acknowledgment steps. 
• Optional: 


in your HMI system, set up a field to permanently store the F-CPU name. Then, you can 
determine whether the intended F-CPU is being addressed by simply comparing the  
F-CPU name read out online with the permanently stored name. (S047) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. 


 


 WARNING 


When using an instruction with time processing, take the following timing imprecision 
sources into account when determining your response times: 
• Known timing imprecision (based on standard systems) resulting from cyclic processing 
• Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the 


instruction (see figure in section "Timing imprecision resulting from the update time of 
the time base used in the instruction") 


• Tolerance of internal time monitoring in the F-CPU 
– For time values up to 100 ms, a maximum of 20% of the (assigned) time value 
– For time values greater than or equal to 100 ms, a maximum of 2% of the (assigned) 


time value 


You must choose the interval between two call times of an instruction with time processing 
in such a way that the required response times are achieved, taking into account the 
possible timing imprecision. (S034) 


 


 Note 


You can read out output Q by means of HMI systems or, if applicable, you can evaluate it in 
your standard user program.  


You need to provide the in/out IN with a separate memory word or DBW of a DB of the 
standard user program supply for each instance of the ACK_OP instruction. 
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Parameters (S7-300, S7-400) 
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
IN InOut INT Input variable from HMI system 
OUT Output BOOL Output for acknowledgment 
Q Output BOOL Time status 


Parameters (S7-1200, S7-1500) 
The following table shows the parameters of the instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
ACK_ID Input INT Identifier of the acknowledgment (9 to 30000) 
IN InOut INT Input variable from HMI system 
OUT Output BOOL Output for acknowledgment 
Q Output BOOL Time status 


Instruction versions 
A number of versions are available for this instruction: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 x — x These versions are identical in function to version V1.0 for S7-300/400 
F-CPUs. 
The input ACK_ID must also be taken into consideration for  
S7-1200/1500 F-CPUs. 


1.2 x x x 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 
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Timing imprecision resulting from the update time of the time base used in the instruction: 


 
① For the first call in cycle n+1, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 


group is earlier than that in cycle n by the amount of Δ1, e.g. because parts of the safety  
program of the F-runtime group before the call time of the instruction in cycle n+1 are skipped. 
For the time update, the instruction takes account of time TBase_1 instead of the time T1 that has 
actually elapsed in cycle n since the call. 


② The instruction is called a second time in cycle n+1. This does not involve another time update 
(by Δ2). 


③ For the call in cycle n+2, the call time of the instruction relative to the start of the F-runtime 
group is later than that in cycle n by the amount of Δ3, e.g. because the F-runtime group was 
interrupted by a higher priority interrupt before the call time of the instruction in cycle n+2. The 
instruction took into account time TBase_1 + TBase_2  instead of the time T3 that has actually 
elapsed in cycle n since the call. This would also be the case if no call occurred in cycle n+1. 


Example 
An example how the instruction is used is available under Implementing User 
Acknowledgment in the Safety Program of the F-CPU of a DP Master or IO controller 
(Page 151). 


See also 
Implementing user acknowledgment in the safety program of the F-CPU of a I-slave or  
I-device (S7-300, S7-400, S7-1500) (Page 156) 
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13.3.14 Additional instructions 


13.3.14.1 OV: Get status bit OV (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400) 


Description     
You can use the "Get status bit OV" instruction to detect whether a number range overflow 
occurred in the last arithmetic instruction processed.  


The "Get status bit OV" evaluation must be inserted in the network that follows the 
instruction that influences the OV. This network must not contain any jump labels. 


 


 Note 


The execution time of the OV-affecting instruction is extended when the "Get status bit OV " 
instruction is used (see also Excel file for response time calculation 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100)). 


 


Example 
The following example shows how the instruction works: 


Network 1: 


 
Network 2: 


 
The value of the "Tag_Value1" operand is added to value of the Tag_Value2 operand. The 
result of the addition is stored in the "Tag_Result" operand. 


If an overflow occurs during execution of the "Add" instruction, the status bit OV is set to "1". 
In network 2, following the query of the status bit OV, the "Set output" (S) instruction is 
executed and the "TagOut" operand is set. 
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13.3.15 Communication 


13.3.15.1 PROFIBUS/PROFINET 


SENDDP and RCVDP: Send and receive data via PROFIBUS DP/PROFINET IO (STEP 7 Safety 
Advanced V13 SP1) (S7-300, S7-400, S7-1500) 


Introduction  
You use the SENDDP and RCVDP instructions for fail-safe sending and receiving of data 
using: 


● Safety-related master-master communication 


● Safety-related master-master communication for S7 Distributed Safety 


● Safety-related master-I-slave communication 


● Safety-related I-slave-I-slave communication 


● Safety-related IO controller-IO controller communication 


● Safety-related IO controller-IO controller communication for S7 Distributed Safety 


● Safety-related IO controller-I-device communication 


● Safety-related IO controller-I-slave communication 


Description 
The SENDDP instruction sends 16 data elements of data type BOOL and 2 data elements of 
data type INT or one data element of the data type DINT (S7-1500) in a fail-safe manner to 
another F-CPU via PROFIBUS DP/PROFINET IO. The data can be received there by the 
related RCVDP instruction. 


Every call of this instruction must be assigned a data area in which the instruction data are 
stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the instruction is inserted in 
the program for this reason. There you can create a data block (single instance)  
(e.g., RCVDP_DB_1) for these instructions. Once it is created, the new data block can be 
found in the "STEP 7 Safety" folder in the project tree under "Program blocks > System 
blocks". For more information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


With the SENDDP instruction, the data to be sent (for example, outputs of other  
F-blocks/instructions) are available at input SD_BO_xx or SD_I_xx or SD_DI_00 as 
alternative. 


With the RCVDP instruction, the data received are available at outputs RD_BO_xx and 
RD_I_xx or RD_DI_00 as alternative for additional processing by other F-blocks/instructions. 


(S7-1500) At the DINTMODE input of the SENDDP instruction you specify if the data at the 
inputs SD_I_00 and SD_I_01 or the data at the input SD_DI_00 is sent. 
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The operating mode of the F-CPU with the SENDDP instruction is provided at output 
SENDMODE. If the F-CPU with the SENDDP instruction is in disabled safety mode, output 
SENDMODE = 1. 


Communication between F-CPUs takes place in the background by means of a special 
safety protocol. You must define the communication relationship between a SENDDP 
instruction in one F-CPU and a RCVDP instruction in the other F-CPU by specifying an 
address relationship at the DP_DP_ID inputs of the SENDDP and RCVDP instructions. 
Associated SENDDP and RCVDP instructions are assigned the same value for DP_DP_ID.  


 


 WARNING 


The value for each address relationship (DP_DP_ID input; data type: INT) is user-defined; 
however, it must be unique network-wide* for all safety-related communication connections. 
The uniqueness must be checked in the safety summary during acceptance of the safety 
program. You can find additional information in Correctness of the communication 
configuration (Page 316). 


You must supply inputs DP_DP_ID and LADDR with constant values when calling the 
instruction. Direct read or write access to the associated instance DB to DP_DP_ID and 
LADDR is not permitted in the safety program. (S016) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via PROFIBUS DP. In 
PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via RT_Class_1/2/3 
(Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP (IP, Layer 3). 


 


 Note 


Within a safety program, you must assign a different start address (S7-300, S7-400) or HW 
identifier (S7-1200, S7-1500) for every call of the SENDDP and RCVDP instructions at input 
LADDR.  


A separate instance DB must be used for each call of the SENDDP and RCVDP instructions. 
You must not declare and call these instructions as multi-instances. 


The input and outputs of the RCVDP instruction cannot be initialized with temporary or static 
local data of the main safety block. 


The inputs of the RCVDP instruction cannot be initialized with outputs (using fully qualified 
DB accesses) of a RCVDP or RCVS7 instruction called in an upstream network. 


The RD_D_00 output must not be evaluated for DINTMODE = 0; the RD_I_xx outputs of the 
RCVDP instruction must not be evaluated for DINTMODE = 1. 


(S7-1500) The outputs of the SENDDP and RCVDP instructions must not be supplied with 
tags from the standard user program. Exception: RET_DPRD, RET_DPWR and DIAG 
outputs. 


You cannot use an actual parameter for an output of an RCVDP instruction, if it is already 
being used for an input of the same or another RCVDP or RCVS7 instruction.  


The F-CPU can go to STOP if this is not observed. The cause of the diagnostic event is 
entered in the diagnostic buffer of the F-CPU. You can find additional information on the 
cause in the online help for diagnostic messages. 
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 Note 


You are not permitted to insert any SENDDP instructions between an instruction JMP or 
JMPN and the associated jump destination (jump label). 


You cannot insert a RET instruction prior to a SENDDP instruction. 
 


SENDDP parameter 
The following table shows the parameters of the SENDDP instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
SD_BO_00 Input BOOL Send data BOOL 00 
...   ... 
SD_BO_15 Input BOOL Send data BOOL 15 
SD_I_00 Input INT Send data INT 00 
SD_I_01 Input INT Send data INT 01 
SD_DI_00 Input DINT (S7-1500) 


(hidden) 
Send data DINT 00 


DINTMODE Input DINT (S7-1500) 
(hidden) 
0=SD_I_00 u. SD_I_01 are sent  
1=SD_DI_00 is sent 


DP_DP_ID Input INT Network-wide unique value for the address relationship between 
a SENDDP and RCVDP instruction 


TIMEOUT Input TIME Monitoring time in ms for safety-related communication (see also 
Monitoring and response times (Page 661)) 


LADDR Input INT The start address (S7-300, S7-400) or HW identifier (S7-1200, 
S7-1500) of the address area/transfer area:  
• Of DP/DP coupler for safety-related master-master communi-


cation 
• For safety-related master-I-slave communication 
• For safety-related I-slave-I-slave communication 
• Of PN/PN coupler for safety-related IO controller-IO controller 


communication 
• For safety-related IO controller-I-device communication 
• For safety-related IO controller-I-slave communication 


ERROR Output BOOL 1=Communication error 
SUBS_ON Output BOOL 1=RCVDP outputs fail-safe values 
RET_DPRD Output WORD Error code RET_VAL of the DPRD_DAT instruction  


(for a description of error codes, refer to the online help for 
DPRD_DAT instruction ("Extended instructions > Distributed I/O 
> Other".)) 
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Parameter Declaration Data type Description 
RET_DPWR Output WORD Error code RET_VAL of the DPWR_DAT instruction (for a de-


scription of error codes, refer to the online help for DPWR_DAT 
instruction ("Extended instructions > Distributed I/O > Other".)) 


DIAG Output BYTE Service information 


RCVDP parameter:  
The following table shows the parameters of the RCVDP instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
ACK_REI Input BOOL 1=Acknowledgment for reintegration of send data following  


communication error 
SUBBO_00 Input BOOL Fail-safe value for receive data BOOL 00 
...   ... 
SUBBO_15 Input BOOL Fail-safe value for receive data BOOL 15 
SUBI_00 Input INT Fail-safe value for receive data INT 00 
SUBI_01 Input INT Fail-safe value for receive data INT 01 
SUBDI_00 Input DINT (S7-1500) 


(hidden) 
Fail-safe value for receive data DINT 00 


DP_DP_ID Input INT Network-wide unique value for the address relationship between 
a SENDDP and RCVDP instruction 


TIMEOUT Input TIME Monitoring time in ms for safety-related communication  
(see also Monitoring and response times (Page 661)) 


LADDR Input INT The start address (S7-300, S7-400) or HW identifier (S7-1200, 
S7-1500) of the address area/transfer area:  
• Of DP/DP coupler for safety-related master-master  


communication 
• For safety-related master-I-slave communication 
• For safety-related I-slave-I-slave communication 
• Of PN/PN coupler for safety-related IO controller-IO controller 


communication 
• For safety-related IO controller-I-device communication 
• For safety-related IO controller-I-slave communication 


ERROR Output BOOL 1=Communication error 
SUBS_ON Output BOOL 1=Fail-safe values are output 
ACK_REQ Output BOOL 1=Acknowledgment for reintegration of send data required 
SENDMODE Output BOOL 1=F-CPU with SENDDP instruction in disabled safety mode 
RD_BO_00 Output BOOL Receive data BOOL 00 
...   ... 
RD_BO_15 Output BOOL Receive data BOOL 15 
RD_I_00 Output INT Receive data INT 00 
RD_I_01 Output INT Receive data INT 01 







STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions  
13.3 Instructions - FBD 


 SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
650 Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 


Parameter Declaration Data type Description 
RD_DI_00 Output DINT (S7-1500) 


(hidden) 
Receive data DINT 00 


RET_DPRD Output WORD Error code RET_VAL of the DPRD_DAT instruction (for a  
description of error codes, refer to the online help for DPRD_DAT 
instruction ("Extended instructions > Distributed I/O > Other".)) 


RET_DPWR Output WORD Error code RET_VAL of the DPWR_DAT instruction (for a de-
scription of error codes, refer to the online help for DPWR_DAT 
instruction ("Extended instructions > Distributed I/O > Other".)) 


DIAG Output BYTE Service information 


Instruction versions 
A number of versions are available for these instructions: 


 
Version S7-300/400 S7-1200 S7-1500 Function 
1.0 x — — When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 


are migrated, version 1.0 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety 
Advanced for the first time, we recommend that you first update to the 
latest available version of the instruction.  


1.1 — — — This version is invalid. 
1.2 x — x This version has identical functions to version V1.0. 
1.3 x — x S7-300/400: This version has identical functions to version V1.0. 


S7-1500: Instead of 2 data of data type INT, one data of data type DINT 
can be sent/received as alternative. Otherwise identical function as 
version V1.0. 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety, the latest available version for the  
F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Placement 
The RCVDP instruction must be inserted at the start of the main safety block and the 
SENDDP instruction at the end. 


Startup characteristics 
After the sending and receiving F-systems are started up, communication must be 
established between the connection partners for the fist time (SENDDP and RCVDP 
instructions). During this time, the receiver (RCVDP instruction) outputs the fail-safe values 
present at its inputs SUBBO_xx and SUBI_xx or alternatively SUBDI_00.  


The SENDDP and RCVDP instructions signal this at output SUBS_ON with 1. Output 
SENDMODE has a default of 0 and is not updated, as long as output SUBS_ON = 1. 
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Behavior in the event of communication errors 
If a communication error occurs, for example, due to a signature error (CRC) or when 
monitoring time TIMEOUT expires, outputs ERROR and SUBS_ON = 1 are set. The receiver 
(RCVDP instruction) then outputs the fail-safe values assigned at its SUBBO_xx and 
SUBI_xx or alternatively SUBDI_00 inputs. Output SENDMODE is not updated while output 
SUBS_ON = 1.  


The send data of the SENDDP instruction present at inputs SD_BO_xx and SD_I_xx, 
SD_DI_00 as alternative, are only output again when communication errors are no longer 
detected (ACK_REQ = 1) and you acknowledge (Page 151) the RCVDP instruction with a 
positive edge at input ACK_REI. 


 


 WARNING 


For the user acknowledgment, you must interconnect input ACK_REI with a signal 
generated by the operator input. 


An interconnection with an automatically generated signal is not permitted. (S040) 
 


Note that output ERROR (1=communication error) for a communication error will not be set 
unless communication between the connection partners (SENDDP and RCVDP instructions) 
has been previously established. If communication cannot be established after startup of the 
sending and receiving F-Systems, check the configuration of the safety-related CPU-CPU 
communication, the parameter assignment of the SENDDP and the RCVDP instructions, and 
the bus connection. You also obtain information on possible error causes by evaluating 
outputs RET_DPRD and RETDP_WR. 


In general, always evaluate RET_DPRD and RETDP_WR, since it is possible that only one 
of the two outputs will contain error information. 
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Timing diagrams SENDDP/RCVDP 


 


Output DIAG 
In addition, non-fail-safe information about the type of communication errors that occurred is 
provided at output DIAG of the SENDDP and RCVDP instructions for service purposes. 


You can read out this information by means of operator control and monitoring systems or, if 
applicable, you can evaluate it in your standard user program. DIAG bits are saved until you 
acknowledge the errors at input ACK_REI of the RCVDP instruction. 
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Structure of DIAG of the SENDDP/RCVDP instruction 
 
Bit no. Assignment Possible error causes Remedies 
Bit 0 Reserved — — 
Bit 1 Reserved — — 
Bit 2 Reserved — — 
Bit 3 Reserved — — 
Bit 4 Timeout of 


SENDDP/RCVDP  
detected 


Interference in bus connection to 
partner F-CPU. 


Check bus connection and ensure that no 
external fault sources are present. 


Monitoring time setting for F-CPU 
and partner F-CPU is too low. 


Check assigned monitoring time TIMEOUT 
for SENDDP and RCVDP of both F-CPUs. If 
possible, set a higher value. Recompile  
safety program 


DP/DP coupler or PN/PN coupler 
configuration is invalid. 


Check DP/DP coupler or PN/PN coupler 
configuration. 


Internal fault of DP/DP coupler or 
PN/PN coupler 


Replace DP/DP coupler or PN/PN coupler 


CP in STOP mode, or internal fault 
in CP 


Switch CP to RUN mode, check diagnostic 
buffer of CP, and replace CP, if necessary  


F-CPU/partner F-CPU in STOP 
mode, or internal fault in  
F-CPU/partner F-CPU 


Switch F-CPUs to RUN mode, check diag-
nostic buffer of F-CPUs, and replace F-CPUs, 
if necessary 


Bit 5 Sequence number error of 
SENDDP/RCVDP  
detected 


See description for bit 4 See description for bit 4 


Bit 6 CRC-error of 
SENDDP/RCVDP  
detected 


See description for bit 4 See description for bit 4 


Bit 7 Reserved — — 


See also 
Configuring and programming communication (S7-300, S7-400) (Page 163) 


Safety-related IO controller-IO controller communication (Page 166) 


Safety-related master-master communication (Page 175) 


Safety-related communication between IO controller and I-device (Page 185) 


Safety-related master-I-slave communication (Page 192) 


Safety-related IO controller-I-slave communication (Page 211) 


Communication with S7 Distributed Safety via PN/PN coupler (IO controller-IO controller 
communication) (Page 220) 


Communication with S7 Distributed Safety via DP/DP coupler (master-master 
communication) (Page 221) 







STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions  
13.3 Instructions - FBD 


 SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
654 Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 


13.3.15.2 S7 communication 


SENDS7 and RCVS7: Communication via S7 connections (STEP 7 Safety Advanced V13 SP1)  
(S7-300, S7-400) 


Introduction  
You use the SENDS7 and RCVS7 instructions for fail-safe sending and receiving of data 
using S7 connections. 


 


 Note 


In STEP 7 Safety Advanced, S7 connections are generally permitted over Industrial Ethernet 
only. 


Safety-related communication via S7 connections is possible from and to F-CPUs with 
PROFINET interface or S7-400 F-CPUs with PROFINET-capable CPs. See also Safety-
related communication via S7 connections (Page 212). 


 


Description 
The SENDS7 instruction sends the send data contained in an F-communication DB to the  
F-communication DB of the associated RCVS7 instruction of another F-CPU in a fail-safe 
manner using an S7 connection.  


Every call of this instruction must be assigned a data area in which the instruction data are 
stored. The "Call options" dialog is automatically opened when the instruction is inserted in 
the program for this reason. There you can create a data block (single instance)  
(e.g., SENDS7_DB_1) or a multi-instance (e.g., SENDS7_Instance_1) for this instruction. 
Once it is created, you can find the new data block in the project tree in the "STEP 7 Safety" 
folder under "Program blocks > System blocks" or the multi-instance as a local tag in the 
"Static" section of the block interface. For more information, refer to the help on STEP 7. 


Enable input "EN" and enable output "ENO" cannot be connected. The instruction is 
therefore always executed (regardless of the signal state at enable input "EN"). 


Information on the F-communication DB is contained in "Safety-related communication via 
S7 connections (Page 212)". 


An F-communication DB is an F-DB for safety-related CPU-CPU communication with special 
properties. You must specify the numbers of the F-communication DBs at inputs SEND_DB 
and RCV_DB of instructions SENDS7 and RCVS7. 


The operating mode of the F-CPU with the SENDS7 instruction is provided at output 
SENDMODE of the RCVS7 instruction. If the F-CPU with the SENDS7 instruction is in 
disabled safety mode, then output SENDMODE = 1. 


To reduce the bus load, you can temporarily shut down communication between the F-CPUs 
at input EN_SEND of the SENDS7 instruction. To do so, supply input EN_SEND with "0" 
(default = "1"). In this case, send data are no longer sent to the F-communication DB of the 
associated RCVS7 instruction, and the receiver provides fail-safe values for this period of 
time (initial values in its F-communication DB). If communication was already established 
between the partners, a communication error is detected. 
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You must specify the local ID - from the perspective of the F-CPU - of the S7 connection 
(from the connection table in the network view) at input ID of the SENDS7 instruction (see 
also Configuring (Page 37)). 


Communication between F-CPUs takes place in the background by means of a special 
safety protocol. You must define a communication relationship between an SENDS7 
instruction in one F-CPU and a communication relationship between an RCVS7 instruction 
and the other F-CPU by assigning an odd number at input R_ID (of the SENDS7 and RCVS7 
instructions). Associated SENDS7 and RCVS7 instructions receive the same value for R_ID. 


 


 WARNING 


The value for each address relationship (R_ID input; data type: DWORD) is user-defined; 
however, it must be an odd number and unique network-wide* for all safety-related 
communication connections. The value R_ID + 1 is internally assigned and must not be 
used. 


You must supply inputs ID and R_ID with constant values when calling the instruction. 
Direct read or write access to the associated instance DB is not permitted in the safety 
program! (S020) 


 


* A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries 
of the subnet. 


 


 Note 


A separate instance DB must be used for each call of the SENDS7 and RCVS7 instructions 
within a safety program. You must not declare and call these instructions as multi-instances. 


The input and outputs of the RCVS7 instruction cannot be initialized with temporary or static 
local data of the main safety block. 


The inputs of the RCVS7 instruction cannot be initialized with outputs (using fully qualified 
DB accesses) of a RCVS7 or RCVDP instruction called in an upstream network. 


You cannot use an actual parameter for an output of an RCVS7 instruction, if it is already 
being used for an input of the same or another RCVS7 or RCVDP instruction. The F-CPU 
can go to STOP if this is not observed. A diagnostic event is entered in the diagnostic buffer 
of the F-CPU. 


 


 Note 


You must not program any SENDS7 instruction between a JMP or JMPN instruction and the 
associated destination network of the JMP or JMPN instruction. 


You cannot program a RET instruction prior to a SENDS7 instruction. 
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SENDS7 parameter 
The following table shows the parameters of the SENDS7 instruction: 


 
Parameter Declaration Data type Description 
SEND_DB Input BLOCK_DB Number of F-communication DB 
TIMEOUT Input TIME Monitoring time in ms for safety-related communication (see 


also Monitoring and response times (Page 661)) 
EN_SEND Input BOOL 1= Send enable 
ID Input WORD Local ID of the S7 connection 
R_ID Input DWORD Network-wide unique value for an address relationship between 


a SENDS7 instruction and a RCVS7 instruction  
ERROR Output BOOL 1=Communication error 
SUBS_ON Output BOOL 1=Receiving block outputs fail-safe values 
STAT_RCV Output WORD Status parameter STATUS of the URCV instruction (You can 


find a description of error codes in the online help for the URCV 
instruction ("Communication > S7 Communication")) 


STAT_SND Output WORD Status parameter STATUS of the USEND instruction (You can 
find a description of error codes in the online help for the 
USEND instruction ("Communication > S7 Communication")) 


DIAG Output BYTE Service information 


RCVS7 parameter 
The following table shows the parameters of the RCVS7 instruction. 


 
Parameter Declaration Data type Description 
ACK_REI Input BOOL Acknowledgment for reintegration of send data after  


communication error 
RCV_DB Input BLOCK_DB Number of F-communication DB 
TIMEOUT Input TIME Monitoring time in ms for safety-related communication (see 


also Monitoring and response times (Page 661)) 
ID Input WORD Local ID of the S7 connection 
R_ID Input DWORD Network-wide unique value for an address relationship  


between a SENDS7 instruction and a RCVS7 instruction 
ERROR Output BOOL 1=Communication error 
SUBS_ON Output BOOL 1=Fail-safe values are output 
ACK_REQ Output BOOL 1=Acknowledgment for reintegration of send data required 
SENDMODE Output BOOL 1=F-CPU with the SENDS7 instruction in disabled safety 


mode 
STAT_RCV Output WORD Status parameter STATUS of the URCV instruction (You can 


find a description of error codes in the online help for the 
URCV instruction ("Communication > S7 Communication")) 


STAT_SND Output WORD Status parameter STATUS of the USEND instruction (You can 
find a description of error codes in the online help for the 
USEND instruction ("Communication > S7 Communication")) 


DIAG Output BYTE Service information 
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Instruction versions 
A number of versions are available for these instructions: 


 
Version S7-300/400 S7-1500 Function 
1.0 x —  


 
1.1 x — This version has identical functions to version V1.0. 


It also supports later versions of internally called instructions. 
When projects that were created with S7 Distributed Safety V5.4 SP5 are migrated, 
version 1.1 of the instruction is used automatically.  
If you want to compile a migrated safety program with STEP 7 Safety Advanced for the 
first time, we recommend that you first update to the latest available version of the 
instruction. 


1.2 x — This version has identical functions to version V1.0/1.1. 
It also supports later versions of internally called instructions. 


When a new F-CPU is created with STEP 7 Safety Advanced, the latest available version for 
the F-CPU created is automatically preset. 


For more information on the use of instruction versions, refer to the help on STEP 7 under 
"Using instruction versions". 


Startup characteristics 
After the sending and receiving F-systems are started up, communication must be 
established between the connection partners for the fist time (SENDS7 and RCVS7 
instructions). The receiver (RCVS7 instruction) provides fail-safe values for this time period 
(initial values in its F-communication DB).  


The SENDS7 and RCVS7 instructions signal this at output SUBS_ON with 1. Output 
SENDMODE (RCVS7 instruction) has a default of 0 and is not updated, as long as output 
SUBS_ON = 1. 
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Behavior in the event of communication errors 
If a communication error occurs, for example, due to a signature error (CRC) or when 
monitoring time TIMEOUT expires, outputs ERROR and SUBS_ON = 1 are set. The receiver 
(RCVS7 instruction) then provides fail-safe values (initial values in its F-communication DB). 
Output SENDMODE is not updated while output SUBS_ON = 1.  


The send data present in the F-communication DB (SENDS7 instruction) are not output 
before the communication error is no longer detected ((ACK_REQ = 1)) and you 
acknowledge (Page 151) with a positive edge at input ACK_REI of the RCVS7 instruction.  


 


 WARNING 


For the user acknowledgment, you must interconnect input ACK_REI with a signal 
generated by the operator input. 


An interconnection with an automatically generated signal is not permitted. (S040) 
 


Note that output ERROR (1=communication error) will be set for the first time on a 
communication error if communication has already been established between the connection 
partners (SENDS7 and RCVS7 instructions). If communication cannot be established after 
startup of the sending and receiving F-Systems, check the configuration of the safety-related 
CPU-CPU communication, the parameter assignment of the SENDS7 and the RCVS7 
instructions, and the bus connection. You can also receive information on possible error 
causes by evaluating the STAT_RCV and STAT_SND outputs. 


In general, always evaluate STAT_RCV and STAT_SND, since it is possible that only one of 
the two outputs will contain error information. 


If one of the DIAG bits is set at output DIAG, also check whether the length and structure of 
the associated F-communication DB on both the sending and receiving ends match. 
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Timing diagrams SENDS7 and RCVS7 


 


Output DIAG 
Non-fail-safe information on the type of communication errors that have occurred is made 
available at output DIAG for service purposes. You can read out this information by means of 
operator control and monitoring systems or, if applicable, you can evaluate it in your 
standard user program. DIAG bits are saved until you acknowledge them at input ACK_REI 
of the associated RCVS7 instruction. 







STEP 7 Safety V13 SP 1 instructions  
13.3 Instructions - FBD 


 SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
660 Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 


Structure of DIAG 
 
Bit no. Assignment of SENDS7 and 


RCVS7 
Possible error causes Remedies 


Bit 0 Reserved — — 
Bit 1 Reserved — — 
Bit 2 Reserved — — 
Bit 3 Reserved — — 
Bit 4 Timeout detected by SENDS7 


and RCVS7 
Fault in bus connection to partner 
F-CPU 


Check bus connection and ensure that 
no external fault sources are present. 


Monitoring time setting for F-CPU 
and partner F-CPU is too low 


Check assigned monitoring time 
TIMEOUT for SENDS7 and RCVS7 of 
both F-CPUs. If possible, set a higher 
value. Recompile safety program 


CPs in STOP mode, or internal fault 
in CPs 


• Switch CPs to RUN mode 
• Check diagnostic buffer of CPs 
• Replace CPs, if necessary 


F-CPU/partner F-CPU in STOP 
mode, or internal fault in  
F-CPU/partner F-CPU 


• Switch F-CPUs to RUN mode 
• Check diagnostic buffer of F-CPUs 
• Replace F-CPUs, if necessary 


Communication was shut down with 
EN_SEND = 0. 


Enable communication again at the 
associated SENDS7 with  
EN_SEND = 1 


S7 connection has changed, the IP 
address of the CP has changed, for 
example 


Recompile the safety programs and 
download them to the F-CPUs 


Bit 5 Sequence number error detected 
by SENDS7 and RCVS7 


See description for bit 4 See description for bit 4 


Bit 6 CRC-error detected by SENDS7 
and RCVS7 


See description for bit 4 See description for bit 4 


Bit 7 RCVS7: 
Communication cannot be  
established 


Configuration of the safety-related 
CPU-CPU communication is  
incorrect, parameter assignment of 
the SENDS7 and RCVS7  
instructions is incorrect 
See also description for Bit 4 


Check configuration of the safety-
related CPU-CPU communication, the 
parameter assignment of the SENDS7 
and the RCVS7 instructions is incor-
rect 
See also description for Bit 4 


SENDS7:  
Reserved 


— — 
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 Monitoring and response times A 
 


 


Introduction  
In the following, you will learn:  


● Which F-specific monitoring times you must configure 


● Which rules must be followed when specifying monitoring times 


● Where you enter the F-specific monitoring times 


● Which rules must be followed with regard to the maximum response time of a safety 
function 


Support for calculations 
An Excel file is available on the Internet 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100) to assist you in 
calculating approximately the runtimes of the F-runtime groups, the minimum F-specific 
monitoring times, and the maximum response times of your F-System. 


Additional information 
The monitoring and response times for the standard part are calculated in SIMATIC Safety in 
exactly the same way as for standard S7-300, S7-400, S7-1200 and S7-1500 automation 
systems and are not addressed here. For a description of this calculation, refer to the 
hardware manuals for the CPUs. 
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A.1 Configuring monitoring times 


Monitoring times to be configured  
You must configure the following monitoring times: 


 
Monitoring... Setting... Parameters See 
F-cycle time or cycle time warning 
limit of the F-runtime groups that 
contain the safety program 


in Safety Administration Editor: 
• Dialog for definition of an  


F-runtime group 


Maximum cycle time 
of the F-runtime 
group 


• Procedure for  
defining an F-runtime 
group (S7-300,  
S7-400) (Page 104) 


• Procedure for  
defining an F-runtime 
group (S7-1200,  
S7-1500) (Page 107) 


of the safety-related  
communication between F-CPU 
and F-I/O via PROFIsafe 
(PROFIsafe monitoring time) 


in the hardware and network editor: 
• Centrally when configuring the 


F-CPU; properties of the  
F-CPU; or 


• when configuring the F-I/O; 
properties of the F-I/O 


F-monitoring time 
F_WD_TIME 


• Configuring an  
F-CPU (Page 42) 


• Configuring F-I/O 
(Page 47) 


• Peculiarities when 
configuring fail-safe 
GSD based DP 
slaves and fail-safe 
GSD based I/O  
devices (Page 61) 


of the safety-related CPU-CPU 
communication  


Parameter "TIMEOUT" of the  
instructions: 
• SENDDP; RCVDP; SENDS7; 


RCVS7 


TIMEOUT • Communication 
(Page 646) 


You do not have to configure the monitoring time for safety-related communication between 
F-runtime groups.  
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Rules for configuring monitoring times 
When configuring monitoring times, you must take into account the availability as well as the 
safety of the F-system as follows: 


● Availability: To ensure that the time monitoring is not triggered when there is no error, the 
monitoring times selected must be sufficiently long. 


● Safety: To ensure that the process safety time is not exceeded for the process, the 
monitoring times selected must be sufficiently short. 


 


 WARNING 


It can only be ensured (from a fail-safe standpoint) that a signal state to be transferred will 
be acquired at the sender end and transferred to the receiver if the signal level is pending 
for at least as long as the assigned F-monitoring time. (S018) 


 


General procedure for configuring monitoring times 
Use the following procedure for configuring monitoring times: 


1. Configure the standard system. 


Refer to the applicable hardware manuals and Help on STEP 7 for the necessary 
information. 


2. Configure the specific monitoring times of the F-System with respect to availability. You 
use the Excel file for response time calculation 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100) to calculate the 
approximate minimum monitoring time. 


3. Use the Excel file for response time calculation to calculate the maximum response time 
and then verify that the process safety time of the process is not exceeded. If necessary, 
you must reduce the specific monitoring times of the F-System. 


A.1.1 Minimum monitoring time for the F-runtime group cycle time 


Parameter "Maximum cycle time of the F-runtime group"  
You configure the monitoring time for the F-runtime group cycle time in the Safety 
Administration Editor in the work area for definition of the F-runtime group (Page 102). 


The specified maximum cycle time of the F-runtime group must be high enough to prevent  
F-runtime group cycle time monitoring from being triggered when there are no pending faults 
and causing the F-CPU to go to STOP. For S7-1200/1500 F-CPUs, you can use the  
"F-runtime group cycle time warning limit (Page 107)" and the TCYC_CURR (Page 115) and 
TCYC_LONG (Page 115) tags for dimensioning. 


Use the Excel file for response time calculation 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100) to determine the 
minimum monitoring time for the F-runtime group cycle time. Note also the comments in the 
Excel file.  
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A.1.2 Minimum monitoring time for safety-related communication between F-CPU and 
F-I/O 


Parameter "F-monitoring time" 
You have two options for configuring the monitoring time of safety-related communication 
between the F-CPU and F-I/O: 


● Centrally in the hardware and network editor during parameter assignment of the F-CPU 
(Page 42); in the properties of the F-CPU, or 


● During parameter assignment of the F-I/O (Page 47) in the hardware and network editor; 
in the properties of the F-I/O 


"F-monitoring time" = PROFIsafe monitoring time TPSTO     
The specified PROFIsafe monitoring time TPSTO must be high enough to prevent tripping the 
F-cycle time monitoring when no faults are present. 


Use the Excel file for response time calculation 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100) available for 
SIMATIC Safety to calculate the minimum monitoring time for safety-related communication 
between the F-CPU and F-I/O. 


Note also the comments in the Excel file. 
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Check to determine whether configured PROFIsafe monitoring time is too short 
 


 Note 


During commissioning of the F-system, you can perform a check while safety mode is active 
to determine whether the configured PROFIsafe monitoring time is too short.  


This check of the PROFIsafe monitoring time is useful if you want to ensure that the 
configured monitoring time exceeds the minimum monitoring time by a sufficient amount. In 
this way, you can avoid the possible occurrence of sporadic monitoring time errors. 


Procedure: 
1. Insert an F-I/O (one that will not be needed later for system operation). 
2. Assign a shorter monitoring time for this F-I/O than for the F-I/O of the system. 
3. If the additional F-I/O fails and the "Monitoring time for safety message frame exceeded" 


diagnostic is signaled, you have fallen below the minimum possible PROFIsafe 
monitoring time. 


4. Increase the monitoring time for the additional F-I/O just to the point where it no longer 
fails. This monitoring time corresponds approximately to the minimum possible monitoring 
time. 


Conditions: 


The F-I/O to be inserted additionally and the F-I/O whose PROFIsafe monitoring time is to be 
checked must have the following properties in common: 
• They must be inserted in the same rack 
• They must be nodes in the same subnet 


Tip: 


It may be useful to leave the additional F-I/O in place for systems that will be modified or 
expanded during operation after commissioning. This F-I/O will then provide an early 
warning in the event of changes in the time behavior, enabling you to avoid a process 
shutdown triggered by the F-I/O in the process. 


 


A.1.3 Minimum monitoring time of safety-related CPU-CPU communication 


Parameter TIMEOUT at SENDDP and RCVDP or SENDS7 and RCVS7  
The time monitoring is performed in the SENDDP and RCVDP (Page 646) or SENDS7 and 
RCVS7 (Page 654) instructions of the communication partner. You must assign the time 
monitoring with identical monitoring time for both instructions in the TIMEOUT parameter. 


The specified monitoring time TIMEOUT must be high enough to prevent tripping the 
monitoring when no faults are present. 


Use the Excel file for response time calculation 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100) available for 
SIMATIC Safety to determine the minimum value for TIMEOUT. 


Note also the comments in the Excel file. 
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A.1.4 Monitoring time for safety-related communication between F-runtime groups 
(S7-300, S7-400) 


The monitoring time for safety-related communication between F-runtime groups is 
determined automatically from the values for the "Maximum cycle time of F-runtime group" 
(work area for Definition of the F-runtime group (Page 102) in the Safety Administration 
Editor).     
Monitoring time = (maximum cycle time of the 1st F-runtime group) + (maximum cycle time 
of the 2nd F-runtime group) 


A.2 Response Times of Safety Functions 


Definition of response time  
The response time is the time from detection of an input signal until the linked output signal 
changes. 


Fluctuation range 
The actual response time lies between a minimum response time and maximum response 
time. You must always take the maximum response time into account in your system 
configuration. 


Rules for maximum response time of a safety function 
The maximum response time of a safety function must be less than the process safety time 
of the process.  


Definition of process safety time of a process  
The process safety time of a process is the time interval within which the process can be left 
on its own without causing injury to operating personnel or damage to the environment.  


Within the process safety time, any type of F-system process control is tolerated. That is, 
during this time, the F-system can control its process incorrectly or it can even execute no 
control at all. The process safety time of a process depends on the process type and must 
be determined on a case-by-case basis. 
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Procedure for response time calculation 
The Excel file for response time calculation 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/49368678/133100) is available for 
calculating the maximum response time of a safety function. 


Use the Excel file to calculate the approximate maximum response time of the safety 
function and then check that the process safety time of the process is not exceeded.  


If necessary, you must reduce the specific monitoring times of the F-system (see Minimum 
monitoring time for safety-related communication between F-CPU and F-I/O (Page 664)). 
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 Checklist B 
 


 


Life cycle of fail-safe automation systems  
The following table contains a checklist summarizing all activities in the life cycle of a fail-
safe SIMATIC Safety system, including requirements and rules that must be observed for 
each activity. 


Checklist 
Legend: 


● Stand-alone section references refer to this documentation. 


● "F-SMs Manual" refers to the Automation System S7-300, ET 200M Distributed I/O 
System, Fail-Safe Signal Modules 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/19026151) manual. 


● "F-Modules Manual"" refers to the ET 200S Distributed I/O System, Fail-Safe Modules 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/27235629) manual. 


● "ET 200eco Manual" refers to the ET 200eco Distributed I/O Station, Fail-Safe I/O Module 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/19033850) manual. 


● "ET 200pro Manual" refers to the ET 200pro Distributed I/O System, Fail-Safe I/O Module 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/22098524) manual. 


● "ET 200iSP Manual" refers to the ET 200iSP Distributed I/O Device, Fail-Safe Modules 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/47357221) manual. 


● "ET 200SP Manual" refers to the ET 200SP Distributed I/O System 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/58649293) manual 


● "ET 200MP Manual" refers to the ET 200MP Distributed I/O System 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/57251728/133300) manual 


● "ET 200SP Modules Manual" refers to the device manuals for F-Modules of the  
ET 200SP Distributed I/O System 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/55679227/133300) 
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Phase Note the following Reference Check 
Planning 
Requirement: "Safety 
requirements  
specification" available for 
the intended application 


Process-dependent —  


Specification of system 
architecture 


Process-dependent —  


Assignment of functions 
and subfunctions to  
system components 


Process-dependent under Product Overview (Page 21)   


Selection of sensors and 
actuators 


Requirements for actuators F-SMs Manual, section 6.5; 
F-Modules Manual, section 4.5; 
ET 200eco Manual, section 5.5 
ET 200pro Manual, section 4.4 
ET 200S Manual, section 4.5 
ET 200SP manual, section 5.2.2 
ET 200MP manual, section 5.2.2 


 


Specification of required 
safety properties for  
individual components 


IEC 61508:2010 —  


Configuration 
Installing the optional 
package 


Requirements for installation under Installing/uninstalling the STEP 7 
Safety Basic V13 SP1 optional package 
(Page 27) orInstalling/uninstalling the 
STEP 7 Safety Advanced V13 SP1  
optional package (Page 28)  


 


Selection of S7  
components 


Descriptions of configuration under Product Overview (Page 21); 
F-SMs Manual, section 3; 
F-Modules Manual, section 3; 
ET 200eco Manual, section 3 
ET 200pro Manual, section 2 
ET 200iSP Manual, section 3 
ET 200SP Modules Manual, section 3 
ET 200MP Modules Manual, section 3 


 


Configuration of hardware • Description of F-systems 
• Verification of utilized hardware com-


ponents based on Annex 1 of Report 
in the Certificate 


under Configuring (Page 37); 
Annex 1 of Report on the Certificate 
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Phase Note the following Reference Check 
Configuration of F-CPU • Protection level, "Write protection for 


F-blocks" (S7-300, S7-400) 
• Protection level, at least "Full access" 


(S7-1200, S7-1500) 
• Password 
• F-capability enabled 
• Definition/setting of F-specific  


parameters 
• Cycle time for the F-runtime group in 


which the safety program is to be exe-
cuted, defined in accordance with the 
requirements and safety regulations - 
same as with standard system 


under Configuring an F-CPU (Page 42); 
Standard S7-300; 
Standard S7-400; 
S7-1200 standard; 
S7-1500 standard; 
under Monitoring and response times 
(Page 661)  


 


Configuration of F-I/O • Settings for safety mode 
• Setting of passivation type 
• Configuring monitoring times 
• Defining type of sensor  


interconnection/evaluation 
• Defining diagnostic behavior 
• Special F-parameters 
• Assigning symbolic names 
• Unique PROFIsafe address 


under Configuring F-I/O (Page 47) 
orPeculiarities when configuring fail-safe 
GSD based DP slaves and fail-safe GSD 
based I/O devices (Page 61)  
under Monitoring and response times 
(Page 661); 
F-SMs Manual, sections 3, 9, 10;  
F-Modules Manual, sections 2.4, 7; 
ET 200eco Manual, sections 3, 8; 
ET 200pro Manual, Sections 2.4, 8; 
ET 200iSP Manual, Sections 2.4, 7, 8 
ET 200SP Modules Manual, section 4 
ET 200MP Modules Manual, section 4 
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Phase Note the following Reference Check 
Programming 
Defining program design 
and structure  


• Follow warnings and notes on  
programming 


under Overview of Programming 
(Page 84), Program structure of the  
safety program (S7-300, S7-400) 
(Page 85), Program structure of the  
safety program (S7-1200, S7-1500) 
(Page 87); Programming startup  
protection (Page 121); 


 


Creating the F-runtime 
groups 


• Assignment of F-FB or F-FC as main 
safety block to the calling block  
(S7-300, S7-400) or F-OB (S7-1200, 
S7-1500) 


• Setting maximum cycle time for the  
F-runtime group in accordance with 
requirements (dependent on process 
and safety regulations) 


• Creating DB for F-runtime group 
communication 


• (S7-300, S7-400) Call of main safety 
blocks directly in OBs (e.g. OB 35), 
FBs, or FCs 


• (S7-1200, S7-1500) Call of the main 
safety block from the F-OB 


under Defining F-Runtime Groups 
(Page 102)  
under Monitoring and response times 
(Page 661)  


 


Creating/inserting the  
F-blocks 


• Generating, editing, and saving F-FBs, 
F-FCs, and F-DBs in accordance with 
the requirements of the program struc-
ture 


• Description: 
– F-I/O access 
– Passivation and reintegration of  


F-I/O 
– Inserting F-blocks from global  


libraries 
– Safety-related CPU-CPU  


communication 
– Communication with the standard 


user program 


under Creating F-blocks in FBD / LAD 
(Page 118)  
under F-I/O access (Page 122)  
under Implementation of user  
acknowledgment (Page 151)  
under Using libraries (Page 120)  
under Configuring and programming 
communication (S7-300, S7-400) 
(Page 163) and Configuring and  
programming communication (S7-1500) 
(Page 226) 
under Data exchange between standard 
user program and safety program 
(Page 159)  


 


Compiling the safety  
program 


— under Compiling the safety program 
(Page 265)  


 


Implementing safety  
program call (S7-300,  
S7-400) 


Check whether the main safety block is 
called directly in OBs (e.g., OB 35), FBs, 
or FCs. 


under Defining F-Runtime Groups 
(Page 102)  
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Phase Note the following Reference Check 
Installation 
Hardware configuration Description of 


• Installation 
• Wiring 


under Overview of Configuration 
(Page 37); Particularities for configuring 
the F-System (Page 41);  
F-SMs Manual, sections 5, 6;  
F-Modules Manual, sections 3, 4; 
ET 200eco Manual, sections 3, 4; 
ET 200pro Manual, Sections 2, 3; 
ET 200iSP Manual, sections 3 and 4; 
ET 200SP Manual, sections 4 and 5 
ET 200MP Manual, sections 4 and 5 


 


Commissioning, Testing 
Switching on Description of commissioning – same as 


in standard 
Standard S7-300; 
S7-400 standard; 
S7-1200 standard; 
S7-1500 standard; 
WinAC RTX F 


 


Downloading safety  
program and standard 
user program 


Description 
• Downloading 
• Program identification 
• Comparing safety programs 


under Downloading the Safety Program 
(Page 268)  
under Comparing Safety Programs 
(Page 286)  


 


Testing the safety  
program 


• Description of disabling of safety 
mode 


• Procedures for changing safety  
program data 


under Function test of safety program 
and protection through program identifi-
cation (Page 274); Testing the safety 
program (Page 295); Disabling safety 
mode (Page 293)  


 


Changing the safety  
program 


Description 
• Disabling safety mode 
• Changing the safety program 


under Changing the safety program in 
RUN mode (S7-300, S7-400) (Page 302); 
Disabling safety mode (Page 293);  
Deleting the safety program (Page 305);  


 


Testing the safety-related 
parameters 


Description of configuration under Printing project data (Page 290); 
F-SMs Manual, sections 4, 9, 10; 
F-Modules Manual, sections 2.4, 7; 
ET 200eco Manual, sections 3, 8; 
ET 200pro Manual, Sections 2.4, 8; 
ET 200iSP Manual, Sections 2.4, 7, 8 
ET 200SP Modules Manual, section 4 
ET 200MP Modules Manual, section 4 


 


System acceptance 
Acceptance • Description and notes on acceptance 


• Printouts 


under System Acceptance (Page 308)   







 Checklist 
 


SIMATIC Safety - Configuring and Programming 
Programming and Operating Manual, 11/2014, A5E02714440-AD 673 


Phase Note the following Reference Check 
Operation, maintenance 
General operation Notes on operation under Notes on Safety Mode of the  


Safety Program (Page 322)  
 


Access protection — under Access protection (Page 76)   
Diagnostics Responses to faults and events under Guide to diagnostics (S7-300,  


S7-400) (Page 326); Guide to diagnostics 
(S7-1200) (Page 327); Guide to  
diagnostics (S7-1500) (Page 327); 
 


 


Replacement of software 
and hardware  
components 


Description  
• Module replacement 
• Update of operating systems of  


F-CPU – same as in standard 
• Update of SW components 
Notes  
• Operating system update of IMs 


under Replacing Software and Hardware 
Components (Page 324); F-I/O access 
(Page 122); 
Help on STEP 7 


 


Uninstallation,  
disassembly 


• Notes for uninstalling software  
components 


• Notes for disassembling modules 


under Installing/uninstalling the STEP 7 
Safety Advanced V13 SP1 optional  
package (Page 28); Installing/uninstalling 
the STEP 7 Safety Basic V13 SP1  
optional package (Page 27); Replacing 
Software and Hardware Components 
(Page 324);  
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Glossary  
 


Access protection  
→ Fail-safe systems must be protected against dangerous, unauthorized access. Access 
protection for F-systems is implemented by assigning two passwords (one for the → F-CPU, 
and one for the → safety program). 


Automatically generated F-blocks 
→ F-blocks that are automatically generated and, if necessary, called when the → safety 
program is compiled, in order to generate an executable safety program from the safety 
program programmed by the user. 


Category  
Category in accordance with ISO 13849-1:2006 or EN ISO 13849-1:2008 


With SIMATIC Safety, use in → safety mode up to category 4 is possible. 


Channel fault  
Channel-related fault, such as a wire break or short-circuit.  


Collective F-signatures  
The collective F-signatures uniquely identify a particular state of the → safety program and 
the safety-related parameters of the F-CPU and F-I/O. They are important for the on-site 
acceptance of the safety program, e.g., by → experts. 


CPU-wide 
"CPU-wide" means all F-I/Os assigned to an F-CPU: central F-I/O of this F-CPU as well as 
F-I/Os for which the F-CPU is DP master/IO controller. An F-I/O that is addressed using  
I-slave-slave communication is assigned to the F-CPU of the I-slave and not to the F-CPU of 
the DP master / IO controller. 


CRC 
Cyclic Redundancy Check → CRC signature 


CRC signature  
The validity of the process data in the → safety message frame, the correctness of the 
assigned address relationships, and the safety-related parameters are validated by means of 
a CRC signature contained in the safety message frame. 
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DB for F-runtime group communication 
-> F-DB for safety-related communication between F-runtime groups of a safety program. 


Depassivation  
→ Reintegration 


Disabled safety mode 
Temporary deactivation of → safety mode for test purposes, commissioning, etc. 


The following actions are possible only in disabled safety mode: 


● Downloading changes of the → safety program to the -> F-CPU during ongoing operation 
(in RUN mode) 


● Test functions such as "Modify" or other write access to data of the → safety program 
(with limitations) 


Whenever safety mode is deactivated, the safety of the system must be ensured by other 
organizational measures, such as operation monitoring and manual safety shutdown. 


Discrepancy analysis  
Discrepancy analysis for equivalence or non-equivalence is used for fail-safe inputs to detect 
errors caused by the time characteristic of two signals with the same functionality. The 
discrepancy analysis is initiated when different levels are detected in two associated input 
signals (when testing for non-equivalence: the same level). On expiration of an assignable 
period (→ discrepancy time), a check is made to determine whether the difference in levels 
(for non-equivalence testing, the same level) has disappeared after an assignable time 
period, the so-called discrepancy time. If not, there is a discrepancy error. The discrepancy 
analysis is performed between the two input signals of the 1oo2 sensor evaluation (→ sensor 
evaluation) in the fail-safe input. 


Discrepancy time  
Assignable time for the → discrepancy analysis. If the discrepancy time is set too high, the 
fault detection time and → fault reaction time are prolonged unnecessarily. If the discrepancy 
time is set too low, availability is decreased unnecessarily because a discrepancy error is 
detected when, in reality, no error exists. 


DP/DP coupler  
Device for coupling two PROFIBUS DP subnets required for master-master communication 
between → safety programs in different → F-CPUs in SIMATIC Safety and S7 Distributed 
Safety. 


Expert  
The acceptance of a system, i.e., the safety-related acceptance test of the system, is usually 
carried out by an independent expert (for example, from TÜV). 
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Fail-safe GSD based DP slaves  
Fail-safe GSD based DP slaves are standard slaves that are operated on PROFIBUS with 
the DP protocol. They must operate in accordance with IEC 61784-1: 2010 (fieldbus profile) 
and the PROFIsafe bus profile. A GSD file is used for their configuration. 


Fail-safe GSD based I/O devices  
Fail-safe GSD based I/O devices are standard devices that are operated on PROFINET with 
the I/O protocol. They must operate in accordance with IEC 61784-1: 2010 (fieldbus profile) 
and the PROFIsafe bus profile in V2 MODE. A GSD file is used for their configuration. 


Fail-safe I/O modules  
ET 200eco modules that can be used for safety-related operation (-> safety mode). These 
modules are equipped with integrated → safety functions. They operate in accordance with 
IEC 61784-1: 2010 (fieldbus profile) and the PROFIsafe bus profile. 


Fail-safe modules  
Fail-safe modules ET 200SP, ET 200S, ET 200pro, ET 200iSP that can be used in the 
ET 200SP, ET 200S, ET 200pro or ET 200iSP distributed I/O systems.  


Fail-safe module ET 200MP, which can be used centrally in an S7-1500 or in a distributed 
I/O ET 200MP system.  


Fail-safe module S7-1200 which can be used centrally in an S7-1200 system. 


These modules are equipped with integrated safety functions (→ Safety functions) for  
fail-safe operation (→ Fail-safe operation). They operate in accordance with the → PROFIsafe 
bus profile. 


Fail-safe systems  
Fail-safe systems (F-systems) are systems that remain in a safe state or immediately switch 
to another safe state as soon as particular failures occur. 


Fault reaction function  
→ User safety function 


Fault reaction time  
The maximum fault reaction time for an F-system specifies the time between the occurrence 
of any error and a safe reaction at all affected fail-safe outputs.  
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F-blocks  
The following fail-safe blocks are designated as F-blocks:  


● those created by the user in LAD or FBD 


● those created by the user as → F-DBs 


● those selected by the user from a global library 


● those added automatically in the → safety program (→ F-SBs, → automatically generated 
F-blocks, → F-shared DB, → F-I/O DBs; instance DBs of F-FBs) 


All F-blocks are shown in yellow in the project tree. 


F-CALL  
"F-call blocks" for the → safety program in S7 Distributed Safety. 


F-communication DBs  
Fail-safe data blocks for the safety-related CPU-CPU communication via S7 connections. 


F-compliant PLC data type 
An F-compliant PLC data type is a PLC data type in which you can use all data types that 
can be used in safety programs. 


F-CPU  
An F-CPU is a central processing unit with fail-safe capability that is approved for use in 
SIMATIC Safety and in which a → safety program can run in addition to the → standard user 
program.  


F-DBs  
Optional fail-safe data blocks that can be read-/write-accessed from anywhere within the 
safety program (exception: DBs for F-runtime group communication). 


F-FBs  
Fail-safe function blocks (with instance DBs), in which the user programs the → safety 
program in FBD or LAD. 


F-FCs  
Fail-safe FCs, in which the user programs the → safety program in → FBD or → LAD. 
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F-I/O  
Collective name for fail-safe inputs and outputs available in SIMATIC S7 for integration in 
SIMATIC Safety, among others. The following are available: 


● → ET 200eco fail-safe I/O module 


● → S7-300 fail-safe signal modules 


● → Fail-safe modules for S7-1200 


● → Fail-safe modules for ET 200MP 


● → Fail-safe modules for ET 200SP 


● → Fail-safe modules for ET 200S 


● → Fail-safe modules for ET 200pro 


● → Fail-safe modules for ET 200iSP 


● → Fail-safe GSD based DP slaves 


● → Fail-safe GSD based I/O devices 


F-I/O DB  
Fail-safe data block for F-CPUs to an → F-I/O in STEP 7 Safety. An F-I/O DB is automatically 
created for each F-I/O when the F-I/O is configured in the hardware and network editor. The 
F-I/O DB contains tags that the user can or must evaluate or write in the safety program as 
follows:  


● For reintegration of the F-I/O after communication errors 


● For reintegration of F-I/O after F-I/O or channel faults 


● If F-I/O are to be passivated as a result of particular safety program statuses  
(for example, group passivation) 


● For reassignment of parameters for fail-safe GSD based DP slaves/GSD based I/O 
devices or enabling HART communication for the F-I/O with the corresponding 
functionality 


● In order to evaluate whether fail-safe values or process data are output 


F-I/O faults  
Module-related F-I/O fault, such as a communication error or parameter assignment error 


F-I/Os of PROFIsafe address type 1 
F-I/Os which ensure the uniqueness of the PROFIsafe address solely with the F-destination 
address, for example, ET 200S F-modules. The PROFIsafe address is usually assigned by 
DIP switches. 
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F-I/Os of PROFIsafe address type 2 
F-I/Os which can ensure the uniqueness of the PROFIsafe address with a combination of  
F-source address and F-destination address, for example, ET 200MP F-modules. The 
PROFIsafe address is usually assigned with STEP 7 Safety. 


F-modules  
→ Fail-safe modules 


F-OB  
The F-OB calls the main safety block of an F-runtime group in S7-1200/1500 F-CPUs. 


F-runtime group  
The → safety program consists of one or two F-runtime groups. An F-runtime group is a 
logical construct of several associated → F-blocks. It is generated internally by the F-system. 
An F-runtime group consists of the following F-blocks: 


→ Main safety block, F-OB (S7-1200, S7-1500), if applicable → F-FBs/ → F-FCs, if applicable 
→ F-DBs, → F-I/O DBs, F-blocks of global libraries, instance DBs, → F-SBs, and → 
automatically generated F-blocks. 


F-runtime group information DB 
The F-runtime group information DB provides key information on the corresponding →  
F-runtime group and on the → safety program as a whole. 


F-SBs  
Fail-safe system blocks that are automatically inserted and called when the → safety 
program is compiled in order to generate an executable safety program from the user's 
safety program. 


F-shared DB  
(S7-300, S7-400) Fail-safe data block that contains all of the shared data of the → safety 
program and additional information needed by the F-system. The F-shared DB is 
automatically inserted and expanded when the hardware configuration is compiled. Using its 
name F_GLOBDB, the user can evaluate certain data of the → safety program.  


F-SMs  
→ S7-300 fail-safe signal modules 


F-systems 
→ Fail-safe systems 
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I-device  
The functionality of the "I-device" (intelligent I/O-device) of a CPU allows data exchange with 
an I/O-controller and thus, its use as an intelligent preprocessor of sub-processes, for 
example. In this case, the I-device is connected as an I/O-device to a "parent" I/O-controller. 


IE/PB link  
Device for coupling PROFINET IO and PROFIBUS DP systems required, among other 
things, for IO controller-I-slave communication between -> safety programs in different →  
F-CPUs in SIMATIC Safety. 


i-parameter  
Individual parameters of → fail-safe GSD based DP slaves and → fail-safe GSD based I/O 
devices 


I-slave  
The functionality of the "I-slave" (intelligent DP slave) of a CPU allows data exchange with a 
DP master and, thus, its use as an intelligent preprocessor of sub-processes, for example. In 
this case, the I-slave is connected as a DP slave to a "parent" DP master. 


Main safety block  
"Introductory F-block" for fail-safe programming of the → safety program in STEP 7 Safety. 
The main safety block is an → F-FB or → F-FC that the user assigns to the calling F-OB  
(S7-1200, S7-1500) or block (OB, FC, FB) (S7-300, S7-400) of an → F-runtime group. 


The main safety block contains the safety program and any calls of other → F-FBs/F-FCs for 
program structuring. 


Network-wide 
A network consists of one or more subnets. "Network-wide" means beyond the boundaries of 
the subnet. In PROFIBUS, a network includes all nodes accessible via PROFIBUS DP. In 
PROFINET IO, a network includes all nodes accessible via RT_Class_1/2/32 
(Ethernet/WLAN/Bluetooth, Layer 2) and if applicable RT_Class_UDP (IP, Layer 3). 


Passivation  
When passivation occurs in an → F-I/O with inputs, the → F-system provides the safety 
program with fail-safe values (0) instead of the process data pending at the fail-safe inputs in 
the PII.  


When passivation occurs in an F-I/O with outputs, the F-system transfers fail-safe values (0) 
to the fail-safe outputs instead of the output values in the PIQ provided by the safety 
program. 
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PL  
Performance Level (PL) according to ISO 13849-1: 2006 or in accordance with  
EN ISO 13849-1: 2008 


With SIMATIC Safety, use up to Performance Level (PL) e is possible in → safety mode. 


PN/PN coupler  
Device for coupling two PROFINET IO systems required for IO controller-IO controller 
communication between → safety programs in different → F-CPUs in SIMATIC Safety and  
S7 Distributed Safety. 


PROFIsafe  
Safety-related bus profile of PROFIBUS DP/PA and PROFINET IO for communication 
between the → safety program and the → F-I/O in an → F-system. See IEC 61784-3-3:2010 
or PROFIsafe – Profile for Safety Technology on PROFIBUS DP and PROFINET IO; Order 
No: 3.192 (V2.6.1). 


PROFIsafe address  
The PROFIsafe address (code name in accordance with IEC 61784-3-3: 2010) is used to 
uniquely identify the source and destination. The PROFIsafe address consists of an  
F-source address and an F-destination address. Each → F-I/O therefore has two address 
parts, an F-source address and an F-destination address.  


The F-source address is automatically assigned and is displayed for fail-safe GSD based  
DP slaves/fail-safe GSD based I/O devices and ET 200SP fail-safe modules. The F-source 
address for fail-safe modules ET 200S, ET 200eco, ET 200pro, ET 200iSP and F-SMs  
S7-300 is always 1. The F-source address is the basis for the PROFIsafe addresses of the 
assigned F-CPU for ET 200SP/ET 200MP fail-safe modules.  


You need to configure the F-destination address in the hardware and network editor. You 
assign the F-destination address for the ET 200S, ET 200eco, ET 200pro, ET 200iSP and  
F-SMs S7-300 F-modules with a switch. For ET 200SP F-modules and ET 200MP  
F-modules, assign the F-destination address in the hardware and network editor. For  
S7-1200 F-modules, the F-destination address is automatically assigned by the F-system. 


Program signature  
→ collective F-signature 


Proof test interval  
Time period after which a component must be put into error-free state. That is, it is replaced 
by an unused component or it is proven to be completely error-free. 
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Reintegration  
The switchover from fail-safe values (0) to process data (reintegration of an → F-I/O) takes 
place automatically or following user acknowledgment in the F-I/O DB. The reintegration 
method depends on the following:  


● The reason for → passivation of the F-I/O/channels of the F-I/O 


● The parameter assignment in the → F-I/O DB or in the configuration itself (for example, 
ET 200MP fail-safe modules on an S7-1500 F-CPU and S7-1200 fail-safe modules on an 
S7-1200 F-CPU) 


Following reintegration for an → F-I/O module with inputs, the process data pending at the 
inputs in the PII are provided again for the safety program. For an F-I/O with outputs, the  
F-system again transfers the output values provided in the PIQ in the safety program to the 
fail-safe outputs. 


RIOforFA Safety 
Remote IO for Factory Automation with PROFIsafe; profile for F-I/O 


S7-300 fail-safe signal modules  
Fail-safe signal modules of the S7-300 module series that can be used for safety-related 
operation (→ Safety mode) as centralized modules in an S7 300 or as distributed modules in 
the ET 200M distributed I/O system. The fail-safe signal modules are equipped with 
integrated → safety functions.  


S7-PLCSIM  
The S7-PLCSIM application enables you to execute and test your program on a simulated 
automation system on your programming device or PC. Because the simulation takes place 
completely in your programming device or PC, you do not need any hardware (CPU, I/O). 


SAE 
→ Safety Administration Editor 


Safe state  
The basic principle of the safety concept in → fail-safe systems is the existence of a safe 
state for all process variables. For digital → F-I/O that conform to IEC 61508:2010, this is 
always the value "0". 


Safety Administration Editor 
The Safety Administration Editor provides support for the main tasks of your safety program. 
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Safety function  
Mechanism integrated in the → F-CPU and → F-I/O that allows them to be used in -> fail-safe 
systems. 


According to IEC 61508:2010, a function that is implemented by a safety device in order to 
maintain the system in the safe state or bring the system to a safe state in the event of a 
specific fault. (fault reaction function -> user safety function) 


Safety message frame  
In → safety mode, data are transferred in a safety frame between the → F-CPU and → F-I/O, 
or between the F-CPUs in safety-related CPU-CPU communication. 


Safety mode  
1. Operating mode of → F-I/O in which → safety-related communication can take place using 


→ safety message frames. 


2. Operating mode of the safety program. In safety mode of the safety program, all safety 
mechanisms for error detection and error reaction are enabled. In safety mode, the safety 
program cannot be modified during operation. Safety mode can be disabled by the user 
(→ disabled safety mode). 


Safety program  
Safety-related user program  


Safety protocol  
→ Safety message frame 


Safety-related communication  
Safety-related communication is used to exchange fail-safe data. 


Sensor evaluation  
There are two types of sensor evaluation: 


● 1oo1 evaluation – sensor signal is read once 


● 1oo2 evaluation - sensor signal is read twice by the same → F-I/O and compared 
internally 


Signature  
→ collective F-signatures 
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SIL  
Safety Integrity Level (SIL)according to IEC 61508:2010. The higher the Safety Integrity 
Level is, the more stringent the measures for avoiding and controlling system faults and 
random hardware failures. 


With SIMATIC Safety, up to Safety Integrity Level SIL3 is possible in safety mode. 


Standard communication  
Communication used to exchange non-safety-related data 


Standard mode  
Operating mode of → F-I/O in which → safety-related communication between the F-CPU and 
the F-I/O by means of → safety message frames is not possible; only → standard 
communication is possible in this operating mode. 


Standard user program  
Non-safety-related user program 


Startup of F-system 
In the STOP/RUN transition of an → F-CPU, the → standard user program starts up in the 
normal way. When the → safety program is started up, all F-DBs are initialized with the 
values from the load memory - as is the case with a cold restart. This means that saved error 
information is lost. 


The → F-system performs an automation → reintegration of the → F-I/O. 


User safety function 
The → safety function for the process can be provided through a user safety function or a 
fault reaction function. The user only has to program the user safety function. In the event of 
an error, if the → F-system can no longer execute its actual user safety function, it executes 
the fault reaction function: for example, the associated outputs are disabled, and the →  
F-CPU switches to STOP mode, if necessary. 


Value status 
The value status is additional binary information for a channel value. The value status is 
entered in the process image of the inputs and provides information on the validity of the 
channel value. 


1: A valid process data is output for the channel value. 


0: A fail-safe value is output for the channel value.  
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Of the safety program, 266 


constants 
Boolean, 94 


Conversion operations 
Convert BOOL to WORD, 449, 618 
Convert value, 448, 617 
Convert WORD to BOOL, 451, 620 
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D 
Data block, 160 
Data transfer 


From safety program to standard user program, 160 
From standard user program to safety program, 161 


Data types 
For safety program, 91 


DB access, fully qualified, 95, 138 
Deleting 
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ESTOP1: Emergency STOP up to Stop Category 
1,  
EV1oo2DI: 1oo2 evaluation with discrepancy 
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FDBACK: Feedback monitoring,  
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MUT_P: Parallel muting,  
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Fully qualified DB access, 95, 138 
Function test of the safety program, 292, 309 


G 
Global data block 


Open, 461 
Group diagnostics for fail-safe signal modules, 49 
Group passivation, 149 
GSD files 


Configuration, 61 


H 
Hardware components, 23 
Hardware configuration, 41 
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IPAR_OK, 129 


J 
JMP, 455, 624 
JMPN, 457, 626 
Jump 


If RLO = 0, 457, 626 
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R, 336, 504 
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RCVS7, 214, 215, 293, 488, 654 
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Replacing 
Software components, 324 


Response time of F-system, 661, 666 
Restart inhibit 
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TWO_HAND: Two-hand monitoring,  


Safety integrity level, 21 
Safety mode 


Disabling, 293 
Enabling, 294 


Safety program, 23 
Automatic generation, 45 
Comparing, 286 
Compiling, 265 
Deleting, 116, 305, 306 
Downloading, 268 
Function test, 292 
Instructions, 90 
Modifying, 292, 298 
Monitoring, 292, 298 
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 Safety Guidelines 
This manual contains notices you have to observe in order to ensure your personal safety, as well as to prevent 
damage to property. The notices referring to your personal safety are highlighted in the manual by a safety alert 
symbol, notices referring only to property damage have no safety alert symbol. These notices shown below are 
graded according to the degree of danger. 


DANGER  
indicates that death or severe personal injury will result if proper precautions are not taken. 


WARNING  
indicates that death or severe personal injury may result if proper precautions are not taken. 


CAUTION  
with a safety alert symbol, indicates that minor personal injury can result if proper precautions are not taken. 


CAUTION  
without a safety alert symbol, indicates that property damage can result if proper precautions are not taken. 


NOTICE  
indicates that an unintended result or situation can occur if the corresponding information is not taken into 
account. 


If more than one degree of danger is present, the warning notice representing the highest degree of danger will 
be used. A notice warning of injury to persons with a safety alert symbol may also include a warning relating to 
property damage. 


Qualified Personnel 
The device/system may only be set up and used in conjunction with this documentation. Commissioning and 
operation of a device/system may only be performed by qualified personnel. Within the context of the safety notes 
in this documentation qualified persons are defined as persons who are authorized to commission, ground and 
label devices, systems and circuits in accordance with established safety practices and standards. 


Prescribed Usage 
Note the following: 


WARNING  
This device may only be used for the applications described in the catalog or the technical description and only 
in connection with devices or components from other manufacturers which have been approved or 
recommended by Siemens. Correct, reliable operation of the product requires proper transport, storage, 
positioning and assembly as well as careful operation and maintenance. 


Trademarks 
All names identified by ® are registered trademarks of the Siemens AG. The remaining trademarks in this 
publication may be trademarks whose use by third parties for their own purposes could violate the rights of the 
owner. 


Disclaimer of Liability 
We have reviewed the contents of this publication to ensure consistency with the hardware and software 
described. Since variance cannot be precluded entirely, we cannot guarantee full consistency. However, the 
information in this publication is reviewed regularly and any necessary corrections are included in subsequent 
editions. 
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Introduction 1
1.1 Purpose of this document 


This present manual describes the SENTRON PAC3200 Power Monitoring Device. 
It is intended for the use of: 
● Planners 
● Plant operators 
● Commissioning engineers 
● Service and maintenance personnel 


Required basic knowledge  
A general knowledge of the field of electrical engineering is required to understand this 
manual. 
Knowledge of the relevant safety regulations and standards is required for installing and 
connecting the device. 


Validity range  
This manual applies to the following delivery versions of the device: 
SENTRON PAC3200 for panel mounting with 
● LC display 
● Screw terminal 
● Ring lug terminal 
Those device properties valid at the time of publication of the manual are described. 
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1.2 Orientation aids 


General information 
The manual includes the following orientation aids: 
● Table of contents 
● List of figures and tables 
● List of abbreviations 
● Glossary 
● Index 


1.3 Components of the product 


Description 
The package includes: 
● 1 SENTRON PAC3200 Power Monitoring Device 
● 2 brackets for panel mounting 
● 1 SENTRON PAC3200 operating instructions 
● 1 CD-ROM 
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1.4 Contents of the CD for the SENTRON PAC Power Monitoring Device 


CD contents 
The SENTRON PAC CD includes the following files: 
● The manual for the SENTRON PAC Power Monitoring Device in all available languages 
● The operating instructions for the SENTRON PAC Power Monitoring Device in all 


available languages 
● The manual for the PAC PROFIBUS DP expansion module in all available languages 
● The operating instructions for the PAC PROFIBUS DP expansion module in all available 


languages 
● The GSD files for the PAC PROFIBUS DP expansion module and the SENTRON PAC 


Power Monitoring Device. 
 


  Note 
Specific GSD file 
This GSD file is only designed for the use of the PAC PROFIBUS DP expansion module 
with a specific type of the SENTRON PAC Power Monitoring Device. 


● The manual for the PAC RS485 expansion module in all available languages 
● The operating instructions for the PAC RS485 expansion module in all available 


languages 
● The SENTRON powerconfig software including online help in all available languages. 
● The language packages for the SENTRON PAC Power Monitoring Device 
This CD is supplied with the SENTRON PAC Power Monitoring Device. 


1.5 Technical support 


Contact for technical problems and other questions 
Help is available from: 
● Service and support contacts in your region - worldwide 
● Online service and support 
● Technical support 
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Contacts in the region 
Contacts in your region can provide support worldwide. 


Table 1-1 Contacts in your region - worldwide 


Utility Address, number 
Internet: Service and support (http://www.siemens.com/automation/service&support) under 


"Contact us > Contacts" 


 
Support address: 
SIEMENS AG 
A&D CD MM1 
Gleiwitzerstr. 555 
D-90475 Nuremberg 


Online support 
This comprehensive information system is available day and night via the Internet. Online 
service and support offers product support, services and support, and support tools from the 
shop. 


Table 1-2 Online service and support 


Utility Address, number 
Internet: Online service and support (http://www.siemens.com/automation/service&support)  


Technical Support 
Technical support offers: 
● Expert advice on technical queries over a broad subject area 
● Tailored services relating to our products and systems 
If you require technical support or you have questions about the product, contact Technical 
Support.  


Table 1-3 Technical Support  


Utility Address, number 
Phone: +49 (0)180-50-50-222 
Fax: +49 (0)180-50-50-223 
Internet: Support request (http://www.siemens.com/automation/support-request)  


 



http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/service&support

http://www.siemens.com/automation/support-request

http://www.siemens.com/automation/support-request
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1.6 Further documentation 


Overview 
You can find further details in the following manuals: 
● SIMATIC NET "PROFIBUS network manual" 
● "SENTRON PAC3200" operating instructions 
● "PAC PROFIBUS DP Expansion Module" manual 
● "PAC PROFIBUS DP Expansion Module" operating instructions 
● "PAC RS485 expansion module" manual 
● "PAC RS485 expansion module" operating instructions 







Introduction  
1.6 Further documentation 


 SENTRON PAC3200 
16 Manual, 02/2008, A5E01168664B-04 







 


SENTRON PAC3200 
Manual, 02/2008, A5E01168664B-04 17 


Safety instructions 2
2.1 Safety notes 


General safety notes 
 


DANGER 


 
Danger! High voltage 
Will cause death or serious injury. 
Turn off and lock out all power supplying this device before working on this device. 
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Safety-related symbols on the device 


 
Figure 2-1 Safety-related symbols on the device 


 
 Symbol Meaning 
(1) 


 
 


Danger of electric shock. 


(2) 


 
 


Caution! General hazard area. 


 


See also 
Applying the measuring current (Page 101) 
Applying the measuring voltage (Page 100) 
Applying the supply voltage (Page 92) 
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Description 3
3.1 Features 


The SENTRON PAC3200 is a Power Monitoring Device for displaying all the relevant system 
parameters in low-voltage power distribution. It is capable of single-phase, two-phase or 
three-phase measurement and can be used in two-wire, three-wire, four-wire, TN, TT and IT 
systems. 
Thanks to its compact design in 96 x 96 mm format, it is an ideal replacement for all 
conventional analog indicating instruments. 
Thanks to its large measured voltage range, the SENTRON PAC3200 with multi-range 
power supply can be connected direct in any low-voltage system up to a rated system 
voltage of 690 V (max. 600 V for UL).  
For the device version with extra-low voltage power supply, direct connection  to systems up 
to 500 V is permissible.  
Higher voltages can be measured using voltage transformers. For measuring current, either 
x/1 A or x/5 A current transformer can be used. 
The large graphical LC display permits reading even from a distance. The 
SENTRON PAC3200 has backlighting that can be adjusted in steps for optimal readability 
even under poor lighting conditions. 
The combination of four function keys with the multi-language plaintext displays makes 
intuitive user prompting possible. The experienced operator can also use direct navigation 
for quicker selection of the desired display menu. 
The SENTRON PAC3200 has a range of useful monitoring, diagnostics and service 
functions, a two-tariff active energy and reactive energy counter, a universal counter, and a 
working hours counter for monitoring the running time of connected loads. 
The integral Ethernet interface or an optionally available interface module can be used for 
communication. 
In addition, the SENTRON PAC3200 has a multifunctional digital input and digital output. 
The parameters can be set either direct on the device or via the communications interface. 
Password protection is integrated via the front of the device to guard against unauthorized 
access. 
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Device versions 
The device is available in the following versions: 


Table 3-1 Device versions 


SENTRON PAC3200 Power Monitoring Device 
Order No. Description 
7KM2112-0BA00-2AA0 SENTRON PAC3200 with multi-range power supply with ring lug terminals 
7KM2112-0BA00-3AA0 SENTRON PAC3200 with multi-range power supply with screw terminals 
7KM2111-1BA00-3AA0 SENTRON PAC3200 with extra-low voltage power supply with screw terminals 


Measurement 
● Derivation of more than 50 measured variables from the basic measured variables with 


maximum and minimum values (slave pointer function), as well as mean values for 
phase-to-neutral voltages, phase-to-phase voltages and currents. The minimum and 
maximum values are indicated in addition to the mean values. 


● With the multi-range power supply, the SENTRON PAC3200 can be connected direct to 
690 V (max. 600 V for UL) industrial systems (measuring category III, pollution degree 2). 
Higher voltages using voltage transformers. 


● With the extra-low voltage power supply, the SENTRON PAC3200 can be connected 
direct to systems up to 500 V. 


● For current transformers x/1 A and x/5 A. Conversion ratio and current direction 
programmable. 


● Can be used in 2-, 3- and 4-wire systems. Suitable for TN, TT and IT systems. 
● High measuring accuracy: 0.5% of the measured value for energy. 


Counters and power demand 
● A total of 10 energy counters capture active energy, reactive energy, apparent energy for 


off-peak and on-peak, import and export. 
● Calculation and storage of the last demand period mean value for active power and 


reactive power for simple generation of load profiles using software. Programmable 
demand period from 1 to 60 mins. 


● Configurable universal counter for counting limit violations and status changes at the 
digital input or output, or for indicating the active power or reactive power of a connected 
pulse encoder, e.g. S0 interface. 


● Working hours counter for monitoring the runtime of a connected load. 







 Description 
 3.1 Features 


SENTRON PAC3200 
Manual, 02/2008, A5E01168664B-04 21 


Monitoring functions 
● Monitoring of 6 limit values. The limit values can be combined according to logic 


AND/OR. A group message that indicates the violation of at least one limit value can be 
generated using an OR operation. 


● Phase sequence monitor. 
● Status monitoring of the digital input. 
● Monitoring the operating status of the SENTRON PAC3200. 


Displays and controls 
● Large backlit graphics LC display for optimal readability even from a distance. 
● Menu-driven parameterization and operation with plaintext display. 
● Choice of output language for menu and text displays. 
● Phase labels selectable (L1, L2, L3 <=> a, b, c). 


Power supply 
● AC/DC multi-range power supply: 


Supply by 95 to 240 V AC ±10 % / 50 / 60 Hz or  
110 to 340 V DC ±10 %. 


● Extra-low voltage DC power supply: 
Supply by 24 V, 48 V and 60 V DC ±10 % or  
22 to 65 V DC ±10 %. 


Installation format 
● Panel-mounting format 96 x 96 mm. 
● Only 51-mm installation depth without expansion module, 73-mm installation depth with 


expansion module. The interface connector is plugged into the expansion module on the 
side and thus does not increase the installation depth. 


Interface 
● Integrated Ethernet interface. 
● Expandable with optional expansion module (e.g. PAC PROFIBUS DP Expansion 


Module). 
● Expandable with optional expansion module (e.g. PAC RS485 Expansion Module). 
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Input and output 
● Multifunctional digital input for tariff changing, demand period synchronization, status 


monitoring or acquisition of energy pulses from third-party devices. 
● Multifunctional digital output, programmable as energy pulse output for active energy or 


reactive energy pulses, for showing the direction of rotation, indicating the working hours 
of the SENTRON PAC3200, outputting limit violations, or as a switching output for remote 
control via PC. 


Protection 
Password protection on the device by means of 4-character code. 


See also 
Measured variables (Page 24) 
Connection (Page 73) 
Technical data (Page 157) 


3.2 Measuring inputs 


Current measurement 
 


CAUTION  
AC current measurement only 
The device is not suitable for measuring DC current. 


 
SENTRON PAC3200 is designed for: 
● Measuring current of 1 A or 5 A for connecting standard current transformers. Each 


current measuring input can take a continuous load of 10 A (max. 300 V). Surge 
withstand capability is possible for currents up to 100 A and a duration of 1 s. 


Voltage measurement 
 


CAUTION  
AC voltage measurement only 
The device is not suitable for measuring DC voltage. 
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SENTRON PAC3200 is designed for: 
● Direct measurement on the system or using voltage transformers. The measuring voltage 


inputs of the device measure direct via protective impedances. External voltage 
transformers are required to measure higher voltages than the permissible rated input 
voltages. 


● Measuring voltage to 400 V / 690 V (max. 347 V / 600 V for UL) with multi-range power 
supply. The device is designed for measuring input voltages up to 400 V to the neutral 
conductor and 690 V to the external conductor. 


● Measuring voltage to 289 V / 500 V with extra-low voltage power supply. The device is 
designed for measuring input voltages up to 289 V to the neutral conductor and 500 V to 
the external conductor. 


Connection types 
Five connection types have been provided for connecting two-wire, three-wire or four-wire 
systems with balanced or unbalanced load. 


Table 3-2 Available connection types 


Short code Connection type 
3P4W 3 phases, 4 conductors, unbalanced load 
3P3W 3 phases, 3 conductors, unbalanced load 
3P4WB 3 phases, 4 conductors, balanced load 
3P3WB 3 phases, 3 conductors, balanced load 
1P2W Single-phase AC 


The input circuit of the device must correspond to one of the connection types listed. Select 
the suitable connection type for the purpose.  
You can find connection examples in the chapter "Connecting".  


 


CAUTION 


 
Local power supply conditions 
Before connecting the SENTRON PAC3200, you must ensure that the local power supply 
conditions agree with the specifications on the type plate. 


 
The short code of the connection type must be entered in the device settings at startup. You 
can find the instructions for parameterizing the connection type in the chapter "Starting up". 


See also 
Connection (Page 73) 
Set the connection type (Page 95) 
Applying the measuring voltage (Page 100) 
Applying the measuring current (Page 101) 
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3.3 Measured variables 


Overview 
The table below lists all measured variables that the device records or derives from basic 
variables. 


Table 3-3 Measured variables 


Root-mean-square 
values 


Designation Instantane
ous value 


Min. Max. Mean 
value 
over all 
phases 


Mean value 
over demand 
period 


Total value Unit 


Phase-to-neutral 
voltage 


Va-n / Vb-n / 
Vc-n 


✓ ✓ ✓ ✓1)   [V, kV] 


Phase-to-phase 
voltage 


Va-b / Vb-c / 
Vc-a 


✓ ✓ ✓ ✓1)   [V, kV] 


Current Ia / Ib / Ic ✓ ✓ ✓ ✓1)   [A, kA] 
Apparent power per 
phase 


VAa / VAb / 
VAc 


✓ ✓ ✓    [VA, kVA, MVA, 
GVA] 


Active power per 
phase import/export 


±Wa / ±Wb / 
±Wc 


✓ ✓ ✓    [W, kW, MW, 
GW] 


Reactive power per 
phase 
positive/negative 


±VARa / 
±VARb / 
VARc 


✓ ✓ ✓    [var, kvar, Mvar, 
Gvar] 


Total apparent 
power 


VAtotal ✓ ✓ ✓    [VA, kVA, MVA, 
GVA] 


Total active power 
import/export 


±Wtotal ✓ ✓ ✓  ✓2)  [W, kW, MW, 
GW] 


Total reactive 
power 
positive/negative 


±VARtotal ✓ ✓ ✓  ✓2)  [var, kvar, Mvar, 
Gvar] 


Power factor |PFa| / |PFb| 
/ |PFc| 


✓ ✓ ✓    [%] 


Total power factor PFtotal ✓ ✓ ✓  ✓  [%] 
Line frequency f ✓ ✓ ✓    [Hz] 
THD voltage THD-Va / 


THD-Vb / 
THD-Vc 


✓  ✓    [%] 


THD current THD-Ia / 
THD-Ib / 
THD-Ic 


✓  ✓    [%] 


Active energy 
import3) / export 


±Wa...c      ✓ [Wh, kWh, MWh, 
GWh] 


Reactive energy 
positive4) / negative 


±WVARa..c      ✓ [varh, kvarh, 
Mvarh, Gvarh] 


Apparent energy ±WsL1...3      ✓ [VAh, kVAh, 
MVAh, GVAh] 


Universal counter        5) 
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Root-mean-square 
values 


Designation Instantane
ous value 


Min. Max. Mean 
value 
over all 
phases 


Mean value 
over demand 
period 


Total value Unit 


Working hours 
counter 


Bh (load 
runtime) 


     ✓ [h] 


Voltage unbalance Unbal.V      ✓ [%] 
Current unbalance Unbal. A      ✓ [%] 


 
1) Instantaneous, minimum and maximum value in each case. 
2) Mean value of the total power of the system/plant. Can only be called via bus. 
3) The current tariff is shown on the display. The "+" sign stands for "Active energy import". The "-" sign stands 
for "Active energy export". 
4) The current tariff is shown on the display. The "+" sign stands for "Reactive energy import". The "-" sign 
stands for "Reactive energy export". 
5) The unit depends on the settings: no unit or "kWh" or "kvarh" in the case of pulse counter function. 


Overload display  
Voltage or current overload is indicated on the display. 


 
Figure 3-1 Overload display 


Zero point suppression level 
The zero point suppression level can be set via the interface in the range 0% to 10% of the 
measuring range final value (default value 0.0%). Currents within this range are indicated on 
the display with "0" (zero). 


Current direction  
The current direction can be changed on the device or via the interface for all phases in 
common. This means it is not necessary to change the terminal connections of the current 
transformer in the event of connection errors. 
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Display of the measured variables depending on the connection type  
The total extent of representable measured variables is restricted by the method of 
connecting the device. 
A measured value that cannot be indicated because of the connection method is shown on 
the display by means of a broken line "----". 


 
Figure 3-2 Display of the measured voltage in the case of connection type 3P4W 


 
Figure 3-3 Display of the measured voltage in the case of connection type 1P2W 


The table below, "Display of the measured values depending on the connection type", shows 
which measured values can be represented depending on the connection type. 


Table 3-4 Display of the measured variables depending on the connection type 


Connection type
Measured variable 


3P4W 3P3W 3P4WB 3P3WB 1P2W 


Voltage a-n ✓  ✓  ✓ 
Voltage b-n ✓     
Voltage c-n ✓     
Average Voltage  
a-n, b-n, c-n 


✓     


Voltage a-b ✓ ✓  ✓  
Voltage b-c ✓ ✓  ✓  
Voltage c-a ✓ ✓  ✓  
Average Voltage  
a-b,b-c ,c-a 


✓ ✓  ✓  


Current a ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Current b ✓ ✓    
Current c ✓ ✓    
Average Current a, b, c ✓ ✓    
Apparent Power a ✓  ✓  ✓ 
Apparent Power b ✓     
Apparent Power c ✓     
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Connection type
Measured variable 


3P4W 3P3W 3P4WB 3P3WB 1P2W 


Active Power a ✓  ✓  ✓ 
Active Power b ✓     
Active Power c ✓     
Reactive Power a ✓  ✓  ✓ 
Reactive Power b ✓     
Reactive Power c ✓     
Total Apparent Power ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Total Active Power ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Total Reactive Power ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Power Factor a ✓  ✓  ✓ 
Power Factor b ✓     
Power Factor c ✓     
Total Power Factor ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Frequency ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
THD Voltage a ✓  ✓  ✓ 
THD Voltage b ✓     
THD Voltage c ✓     
THD Current a ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
THD Current b ✓ ✓    
THD Current c ✓ ✓    
Active Energy Import ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Active Energy Export ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Reactive Energy Positive ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Reactive Energy Negative ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Apparent Energy ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Voltage Unbalance ✓     
Current Unbalance ✓     
Universal Counter ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 
Working Hours Counter ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 


 


See also 
Features (Page 19) 
Parameterize (Page 127) 
Connection examples (Page 82) 
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Measured variables of the SENTRON PAC Power Monitoring Device 
The measured variables are provided by the SENTRON PAC Power Monitoring Device.  


Table 3-5 Available measured variables 


Name Abb. 
EN + IEC 


Abb. 
EN + NAFTA 


Format Unit Value range Access 


Voltage Va-n VL1-N Va-n Float V - R 
Voltage Vb-n VL2-N Vb-n Float V - R 
Voltage Vc-n VL3-N Vc-n Float V - R 
Voltage Va-b VL1-L2 Va-b Float V - R 
Voltage Vb-c VL2-L3 Vb-c Float V - R 
Voltage Vc-a VL3-L1 Vc-a Float V - R 
Current a IL1 Ia Float A - R 
Current b IL2 Ib Float A - R 
Current c IL3 Ic Float A - R 
Apparent Power a VAL1 VAa Float VA - R 
Apparent Power b VAL2 VAb Float VA - R 
Apparent Power c VAL3 VAc Float VA - R 
Active Power a ± WL1 ± Wa Float W - R 
Active Power b ± WL2 ± Wb Float W - R 
Active Power c ± WL3 ± Wc Float W - R 
Reactive Power a ± varL1 ± vara Float var - R 
Reactive Power b ± varL2 ± varb Float var - R 
Reactive Power c ± varL3 ± varc Float var - R 
Power Factor a |PFL1| |PFa| Float - 0 ... 1 R 
Power Factor b |PFL2| |PFb| Float - 0 ... 1 R 
Power Factor c |PFL3| |PFc| Float - 0 ... 1 R 
THD-R Voltage a THD-VL1 THD-Va Float % 0 ... 100 R 
THD-R Voltage b THD-VL2 THD-Vb Float % 0 ... 100 R 
THD-R Voltage c THD-VL3 THD-Vc Float % 0 ... 100 R 
THD-R Current a THD-IL1 THD-Ia Float % 0 ... 100 R 
THD-R Current b THD-IL2 THD-Ib Float % 0 ... 100 R 
THD-R Current c THD-IL3 THD-Ic Float % 0 ... 100 R 
Frequency f f Float Hz 45 ... 65 R 
Average Voltage Vph-n UL-N MW Vph-n AVG Float V - R 
Average Voltage Vph-ph VL-L AVG Vph-ph AVG Float V - R 
Average Current IAVG IAVG Float A - R 
Total Apparent Power Total VA Total VA Float VA - R 
Total Active Power Total W Total W Float W - R 
Total Reactive Power Total var Total var Float var - R 
Total Power Factor Total PF Total PF Float  - R 
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Name Abb. 
EN + IEC 


Abb. 
EN + NAFTA 


Format Unit Value range Access 


Amplitude Unbalance - Voltage Unbal. V Unbal. V Float % 0 ... 100 R 
Amplitude Unbalance - Current Unbal.. A Unbal. A Float % 0 ... 200 R 
Maximum Voltage Va-n ▲VL1-N ▲Va-n Float V - R 
Maximum Voltage Vb-n ▲VL2-N ▲Vb-n Float V - R 
Maximum Voltage Vc-n ▲VL3-N ▲Vc-n Float V - R 
Max. Voltage Va-b ▲VL1-L2 ▲Va-b Float V - R 
Max. Voltage Vb-c ▲Vb-c ▲Vb-c Float V - R 
Max. Voltage Vc-a ▲VL3-L1 ▲Vc-a Float V - R 
Maximum Current a ▲IL1 ▲Ia Float A - R 
Maximum Current b ▲IL2 ▲Ib Float A - R 
Maximum Current c ▲IL3 ▲Ic Float A - R 
Maximum Apparent Power a ▲VAL1 ▲VAa Float VA - R 
Maximum Apparent Power b ▲VAL2 ▲VAb Float VA - R 
Maximum Apparent Power c ▲VAL3 ▲VAc Float VA - R 
Maximum Active Power a ▲± WL1 ▲± Wa Float W - R 
Maximum Active Power b ▲± WL2 ▲± Wb Float W - R 
Maximum Active Power c ▲± WL3 ▲± Wc Float W - R 
Maximum Reactive Power a ▲± varL1 ▲± vara Float var - R 
Maximum Reactive Power b ▲± varL2 ▲± varb Float var - R 
Maximum Reactive Power c ▲± varL3 ▲± varc Float var - R 
Maximum Power Factor a ▲|PFL1| ▲|PFa| Float  0 ... 1 R 
Maximum Power Factor b ▲|PFL2| ▲|PFb| Float  0 ... 1 R 
Maximum Power Factor c ▲|PFL3| ▲|PFc| Float  0 ... 1 R 
Maximum THD-R Voltage a ▲THD-VL1 ▲THD-Va Float % 0 ... 100 R 
Maximum THD-R Voltage b ▲THD-VL2 ▲THD-Vb Float % 0 ... 100 R 
Maximum THD-R Voltage c ▲THD-VL3 ▲THD-Vc Float % 0 ... 100 R 
Maximum THD-R Current a ▲THD-IL1 ▲THD-Ia Float % 0 ... 100 R 
Maximum THD-R Current b ▲THD-IL2 ▲THD-Ib Float % 0 ... 100 R 
Maximum THD-R Current c ▲THD-IL3 ▲THD-Ic Float % 0 ... 100 R 
Max. Frequency ▲f ▲f Float Hz 45 ... 65 R 
Max. Average Voltage Vph-n ▲VL-N MW ▲Vph-n AVG Float V - R 
Max. Average Voltage Vph-ph ▲VL-L MW ▲Vph-ph AVG Float V - R 
Max. Average Current ▲IAVG ▲IAVG Float A - R 
Max. Total Apparent Power ▲Total VA ▲Total VA Float VA - R 
Max. Total Active Power ▲Total W ▲Total W Float W - R 
Max. Total Reactive Power ▲Total var ▲Total var Float var - R 
Maximum Total Power Factor ▲Total PF ▲Total PF Float  - R 
Minimum Voltage Va-n ▼VL1-N ▼Va-n Float V - R 
Minimum Voltage Vb-n ▼VL2-N ▼Vb-n Float V - R 
Minimum Voltage Vc-n ▼VL3-N ▼Vc-n Float V - R 
Min. Voltage Ua-b ▼VL1-L2 ▼Va-b Float V - R 
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Name Abb. 
EN + IEC 


Abb. 
EN + NAFTA 


Format Unit Value range Access 


Min. Voltage Ub-c ▼VL2-L3 ▼Vb-c Float V - R 
Min. Voltage UL3-L1 ▼VL3-L1 ▼Vc-a Float V - R 
Minimum Current a ▼IL1 ▼Ia Float A - R 
Minimum Current b ▼IL2 ▼Ib Float A - R 
Minimum Current c ▼IL3 ▼Ic Float A - R 
Minimum Apparent Power a ▼VAL1 ▼VAa Float VA - R 
Minimum Apparent Power b ▼VAL2 ▼VAb Float VA - R 
Minimum Apparent Power c ▼VAL3 ▼VAc Float VA - R 
Minimum Active Power a ± WL1 ▼± Wa Float W - R 
Minimum Active Power b ± WL2 ▼± Wb Float W - R 
Minimum Active Power c ± WL3 ▼± Wc Float W - R 
Minimum Reactive Power a ▼± varL1 ▼± vara Float var - R 
Minimum Reactive Power b ▼± varL2 ▼± varb Float var - R 
Minimum Reactive Power c ▼± varL3 ▼± varc Float var - R 
Minimum Power Factor a ▼|PFL1| ▼|PFa| Float - 0 ... 1 R 
Minimum Power Factor b ▼|PFL2| ▼|PFb| Float - 0 ... 1 R 
Minimum Power Factor c ▼|PFL3| ▼|PFc| Float - 0 ... 1 R 
Min. Frequency ▼f ▼f Float Hz 45 ... 65 R 
Min. Average Voltage Vph-n ▼VL-N MW ▼Vph-n AVG Float V - R 
Min. Average Voltage Vph-ph ▼V L-L MW ▼Vph-ph AVG Float V - R 
Min. Average Current ▼IAVG ▼IAVG Float A - R 
Min. Total Apparent Power ▼Total VA ▼Total VA Float VA - R 
Min. Total Active Power ▼Total W ▼Total W Float W - R 
Min. Total Reactive Power ▼Total var ▼Total var Float var - R 
Minimum Total Power Factor ▼Total PF ▼Total PF Float var - R 
Limit Violations - - Unsigned 


long 
- Byte 3 Bit 0 Limit 0 R 


Device Diagnostics and Device 
Status 


- - Unsigned 
long 


- Byte 0 System 
status 


R 


Status of the Digital Outputs - - Unsigned 
long 


- Byte 3 Bit 0 Output 0 R 


Status of the Digital Inputs - - Unsigned 
long 


- Byte 3 Bit 0 Input 0 R 


Active Tariff - - Unsigned 
long 


- - R 


Working Hours Counter  - - Unsigned 
long 


s 0 ... 999999999 RW 


Universal Counter - - Unsigned 
long 


- 0 ... 999999999 RW 


Relevant Parameter Changes 
Counter 


- - Unsigned 
long 


- - R 


Counter All Parameter Changes - - Unsigned 
long 


- - R 


Counter Limit Violations - - - - - R 
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Name Abb. 
EN + IEC 


Abb. 
EN + NAFTA 


Format Unit Value range Access 


Demand Active Power - Import - - Float W - R 
Demand Reactive Power - 
Import 


- - Float var - R 


Demand Active Power - Export - - Float W - R 
Demand Reactive Power - 
Export 


- - Float var - R 


Maximum Active Power Reading 
during the period 


- - Float W - R 


Minimum Active Power Reading 
during the period 


- - Float W - R 


Maximum Reactive Power 
Reading during the period 


- - Float var - R 


Minimum Reactive Power 
Reading during the period 


- - Float var - R 


Demand Period - - Unsigned 
long 


s - R 


Time Since Start of the active 
demand period 


- - Unsigned 
long 


s - R 


Active Energy Import Tariff 1 - - Double Wh Overflow 1.0e+12 RW 
Active Energy Import Tariff 2 - - Double Wh Overflow 1.0e+12 RW 
Active Energy Export Tariff 1 - - Double Wh Overflow 1.0e+12 RW 
Active Energy Export Tariff 2 - - Double Wh Overflow 1.0e+12 RW 
Reactive Energy Import Tariff 1 - - Double varh Overflow 1.0e+12 RW 
Reactive Energy Import Tariff 2 - - Double varh Overflow 1.0e+12 RW 
Reactive Energy Export Tariff 1 - - Double varh Overflow 1.0e+12 RW 
Reactive Energy Export Tariff 2 - - Double varh Overflow 1.0e+12 RW 
Apparent Energy Tariff 1 - - Double VAh Overflow 1.0e+12 RW 
Apparent Energy Tariff 2 - - Double VAh Overflow 1.0e+12 RW 


 
 


Abbrev.: Abbreviation 
R Read; read access 
W Write; write access 
RW Read Write; read and write access 
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3.4 Power demands and counters 


Acquisition of power demand. 
Values that can be read out: 
SENTRON PAC3200 supplies the power demand of the last completed demand period: 
● Average values for active power and reactive power, import and export. 
● Minimum and maximum value within the period. 
● Length of the demand period in seconds. The period may be shorter for reasons of 


external synchronization. 
● Time in seconds since the last synchronization or since completion of the last period. 


 


  Note 
The power demand can only be read out via the interface and is not represented on the 
display. The average values of the last demand period can only be retrieved during the 
active demand period. 


Example: Period length and length of the demand period 
Period length: 15 minutes; time of day: 13:03; time in seconds: 180 s. 
The following can be calculated from this: The last demand period ended at 13:00. The 
active demand period will end at 13:15 or in 12 minutes.  


Settable parameters: 
● Period length in minutes (adjustable between 1 and 60 mins, default 15 mins). 
● Synchronization via bus or digital input. 


Energy counter 
SENTRON PAC3200 has energy counters for off-peak and on-peak energy types (total of 10 
counters): 
● Active energy import 
● Active energy export 
● Reactive energy positive 
● Reactive energy negative 
● Apparent energy 
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Configurable universal counter 
SENTRON PAC3200 provides one configurable counter. 
The following counting options are available: 
● Pulse counting via the digital input for kWh/kvarh 
● Status changes at the digital input (rising edge only) 
● Status changes at the digital output (rising edge only) 
● Limit violations 


Working hours counter 
The working hours counter is used for monitoring the runtime of a connected load. (Counts 
only in the case of energy counting). 


3.5 Tariffs 
SENTRON PAC3200 supports 2 tariffs for the integrated energy counter (on-peak and off-
peak). 


Control of tariff switching 
Switching between on-peak and on-peak can be controlled via the digital input or the 
communication interfaces.  
Time-related switching is only possible using a higher-level system. SENTRON PAC3200 
does not have its own clock. 


Tariff switching after synchronization 
When synchronizing the power demand values via the communication interfaces or the 
digital input, the tariff change will only become effective after expiry of the period. Without 
synchronization, the tariff change takes effect immediately. 
The synchronization frame contains the length of the demand period in minutes. The 
synchronization command is ignored if the period length sent to the device with the 
synchronization frame is different to the length parameterized in the device. 
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3.6 Limits 
The SENTRON PAC3200 has a function for monitoring up to 6 limit values. These can be 
monitored for violation of the upper or lower limit. If a limit value is violated, specific actions 
can be triggered. 
In addition, the limit values can be combined with each other using a logic operation. The 
result of the logic operation can also be used to trigger specific actions in the same way as 
the individual limit values. 
The limit violations are shown on the display. 


Defining the limit values 
The following must be specified for each of the six limit values in order to define the limit 
monitoring:  
● Limit value monitoring ON/OFF 
● Monitored measured variable 
● Upper or lower limit violated 
● Limit value 
● Time delay 
● Hysteresis 


Combination of the limit values 


 
Figure 3-4 "LIMIT LOGIC" device setting 


The following operators are available:  
● AND 
● OR 
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The placeholder "----" means: This limit value is not combined with any other limit value.  
The logic combines limit values 0 to 5 as follows: 
(((((opLIM0 LIM0 opLIM1 LIM1) opLIM2 LIM2) opLIM3 LIM3) opLIM4 LIM4) opLIM5 LIM5) 


 
LIM0 represents limit value 0 
LIM1 represents limit value 1 
LIMx represents limit value x 
op represents the logic operator AND/OR in the formula 


The brackets in the formula show that the AND/OR priority rule does not apply. 
The result of the logic operation is the "LIMIT LOGIC". 


Displaying limit violations 
● Indication of limit violation on the display: 


"MAIN MENU> SETTINGS > ADVANCED > LIMITS" and  
"... > LIMITS > LIMIT LOGIC". 


 
Figure 3-5 Representation of limit violations 


 
(1) Limit value designation 
(2) Monitored data source 
(3) Limit value currently violated: Yes , No  


● Outputting the limit violation to the digital output. 
● Output of limit violations via the interface. 
● Counting limit violations with the universal counter. 
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3.7 Behavior in the case of power failure and power restore 
After a power failure, the device starts back at zero with the calculation of the power demand 
of the total active power and total reactive power. 
Counter statuses and maximum/minimum values are written from the volatile to the non-
volatile memory at the following intervals: 


 
Counter values Every 5 mins. 
Maximum/minimum values Every 5 secs., if available 


 


3.8 Digital inputs and outputs 
SENTRON PAC3200 has: 
● one multifunctional digital input, 
● one multifunctional digital output. 


Digital output  
The following functions can be assigned to the digital output: 
● Energy pulse output, programmable for active energy pulses or reactive energy pulses 
● Indication of the direction of rotation 
● Displaying the operating status of the SENTRON PAC3200 
● Signaling limit violations 
● Switching output for remote control via the interface 
Energy pulse output 
The digital output supplies a number of pulses proportional to the energy measured. 


 
Figure 3-6 Energy pulse output 


The digital output is passive and implemented exclusively as a switch. 
Implementation of the pulse function corresponds to the IEC 62053-31 standard. 
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Pulse length, turn-off time 


 
Figure 3-7 Pulse length and turn-off time 


 
(1) Pulse length 
(2) Turn-off time 


● Pulse length:  
Time for which the signal at the binary digital output is at "high". The minimum pulse 
length is 30 ms and the maximum 500 ms. 


● Turn-off time:  
Time for which the signal at the digital output is at "low" . The turn-off time depends on the 
measured energy, for example, and can be days or months. The minimum turn-off time is 
30 ms. 


● Minimum turn-off time:  
The minimum turn-off time is specified by the programmed pulse length. 


Digital input  
The following functions can be assigned to the digital input: 
● Tariff switching for two-tariff active and reactive energy counters. 
● Synchronization of the measuring period by means of the synchronization pulse of a 


system control center or other device. 
● Status monitoring: Acquisition of statuses and messages of connected signal encoders. 
● Energy pulse input for active or reactive energy pulses (S0 interface). Data is transferred 


with the help of weighted pulses, e.g., a parameterizable number of pulses is transferred 
for each kWh. 


A maximum voltage of 24 V can be applied to the digital input. Higher voltages require an 
external voltage divider. 
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3.9 Ethernet port 


3.9.1 Ethernet 


Electrical connection 
 


NOTICE  
Incorrect network settings can adversely affect and interfere with the functions of other 
network nodes  
The network settings for Ethernet are defined by the system administrator and set 
accordingly on the device.  
If the setting data is not known, the (patch) cable must not be connected. 


 
The SENTRON PAC3200 has an RJ45 socket on the top. The device can be connected to 
Ethernet with an RJ45 connector, type T-568B. 


3.9.2 Modbus TCP 


Support of MODBUS TCP via Ethernet interface 
The SEAbus TCP protocol is the default. 
You change the transmission protocol from SEAbus TCP (default setting) to MODBUS TCP 
with F4  > "SETTINGS> COMMUNICATION > PROTOCOL". 
Before user data can be transmitted via MODBUS TCP, a TCP/IP connection must first be 
established between the client and the server. The port number 502 is established for 
MODBUS TCP on the server side. 
Before changing to MODBUS TCP, enter the network parameters for IP-ADDRESS, 
SUBNET and GATEWAY. Ask your network administrator for suitable values. 


Setting the network parameters 


 
Figure 3-8 "COMMUNICATION" device setting 


Use F4  to switch to edit mode. 
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F3  runs through the digits of the value from left to right. 
F2  increments the value at the selected digit. The highest value of the available set of 
values is followed again by the lowest. 


 
Figure 3-9 Enter IP address 


F4  saves the set IP ADDRESS and returns to display mode. 
Change to the next line SUBNET with F3 , and press F4  . 
Repeat the procedure described for the settings SUBNET and GATEWAY. 


 
Figure 3-10 Typical display with entered values 


Switching from the SEAbus TCP protocol to MODBUS TCP 
Use F3  to change to the "PROTOCOL" entry 
Press F4  . 
Switch the protocol from "SEAbus TCP" to "MODBUS TCP" with F2  


 
Figure 3-11 Switching the protocol to MODBUS TCP 


Confirm your selection with F4 . 
F1  terminates the input and a message window prompts you to restart. 


 
Figure 3-12 Restart prompt 


F4  carries out a restart - your settings become effective. 
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3.9.3 Modbus measured variables with the function codes 0x03 and 0x04 


Measured variables of the SENTRON PAC Power Monitoring Device 
The measured variables are provided by the SENTRON PAC Power Monitoring Device. You 
can use the MODBUS function codes 0x03 and 0x04 on all the measured variables listed 
below. 


 


NOTICE  
Error in the case of inconsistent access to measured values 
Please ensure the start offset of the register is correct when making read accesses. 
Please ensure the start offset and the number of registers are correct when making write 
accesses. 
If a value consists of two registers, a read command applied in the second register, for 
example, will generate an error code. SENTRON PAC will also output an error code if, for 
example, a write operation ends in the middle of a multi-register value. 


 


Table 3-6 Available measured variables 


Offset Number of 
registers 


Name Format Unit Value range Access 


1 2 Voltage Va-n Float V - R 
3 2 Voltage Vb-n Float V - R 
5 2 Voltage Vc-n Float V - R 
7 2 Voltage Va-b Float V - R 
9 2 Voltage Vb-c Float V - R 
11 2 Voltage Vc-a Float V - R 
13 2 Current a Float A - R 
15 2 Current b Float A - R 
17 2 Current c Float A - R 
19 2 Apparent Power a Float VA - R 
21 2 Apparent Power b Float VA - R 
23 2 Apparent Power c Float VA - R 
25 2 Active Power a Float W - R 
27 2 Active Power b Float W - R 
29 2 Active Power c Float W - R 
31 2 Reactive Power a Float var - R 
33 2 Reactive Power b Float var - R 
35 2 Reactive Power c Float var - R 
37 2 Power Factor a Float - 0 ... 1 R 
39 2 Power Factor b Float - 0 ... 1 R 
41 2 Power Factor c Float - 0 ... 1 R 
43 2 THD-R Voltage a Float % 0 ... 100 R 
45 2 THD-R Voltage b Float % 0 ... 100 R 
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Offset Number of 
registers 


Name Format Unit Value range Access 


47 2 THD-R Voltage c Float % 0 ... 100 R 
49 2 THD-R Current a Float % 0 ... 100 R 
51 2 THD-R Current b Float % 0 ... 100 R 
53 2 THD-R Current c Float % 0 ... 100 R 
55 2 Frequency Float Hz 45 ... 65 R 
57 2 Average Voltage Vph-n Float V - R 
59 2 Average Voltage Vph-ph Float V - R 
61 2 Average Current Float A - R 
63 2 Total Apparent Power Float VA - R 
65 2 Total Active Power Float W - R 
67 2 Total Reactive Power Float var - R 
69 2 Total Power Factor Float  - R 
71 2 Amplitude Unbalance - Voltage Float % 0 ... 100 R 
73 2 Amplitude Unbalance - Current Float % 0 ... 200 R 
75 2 Maximum Voltage Va-n Float V - R 
77 2 Maximum Voltage Vb-n Float V - R 
79 2 Maximum Voltage Vc-n Float V - R 
81 2 Max. Voltage Va-b Float V - R 
83 2 Max. Voltage Vb-c Float V - R 
85 2 Max. Voltage Vc-a Float V - R 
87 2 Maximum Current a Float A - R 
89 2 Maximum Current b Float A - R 
91 2 Maximum Current c Float A - R 
93 2 Maximum Apparent Power a Float VA - R 
95 2 Maximum Apparent Power b Float VA - R 
97 2 Maximum Apparent Power c Float VA - R 
99 2 Maximum Active Power a Float W - R 
101 2 Maximum Active Power b Float W - R 
103 2 Maximum Active Power c Float W - R 
105 2 Maximum Reactive Power a Float var - R 
107 2 Maximum Reactive Power b Float var - R 
109 2 Maximum Reactive Power c Float var - R 
111 2 Maximum Power Factor a Float  0 ... 1 R 
113 2 Maximum Power Factor b Float  0 ... 1 R 
115 2 Maximum Power Factor c Float  0 ... 1 R 
117 2 Maximum THD-R Voltage a Float % 0 ... 100 R 
119 2 Maximum THD-R Voltage b Float % 0 ... 100 R 
121 2 Maximum THD-R Voltage c Float % 0 ... 100 R 
123 2 Maximum THD-R Current a Float % 0 ... 100 R 
125 2 Maximum THD-R Current b Float % 0 ... 100 R 
127 2 Maximum THD-R Current c Float % 0 ... 100 R 
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Offset Number of 
registers 


Name Format Unit Value range Access 


129 2 Max. Frequency Float Hz 45 ... 65 R 
131 2 Max. Average Voltage Vph-n Float V - R 
133 2 Max. Average Voltage Vph-ph Float V - R 
135 2 Max. Average Current Float A - R 
137 2 Max. Total Apparent Power Float VA - R 
139 2 Max. Total Active Power Float W - R 
141 2 Max. Total Reactive Power Float var - R 
143 2 Maximum Total Power Factor Float  - R 
145 2 Minimum Voltage Va-n Float V - R 
147 2 Minimum Voltage Vb-n Float V - R 
149 2 Minimum Voltage Vc-n Float V - R 
151 2 Min. Voltage Va-b Float V - R 
153 2 Min. Voltage Vb-c Float V - R 
155 2 Min. Voltage Vc-a Float V - R 
157 2 Minimum Current a Float A - R 
159 2 Minimum Current b Float A - R 
161 2 Minimum Current c Float A - R 
163 2 Minimum Apparent Power a Float VA - R 
165 2 Minimum Apparent Power b Float VA - R 
167 2 Minimum Apparent Power c Float VA - R 
169 2 Minimum Active Power a Float W - R 
171 2 Minimum Active Power b Float W - R 
173 2 Minimum Active Power c Float W - R 
175 2 Minimum Reactive Power a Float var - R 
177 2 Minimum Reactive Power b Float var - R 
179 2 Minimum Reactive Power c Float var - R 
181 2 Minimum Power Factor a Float - 0 ... 1 R 
183 2 Minimum Power Factor b Float - 0 ... 1 R 
185 2 Minimum Power Factor c Float - 0 ... 1 R 
187 2 Min. Frequency Float Hz 45 ... 65 R 
189 2 Min. Average Voltage Vph-n Float V - R 
191 2 Min. Average Voltage Vph-ph Float V - R 
193 2 Min. Average Current Float A - R 
195 2 Min. Total Apparent Power Float VA - R 
197 2 Min. Total Active Power Float W - R 
199 2 Min. Total Reactive Power Float var - R 
201 2 Minimum Total Power Factor Float var - R 
203 2 Limit Violations* Unsigned long - Byte 3 Bit 0 Limit 0 R 
205 2 Device Diagnostics and Device Status* Unsigned long - Byte 0 System 


status 
R 


207 2 Status of the digital outputs* Unsigned long - Byte 3 Bit 0 
Output 0 


R 
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Offset Number of 
registers 


Name Format Unit Value range Access 


209 2 Status of the digital inputs* Unsigned long - Byte 3 Bit 0 Input 0 R 
211 2 Active Tariff Unsigned long - 0 = Tariff 1 


1 = Tariff 2 
R 


213 2 Working hours counter Unsigned long s 0 ... 999999999 RW 
215 2 Universal counter Unsigned long - 0 ... 999999999 RW 
217 2 Relevant Parameter Changes Counter Unsigned long - - R 
219 2 Counter All Parameter Changes Unsigned long - - R 
221 2 Counter Limit Violations - - - R 
501 2 Demand Active Power - Import Float W - R 
503 2 Demand Reactive Power - Import Float var - R 
505 2 Demand Active Power - Export Float W - R 
507 2 Demand Reactive Power - Export Float var - R 
509 2 Maximum Active Power Reading 


during the period 
Float W - R 


511 2 Minimum Active Power Reading during 
the period 


Float W - R 


513 2 Maximum Reactive Power Reading 
during the period 


Float var - R 


515 2 Minimum Reactive Power Reading 
during the period 


Float var - R 


517 2 Demand Period Unsigned long s - R 
519 2 Time Since Start of the active demand 


period 
Unsigned long s - R 


801 4 Active Energy Import Tariff 1 Double Wh Overflow 1.0e+12 RW 
805 4 Active Energy Import Tariff 2 Double Wh Overflow 1.0e+12 RW 
809 4 Active Energy Export Tariff 1 Double Wh Overflow 1.0e+12 RW 
813 4 Active Energy Export Tariff 2 Double Wh Overflow 1.0e+12 RW 
817 4 Reactive Energy Import Tariff 1 Double varh Overflow 1.0e+12 RW 
821 4 Reactive Energy Import Tariff 2 Double varh Overflow 1.0e+12 RW 
825 4 Reactive Energy Export Tariff 1 Double varh Overflow 1.0e+12 RW 
829 4 Reactive Energy Export Tariff 2 Double varh Overflow 1.0e+12 RW 
833 4 Apparent Energy Tariff 1 Double VAh Overflow 1.0e+12 RW 
837 4 Apparent Energy Tariff 2 Double VAh Overflow 1.0e+12 RW 
The following tables contain further details of all measured variables indicated by at least one *. 


 
 


Abbr. in the "Access" column Abbreviation 
R Read; read access 
W Write; write access 
RW Read Write; read and write access 
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See also 
Structure - Digital input status and digital output status with the function codes 0x03 and 
0x04 (Page 44) 
Structure - Device diagnostics and device status with the function codes 0x03 and 0x04 
(Page 45) 
Structure - Limit values with function codes 0x03 and 0x04 (Page 45) 


3.9.4 Structure - Digital input status and digital output status with the function codes 
0x03 and 0x04 


The following are available via MODBUS: 
● "Status of the Digital Inputs" 
● "Status of the Digital Outputs" 


Input status and output status of the SENTRON PAC Power Monitoring Device 


Table 3-7 Structure - Status of the digital inputs and status of the digital outputs 


Name Length Status Byte Bit Bit mask Access 
Status of the Digital Outputs 32 bits DO 3 0 0x00000001 R 
Status of the Digital Inputs 32 bits DI 3 0 0x00000001 R 


 


See also 
Modbus measured variables with the function codes 0x03 and 0x04 (Page 40) 
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3.9.5 Structure - Device diagnostics and device status with the function codes 0x03 and 
0x04 


Design 


Table 3-8 Modbus offset 205, tab 2: Structure device status and device diagnostics 


Byte Bit Device status Type Bit mask Value range Access 
0 0 No synchronization pulse Status 0x01000000 R 
0 1 Device Configuration menu is active Status 0x02000000 R 
0 2 Voltage overload Status 0x04000000 R 
0 3 Current overload Status 0x08000000 R 
1 0 Module slot 1 Status 0x00010000 R 
1 1 Maximum pulse rate exceeded Status 0x00020000 R 
2 0 Relevant parameter changes1) saving 0x00000100 R 
2 1 Upper or lower limit violation1) saving 0x00000200 R 
2 2 Maximum pulse rate exceeded1) saving 0x00000400 R 
2 3 Restart of the device1) saving 0x00000800 R 
2 4 Resetting of energy counter by user1) saving 0x00001000 


0 = 
Not active 
 
1 = 
active 


R 
1) Only these device statuses are to be acknowledged. 


See also 
Modbus measured variables with the function codes 0x03 and 0x04 (Page 40) 


3.9.6 Structure - Limit values with function codes 0x03 and 0x04 


Structure of the limit values 


Table 3-9 Modbus Offset 203, Register 2: Limit Violations 


Byte Bit Status Bit mask Value range Access 
3 0 Limit 0 0x00000001 R 
3 1 Limit 1 0x00000002 R 
3 2 Limit 2 0x00000004 R 
3 3 Limit 3 0x00000008 R 
3 4 Limit 4 0x00000010 R 
3 5 Limit 5 0x00000020 R 
0 0 Limit Logic 0x01000000 


0 =  
No limit violation 
 
1 =  
Limit violation 


R 


See also 
Modbus measured variables with the function codes 0x03 and 0x04 (Page 40) 
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3.9.7 Modbus status parameters with the function code 0x02 


Status parameters 
You can use the MODBUS function code 0x02 on all the status parameters listed below. 


Table 3-10 Status parameters 


Offset Number of 
registers 


Name Format  Value range Access 


0 0 Limit 0 status Bit R 
1 0 Limit 1 status Bit R 
2 0 Limit 2 status Bit R 
3 0 Limit 3 status Bit R 
4 0 Limit 4 status Bit R 
5 0 Limit 5 status Bit 


0 =  
No limit violation 
 
1 =  
Limit violation 


R 
50 0 Limit Logic status Bit R 
108 0 Relevant parameter changes Bit R 
109 0 Upper or lower limit violation Bit R 
110 0 Maximum pulse rate exceeded Bit R 
111 0 Restart of the device Bit R 
112 0 Resetting of energy counter by user Bit R 
116 0 Module slot 1  Bit R 
117 0 Maximum pulse rate exceeded Bit R 
124 0 No synchronization pulse Bit R 
125 0 Device Configuration menu is active Bit R 
126 0 Voltage overload Bit R 
127 0 Current overload Bit R 
200 0 Digital input 0 Bit R 
300 0 Digital output 0 Bit 


0 = 
Not active 
 
1 = 
active 


R 


 


See also 
Modbus measured variables with the function codes 0x03 and 0x04 (Page 40) 
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3.9.8 Modbus settings with the function codes 0x03, 0x04 and 0x10 


Addressing the settings 
You can use the MODBUS function codes 0x03, 0x04 for read accesses and 0x10 for write 
accesses on all the settings parameters listed below. 


Table 3-11 Settings parameters 


Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


0 = 3P4W 
1 = 3P3W 
2 = 3P4WB 
3 = 3P3WB 


50001 2 Connection type - unsigned long 


4 = 1P2W 


RW 


0 = No 50003 2 Voltage measurement 
using voltage 
transformers? 


- unsigned long  
1 = Yes 


RW 


50005 2 Primary voltage - unsigned long  1 ... 999999 V RW 
50007 2 Secondary voltage - unsigned long  1 ... 690 V RW 
50011 2 Primary current - unsigned long 1 ... 99999 A RW 
50013 2 Secondary current - unsigned long 1 A, 5 A RW 


0 = No 50015 2 Invert CT polarity? - unsigned long 
1 = Yes 


RW 


50019 2 Zero point suppression 
level (% rated current) 


% float 0.0 ... 10.0 RW 


50021 2 Demand Period Min. unsigned long 1 ... 60 RW 
0 = No synchronization
1 = Synchronization 


via bus 


50023 2 Synchronization - unsigned long 


2 = Synchronization 
via the digital input 


RW 
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Table 3-12 Settings parameter for the digital input 


Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


0 = Status only 
1 = Pulse input 
2 = High tariff/low tariff 


switch 


50025 2 "Action" mode - unsigned long 


3 = DEMAND 
synchronization 


RW 


0 = Import kWh 
1 = Export kWh 
2 = Import kvarh 


50029 2 "Pulse input" mode - unsigned long 


3 = Export kvarh 


RW 


50031 2 Pulses per unit (pulses 
per 1000 Wh / VARh) 


- unsigned long 1 ... 999 RW 


Table 3-13 Settings parameter for the digital output 


Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


50033 2 Switching function  
Assignment to a vector 
group 


- unsigned long 0 ... 99 RW 


0 = Off 
1 = Device on 
2 = Remote output 
3 = Direction of 


rotation 
4 = Limit violation 


50035 2 "Action" mode - unsigned long 


5 = Energy pulse 


RW 


0 =  Limit Logic 
1 = Limit 0 
2 = Limit 1 
3 = Limit 2 
4 = Limit 3 
5 = Limit 4 


50037 2 "Limit violation" mode  - unsigned long 


6 = Limit 5 


RW 


0 = Import kWh 
1 = Export kWh 
2 = Import kvarh 


50041 2 "Energy pulse" mode - unsigned long 


3 = Export kvarh 


RW 


50043 2 Pulses per unit (pulses 
per 1000 Wh / VARh) 


- unsigned long 1 ... 999 RW 


50045 2 Pulse length ms unsigned long 30 ... 500 RW 
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Table 3-14 Settings parameter for language, phase labels and universal counters source 


Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


0 = German 
1 = English 
2 = Portuguese 
3 = Turkish 
4 = Spanish 
5 = Italian 
6 = Russian 
7 = French 


50047 2 Active language - unsigned long 


8 = Chinese 


RW 


0 = IEC 50049 2 Phase labels IEC/NAFTA - unsigned long 
1 = NAFTA 


RW 


0 = Digital input 
1 = Digital output 
2 = Limit Logic 
3 = Limit 0 
4 = Limit 1 
5 = Limit 2 
6 = Limit 3 
7 = Limit 4 


50051 2 Universal counter source - unsigned long 


8 = Limit 5 


RW 


 


Table 3-15 Settings parameter for the display 


Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


50053 2 Refresh time ms unsigned long 330 ... 3000 RW 
50055 2 Contrast - unsigned long 1 ... 10 RW 
50057 2 Backlight level - Normal 


mode 
% unsigned long 0 ... 3 RW 


50059 2 Backlight dimmed % unsigned long 0 ... 3 RW 
50061 2 Backlight time until 


dimmed 
Min. unsigned long 0 ... 240 RW 
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Table 3-16 Settings parameter for limit value 0 


Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


0 = OFF 50063 2 ON/OFF - unsigned long 
1 = ON 


RW 


50065 2 Hysteresis % float 0.0 ... 20.0 RW 
50067 2 Delay s unsigned long 0 ... 10 RW 


0 = not used 
1 = AND 


50069 2 Operation in Limit Logic - unsigned long 


2 = OR 


RW 


0 = V_L1 
1 = V_L2 
2 = V_L3 
3 = V_L12 
4 = V_L23 
5 = V_L31 
6 = I_L1 
7 = I_L2 
8 = I_L3 
9 = VA_L1 
10 = VA_L2 
11 = VA_L3 
12 = P_L1 
13 = P_L2 
14 = P_L3 
15 = VAR_L1 
16 = VAR_L2 
17 = VAR_L3 
18 = PF_L1 
19 = PF_L2 
20 = PF_L3 
21 = THDV_L1 
22 = THDV_L2 
23 = THDV_L3 
24 = THDI_L1 
25 = THDI_L2 
26 = THDI_L3 
27 = FREQ 
28 = V_LN_AVG 
29 = V_LL_AVG 
30 = I_AVG 


50071 2 Source - unsigned long 


31 = VA_SUM 


RW 
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Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


32 = P_SUM 
33 = VAR_SUM 
34 = PF_SUM 
35 = V_BAL 
36 = I_BAL 


50073 2 Value - float - RW 
0 = greater than 50075 2 Modus ≥ / < - unsigned long  
1 = less than 


RW 


 


Table 3-17 Settings parameter for limit value 1 


Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


0 = OFF 50077 2 ON/OFF - unsigned long 
1 = ON 


RW 


50079 2 Hysteresis % float 0.0 ... 20.0 RW 
50081 2 Delay s unsigned long 0 ... 10 RW 


0 = not used 
1 = AND 


50083 2 Operation in Limit Logic - unsigned long 


2 = OR 


RW 


0 = V_L1 
1 = V_L2 
2 = V_L3 
3 = V_L12 
4 = V_L23 
5 = V_L31 
6 = I_L1 
7 = I_L2 
8 = I_L3 
9 = VA_L1 
10 = VA_L2 
11 = VA_L3 
12 = P_L1 
13 = P_L2 
14 = P_L3 
15 = VAR_L1 
16 = VAR_L2 
17 = VAR_L3 
18 = PF_L1 
19 = PF_L2 


50085 2 Source - unsigned long 


20 = PF_L3 


RW 
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Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


21 = THDV_L1 
22 = THDV_L2 
23 = THDV_L3 
24 = THDI_L1 
25 = THDI_L2 
26 = THDI_L3 
27 = FREQ 
28 = V_LN_AVG 
29 = V_LL_AVG 
30 = I_AVG 
31 = VA_SUM 
32 = P_SUM 
33 = VAR_SUM 
34 = PF_SUM 
35 = V_BAL 
36 = I_BAL 


50087 2 Value - float - RW 
0 = greater than 50089 2 Modus ≥ / < - unsigned long  
1 = less than 


RW 


 


Table 3-18 Settings parameter for limit value 2 


Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


0 = OFF 50091 2 ON/OFF - unsigned long 
1 = ON 


RW 


50093 2 Hysteresis % float 0.0 ... 20.0 RW 
50095 2 Delay s unsigned long 0 ... 10 RW 


0 = not used 
1 = AND 


50097 2 Operation in Limit Logic - unsigned long 


2 = OR 


RW 


0 = V_L1 
1 = V_L2 
2 = V_L3 
3 = V_L12 
4 = V_L23 
5 = V_L31 
6 = I_L1 
7 = I_L2 
8 = I_L3 


50099 2 Source - unsigned long 


9 = VA_L1 


RW 
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Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


10 = VA_L2 
11 = VA_L3 
12 = P_L1 
13 = P_L2 
14 = P_L3 
15 = VAR_L1 
16 = VAR_L2 
17 = VAR_L3 
18 = PF_L1 
19 = PF_L2 
20 = PF_L3 
21 = THDV_L1 
22 = THDV_L2 
23 = THDV_L3 
24 = THDI_L1 
25 = THDI_L2 
26 = THDI_L3 
27 = FREQ 
28 = V_LN_AVG 
29 = V_LL_AVG 
30 = I_AVG 
31 = VA_SUM 
32 = P_SUM 
33 = VAR_SUM 
34 = PF_SUM 
35 = V_BAL 
36 = I_BAL 


50101 2 Value - float - RW 
0 = greater than 50103 2 Modus ≥ / < - unsigned long  
1 = less than 


RW 


 


Table 3-19 Settings parameter for limit value 3 


Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


0 = OFF 50105 2 ON/OFF - unsigned long 
1 = ON 


RW 


50107 2 Hysteresis % float 0.0 ... 20.0 RW 
50109 2 Delay s unsigned long 0 ... 10 RW 


0 = not used 50111 2 Operation in Limit Logic - unsigned long 
1 = AND 


RW 







Description  
3.9 Ethernet port 


 SENTRON PAC3200 
54 Manual, 02/2008, A5E01168664B-04 


Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


2 = OR 
0 = V_L1 
1 = V_L2 
2 = V_L3 
3 = V_L12 
4 = V_L23 
5 = V_L31 
6 = I_L1 
7 = I_L2 
8 = I_L3 
9 = VA_L1 
10 = VA_L2 
11 = VA_L3 
12 = P_L1 
13 = P_L2 
14 = P_L3 
15 = VAR_L1 
16 = VAR_L2 
17 = VAR_L3 
18 = PF_L1 
19 = PF_L2 
20 = PF_L3 
21 = THDV_L1 
22 = THDV_L2 
23 = THDV_L3 
24 = THDI_L1 
25 = THDI_L2 
26 = THDI_L3 
27 = FREQ 
28 = V_LN_AVG 
29 = V_LL_AVG 
30 = I_AVG 
31 = VA_SUM 
32 = P_SUM 
33 = VAR_SUM 
34 = PF_SUM 
35 = V_BAL 


50113 2 Source - unsigned long 


36 = I_BAL 


RW 


50115 2 Value - float - RW 
0 = greater than 50117 2 Modus ≥ / < - unsigned long  
1 = less than 


RW 
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Table 3-20 Settings parameter for limit value 4 


Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


0 =  OFF 50119 2 ON/OFF - unsigned long 
1 = ON 


RW 


50121 2 Hysteresis % float 0.0 ... 20.0 RW 
50123 2 Delay s unsigned long 0 ... 10 RW 


0 = not used 
1 = AND 


50125 2 Operation in Limit Logic - unsigned long 


2 = OR 


RW 


0 = V_L1 
1 = V_L2 
2 = V_L3 
3 = V_L12 
4 = V_L23 
5 = V_L31 
6 = I_L1 
7 = I_L2 
8 = I_L3 
9 = VA_L1 
10 = VA_L2 
11 = VA_L3 
12 = P_L1 
13 = P_L2 
14 = P_L3 
15 = VAR_L1 
16 = VAR_L2 
17 = VAR_L3 
18 = PF_L1 
19 = PF_L2 
20 = PF_L3 
21 = THDV_L1 
22 = THDV_L2 
23 = THDV_L3 
24 = THDI_L1 
25 = THDI_L2 
26 = THDI_L3 
27 = FREQ 
28 = V_LN_AVG 
29 = V_LL_AVG 


50127 2 Source - unsigned long 


30 = I_AVG 


RW 
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Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


31 = VA_SUM 
32 = P_SUM 
33 = VAR_SUM 
34 = PF_SUM 
35 = V_BAL 
36 = I_BAL 


50129 2 Value - float - RW 
0 = greater than 50131 2 Modus ≥ / < - unsigned long  
1 = less than 


RW 


 


Table 3-21 Settings parameter for limit value 5 


Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


0 = OFF 50133 2 ON/OFF - unsigned long 
1 = ON 


RW 


50135 2 Hysteresis % float 0.0 ... 20.0 RW 
50137 2 Delay s unsigned long 0 ... 10 RW 


0 = not used 
1 = AND 


50139 2 Operation in Limit Logic - unsigned long 


2 = OR 


RW 


0 = V_L1 
1 = V_L2 
2 = V_L3 
3 = V_L12 
4 = V_L23 
5 = V_L31 
6 = I_L1 
7 = I_L2 
8 = I_L3 
9 = VA_L1 
10 = VA_L2 
11 = VA_L3 
12 = P_L1 
13 = P_L2 
14 = P_L3 
15 = VAR_L1 
16 = VAR_L2 
17 = VAR_L3 
18 = PF_L1 


50141 2 Source - unsigned long 


19 = PF_L2 


RW 
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Offset Number of 
registers  


Name Unit Format Value range Access 


20 = PF_L3 
21 = THDV_L1 
22 = THDV_L2 
23 = THDV_L3 
24 = THDI_L1 
25 = THDI_L2 
26 = THDI_L3 
27 = FREQ 
28 = V_LN_AVG 
29 = V_LL_AVG 
30 = I_AVG 
31 = VA_SUM 
32 = P_SUM 
33 = VAR_SUM 
34 = PF_SUM 
35 = V_BAL 
36 = I_BAL 


50143 2 Value - float - RW 
0 = greater than 50145 2 Modus ≥ / < - unsigned long  
1 = less than 


RW 


 


See also 
Modbus measured variables with the function codes 0x03 and 0x04 (Page 40) 
Connection examples (Page 82) 
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3.9.9 MODBUS communication parameter with the function codes 0x03, 0x04 and 0x10 


Addressing the communication parameters 
Table 3-22 Communication parameters 


Offset Number of 
registers 


Name Unit Format Applicable 
MODBUS 
function codes


Value range  
from ... to 


Access 


63001 2 IP address - unsigned long • 0x03 
• 0x04 
• 0x10 


0 ... FFFFFFFFh RW 


63003 2 Subnet mask - unsigned long • 0x03 
• 0x04 
• 0x10 


0 ... FFFFFFFFh RW 


63005 2 Gateway - unsigned long • 0x03 
• 0x04 
• 0x10 


0 ... FFFFFFFFh RW 


63007 2 Bootloader version - unsigned long • 0x03 
• 0x04 


char, uchar, 
uchar, uchar 


R 


63009 2 Password protection 
ON/OFF 


- unsigned long • 0x03 
• 0x04 


0, 1 R 


0 = MODBUS 
TCP 


63015 2 Ethernet protocol - unsigned long • 0x03 
• 0x04 
• 0x10 1 = SEAbus TC


P 


RW 


0 = MODBUS 
RTU 


63017 2 Protocol1) - unsigned long • 0x03 
• 0x04 
• 0x10 1 = SEAbus 


serial 


RW 


63019 2 MODBUS address 
or Seabus address1) 


- unsigned long • 0x03 
• 0x04 
• 0x10 


1 ... 247 RW 


63021 2 Baudrate1) - unsigned long • 0x03 
• 0x04 
• 0x10 


0 = 4,800 bit/s 
1 = 9,600 bit/s 
2 = 19,200 bit/s 
3 = 38,400 bit/s 
Default value = 2 


RW 


0 = 8N2 
1 = 8E1 
2 = 8O1 


63023 2 Data bits / Parity bits 
/ Stop bits1) 


- unsigned long • 0x03 
• 0x04 
• 0x10 


3 = 8N1 


RW 


63025 2 Response time1) ms unsigned long • 0x03 
• 0x04 
• 0x10 


0 ... 255 
0 = Auto 


RW 


1) Only for the PAC RS485 expansion module 


See also 
Modbus measured variables with the function codes 0x03 and 0x04 (Page 40) 
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3.9.10 Modbus device information with the function codes 0x03, 0x04 and 0x10 


Addressing the device information parameters 
You access the following device information parameters block-by-block only, e.g. read from 
Offset 64001 27 Register. 


 


NOTICE  
Error in the case of inconsistent access to I&M data 
Please ensure the start offset and the number of registers are correct when making read 
accesses and write accesses. Always read or write the entire block. 
Please ensure the start offset and the number of registers are correct when making write 
accesses. 
If a value consists of several registers, a read command applied in the second register, for 
example, will generate an error code. SENTRON PAC will also output an error code if, for 
example, a write operation ends in the middle of a multi-register value. 


 


Table 3-23 I&M 0 parameter of the SENTRON PAC Power Monitoring Device with the function codes 0x03 and 0x04 


Offset Total 
registers  


Number of 
registers per 
parameter 


Name Format Value range  
from ... to 


Access 


Start offset  
64001 


[1] Manufacturer's ID unsigned short 0 ... 65535  
Standard: 42*) 


R 


[64002] [10] Order No. Char 20 ASCII R 
[64012] [8] Serial number Char 16 ASCII R 
[64020] [1] Hardware version unsigned short 0 ... 65535 R 
[64021] [2] Firmware version 1 char, 3 unsigned 


char 
V 0.0.0 ... 
V 255.255.255 


R 


[64023] [1] Counter for changes unsigned short 1 ... 65535 R 
[64024] [1] Profile ID unsigned short 3A00 ... F6FF R 
[64025] [1] Specific Profile ID unsigned short - R 
[64026] [1] Version of the I&M data 2 unsigned char 0.0 ... 255.255 R 
[64027] 


27 


[1] Supported I&M data unsigned short 00 ... FF R 
*) 42 stands for Siemens AG 
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Table 3-24 I&M 1-4 parameters with the function codes 0x03, 0x04 and 0x10 


Offset Total 
registers 


Number of 
registers per 
parameter 


Name Format Value range  
from ... to 


Access 


Start offset  
64028 


[16] Plant identifier Char 32 ASCII RW 


[64044] [11] Location identifier Char 22 ASCII RW 
[64055] [8] Installation date Char 16 ASCII RW 
[64063] [27] Comment Char 54 ASCII RW 
[64090] 


89 


[27] Signature Char 54 - RW 


 


Table 3-25 I&M 0 parameter of the module in slot 1 with the function codes 0x03 and 0x04 


Offset Total 
registers 


Number of 
registers per 
parameter 


Name Format Value range  
from ... to 


Access 


Start offset  
64117 


[1] Manufacturer's ID unsigned short 0 ... 65535  
Standard: 42*) 


R 


[64118] [10] Order No. Char 20 ASCII R 
[64128] [8] Serial number Char 16 ASCII R 
[64136] [1] Hardware version unsigned short 0 ... 65535 R 
[64137] [2] Firmware version 1 char, 3 unsigned 


char 
V 0.0.0 ... 
V 255.255.255 


R 


[64139] [1] Counter for changes unsigned short 1 ... 65535 R 
[64140] [1] Profile ID unsigned short 3A00 ... F6FF R 
[64141] [1] Specific Profile ID unsigned short - R 
[64142] [1] Version of the I&M data 2 unsigned char 0.0 ... 255.255 R 
[64143] 


27 


[1] Supported I&M data unsigned short 00 ... FF R 
*) 42 stands for Siemens AG 


 


See also 
Modbus measured variables with the function codes 0x03 and 0x04 (Page 40) 







 Description 
 3.9 Ethernet port 


SENTRON PAC3200 
Manual, 02/2008, A5E01168664B-04 61 


3.9.11 Modbus command parameters 


Addressing the command parameters 
You can use MODBUS function code 0x06 on the command parameters. 


Table 3-26 Command parameters 


Offset Number 
of 
registers 


Name Unit Format Value range from ... to Access 


60002 1 Reset maximum values - unsigned short 0 W 
60003 1 Reset minimum values - unsigned short 0 W 


0 = All 
1 = Active Energy 


Import Tariff 1 
2 = Active Energy 


Import Tariff 2 
3 = Active Energy 


Export Tariff 1 
4 = Active Energy 


Export Tariff 2 
5 = Reactive Energy 


Import Tariff 1 
6 = Reactive Energy 


Import Tariff 2 
7 = Reactive Energy 


Export Tariff 1 
8 = Reactive Energy 


Export Tariff 2 
9 = Apparent 


Energy Tariff 1 


60004 1 Reset energy counter - unsigned short 


10 = Apparent 
Energy Tariff 2 


W 


60005 1 Synchronization of the 
demand period 


Min. unsigned short 1 ... 60 W 


0 = High tariff 60006 1 Switching tariff - unsigned short 
1 = Low tariff 


W 


60007 1 Acknowledge the diagnostics 
bit1) (cf. stored bits in 
unsigned long beginning 
offset 205) 


- unsigned short 0 ... ffffh W 


0 = output 0 OFF 60008 1 Switching outputs (if 
parameterized) 


- unsigned short 
1 = output 0 ON 


W 
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Offset Number 
of 
registers 


Name Unit Format Value range from ... to Access 


60009 1 Switching command for vector 
group 


- unsigned short High 0 ... 99, Low 0 ... 1 
High byte group 
assignment 
Low byte 1 = ON, 
0 = OFF  


W 


65300 1 Activation of a changed IP 
configuration/ Ethernet 
configuration 


- unsigned short 0 W 


1) The MODBUS master must acknowledge these diagnostics bits. 


 


See also 
Modbus measured variables with the function codes 0x03 and 0x04 (Page 40) 


3.9.12 MODBUS standard device identification with the function code 0x2B 


Addressing the MODBUS standard device identification 
You can use MODBUS function code 0x2B on these device identification parameters. 


Table 3-27 MODBUS standard device identification parameters 


Object ID Name Format Access 
OID 0 Manufacturer String R 
OID 1 Manufacturer device name String R 
OID 2 Firmware version / bootloader version String R 


 


See also 
Modbus measured variables with the function codes 0x03 and 0x04 (Page 40) 
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3.10 Slot for expansion modules 


Interface 
The SENTRON PAC3200 has one slot (MOD1) for installing optionally available expansion 
modules. Only communication modules such as the PAC PROFIBUS DP expansion module 
can be used. Please consult the current catalogs to find out which modules are available for 
the SENTRON PAC3200. 
The second slot (MOD2) has no function on the SENTRON PAC3200. 


 
Figure 3-13 SENTRON PAC3200 with screw terminals, rear 


 
(1) MOD 1, connection that can be used on SENTRON PAC3200 
(2) MOD 2, cannot be used on SENTRON PAC3200 


 
 


CAUTION  
Avoid contamination of the contact area below the label "MOD1" since otherwise the 
expansion module cannot be connected or can even be damaged. Insertion of metal pins or 
wires into the contact openings can result in device failure. 


 
You can find more detailed information on the PAC PROFIBUS DP expansion module in the 
operating instructions and the manual of the PAC PROFIBUS DP expansion module. 
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3.11 Slots on the rear of the device 


Slot on the rear of the device 
The SENTRON PAC3200 does not have a card reading device and does not require a 
battery. The insertion openings visible on the rear of the SENTRON PAC3200 cannot be 
used and are blanked off. 


 


NOTICE  
Housing slots on the rear of the device 
Do not insert any objects into the housing slots on the rear of the device. Inserted objects 
cannot be removed. 


 


 
Figure 3-14 Not available for use! Slot for memory card and battery compartment 
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Operation planning 4
4.1 Operation planning 


Mounting location 
The SENTRON PAC3200 device is intended for installation in permanently installed 
switching panels within closed rooms. 
Conductive panels and doors on control cabinets must be grounded. The doors of the control 
cabinet must be connected to the control cabinet using a grounding cable. 


Mounting position 
The device must be installed vertically. 


 
Figure 4-1 Mounting position 


The preferred viewing angle is 6 o'clock (bottom view). 
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Installation space and ventilation 
Sufficient clearance must be maintained between the device and neighboring components in 
order to comply with the permissible operating temperature. You can find dimension 
specifications in the "Dimension drawings" chapter. 
Plan additional space for: 
● Ventilation 
● Wiring 
● RJ45 plug connector and cable feed on the top of the device 
● Optionally connectable expansion module on the rear of the device, including connector 


and cable feed 
 


CAUTION  
 


Ensure ventilation 
Please ensure that the ventilation slots of the housing are not obstructed. The wiring, 
cable feed or other components must not obstruct ventilation. 


Environmental conditions 
Only use the SENTRON PAC3200 device where the environmental conditions permit its 
operation: 


 
Temperature range  
• Operating temperature range - 10 °C through + 55 °C 
• Storage temperature range - 25 °C through + 70 °C 
Relative humidity 95% at 25°C without condensation (normal 


conditions) 
Operating altitude above sea level Up to 2000 m 
Degree of pollution 2 
Degree of protection according to IEC 60529  
• Front IP65 
• Rear IP20, NEMA 1A 


Temperature compensation 
To avoid condensation, the device must be stored at the operating location for at least 2 
hours before power is connected. 


See also 
Dimension drawings (Page 167) 
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Installation 5
5.1 Unpacking 


Observe the ESD Guidelines. Open the packaging carefully. Do not use excessive force.  


Check the packaging 
Carry out the following checks after receipt of the device and before installation: 
● Ensure the packaging is undamaged. 
● Make sure that the contents of the package are complete. 
● Check the device for external damage. 
Please contact your Siemens sales partner in the following cases: 
● The packaging is damaged 
● The contents of the package are not complete 
● The device is damaged. 


 


WARNING 


 


 


Damaged devices 
Damaged devices may show signs of safety defects. They can result in serious injury 
and property damage. 
Do not install or start up damaged devices. 


Storage 
Store the SENTRON PAC3200 in dry conditions. 


 


NOTICE  
Avoid condensation 
Sudden fluctuations in temperature can lead to condensation. Condensation can affect the 
function of the device. Store the device in the operating room for at least 2 hours before 
commencing installation. 
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Installation 
Install the expansion module before starting up the SENTRON PAC3200. 


5.2 Tools 
You require the following tools for installation:  
● Cutting tool for the panel cutout 
● Screwdriver PH2 cal. ISO 6789 


Additional installation tools  
You also require a self-adhesive cable clamp for strain relief. 


5.3 Mounting dimensions 


Mounting and clearance dimensions  
You can find information on the cutout dimensions, frame dimensions and clearances in the 
Chapter "Dimension drawings". 


See also 
Dimension drawings (Page 167) 


5.4 Installation steps 
Proceed as follows to install the SENTRON PAC3200 in the switching panel: 


Procedure  
1. Cut a hole in the panel measuring 92.0+0.8 x 92.0+0.8 mm2 (if not already available). 
2. Discharge any static from your body. Observe the ESD guidelines in the Appendix. 


 


CAUTION  
 


Electrostatic sensitive devices 
Discharge your body of any static electricity! Touch the grounded control cabinet, for 
example, or a metal part that is connected to the building ground (heater, steel support).


3. Insert the device into the cutout from outside (Fig. "Installation cutout A"). 
4. Carry out all other installation steps from the inside of the switching panel. 
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5. Clamp the device to the switching panel with the two brackets provided (Fig. "Installation 
step B"). To do this, proceed as follows: 
– Hold the device firmly with one hand 
– Hang the brackets onto the left and right sides of the housing.  


To do so, insert the lugs of the bracket (2) into the slot on the housing (1). 
– Tighten the locking hook. 


To do so, place your index finger and middle finger on the support arms as shown in 
the Fig. "Installation step C" and engage the locking hook with your thumb. 
The engage mechanism of both brackets enables the installation engineer to secure 
the device in the switching panel quickly and without tools.  
If a higher level of protection is desired, the pressure can be increased evenly on all 
sides with the help of the four screws of the brackets. 


6. Tighten the 4 screws evenly in the two brackets; tightening torque 0.025 to 0.03 Nm (Fig. 
"Installation step D"). The front of the switching panel is fully sealed with the standard, 
integrally extruded seal. 


7. When using the Ethernet interface: 
– Ensure strain relief for the RJ45 connector. 


Secure the Ethernet cable to the panel for this purpose. Fix the cable in position as 
shown in the Fig. "Installation - E" at location (3) using a self-adhesive cable clamp or 
other suitable small installation accessory. 


8. An optional expansion module can be connected. You can find the installation 
instructions in the operating instructions of the expansion module. 


Installation is complete. 
 


NOTICE  
Ensure that no tools or other potentially hazardous objects have been left at the installation 
location. 
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Installation steps 
 


 
Installation step A, device with screw terminals 


 


Installation step A, device with ring lug terminals 


 
Installation step B 


 


 
Installation step B, detail 
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Installation step C 


 


 
Installation step D 


 
Figure 5-1 Installation step E - Strain relief for RJ45 connector 
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5.5 Deinstalling 
Tools 


You require the following tools to deinstall the device: 
● PH2 screwdriver 
● Slotted screwdriver 


Deinstallation steps  
1. Discharge any static from your body in accordance with the ESD guidelines. 


 


CAUTION  
 


Electrostatic sensitive devices 
Ground your body! Discharge your body of any static electricity! 


2. Start deinstallation on the inside of the switching panel. 
3. Release the clamping arrangement on the switching panel. To do so, unscrew the four 


screws on the two brackets. Leave the screws in the brackets. 
4. Hold the bracket as shown in the figure "Deinstallation". 


 


CAUTION  
 


Mechanical tension 
When releasing the locking hooks, the bracket may spring outwards from the device. 


5. Carefully lever the locking hooks open with the slotted screwdriver or another suitable 
tool. The bracket releases immediately. 


6. Go to the outside of the switching panel and remove the device from the cutout. 
7. Pack the device into the original box together with the operating instructions and the 


delivered components listed in the operating instructions. 
Deinstallation is complete. 


 
Figure 5-2 Deinstallation, releasing the locking hooks 
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Connection 6
6.1 Safety notes 


Instructions 
 


DANGER 


 
Dangerous high voltages 
Will cause death, serious injury or property damage. 
The country-specific standards for setting up power systems must be taken into account 
when carrying out the electrical installation. 
The following tasks are partly carried out when hazardous voltage is present. For this 
reason, they must only be carried out by qualified personnel who are familiar with and 
follow the safety regulations and cautionary measures. 
Wear the prescribed protective clothing. Observe the general equipment regulations and 
safety regulations for working with high-voltage installations (e.g. DIN VDE, NFPA 70E as 
well as national or international regulations). 
The limits given in the technical data must not be exceeded even at startup or when testing 
the device. 
The secondary connections of intermediate current transformers must be short-circuited at 
the transformers before the current lines to the device are interrupted. 
The polarity and phase assignment of the measuring transformer must be tested. 
Before connecting the device, you must check that the system voltage agrees with the 
voltage specified on the type plate. 
Check that all connections are correctly made before startup. 
Ensure the polarity is correct when connecting a DC supply voltage. 
Before power is applied to the device for the first time, it must have been located in the 
operating area for at least two hours in order to reach temperature balance and avoid 
humidity and condensation.  
Condensation on the device is not permissible during operation. 
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 Note 
Qualified Personnel 
In the context of the safety information in the user documentation, a qualified person is a 
person who is familiar with assembling, installing, commissioning, and operating the product 
and who has the relevant qualifications, such as: 
• Training or instruction/authorization in operating and maintaining devices and systems 


according to the safety regulations for electrical circuits and devices. 
• Is trained in the proper care and use of protective equipment in accordance with 


established safety practices. 
• First aid training. 


 


See also 
Applying the measuring voltage (Page 100) 
Applying the measuring current (Page 101) 
Applying the supply voltage (Page 92) 
Safety notes (Page 17) 
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6.2 Connections 


Connection designations - device with screw terminals 


 
Figure 6-1 Connection designations, view of the rear and top of the device with screw terminals 


(1) Digital inputs and outputs, reference potential 
(2) Dummy connection. Cannot be used as a slot! 
(3) Supply voltage L+, N/- 
(4) Measuring inputs voltage V1, V2, V3, VN 
(5) Measuring inputs current IL1, IL2, IL3 
(6) Slot for optional expansion modules 
(7) Optional expansion module, not included in scope of supply 
(8) Ethernet port, RJ45 
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Connection designations - device with ring lug terminals 


 
Figure 6-2 Connection designations, view of the rear and top of the device with ring lug terminals 


(1) Digital inputs and outputs, reference potential 
(2) Dummy connection. Cannot be used as a slot! 
(3) Supply voltage L+, N/- 
(4) Measuring inputs voltage V1, V2, V3, VN 
(5) Measuring inputs current IL1, IL2, IL3 
(6) Slot for optional expansion modules 
(7) Optional expansion module, not included in scope of supply 
(8) Ethernet port, RJ45 
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DANGER 


 
Danger! High voltage 
Will cause death, serious injury or considerable property damage. 
Please observe the safety information on the device and in the operating instructions and 
the manual. 


 
 Note 


Use of devices with ring lug terminals 
Designed for use in: 
• NAFTA / USA 
• Regions in which open terminals are permitted. 


 


Terminal labeling - device with screw terminals 


 
Figure 6-3 Terminal labeling with screw terminals 


 
No. Terminal Function 
(1) IL1 ̇̇̇k Phase current IL1, input 
(2) IL1 l Phase current IL1, output 
(3) IL2 ̇k Phase current IL2, input 
(4) IL2 l Phase current IL2, output 
(5) IL3 ̇k Phase current IL3, input 
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No. Terminal Function 
(6) IL3 l Phase current IL3, output 
(7) V1  Phase-to-neutral voltage VL1 
(8) V2  Phase-to-neutral voltage VL2 
(9) V3  Phase-to-neutral voltage VL3 


(10) VN  Neutral conductor VN 
(11) L/+  AC: Connection: Conductor (phase-to-neutral 


voltage) 
DC: Connection: + 


(12) N/-  AC: Connection: Neutral conductor 
DC: Connection: - 


(13)   Reference potential 
(14) DI-  Digital input - 
(15) DI+  Digital input + 
(16) DO-  Digital output - 
(17) DO+  Digital output + 


Terminal designation - device with ring lug terminals 


 
Figure 6-4 Labeling of the ring lug terminals 


 
No. Terminal Function 
(1) IL1 ̇̇̇k Phase current IL1, input 
(2) IL1 l Phase current IL1, output 
(3) IL2 ̇k Phase current IL2, input 
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No. Terminal Function 
(4) IL2 l Phase current IL2, output 
(5) IL3 ̇k Phase current IL3, input 
(6) IL3 l Phase current IL3, output 
(7) V1  Phase-to-neutral voltage VL1 
(8) V2  Phase-to-neutral voltage VL2 
(9) V3  Phase-to-neutral voltage VL3 


(10) VN  Neutral conductor VN 
(11) L/+  AC: Connection: Conductor (phase-to-neutral 


voltage) 
DC: Connection: + 


(12) N/-  AC: Connection: Neutral conductor 
DC: Connection: - 


(13)   Reference potential 
(14) DI-  Digital input - 
(15) DI+  Digital input + 
(16) DO-  Digital output - 
(17) DO+  Digital output + 


Grounding 
Conductive panels and doors on control cabinets must be grounded. The doors of the control 
cabinet must be connected to the control cabinet using a grounding cable. 


Reference potential 


 
Figure 6-5 Terminal block: digital input and output, reference potential 


 
(13) Reference potential terminal 


The connection  "reference potential" discharges interference affecting the digital input 
and output and the RJ45 connector. 
Connect the reference potential to the equipotential bonding strip in the control cabinet. 
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Supply voltage fuse protection 
 


CAUTION  
Damage to the device due to non-fused supply voltage 
Damage to the device and the equipment may occur. 
Secure the supply voltage with an approved (UL / IEC) fuse: 
• SENTRON PAC3200 with multi-range power supply 0.6 A, Type C. 
• SENTRON PAC3200 with extra-low voltage power supply 1.0 A, Type C. 


 
If a fusible link is used, a suitable approved (UL / IEC) fuse holder has to be used. In 
addition, a suitable isolating device shall be connected upstream in order to permit 
disconnection of the device from the power supply. 


Protecting the current measuring inputs 
 


DANGER 


 
Electric shock and arc flashover in the case of open transformer circuits 
Will cause death, serious injury or considerable property damage. 
It is only possible to measure the current with current transformers. The circuits must NOT 
be protected with a fuse here! Never open the secondary circuit of the current transformers 
under load. Short-circuit the secondary current terminals of the current transformer before 
removing the device. The safety information for the current transformers used must be 
followed! 


 


Protecting the voltage measuring inputs 
 


CAUTION  
Damage to the device due to non-fused voltage measuring inputs 
Damage to the device and the equipment may occur. 
In the case of a direct connection and transformer connection, the device has to be 
safeguarded with an approved (UL / IEC) 10A backup fuse or an approved (UL / IEC) 10 A 
miniature circuit breaker. 
When using voltage transformers, their secondary connections must never be short-
circuited. 
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6.3 Connecting the cables to the terminals 


Connecting cables to the screw terminal 
Tool: PZ2 cal. screwdriver ISO 6789 


 
Figure 6-6 Connecting cables to the screw terminal 


Connecting the cables to the ring lug terminals: 
 


 Note 
The SENTRON PAC3200 with ring lug terminal is only intended for: 
• use in NAFTA / USA 
• Regions in which open terminals are permitted. 


 
WARNING 


 
Improper connection may result in death, serious injury, or property damage. 
Ring lug terminals are intended exclusively for connecting ring lugs. Please ensure that the 
ring lugs are properly attached to the ends of the cables. 
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Tool: PZ2 cal. screwdriver ISO 6789 


 
Figure 6-7 Connecting the cables to the ring lug terminals: 


6.4 Connection examples 
Some connection examples are listed below: They show connection in:  
● Two-, three- or four-wire systems 
● With balanced or unbalanced load 
● With/without voltage transformer 
● with current transformer 
The device can be operated up to the maximum permissible voltage values with or without 
voltage measuring transformers.  
It is only possible to measure the current with current transformers. 
All input or output terminals not required for measuring remain free. 
The wiring method must be made known to the device in the device settings. The connection 
types given below refer to the device parameterization.  
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Connection examples 
(1) Three-phase measuring, four conductors, unbalanced load, without voltage transformers, 
with three current transformers 
Connection type 3P4W 


 
Figure 6-8 Connection type 3P4W, without voltage transformer, with three current transformers 


 
* Fuses must be provided by the customer.  
** Connection of supply voltage 


 
(2) Three-phase measuring, four conductors, unbalanced load, with voltage transformers, 
with three current transformers 
Connection type 3P4W 


 
Figure 6-9 Connection type 3P4W, with voltage transformer, with three current transformers 


 
* Fuses must be provided by the customer.  
** Connection of supply voltage 
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(3) Three-phase measuring, four conductors, balanced load, without voltage transformers, 
with one current transformer 
Connection type 3P4WB 


 
Figure 6-10 Connection type 3P4WB, without voltage transformer, with one current transformer 


 
* Fuses must be provided by the customer.  
** Connection of supply voltage 


 
(4) Three-phase measuring, four conductors, balanced load, with voltage transformers, with 
one current transformer 
Connection type 3P4WB 


 
Figure 6-11 Connection type 3P4WB, with voltage transformer, with one current transformer 


 
* Fuses must be provided by the customer.  
** Connection of supply voltage 
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(5) Three-phase measuring, three conductors, unbalanced load, without voltage 
transformers, with three current transformers 
Connection type 3P3W 


 
Figure 6-12 Connection type 3P3W, without voltage transformer, with three current transformers 


 
* Fuses must be provided by the customer.  
** Connection of supply voltage 


 
(6) Three-phase measuring, three conductors, unbalanced load, with voltage transformers, 
with three current transformers 
Connection type 3P3W 


 
Figure 6-13 Connection type 3P3W, with voltage transformer, with three current transformers 


 
* Fuses must be provided by the customer.  
** Connection of supply voltage 
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(7) Three-phase measuring, three conductors, unbalanced load, without voltage 
transformers, with two current transformers 
Connection type 3P3W 


 
Figure 6-14 Connection type 3P3W, without voltage transformer, with two current transformers 


 
* Fuses must be provided by the customer.  
** Connection of supply voltage 


 
(8) Three-phase measuring, three conductors, unbalanced load, with voltage transformers, 
with two current transformers 
Connection type 3P3W 


 
Figure 6-15 Connection type 3P3W, with voltage transformer, with two current transformers 


 
* Fuses must be provided by the customer.  
** Connection of supply voltage 
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(9) Three-phase measuring, three conductors, balanced load, without voltage transformers, 
with one current transformer 
Connection type 3P3WB 


 
Figure 6-16 Connection type 3P3WB, without voltage transformer, with one current transformer 


 
* Fuses must be provided by the customer.  
** Connection of supply voltage 


 
(10) Three-phase measuring, three conductors, balanced load, with voltage transformers, 
with one current transformer 
Connection type 3P3WB 


 
Figure 6-17 Connection type 3P3WB, with voltage transformer, with one current transformer 


 
* Fuses must be provided by the customer.  
** Connection of supply voltage 
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(11) Two-phase measuring, three conductors, unbalanced load, without voltage 
transformers, with two current transformers 
Connection type 3P4W 


 
Figure 6-18 Connection type 3P4W, without voltage transformer, with two current transformers 


 
* Fuses must be provided by the customer.  
** Connection of supply voltage 


The device indicates 0 (zero) V for L3. 
 
(12) Single-phase measuring, two conductors, without voltage transformers, with one current 
transformer 
Connection type 1P2W 


 
Figure 6-19 Connection type 1P2W, without voltage transformer, with one current transformer 


 
* Fuses must be provided by the customer.  
** Connection of supply voltage 
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(13) Three-phase measuring, four conductors, unbalanced load, with voltage transformers, 
with three current transformers 
Connection type 3P3W 


 
Figure 6-20 Connection type 3P3W, with voltage transformer, with three current transformers 


 
* Fuses must be provided by the customer.  
** Connection of supply voltage 


 


See also 
Measured variables (Page 24) 
Applying the supply voltage (Page 92) 
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Startup 7
7.1 Overview 


Prerequisites  
1. The device has been installed. 
2. The device has been connected in accordance with the possible connection methods. 
3. An optional expansion module has been installed. If the SENTRON PAC3200 is to be 


operated with an expansion module, the module must be installed before the SENTRON 
PAC3200 is started up. 


Steps for starting up the device  
1. Apply the supply voltage 
2. Parameterizing the device 
3. Apply the measuring voltage 
4. Apply the measuring current 
5. Check the displayed measured values 


 


NOTICE  
 


Check the connections 
Incorrect connection can result in malfunctions and failure of the device. 
Before starting up the SENTRON PAC3200, check that all connections are correct. 
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7.2 Applying the supply voltage 
A supply voltage is required to operate the device. Please consult the technical data or the 
type plate for the type and level of the possible supply voltage. 


 


CAUTION  
Observe limit values 
Failure to do so may result in damage to the device and the equipment. 
The limits given in the technical data and on the type plate must not be exceeded even at 
startup or when testing the device. 
If a supply voltage is applied that does not comply with the specifications on the type plate, 
this can result in malfunctioning and failure of the device.  
The SENTRON PAC3200 can be supplied with an AC / DC multi-range power supply or a 
DC extra-low voltage power supply.  
Secure the supply voltage with an approved (UL / IEC) fuse appropriate to the power 
supply version: 
• SENTRON PAC3200 with multi-range power supply 0.6 A, Type C. 
• SENTRON PAC3200 with extra-low voltage power supply 1.0 A, Type C. 
If a fusible link is used, a suitable approved (UL / IEC) fuse holder has to be used. In 
addition, a suitable isolating device shall be connected upstream in order to permit 
disconnection of the device from the power supply. 
The supply voltage must not be picked off at the voltage transformers. 


 


Procedure  
Connect the supply voltage to terminals L/+ and N/-. 


Table 7-1 Connection of supply voltage 


Terminal marking Connection 
L/+ AC: Connection: Conductor (phase-to-neutral voltage) 


DC: Connection: + 
N/- AC: Connection: Neutral conductor 


DC: Connection: - 


 


See also 
Applying the measuring voltage (Page 100) 
Safety notes (Page 73) 
Safety notes (Page 17) 
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7.3 Parameterizing the device 


Procedure for parameterizing  
To start up the device, you must specify the operating parameters listed below in the device 
settings: 
● Connection type 
● Voltage 


– Direct measurement on the system or using voltage transformers 
– Measuring input voltage in the case of direct measurement on the system 
– Primary and secondary voltage when measuring using voltage transformers 


● Current 
– Primary and secondary current 


The following settings are also useful: 
● Language 
● Password protection 


See also 
Password management (Page 150) 


7.4 LANGUAGE/REGIONAL 


7.4.1 Setting the language 
First, set the language in which the display text is to appear.  
The available languages are displayed: 
● at initial startup, 
● after resetting to factory settings, and 
● after updating the firmware. 
English is the default language. 


 
Figure 7-1 Language selection 


Select the desired language by pressing <F2>  or <F3> .  
Apply the desired language with <F4> .  
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Changing the language  
1. Exit the measured value display and call the "MAIN MENU": 


<F4>  
2. In the main menu, go to the "SETTINGS" entry: 


<F2>  or <F3>  
3. Call the "SETTINGS" entry: 


<F4>  
4. In the "SETTINGS" menu, go to the "LANGUAGE/REGIONAL" entry: 


<F2>  or <F3>  


 
Figure 7-2 "SETTINGS" menu 


5. Call the "LANGUAGE/REGIONAL" entry: 
<F4>  
The display shows the currently valid settings. 


6. Open edit mode of the "LANGUAGE" device setting: 
<F4>  


 
Figure 7-3 "LANGUAGE" edit mode 


7. Scroll through the possible values with: 
<F2>  


8. Accept the desired language with: 
<F4>  
The language is permanently saved and becomes effective immediately. 
The display returns to display mode. 


9. Return to one of the selection menus or to the measured values display: 
<F1>  
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7.5 BASIC PARAMETERS 


7.5.1 VOLTAGE INPUTS 


7.5.1.1 Set the connection type 
Inform the device of the connection type executed. To do so, enter the short code for the 
connection type in the device settings. 


 


 Note 
Connection type 
The connection type executed must agree with the connection type entered in the device! 


 
 


Table 7-2 Available connection types 


Short code Connection type 
3P4W 3 phases, 4 conductors, unbalanced load 
3P3W 3 phases, 3 conductors, unbalanced load 
3P4WB 3 phases, 4 conductors, balanced load 
3P3WB 3 phases, 3 conductors, balanced load 
1P2W Single-phase AC 


You can find further information on the possible connection types, and on how the measured 
value representation depends on the connection type, in the "Description" chapter. 


Procedure  
1. Exit the measured value display and call the "MAIN MENU": 


<F4>  
2. In the main menu, go to the "SETTINGS" entry: 


<F2>  or <F3>  
3. Call the "SETTINGS" entry: 


<F4>  
4. In the "SETTINGS" menu, go to the "BASIC PARAMETERS" entry: 


<F2>  or <F3>  
5. Call the "BASIC PARAMETERS" entry: 


<F4>  
6. In the "BASIC PARAMETERS" menu, call the "VOLTAGE INPUTS" entry: 


<F4>  
The display shows the currently valid settings. 
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Figure 7-4 "CONNECTION TYPE" device setting 


7. Open edit mode of the "CONNECTION TYPE" device setting: 
<F4>  


8. Scroll through the possible values with: 
<F2>  


9. Accept the desired connection type: 
<F4>  
The connection type is permanently saved and becomes effective immediately.  
The display returns to display mode. 


10. Return to one of the selection menus or to the measured values display: 
<F1>  


7.5.1.2 Measurement using voltage transformers 
The factory setting is measurement direct on the system. At initial startup, the following steps 
must be carried out if you want to measure using voltage transformers. 


Procedure  
1. In the "SETTINGS" menu, call the "BASIC PARAMETERS" entry. 
2. In the "BASIC PARAMETERS" menu, open the "VOLTAGE INPUTS" entry: 


<F4>  
The display shows the currently valid settings. 


3. Go to the "USE PTs?" device setting: 
<F2>  or <F3>  


 
Figure 7-5 Device setting "USE PTs?" 


4. Switch converter measurement on/off: 
<F4>  


 On: Measurement using voltage transformers. 
 Off: Measurement direct on the low-voltage system. 


The device setting is saved permanently and becomes effective immediately. 
The display remains in display mode. 


5. Return to one of the selection menus or to the measured values display: 
<F1>  
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7.5.1.3 Setting the conversion ratio of the voltage transformer 
The factory setting is measurement direct on the system. At initial startup, the following steps 
must be carried out if you want to measure using voltage transformers.  
The conversion ratio can only be set if measurement using voltage transformers is set in the 
device settings. Only then are the fields for primary and secondary voltage visible on the 
display. 


 
Figure 7-6 Device setting "USE PTs?" 


Procedure  
1. In the "SETTINGS" menu, call the "BASIC PARAMETERS" entry. 
2. In the "BASIC PARAMETERS" menu, open the "VOLTAGE INPUTS" entry: 


<F4>  
The display shows the current settings. 
If the "PT PRIMARY" and "PT SECONDARY" fields are not visible, direct measurement 
on the system is set. Switch from direct measurement to measurement using voltage 
transformers. You can find the instructions for this in the "Measurement using voltage 
transformers" chapter. 


3. Go to the "PT PRIMARY" device setting: 
<F2>  or <F3>  


4. Open edit mode of the "PT PRIMARY" device setting: 
<F4>  


5. Set the desired value: 
<F2>  or <F3>  


6. Accept the value: 
<F4>  
The value of the primary voltage is permanently saved and becomes effective 
immediately. 
The display returns to display mode. 


7. Go to the "PT SECONDARY" device setting: 
<F2>  or <F3>  
Proceed in exactly the same way as when entering the primary voltage. 
The value of the secondary voltage is permanently saved and becomes effective 
immediately. 
The display returns to display mode. 


8. Return to one of the selection menus or to the measured values display: 
<F1>  
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Example: 
You want to measure using voltage transformers for 10000 V/100 V on a 10 kV system.  
For this purpose, enter: 
1. USE PTs?:  On: 
2. PT PRIMARY: 10000V 
3. PT SECONDARY: 100V 


 
Figure 7-7 "VOLTAGE INPUTS" device setting 


7.5.1.4 Setting the voltage input 
The factory setting for the measuring reference voltage is 400 V. At initial startup, the 
following steps must be carried out if the available measuring voltage deviates from this. 


Procedure  
1. In the "SETTINGS" menu, call the "BASIC PARAMETERS" entry. 
2. In the "BASIC PARAMETERS" menu, open the "VOLTAGE INPUTS" entry: 


<F4>  
The display shows the currently valid settings. 


3. Go to the "VOLTAGE INPUTS" device setting: 
<F2>  or <F3>  


 
Figure 7-8 "VOLTAGE INPUTS" device setting 


4. Open edit mode of the "VOLTAGE INPUTS" device setting: 
<F4>  


5. Set the desired value: 
<F2>  and <F3>  


6. Accept the value: 
<F4>  
The value of the voltage input is permanently saved and becomes effective immediately. 
The display returns to display mode. 


7. Return to one of the selection menus or to the measured values display: 
<F1>  
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7.5.2 CURRENT INPUT 


7.5.2.1 Setting the conversion ratio of the current transformer 
The factory setting is measurement using current transformers. If you want to measure using 
current transformers, the conversion ratio must be set at initial startup. 


 
Figure 7-9 "CURRENT INPUTS" device setting 


Procedure 
1. In the "SETTINGS" menu, call the "BASIC PARAMETERS" entry. 
2. In the "BASIC PARAMETERS" menu, open the "CURRENT INPUTS" entry: 


<F4>  
The display shows the currently valid settings. 


3. Open edit mode of the "CT PRIMARY" device setting: 
<F4>  


4. Set the desired value of the primary current: 
<F2>  and <F3>  


5. Accept the value with: 
<F4>  
The value of the primary current is permanently saved and becomes effective 
immediately. 
The display returns to display mode. 


6. Go to the "CT SECONDARY" device setting: 
<F2>  or <F3>  
Set the desired value for the secondary current. Proceed in exactly the same way as 
when entering the primary current. 
The value of the secondary current is saved permanently and becomes effective 
immediately.  
The display returns to display mode. 


7. Return to one of the selection menus or to the measured values display: 
<F1>  


Example 
You want to measure the current using current transformers for 5000 A/5 A.  
For this purpose, enter: 
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1. CT PRIMARY: 5000A 
2. CT SECONDARY: 5A 


 
Figure 7-10 Device setting "CURRENT INPUTS - CT PRIMARY?" 


7.6 Applying the measuring voltage 
The SENTRON PAC3200 with multi-range power supplyis designed for measuring in 
systems with rated AC voltages to  
● 400 V phase-to-neutral (max. 347 V for UL) and 
● 690 V phase-to-phase (max. 600 V for UL). 
 
The SENTRON PAC3200 with extra-low voltage power supplyis designed for measuring in 
systems with rated AC voltages to  
● 289 V phase-to-neutral and 
● 500 V phase-to-phase. 
 


 


CAUTION  
Observe limit values 
The limits given in the technical data or on the type plate must not be exceeded even at 
startup or when testing the device. 
Measurement of DC voltage is not possible. 
External voltage transformers are required to measure higher voltages than the permissible 
rated input voltages. 


 
 


See also 
Applying the supply voltage (Page 92) 
Measuring inputs (Page 22) 
Safety notes (Page 73) 
Safety notes (Page 17) 
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7.7 Applying the measuring current 
The device is designed for connection of current transformers with secondary currents of 1 A 
and 5 A. It is only possible to measure alternating currents.  
The current measuring inputs can each be loaded with 10 A (max. 300 V) continuously or 
with 100 A for 1 second. 


 


DANGER 


 
Short-circuiting secondary connections of the current transformers 
Will cause death, serious injury or considerable property damage. 
Electric shock and danger of arcing in the case of open transformer circuits  
It is only possible to measure the current with current transformers. The circuits must NOT 
be protected with a fuse here! Never open the secondary circuit of the current transformers 
under load. Short-circuit the secondary current terminals of the current transformer before 
removing the device. The safety information for the current transformers used must be 
followed! 


 
CAUTION  


Do not measure direct currents 
Direct currents cannot be measured with the device. 


 


Direction of current flow  
Please take account of the direction of current flow when connecting the current measuring 
inputs. With inverse connection, the measured values are inverted and receive a negative 
sign.  
To correct the direction of current flow, it is not necessary to reverse the input terminals. 
Instead, change the interpretation of the direction in the device settings. 
You can find more information in the chapter "Parameterizing", "INVERTED CURRENT". 


See also 
Safety notes (Page 17) 
Measuring inputs (Page 22) 
Safety notes (Page 73) 
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7.8 Check the displayed measured values 


Correct connection type 
With the help of the table "Displaying the measured variables depending on the connection 
type", check whether the measured variables are displayed in accordance with the 
connection type executed. Any deviation indicates a wiring fault or configuration error. 


See also 
Measured variables (Page 24) 
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Operator control 8
8.1 Device interface 


8.1.1 Displays and operator controls 


Displays and operator controls 
The front of the SENTRON PAC3200 contains the following displays and operator controls. 


 
Figure 8-1 Device interface 


 
(1) Display of the measured values, device settings, selection menus 
(2) Display title 
(3) Labeling of the function keys 
(4) Surfaces of the function keys 
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Display: Display - Display title - Key labeling 
The display is structured as follows: 
● Display area - represents the current measured values, device settings and selection 


menus. 
● Header area - specifies the information visible in the display area. 
● Footer area - specifies the functions assigned to the function keys. 
Function keys: Key labeling - Key surfaces 
The four function keys F1 to F4 enable operator input to the device:  
● Navigation in the menus 
● Selection of the measured value displays 
● Display and editing of the device settings 
The keys have multiple assignments. Function assignments and key labeling change 
according to the context of operator input. The designation of the current key function can be 
seen above the key number in the footer area of the display.  
A short press on the key triggers the function once. Holding the key down for longer switches 
on the autorepeat function after approximately 1 second. The function of the key is triggered 
repeatedly while the key is held down. Autorepeat is useful, for example, for fast 
incrementing of values when parameterizing the device. 


Organization of information 
The display organizes the viewable information as follows: 
Measured variables 
● Display of the measured variables 


The display shows the measured values of the currently selected measured variable. 
Menus 
● "MAIN MENU" 


The display lists the viewable measured variables. 
● "SETTINGS" menu 


The display lists the device settings. 
The "SETTINGS" menu is a submenu of the "MAIN MENU". 
The "SETTINGS" menu contains further submenus. 


Device settings 
● Display of the device settings 


The display shows the values of the currently effective device settings. 
● Edit mode of the device settings 


The display enables editing of the device settings. 
The figure below shows the structure. 
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Navigation through the views 
Navigation through the measured variables, menus and device settings is assigned 
throughout to the function keys F1 and F4: 
● F1 : Cancels the last operator action. Returns from display of the device settings to 


display of the menu. 
● F4 : Calls the main menu. 
● F4 : Calls the selected menu entry. 
● F4 : Opens edit mode of the device setting. 
The figure below shows the navigation paths. The display of the measured variables is the 
starting point and end point of the navigation. Repeated pressing of F1 returns you to the 
display of the measured variables.  
Please note that additional functions are assigned to F4. 
F4 : Permanently saves the last set value and returns from edit mode to display mode. 
If no editing is intended, the key closes the display and returns to the menu selection. 
F4 : Is an ON/OFF switch. 
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Figure 8-2 Information structure and navigation 


Special display elements 
Device protection symbol  
The padlock symbol in the display title indicates whether the device settings are protected 
against unauthorized or inadvertent changes or not. 


 Device is protected. 
 Device is not protected. 
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If device protection is switched on, the device demands input of the valid password. 
The password can be assigned or modified in the "ADVANCED > PASSWORD 
PROTECTION" device setting. 
Note: The device protection symbol appears in all displays with the exception of the 
measured value display. 
Display number 
Each display is assigned a display number. The number is located on the right of the header 
area of the display. 
Note: In the case of support requests, provide the display number if you are referring to a 
specific display. 
Scroll bar 
A scroll bar is positioned on the right edge of the display in menu displays. The slide  on 
the bar shows the relative position of the selection bar in the menu list.  
● Slide at top position: Start of list 
● Slide at bottom position: End of list 


 
Figure 8-3 Scroll bar of the menu list 


 
(1) Scroll bar of the menu list 


Selection bar 
The selection bar indicates the menu entry that can be called with F4 . 
F2  and F3  move the selection bar over the menu entries.  
● If all entries of the displayed menu can fit on the display, the selection bar moves across 


the stationary menu entries. 
● If the menu list has more entries than can fit on the display, the display switches to scroll 


mode. The selection bar remains stationary in the middle of the display. The menu list 
rolls up and down "under" the bar. 
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Start of the list/end of the list 


 
Figure 8-4 Start of the list/end of the list 


 
(1) Separating line between the start of the list and end of the list 


In all menus, the end of the list is looped back in a circle to the start of the list. F3  
jumps from the end of the list to the start of the list. F2  jumps from the start of the list to 
the end of the list. 
A separating line indicates the interface between the end of the list and the start of the list if 
the menu contains more entries than can be shown on the display at one time.  
Scroll bar of function key F1 
The horizontal bar above function key F1 shows the multiple assignments of the function 
key. The key assignment changes every time you press the key. 


 
Figure 8-5 Scroll bar 


 
(1) Scroll bar of function key F1 
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Maximum/minimum value symbol 
When displaying the maximum and minimum values, the measured variable designation is 
assigned a symbol to indicate the maximum or minimum value: 
●  Maximum 
●  Minimum 
When displaying the average value, the maximum/minimum symbol indicates the following: 
●  (without symbol) current average value 
●  Maximum average 
●  Minimum average 


 
Figure 8-6 Maximum/minimum symbols 


 
(1) Maximum symbol 
(2) Minimum symbol 
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8.1.2 Display of the measured variables 


 
Figure 8-7 Display of the measured variables 


(1) Display title 
 a) Designation of the measured variable 
 b) Designation of the measured value property 
 c) Display number of the measured variable 
(2) Measured value display 
 a) Phase labels 
 b) Measured value 
 c) Unit of the measured variable 
(3) Function keys 
 a) Key labeling 
 b) Scroll bar of function key F1 
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Display title 
The display title in the header of the display contains the following information: 
● Designation of the measured variable 
● Designation of the measured value property 
● Display number of the measured variable 


Designation of the measured variable 
The first position in the display title contains the designation of the measured variable 
displayed. Since the length of the line is restricted, the unit of the measured variable is also 
used as the name. 
The following table lists the designations: 


 
Measured variable Designations of the measured variable in the Display 


 Display title Main menu Number 
Phase-to-neutral voltage Va-n / Vb-n / Vc-n Vph-n VOLTAGE 1.0 
Phase-to-phase voltage Va-b / Vb-c / Vc-a Vph-ph VOLTAGE 2.0 
Current Ia / Ib / Ic AMPS CURRENT 3.0 
Apparent power VAa / VAb / VAc VA APPARENT POWER 4.0 
Active power ±Wa / ±Wb / ±Wc W ACTIVE POWER 5.0 
Reactive power ±VARa / ±VARb / ±VARc VAR REACTIVE POWER 6.0 
Collective power values: 
• Total apparent power 
• Total active power 
• Total reactive power 


TOTAL VA, W, VAR TOTAL POWER 7.0 


Power factor |PFa| / |PFb| / |PFc| PF POWER FACTOR 8.0 
Total power factor TOTAL PF TOTAL POWER FACTOR 9.0 
System frequency f FREQ FREQUENCY 10.0 
THD voltage THD-Va / THD-Vb / THD-Vc THD-V THD VOLTAGE 11.0 
THD current THD-Ia / THD-Ib / THD-Ic THD-I THD CURRENT 12.0 
Active energy import/export ±Wa..c 
• On peak 
• Off peak 


ACTIVE ENERGY ACTIVE ENERGY 13.0 
13.1 


Reactive energy positive/negative ±Wvara..c 
• On peak 
• Off peak 


REACTIVE ENERGY REACTIVE ENERGY 14.0 
14.1 


App. energy Wvaa..c 
• On peak 
• Off peak 


APPARENT ENERGY APPARENT ENERGY 15.0 


Universal counter UNIVERSAL COUNTER UNIVERSAL COUNTER 16.0 
Working hours counter Bh WORKING HOURS WORKING HOURS 17.0 
Unbalance 
• Voltage 
• Current 


UNBAL. %V, %A UNBALANCE 18.0 


Device settings SETTINGS SETTINGS 20.1 
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Designation of the measured value property 
The second position in the display title contains the currently displayed measured value 
property. The table below lists the measured value properties and their designations: 


 
Designation of the measured value property Measured value property of the measured 


variable 
INSTANTANEOUS Measured instantaneous value 
MAXIMUM Measured maximum value 
MINIMUM Measured minimum value 
AVERAGE Calculated average value 
IMPORT Import of energy/positive energy 
EXPORT Export of energy/negative energy 


Function keys 
The function keys have multiple assignments in the measured value display. F2  and 
F3  are only available when the instantaneous value is displayed. 


 
Key function F1 F2 F3 F4 


Display the instantaneous value     
Display the maximum value     
Display the minimum value     
Display the average value    
Display import of energy/positive energy     
Display export of energy/negative energy     
Reset the maximum/minimum or average 
value to the instantaneous value 


    


Scroll up in the selection list     
Scroll down in the selection list     
Go to the menu selection     


 


See also 
Operator input steps in the "MAIN MENU" (Page 119) 
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8.1.3 Display of the "MAIN MENU" 
The "MAIN MENU" shows the choice of viewable measured variables. The additional menu 
entry "SETTINGS" branches to the menu for parameterizing the device. 


 
Figure 8-8 Display of main menu 


 
(1) Display title 
 a) "MAIN MENU" 
 b) Device protection symbol 
 c) Display number 
(2) List of viewable measured variables 
 a) Line separating the start and end of the list 
 b) Selection bar 
 c) Scroll bar 
 d) Changing to the menu for parameterizing the device 
(3) Function keys 
 a) Key labeling 


Display title 
The display title "MAIN MENU" remains. 


Display number of the measured variable 
The main menu has no visible display number of its own. The display number shown refers 
to the currently selected measured variable. 


List of viewable measured variables 
The menu list shows the choice of viewable measured variables. 


Selection bar 
The selection bar highlights the currently selected measured variable. 
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Changing to the menu for parameterizing the device 
The "SETTINGS" menu entry branches to the menu for parameterizing the device. 


Function keys 


Table 8-1 Assignments of the function keys in the "MAIN MENU" 


Key function F1 F2 F3 F4 
Reject the menu selection and return to the 
last displayed measured variable 


    


Scroll up in the selection list     
Scroll down in the selection list     
Display the selected measured variable     


8.1.4 Display of the "SETTINGS" menu 
The "SETTINGS" menu shows the choice of device settings. The menu entries designate 
groups of related settings combined in one display. A menu entry can lead to further 
submenus. 


 
Figure 8-9 Display of the "SETTINGS" menu 


 
(1) Display title 
 a) "SETTINGS" 
 b) Device protection symbol 
 c) Display number of the device setting 
(2) List of device settings 
 a) Line separating the start and end of the list 
 b) Selection bar 
 c) Scroll bar 
(3) Function keys 
 a) Key labeling 


The "SETTINGS" menu contains the same operator controls as the "MAIN MENU". 
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Function keys 


Table 8-2 Assignments of the function keys in the "SETTINGS" menu 


Key function F1 F2 F3 F4 
Reject the menu selection and return 
to the "MAIN MENU" 


    


Scroll up in the selection list     
Scroll down in the selection list     
Display the selected device setting     


 


8.1.5 Display of the device settings 
Related device settings are listed under the display title. The currently valid settings are 
visible. 


 
Figure 8-10 Display of the device settings 


 
(1) Display title 
 a) Designation of the selected group of device settings 
 b) Device protection symbol 
 c) Display number of the device setting 
(2) List of device settings 
 a) Selection bar 
 b) Current setting 
(3) Function keys 
 a) Key labeling 


Display title 
Specifies which group of device settings is currently selected. 
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Function keys 


Table 8-3 Assignments of the function keys in the device settings display 


Key function F1 F2 F3 F4 
Return to the menu selection     
Scroll up in the selection list     
Scroll down in the selection list     
Change to edit mode     
Switch the setting ON/OFF     
Return to the menu selection     


F4  switches edit mode on. The device settings can be changed in edit mode. 
F4  is an ON/OFF switch. The change takes effect immediately. Calling edit mode is no 
longer applicable.  
F4  is available when the device setting is displayed but cannot be edited. Like F1, F4 
returns to the "SETTINGS" menu from this display. 


See also 
Edit mode of the device settings (Page 116) 


8.1.6 Edit mode of the device settings 
To edit the device settings, it is necessary to call edit mode. In display mode, the function for 
calling edit mode is assigned to F4 .  
You can recognize edit mode because the selection bar reduces to the width of the selected 
value. 


 
Figure 8-11 Edit mode of the device settings 


 
(1) Group title 
(2) List of device settings 
 a) Device setting in edit mode 


Note: Display mode also includes edit functions! In display mode, F4  functions as an 
ON/OFF switch with immediate effect. Calling edit mode is no longer applicable. 
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Function keys 


Table 8-4 Assignments of the function keys in edit mode of the device settings 


Key function F1 F2 F3 F4 
Reject the changes and return to display 
mode 


    


Increment the numerical value by "1"  
or  
show the next selectable setting 


    


Decrement the numerical value by "1"     
Go to the next digit to the right in the multi-
digit numerical value 


    


Save the changes and return to display 
mode 


    


See also 
Display of the device settings (Page 115) 


8.2 Operator input steps 


8.2.1 Operator input steps in the measured variable display 


Selecting the measured variable 
When displaying the instantaneous value, it is possible to switch to other measured 
variables. 
F2  switches to the previous measured variable. 
F3  switches to the next measured variable. 
The order of the measured variables corresponds to the order in the main menu.  
If the maximum/minimum value or average value is displayed, F2  and F3  are not 
available. In this case, switch first to the display of the instantaneous value. 
Note: It is also possible to select the measured variable in the main menu. 


Display the instantaneous, maximum/minimum or average value 
F1 switches the display on. 
F1 : Display of the maximum value 
F1 : Display of the minimum value 
F1 : Display of the instantaneous value 
F1 : Display of the average value 
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Figure 8-12 Display the instantaneous, maximum/minimum or average value 


Reset the maximum or minimum value to the instantaneous value 
F3  resets the last reached maximum/minimum value to the instantaneous value. 


 
Figure 8-13 Reset the maximum or minimum value to the instantaneous value 
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Switch between import and export 
F1 switches between import and export for active energy, reactive energy and apparent 
energy. 
F1 : Display of export. 
F1 : Display of import. 


Calling the "MAIN MENU" 
F4  calls the menu selection. The selection bar is at the last displayed measured 
variable in the menu selection. 


 
Figure 8-14 Calling the "MAIN MENU" 


8.2.2 Operator input steps in the "MAIN MENU" 


Selecting the measured variable 
The selection bar highlights the currently selected menu entry (white text on a black 
background). 
F2  moves the selection bar up in the menu list. 
F3  moves the selection bar down in the menu list. 


 


 Note 
Selecting the measured variable 
In the measured value display, you can switch to other measured value displays without 
calling the main menu. 


 


Displaying the measured variable 
The selection bar highlights the currently selected menu entry (white text on a black 
background). 
F4  calls the display of the selected measured variable. 
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Cancel menu selection 
F1  cancels menu selection and returns to the last displayed measured variable.  


 


 Note 
Cancel menu selection 
When returning from the main menu to the measured value display, the display switches to 
showing the instantaneous value. 


 


 
Figure 8-15 Cancel menu selection 


 
(1) Switching to display of the instantaneous value 


 


Calling the "SETTINGS" menu 
The "SETTINGS" menu entry calls the menu for parameterizing the device. 


See also 
Operator input steps in the measured variable display (Page 117) 


8.2.3 Operator input steps in the "SETTINGS" menu 


Selecting settings 
The selection bar highlights the currently selected menu entry (white text on a black 
background). 
F2  moves the selection bar up in the menu list. 
F3  moves the selection bar down in the menu list. 
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Displaying a setting 
The selection bar highlights the currently selected menu entry (white text on a black 
background). 
F4  calls the display of the selected device setting. 


 
Figure 8-16 Displaying a setting 


Cancel menu selection 
F1  returns to the main menu. 


8.2.4 Operator input steps in device settings display 


Calling edit mode 
F4  switches edit mode on. The device settings can be changed in edit mode. 
You can recognize edit mode because the selection bar reduces to the width of the selected 
value. 


 
Figure 8-17 Calling edit mode 


Exiting the display 
F1  closes the display and returns to the "SETTINGS" menu. 


 
Figure 8-18 Exiting the display 
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8.2.5 Operator input steps in edit mode of the device settings 


Enter password 
If device protection is switched on, the SENTRON PAC3200 demands input of the valid 
password. 


 
Figure 8-19 Enter password 


You can find information on password management in the "Password management" chapter. 


Change value 
Switching a device setting ON/OFF 
F4  switches a function or status ON/OFF. The setting takes effect immediately. Saving 
with F4  no longer applies. 


 
Figure 8-20 Switching a device setting ON/OFF 


Switching between several options 
F4  switches between options that cannot be in effect at the same time. When an 
option is switched on, the last valid option is switched off. 
The setting takes effect immediately. Saving with F4  no longer applies. 


 
Figure 8-21 Device setting, switching between several alternatives 
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Selecting from several settings 
F2  scrolls up through the range of selectable settings. 
F3  scrolls down through the range of selectable settings. 


 
Figure 8-22 Selecting from several settings 


Incrementing or decrementing a value 
F2  increases the value in increments of 1. 
F3  decreases the value in decrements of 1.  
The highest value of the available set of values is followed again by the lowest. 
Defining multi-digit values 
If F3  is available, the digits of a value can be changed, e.g. specific address digits of 
an address value. 
F3  runs through the digits of the value from left to right. 
F2  increments the value at the selected digit. The highest value of the available set of 
values is followed again by the lowest. 


 
Figure 8-23 Defining multi-digit values 


Saving the value 
F4  saves the set value and returns to display mode. 


Canceling editing 
F1  cancels editing and returns to display mode. All changes are discarded. 


 
Figure 8-24 Exiting edit mode 
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Parameterize 9
9.1 Introduction 


Device settings 
The "Parameterization" chapter describes the device settings. These functions include: 
● Adjustment to the physical conditions of use 
● Integration into the communication system 
● Country-specific settings, ergonomics, device protection 
It is possible to set the device by means of: 
● The operator interface of the device 
● Configuration software 


 


  Note 
Protection of the device settings 
As delivered, the device settings are not protected. At startup, a password should be 
assigned and the device protection activated to guard against unauthorized or inadvertent 
changes. 


See also 
Advanced (Page 142) 
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9.2 Parameterizing the operator interface 


9.2.1 Groups of settings 
The device settings are arranged into the following groups. The "SETTINGS" menu shows 
the choice of groups: 
● Device information 
● Language/Regional 
● Basic parameters 
● Power demand 
● Integrated I/O 
● Communication 
● Display 
● Advanced 
● PROFIBUS module (only if the optional PAC PROFIBUS DP expansion module is 


plugged in) 


 
Figure 9-1 "Settings" menu 
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Overview - Menu tree and device settings 
Below is the menu tree of the "SETTINGS" menu with all the device settings The tree 
branches into multiple submenus. 


 
MAIN MENU 
 SETTINGS 
  DEVICE INFORMATION 21.1 
    Manufacturer designation 
    Order No. 
    Serial number 
    Date code 
    Hardware revision level 
    Firmware revision level 
    Boot loader revision level 
  LANGUAGE/REGIONAL 21.2 
    LANGUAGE 
    PHASE LABELS 
  BASIC PARAMETERS 21.3 
   VOLTAGE INPUTS 23.0 
    CONNECTION TYPE 
    Use PTs? 
    VOLTAGE INPUT 
    PT PRIMARY 
    PT SECONDARY 
   CURRENT INPUTS 23.1 
    CT PRIMARY 


CT SECONDARY 
INVERT CT POLARITY 


  POWER DEMAND 21.4 
    TIME INTERVAL 


SYNC. VIA BUS 
SYNC. VIA DIG.INPUT 


  INTEGRATED I/O 24.0 
   DIGITAL OUTPUT 24.0 
    ACTION 


SOURCE 
PULSES PER UNIT 
PULSE LENGTH 


   DIGITAL INPUT 24.1 
    ACTION 


PULSES PER UNIT 
UNIT 
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  COMMUNICATION 21.6 
    MAC-ADR. 


IP-ADDR. 
SUBNET 
GATEWAY 
PROTOCOL 


  DISPLAY 21.7 
    CONTRAST 


BACKLIGHT LEVEL 
BACKLIGHT DIMMED 
TIME UNTIL DIMMED 
INVERT DISPLAY 
REFRESH TIME 
DISPLAY TEST 


  ADVANCED 22.8 
   PASSWORD PROTECTION 22.1 
    PASSWORD PROTECTION 


PASSWORD 
   LIMITS 22.2 
    LIMIT 0 
     MONITORING 


SOURCE 
MODE 
VALUE 
PICKUP DELAY 
HYSTERESIS 
STATUS 


    LIMIT 1 
     ... 
    LIMIT 2 
     ... 
    LIMIT 3 
     ... 
    LIMIT 4 
     ... 
    LIMIT 5 
     ... 
    LIMIT 6 
     ... 
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    LIMIT LOGIC 
     LIM0 


LIM1 
LIM2 
LIM3 
LIM4 
LIM5 
= LIMIT LOGIC  


   UNIVERSAL COUNTER 22.3 
    SOURCE 
   RESET 30.0 
    CLEAR MIN/MAX-VALUES 


RESET COUNTERS 
UNIV.COUNTER RESET  
FACTORY DEFAULTS 
PARAM. 
EXECUTE 


  PROFIBUS MODULE 21.9 
    PROFIBUS ADDRESS 
  RS485 MODULE 21.9 
    ADDRESS 
    BAUD RATE 
    SETTINGS 
    PROTOCOL 
    RESPONSE TIME 


 


9.2.2 Device information 
The device information cannot be modified. Key F4  returns to the "SETTINGS" menu. 
Call: "SETTINGS > DEVICE INFORMATION" 


 
Figure 9-2 "INFORMATION" device setting 
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Device information 
 


SIEMENS AG Manufacturer designation. 
<Order no.> Order number of the device. 
S/N: Serial number of the device. 
D/T: Date code. 
HW-REV: Hardware revision level. 
SW-REV: Firmware revision level. 
BL-REV: Boot loader revision level. 


 


9.2.3 Language, regional settings 
Adapting the regional and language options. 
Call: "SETTINGS > ANGUAGE/REGIONAL" 


 
Figure 9-3 "LANGUAGE SETTING" device setting 


Language and regional settings 
 


LANGUAGE Language of the display. 
  Range:  German, English, Portuguese, Turkish, 


Spanish, Italian, French, Chinese, 
Russian 


  Default: English 
PHASE LABELS Designation of the phases on the display. 
  Range: 
   L1 L2 L3, 
   a b c 
  Default: 
   L1 L2 L3 
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9.2.4 Basic parameters 
Basic parameters are all those settings concerning the measuring inputs. 
Call: "SETTINGS > BASIC PARAMETERS" 


 
Figure 9-4 "BASIC PARAMETERS" device setting 


VOLTAGE INPUTS 


 
Figure 9-5 "VOLTAGE INPUTS" device setting 


 
CONNECTION TYPE Connection types: 
  3P4W: 3 phases, 


4 conductors, 
unbalanced load 


  3P3W: 3 phases, 
3 conductors, 
unbalanced load 


  3P4WB: 3 phases,  
4 conductors,  
balanced load 


  3P3WB: 3 phases, 
3 conductors,  
balanced load 


  1P2W: 1 phase, 
2 conductors, 
unbalanced load 


  Default: 3P4W 
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Use PTs? Measurement with/without voltage transformer 
  ON/OFF switch:  ON /  OFF. 


 ON: Measurement using voltage transformers. 
When measuring via voltage transformer, the device 
must know the voltage conversion ratio. For this 
purpose, the primary and secondary voltages must be 
specified in the fields "PT PRIMARY" and "PT 
SECONDARY". 
When changing from direct measurement to 
measurement using voltage transformers, the device 
accepts the last set reference measuring voltage as the 
secondary voltage and as the primary voltage. 


 OFF: Measurement direct on the low-voltage 
system. 
When changing from measurement using voltage 
transformers to direct measurement, the device 
accepts the last set secondary voltage as the reference 
measuring voltage. 
Default:  Off 


VOLTAGE INPUT Rated voltage of the measuring system. Must be specified if 
measuring is done direct on the system without voltage 
transformers. 


  SENTRON PAC3200 with multi-range power supply 
Range: 1 V to 690 V, freely adjustable (max. 600 V for 
UL)  
Default value: 400 V 
SENTRON PAC3200 with extra-low voltage power 
supply 
Range: 1 V to 500 V, freely adjustable 
Default value: 289 V 


 The property "VOLTAGE INPUT" is only visible, if  
"USE PTs?" is set to "  Off". 


PT PRIMARY Primary voltage. Must be specified if a voltage transformer is 
used for measuring. 


  Range: 1 V to 999999 V, freely adjustable 
Default value: 400 V 


 The property "PT PRIMARY" is only visible, if  
"USE PTs?" is set to "  On". 
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PT SECONDARY Secondary voltage. Must be specified if a voltage transformer 
is used for measuring. 


  SENTRON PAC3200 with multi-range power supply 
Range: 1 V to 690 V, freely adjustable (max. 600 V for 
UL)  
Default value: 400 V 


  SENTRON PAC3200 with extra-low voltage power 
supply 
Range: 1 V to 500 V, freely adjustable 
Default value: 289 V 


 The property "PT SECONDARY" is only visible, if  
"USE PTs?" is set to "  ON". 


CURRENT INPUT 


 
Figure 9-6 "CURRENT INPUTS" device setting 


 


CAUTION  
Please note current carrying capacity 
Overload can destroy the SENTRON PAC3200. 


 
 


 
When measuring using current transformers, the device must know the current conversion 
ratio. For this purpose, the primary and secondary currents must be specified in the fields 
"CT PRIMARY" and "CT SECONDARY". 
CT PRIMARY Specify the primary current of the current transformer(s). 
  Range: 1 A to 99999 A, freely adjustable 


Default: 50 A 
CT SECONDARY Specify the secondary current of the current transformer(s). 
  Range: 1 A, 5 A 


Default: 5 A 
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INVERT CT POLARITY Inversion of the direction of current flow 
  ON/OFF switch:  ON /  OFF. 


 OFF: SENTRON PAC3200 interprets the direction 
of current flow in accordance with the wiring. 


 On: Direction of current flow is inverted. 
SENTRON PAC3200 interprets the direction of current 
flow opposite to the wiring. 
Default:  OFF 


 


9.2.5 Power demand 
Device settings for acquiring the power demand. 
Call: "SETTINGS > POWER DEMAND." 


 
Figure 9-7 "POWER DEMAND" device setting 


Power demand 
 


TIME INTERVAL Time interval in minutes 
  Range: 1 to 60 min. 


Default: 15 min. 
SYNC. VIA BUS Synchronization via bus 
  Radio button:  ON /  OFF. 


Default:  OFF. 
SYNC. VIA DIG.INPUT Synchronization via digital input 
  Radio button:  ON /  OFF. 


Default:  OFF. 
 If this option is activated, the "ACTION" field in the "DIGITAL 


INPUT" device setting is set to "DEMAND SYNC". See the 
chapter "Integrated I/O - DIGITAL INPUT". 


See also 
Integrated I/O (Page 137) 
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9.2.6 Integrated I/O 
Device settings for using the digital input and output. 
Call: "SETTINGS > INTEGRATED I/O". 


 
Figure 9-8 "INTEGRATED I/O" device setting 


DIGITAL OUTPUT 


 
Figure 9-9 "DIGITAL OUTPUT" device setting 


 
ACTION Method of using the digital output: 


 
 


  OFF: The digital output is switched off. 
  DEVICE ON: The digital output is switched on. 
  REMOTE OUTPUT. The digital output is controlled by remote 


access, e.g. SEAbus, SEAbus TCP, 
PROFIBUS DP, Modbus RTU, 
Modbus TCP. 


  ROTATION: The digital output is switched on by a left-
rotating electrical field and remains active 
while the direction of rotation of the field 
remains unchanged. 


  LIM.VIOLATION: The digital output is switched on by a limit 
violation and remains active while the limit 
violation prevails.  
The field "DIGITAL OUTPUT > SOURCE" 
selects the limit to be monitored. The 
definition of the limit is stored in 
"ADVANCED > LIMITS". 
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  ENERGY PULSE: The digital output outputs the 
parameterized number of pulses per 
energy unit (e.g. kWh). The energy counter 
specified in the field "DIGITAL OUTPUT > 
SOURCE" is evaluated here. 


  Default: OFF. 
SOURCE The field is available in the case of the actions "LIM.VIOLATION" and 


"ENERGY PULSE" 


 
Figure 9-10 "DIGITAL OUTPUT" device setting 


 
 In the case of the action "LIM.VIOLATION":  


the field "SOURCE" selects the limit whose status is given at the digital 
output. 


  LIMIT LOGIC 
LIMIT 0 
LIMIT 1 
LIMIT 2 
LIMIT 3 
LIMIT 4 
LIMIT 5 
Default: LIMIT LOGIC. 


 In the case of the action "ENERGY PULSE":  
the field "SOURCE" selects the type of cumulative power and the 
import value that triggers the pulse when that value is reached. 


  kWh IMPORT 
kWh EXPORT 
kvarh IMPORT 
kvarh EXPORT 


 The subdivision of the import value is defined in the field "DIGITAL 
OUTPUT > PULSES PER UNIT". 


PULSES PER 
UNIT 


The field is available with the action "ENERGY PULSE".  
Number of pulses per unit. The unit is defined in the field "DIGITAL 
OUTPUT > SOURCE". 


  Range: 1 to 999 
Default: 1 
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PULSE LENGTH The field is available with the action "ENERGY PULSE".  
Pulse length. 


  Range: 30 to 500 ms 
Default: 100 ms 


 The minimum length of the pulse pause corresponds to the pulse 
duration specified. 


DIGITAL INPUT 


 
Figure 9-11 "DIGITAL INPUT" device setting 


ACTION Method of using the digital input: 
  NONE: The digital input is switched off. 
  PULSE INPUT: Counting of input pulses. 


Note: The universal counter must also be 
parameterized for pulse counting. In the 
"ADVANCED > UNIVERSAL COUNTER" 
device setting, set the field "SOURCE" to 
the value "DIG. INPUT". 


  ON/OFF-PEAK: Switching between tariffs. Off-peak if input 
active. 


  DEMAND SYNC: Synchronization of power demand. 
  Default: NONE 
PULSES PER 
UNIT 


The field is available with the action "PULSE INPUT". 


  Range: 1 to 999 
Default: 1 


 
Figure 9-12 "DIGITAL INPUT" device setting 


UNIT Visible with action "PULSE INPUT" 
Countable unit with pulse counting: 


  kWh (active energy) 
kvarh (reactive energy) 
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9.2.7 Communication 
Device address: 
● MAC address 
● TCP/IP addresses 


 
Figure 9-13 "COMMUNICATION" device setting 


A change to the TCP/IP addresses only becomes effective after the device has been 
restarted.  
If you exit the "COMMUNICATION" device setting with the F1 key , the device asks if 
you want to restart.  
● F1 key : Do not execute a restart. Address changes are saved on the device but do 


not become effective. 
● F4 key : Execute a restart. Address changes become effective. 


Device settings for communication 
 


MAC-ADDR: MAC address. Read only. 
IP-ADDR.: IP address. 
SUBNET: Subnet mask. 
GATEWAY: Gateway address. 
PROTOCOL: SEAbus TCP or MODBUS TCP 
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9.2.8 Display 


 
Figure 9-14 "DISPLAY" device setting 


Device settings of the display 
 


CONTRAST Contrast of the LC display. 
  Range: 0 to 10. 


Default: 5 
BACKLIGHT LEVEL Intensity of the backlighting of the LC display. 


The value "0" switches the backlighting off. 
  Range: 0 to 3. 


Default: 3 
BACKLIGHT DIMMED Intensity of the backlighting of the LC display. Set by the 


device after expiry of time until dimmed. See "TIME 
UNTIL DIMMED" 
The value "0" switches the backlighting off. 


  Range: 0 to 3. 
Default: 1 


TIME UNTIL DIMMED Time after which the device switches the backlighting 
from BACKLIGHT LEVEL" to "BACKLIGHT DIMMED". 


  Range: 0 to 99 min. 
Default: 3 min. 


INVERT DISPLAY Inversion of the basic representation of the display. 
  ON/OFF switch:  ON /  OFF. 


 OFF: Dark text on light background. 
 On: Light text on dark background. 


Default:  On: 
REFRESH TIME Refresh rate of the display. 
  Range: 330 to 3000 ms 


Default: 330 ms. 
The tolerance of the refresh rate is 100 ms. 
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Figure 9-15 "INVERT DISPLAY" device setting switched on 


 
DISPLAY TEST Screen for testing the functional capability of the display. 


Key F3 inverts the test screen.  
Key F4 closes the display. 


 
Figure 9-16 "DISPLAY TEST" device setting 


9.2.9 Advanced 
Call: "SETTINGS > ADVANCED". 
Other device settings. 
● Password protection 
● Defining the limit values 
● Defining the unversal counter 
● Resetting minimum/maximum values, counters and addresses 


 
Figure 9-17 "ADVANCED" device setting 
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PASSWORD PROTECTION 
You can protect the device settings against access with a password. 


 
PASSWORD PROTECTION Switches password protection  ON /  OFF. 
   ON: Password protection switched 


on 
 OFF: Password protection switched 


off 
Default: switched off 


PASSWORD Four-digit, numeric password. 
  Default: 0000 


 
Figure 9-18 "PASSWORD PROTECTION" device setting 


 
(1)  Password protection switched off 
(2)  Password protection switched on 


LIMITS 
Monitoring of 6 limit values "LIMIT 0" to "LIMIT 5".  
The limit value "LIMIT LOGIC" comprises limits 0 to 5. 


 
Figure 9-19 "LIMITS" device setting 


 
(1) Limit designation 
(2) Monitored data source 
(3) Limit currently violated:  Yes,  No 
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LIMIT 0, 1, 2, 3, 4, 5 Menu selection of the limits Each limit has the 


following properties: 
 MONITORING Activation of limit monitoring. 
   ON/OFF switch:  ON /  OFF. 


 ON: Limit monitoring switched on. 
 OFF: Limit monitoring switched off. 


Default: OFF 


 
Figure 9-20 "LIMIT 0" device setting 


 
 SOURCE Monitored data source. 
   Range: 
    V L1, V L2, V L3,  


V L12, V L23, V L31, 
I L1 / I L2 / I L3 
VA L1 / VA L2 / VA L3 
W L1 / W L2 / W L3 
VAR L1 / VAR L2 / VAR L3 
PF L1, PF L2, PF L3, 
THD-V L1, THD-V L2, THD-V L3, 
THD-I L1, THD-I L2, THD-I L3, 
FREQ., 
V LN AVG, V LL AVG, I AVG, 
ΣVA, ΣW, ΣVAR,  
TOTAL PF 
UNBAL V, UNBAL I, 


   Default: 
    V L1 
 MODE Relational operators 
   GREATER THAN, LOWER THAN the value in 


the VALUE field. 
Default operator: GREATER THAN 


 VALUE Monitored threshold. 
   Default: 0 V, corresponding to "SOURCE V L1"
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 PICKUP DELAY Delay in reporting limit violation in seconds.  
The delay refers to the occurrence of the limit 
violation or the point of exceeding the threshold 
defined in the "VALUE" field. See the figure below 
"Effect of delay". 


   Range: 0 to 10 s 
Default: 0 s 


 HYSTERESIS Threshold buffer, prolongs the limit violation.  
The hysteresis refers to the disappearance of the limit 
violation or the point when the level returns below the 
defined threshold. 


   Range: 0.0 to 20.0% 
Default: 0,0 % 


  The percentage value refers to the threshold value in 
the VALUE field. See the figure below "Effect of 
delay" 
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Figure 9-21 Effect of delay and hysteresis on upper and lower limit violations 


 
 STATUS Indicates whether the limit value is currently violated. 
    Yes, violation. 


 No, no violation. 







 Parameterize 
 9.2 Parameterizing the operator interface 


SENTRON PAC3200 
Manual, 02/2008, A5E01168664B-04 147 


LIMIT LOGIC   


 
Figure 9-22 "LIMIT LOGIC" device settings 


 
(1) Logic operator 
(2) Limit designation 
(3) Monitored data source 
(4) Limit currently violated:  Yes,  No 


 
 


LIM0, LIM1, ..., LIM5 Logic operator 
  Range: "----", AND, OR. 


The value "----" means: not activated. 
Default: "----" 


 You can find information on generating the logically 
combined limit "LIMIT LOGIC" in the Limits chapter. 


UNIVERSAL COUNTER 
Configurable universal counter for counting limit violations and status changes at the digital 
input or output, or for indicating the active power or reactive power of a connected pulse 
encoder, e.g. S0 interface. 


 
SOURCE Source of the count. 
  Range: 
   DIG. INPUT,  


DIG. OUTPUT,  
LIMIT LOGIC,  
LIMIT 0,  
LIMIT 1,  
LIMIT 2,  
LIMIT 3,  
LIMIT 4,  
LIMIT 5 
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RESET 
The "RESET" dialog box enables resetting of the device settings to the instantaneous values 
or the factory default values. The following groups of values can be reset: 
● Maximum/minimum values 
● Counters 
● Universal counter 
● Factory defaults 
● Communication parameters 
F4  does not immediately reset a value group but marks the group instead. The 
"EXECUTE..." menu entry resets the marked value groups. 


 


NOTICE  
Restart of the device 
Resetting of the last two value groups "FACTORY DEFAULTS" and "COMMUNICATION 
PARAMETERS" results in restart of the device. 


 
After calling the "EXECUTE" menu entry with the F4 key , a cautionary question 
appears on the display: "Really execute functions?". Answer the question with F1 or F4. 
● F1 : Cancel action. The display returns to display mode. All selected value groups 


are deselected. 
● F4 : Reset selected value groups. 
After execution with F4 , the confirmation "SELECTION EXECUTED" appears on the 
screen or the device restarts.  
Confirm the message "SELECTION EXECUTED" with F4 . 


 
Figure 9-23 "RESET" device setting 


CLEAR MIN/MAX-VALUES Resets all minimum and maximum values to 
the instantaneous value. 


RESET COUNTERS Resets the following counters to 0 (zero): 
• Energy counter for active energy, 


reactive energy, apparent energy. 
• Working hours counter 


UNIV.COUNTER RESET Resets the configurable universal counter to 
0 (zero). 


FACTORY DEFAULTS Resets the device settings to the default 
values. Clears minimum/maximum values. 
Resets all counters. 
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NOTICE  
Access protection is switched off 
Resetting to the factory defaults deactivates device protection. Password protection is 
switched off. The password is set to the value "0000". 


 
NOTICE  
Counter - Reset 
Resetting to the factory defaults has the effect of resetting all counters! 


 
 


COMMUNICATION PARAM. Resets the entered TCP/IP address to: 
0.0.0.0 


EXECUTE Reset function. Resets the selected value 
groups. 


 


See also 
Limits (Page 34) 


9.2.10 PAC PROFIBUS DP expansion module 
If the PAC PROFIBUS DP expansion module is plugged in , the device setting 
"PROFIBUS MODULE" is executed in the "SETTINGS" menu. 
Call: "SETTINGS > PROFIBUS MODULE". 


 
PROFIBUS ADDRESS PROFIBUS address number of the device 
  Range: 0-126 
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9.2.11 PAC RS485 expansion module 


PAC RS485 expansion module 
If the PAC RS485 expansion module is plugged in, the device setting "RS485 MODULE" is 
executed in the "SETTINGS" menu. 
Call: "SETTINGS > RS485 MODULE". 


 
RS485 MODULE Default values of the device 
 ADDRESS  126 (adjustable range: 0-126) 
 BAUD RATE  19200 
 SETTINGS  8N2 
 PROTOCOL  MODBUS RTU 
 RESPONSE TIME  0 ms 


9.2.12 Password management 


9.2.12.1 Introduction 


Note: 
The default password is: 
0000 
If no user-specific password has been assigned, the default password must be entered when 
password protection is switched on. 


9.2.12.2 Calling password management 
You can find password management in the device settings under 
"ADVANCED > PASSWORD" 


To access password management: 
1. Exit the measured value display. Call the "MAIN MENU": 


F4  
2. In the main menu, go to the "SETTINGS" entry: 


F2  or F3  
3. Call the "SETTINGS" entry: 


F4  
4. In the "SETTINGS" menu, go to the "ADVANCED" entry: 


F2  or F3  
5. Call the "ADVANCED" entry: 


F4  
6. In the "ADVANCED" menu, call the "PASSWORD PROTECTION" entry: 


F4  







 Parameterize 
 9.2 Parameterizing the operator interface 


SENTRON PAC3200 
Manual, 02/2008, A5E01168664B-04 151 


9.2.12.3 Switch on password protection 
Password protection can be switched on at any time. 


 


NOTICE  
Password known? 
Before you switch on password protection, make sure you and the group of authorized 
users are all in possession of the password. If password protection is switched on, the 
password is mandatory for all changes to the device settings. You also require the 
password to call the "PASSWORD" dialog box again in order to switch off access protection 
or to change the password. 


 
Password protection is effective as soon as it is switched on! The password protection 
symbol in the display title changes from  "unprotected" to  "protected". While you are in 
the "PASSWORD PROTECTION" dialog box, you can switch password protection off again 
or view the password in the "PASSWORD" field. 


To switch password protection on, proceed as follows: 
1. Call the "PASSWORD PROTECTION" display. 
2. Activate the field "PASSWORD PROTECTION" with  


F4  


 
Figure 9-24 "PASSWORD PROTECTION" device setting 


 
(1)  Password protection switched OFF 
(2)  Password protection switched ON 


 


9.2.12.4 Switch off password protection 
If password protection is switched off, there is no protection against unauthorized or 
inadvertent changes to the device settings. 
The password becomes visible on the display when password protection is switched off. The 
password remains saved and becomes effective again the next time password protection is 
switched on. 
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To switch off password protection: 
1. Call the "PASSWORD PROTECTION" display. 
2. Deactivate the "PASSWORD PROTECTION" field with  


F4  
The device opens the "ENTER PASSWORD" dialog box. 


3. Enter the password and confirm with  
F4  
The display returns to the "PASSWORD PROTECTION" display. The password is visible 
on the display. 


If you have given the correct password, password protection is switched off. 
If you have given an incorrect password, password protection remains active. Start again at 
Step 2 and enter the correct password. 


 
Figure 9-25 Switch off password protection 


 
(1) Password accepted 
(2) Password rejected 


 


9.2.12.5 Change password 
The password can be changed whether access protection is on or off. If access protection is 
switched on, the currently valid password is required in order to change the password. 


Initial situation: Password protection switched off 
If password protection is switched off, the password is also unprotected and can therefore be 
changed without restriction. 







 Parameterize 
 9.2 Parameterizing the operator interface 


SENTRON PAC3200 
Manual, 02/2008, A5E01168664B-04 153 


To change the password: 
1. Call the "PASSWORD PROTECTION" display. 
2. Go to the "PASSWORD" device setting: 


F2  or F3  
3. Open edit mode of the "PASSWORD" device setting: 


F4  
4. Change the password with: 


F2  and F3  
5. Accept the new password with: 


F4  
The password is permanently saved and becomes effective immediately.  
The display returns to display mode. 


 
Figure 9-26 Change password 


Initial situation: Password protection switched on: 
If password protection is switched on, the valid password must be entered in order to change 
the password. 


To change the password: 
1. Call the "PASSWORD PROTECTION" display. 
2. Go to the "PASSWORD" device setting: 


F2  or F3  
3. Open edit mode of the "PASSWORD" device setting: 


F4  
4. The device opens the "ENTER PASSWORD" dialog box. 
5. Enter the password and confirm with  


F4  
If you have entered the correct password, the password becomes visible in the 
PASSWORD field. 


6. Open edit mode of the device setting "PASSWORD" with: 
F4  


7. Change the password with: 
F2  and F3  


8. Accept the new password with: 
F4  
The password is permanently saved and becomes effective immediately. 
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The display returns to display mode. 
The newly assigned password remains visible until you exit the dialog box with F1 . 


 
Figure 9-27 Change password - Password protection on 


(1) Password accepted 
(2) Password rejected 


 


9.2.12.6 Password lost - what to do? 
If you have forgotten the password, please contact Technical Support. You will receive a 
new password from them. 
You can find the address of Technical Support under "Technical Support" in the Chapter 
"Introduction". 


Requesting a new password 
Please have the following information to hand when phoning or provide it in writing: 
● MAC address of the device. 
● You can find the MAC address under "SETTINGS > COMMUNICATION" 


 


NOTICE  
 


Change password immediately on receipt 
As soon as you receive the new password, you must change it and inform the group of 
authorized users. 


See also 
Technical support (Page 13) 
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Maintenance and servicing 10
10.1 Cleaning 


Description 
The SENTRON PAC3200 is maintenance-free. 


Calibration  
The device has been calibrated by the manufacturer before shipping. Recalibration is not 
required provided the environmental conditions are maintained. 


Cleaning  
Clean the display and the keypad periodically. Use a dry cloth for this. 


 


CAUTION  
Damage due to detergents 
Detergents can damage the device. Do not use detergents. 
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10.2 Repair 


Procedure  
 


NOTICE  
Loss of warranty 
If you open the device, it loses its Siemens warranty. Only the manufacturer may carry out 
repairs to the device. Return faulty or damaged devices to Siemens for repair or 
replacement. 


 
If the device is faulty or damaged, proceed as follows: 
1. Deinstall the device. 
2. Pack the device in a suitable manner to prevent it from being damaged during transport. 
3. Return the device to Siemens. You can obtain the address from: 


– Your Siemens sales partner 
– Technical assistance 
– Technical support 


10.3 Disposal 


Disposal and recycling 
Dispose of or recycle the module in accordance with the applicable laws and regulations in 
your country. 
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Technical data 11
11.1 Technical data 


Device configuration 
● 1 slot for optional expansion module 
● 1 optically isolated digital input 
● 1 optically isolated digital output 
● 1 Ethernet interface, RJ45 socket for connecting to the PC or network 


Measuring inputs 
 
Only for connection to AC voltage systems 
Frequency of the relative fundamental 50/60 Hz 


Set automatically 
Measurement rate 
 Energy Continuous (zero blind measuring) 
 Current, voltage Continuous 
  Values on the display refreshed at least once per second 
 Waveform Sine or distorted 
AC voltage input 
 Device with multi-range power supply 


Phase-to-neutral voltage UL-N 
Phase-to-phase voltage UL-L 


 
3~ 400 V AC (+ 20 %), max. 347 V for UL 
3~ 690 V AC (+ 20 %), max. 600 V for UL 


 Device with extra-low voltage power supply
Phase-to-neutral voltage UL-N 
Phase-to-phase voltage UL-L 


 
3~ 289 V AC (+ 20 %) 
3~ 500 V AC (+ 20 %) 


 Minimum input voltage Vph-n 3~ 40 V AC  
 Measuring category (in accordance with IEC/UL 61010 Part 1) 
  Input voltage VI 
   VI to 230 V (Vph-n) CAT III 
   VI to 400 V (Vph-ph) CAT III 
   VI to 289 V (Vph-n) CAT III 
   VI to 500 V (Vph-ph) CAT III 
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   VI to 400 V (Vph-n), max. 347 V for UL 
(not for device with extra-low voltage power 
supply) 


CAT III 


   VI to 690 V (Vph-n), max. 600 V for UL 
(not for device with extra-low voltage power 
supply) 


CAT III 


   Higher voltages only if using voltage transformers 
 Input resistance (ph-n) 1.05 Mohms 
 Power consumption per phase 220 mW 
AC current input 
Only for connection to external current transformers 
 Input current II 3~ x AC / 1 A (+ 20%, max. 300 V) or  


3~ x AC / 5 A (+ 20%, max. 300 V) 
 Surge withstand capability 100 A for 1 s 
 Power consumption per phase 4 mVA at 1 A 


115 mVA at 5 A 


Measuring accuracy  
 


Measured variable Error limits 
Voltage ± 0,3 % 
Current ± 0,2 % 
Power ± 0,5 % 
Frequency ± 0,05 % 
Power factor ± 0,5 % 
Active energy Class 0.5S in accordance with IEC 62053-


22:2003-01  
Reactive energy Class 2 in accordance with IEC 62053-23:2003-


01  


When measuring on external current transformers or voltage transformers, the accuracy of 
the measurement depends on the quality of the transformer. 


Digital input 
 


Number 1 input 
Input voltage 
 Rated value 24 V DC 
 Maximum input voltage 30 V DC 
 Switching threshold for signal "1" > 11 V DC 
Input current 
 For signal "1" typ. 7 mA 
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Digital output 
 


Number 1 output 
External power supply 12 to 24 V DC 
 Max. switched output voltage 30 V DC 
Output current 
 For signal "1" 10 to 27 mA 
  Continuous load max. 100 mA 
  Transient overload max. 300 mA for a duration of 100 ms 
  Resistive load 100 mA 
 For signal "0" max. 0.2 mA 
Switch rate 17 Hz 
Short-circuit protection Yes 


Power supply 


Table 11-1 AC/DC multi-range power supply 


Rated range 95 … 240 V AC (50/60 Hz) or  
110 … 340 V DC 


Work area ± 10% of AC rated range  
± 10% of DC rated range 


Power consumption Typically 8 VA (with optional expansion module). 
Overvoltage category CAT III 


 


Table 11-2 Extra-low voltage DC power supply: 


Rated range 24 V, 48 V and 60 V DC or  
22 to 65 V DC 


Work area ± 10% of rated range DC 
Power consumption Typically 8 VA (with optional expansion module). 
Overvoltage category CAT III 







Technical data  
11.1 Technical data 


 SENTRON PAC3200 
160 Manual, 02/2008, A5E01168664B-04 


Retention of data in the absence of the supply voltage 
Measured values and counters are monitored for minimum and maximum values at specific 
intervals and only saved to the non-volatile memory in the event of a change.  
This means the age of the data before the power failure is as follows: 
● Minimum and maximum values max. 5 s 
● Counters max. 5 min 


Connection elements 
 


Measuring inputs and supply voltage 
 Screw-type terminals  


 
 


 Connection designations IL1(°↑k, l↓), IL2(°↑k, l↓), IL3(°↑k, l↓) 
V1, V2, V3, VN, L/+, N/- 
1-wire or 2-wire connection possible 


  Solid 1 x 0.5 ... 4,0 mm² 
AWG 1 x 20 ... 12 
2 x 0.5 ... 2,5 mm² 
AWG 2 x 20 ... 14 


  Finely stranded with end sleeve 1 x 0.5 ... 2,5 mm² 
AWG 1 x 20 ... 14 
2 x 0.5 ... 1.5 mm² 
AWG 2 x 20 ... 16 


  Stripping length 10 mm 
  Connection screws 
   Tightening torque 0.8 ... 1.2 Nm 


7 ... 10.3 lbf·in 
   Tool Screwdriver PZ2  


cal. ISO 6789 
Crimping tool in accordance with EN 60947-1 
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 Ring lug terminals  


 
 


 Connection designations IL1(°↑k, l↓), IL2(°↑k, l↓), IL3(°↑k, l↓) 
V1, V2, V3, VN, L/+, N/- 
Dimensi
ons 


[mm] [inch] 


D 
VA 
W 
L1 
L2 
L3 


3 ... 4 
0,75 ... 1,0 
≤ 8 
≤ 24 
≤ 20 
≥ 8 


0.118 ... 0.157 
0.029 ... 0.039 
≤ 0.314 
≤ 0.944 
≤ 0.787 
≥ 0.314 


  Dimensions of the ring lug 


 


 
 


  Connection bolt M3 to M4 #5 ... #8 
  Conductor cross section 


depending on the ring lug used 
1.0 to 6.0 mm2). AWG 18 to 10 


   The national standards for ring lugs must be 
observed, e.g. UL listed under ZMVV /7, CSA, 
DIN 46237, IEC 60352-2 
Please observe the information of the ring lug 
manufacturer as well as IEC 60352-2 with regard 
to the creation of suitable crimp connections The 
ring lugs must be mounted parallel to each other. 


  Connection screws 
   Tightening torque 0.8 ... 1.2 Nm 


7 ... 10.3 lbf·in 
   With vertical screwing 


force 
30 N 
6.75 lbf 


   Tool Screwdriver PZ2  
cal. ISO 6789 
Crimping or pressing tool according to 
manufacturer's information for ring lugs 


Digital output, digital input 
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 Screw terminal  


 
 


 Connection designations , DI-, DI+, DO-, DO+ 
  Solid 1 x 0.2 ... 2.5 mm² 


2 x 0.2 ... 1.0 mm² 
  Finely stranded without end 


sleeve 
1 x 0.2 ... 2.5 mm² 
2 x 0.2 ... 1,5 mm² 


  Single-core with end sleeve, 
without plastic sleeve 


1 x 0,25 ... 2.5 mm² 
2 x 0,25 ... 1.0 mm² 


  Single-core with end sleeve, with 
plastic sleeve 


1 x 0.25 ... 2.5 mm² 


  Single-core with TWIN end 
sleeve, with plastic sleeve 


2 x 0,5 ... 1,5 mm² 


  AWG cables 1 x 24 ... 12 
  Stripping length 7 mm 
  Connection screws 
   Tightening torque min. 0.5 Nm 
   Tool Screwdriver PZ1  


cal. ISO 6789 
Crimping tool in accordance with EN 60947-1 


RJ45 connector 


Enclosure 
 


Housing design Switching panel housing to IEC 61554 
Housing dimensions W x H x D 96 mm x 96 mm x 51 mm 
Overall depth 51 mm 
Permissible thickness of the switching panel for 
installation 


max. 4 mm 


Weight 
 Power Monitoring Device Approximately 325 g 
 includes packaging Approximately 460 g 
Mounting position The mounting position is vertical 
Protection Class Protection class II when installed. 
Degree of protection according to IEC 60529 
 Front IP65 
 Rear Device with screw 


terminal 
IP20, NEMA 1A 


  Device with ring lug 
terminal 


IP10 
If higher degree of protection requirements are 
placed on the application engineering, the 
customer must take suitable measures 
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Display 
 


Type Monochrome, graphical LC display, light backlighting, dark text and digits 
Resolution 128 x 96 pixels 
Size W x H 72 mm x 54 mm 


Keyboard 
4 function keys F1 to F4 on the front, multiple assignments. 


Electromagnetic compatibility 
 


Emission IEC 61000-6-4 Group 1 Class A or CISPR11 
Group 1 Class A or  
FCC Part 15 Subpart B Class A. 


Immunity IEC 61000-6-2 or IEC 61326-1:2005, Table 2. 
 Enclosure 
  Electrostatic discharge IEC 61000-4-2:2001-04 
  Electromagnetic fields IEC 61000-4-3:2006-02 
  Line-frequency magnetic fields IEC 61000-4-8:2001-03 
 Measuring voltage and supply voltage 
  Voltage dips IEC 61000-4-11:2004-03 
  Fast transients EN 61000-4-4:2005-07 
  Voltage surges EN 61000-4-5:2001-12 
  Cable-borne HF signals EN 61000-4-6:2001-12 
 Inputs and outputs, interfaces 
  Fast transients IEC 61000-4-4:2004-07 
  Voltage surges IEC 61000-4-5:2005-11 
  Cable-borne HF interference 


fields 
EN 61000-4-6:2001-12 


Environmental conditions 
The device is suitable for switch panel mounting in accordance with IEC 61554. Operation is 
only permissible inside an enclosed dry room. 


 
Temperature range 
 Operating temperature - 10 °C to + 55 °C 
 Storage and transport temperature - 25 °C to + 70 °C 
Relative humidity 95% at 25°C without condensation (normal 


conditions) 
Operating altitude above sea level Up to 2000 m 
Degree of pollution 2 
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Mechanical dynamic stress 
 


Environmental requirements 
Low-temperature test 


In accordance with 
DIN EN 60068 Part 2-1:1995-03 


Vibratory load  
Test Fc (conditions of use) 


in accordance with IEC 60068 Part 2-6:1995-03 / 
EN 60068 Part 2-6:1996-05 


Vibratory load  
Test Fc (transport conditions) 


in accordance with IEC 60068 Part 2-6:1995-03 / 
EN 60068 Part 2-6:1996-05 


Seismic conditioning  
Test Fe/(conditions of use) 


in accordance with IEC 60068 Part 3-3:1991-02/ 
EN 60068 Part 3-3:1993-09 


Shock load  
Test Ea (conditions of use) 


in accordance with IEC 60068 Part 2-27:1987 /  
EN 60068 Part 2-27:1995-03 


Shock test, withstand strength 
Test Ea/(conditions of use) 


in accordance with IEC 60068 Part 2-27:1987 /  
EN 60068 Part 2-27:1995-03 


Continuous shock  
Test Eb (transport conditions) 


in accordance with IEC 60068-2-29:1987 /  
EN 60068 Part 2-29:1995-03 


Mechanical stability against bump 
and impact/(conditions of use) 


in accordance with IEC 60068-2-75:1997-08 


Free fall of the unpacked device  
(transport conditions) 


in accordance with IEC 60068-2-32:1975 


Safety regulations 
The device has been tested in accordance with the following standards: 


 
 IEC / UL 61010-1:2001 (2nd Ed.) with Corr. 1 


CAN / CSA C22.2 No. 61010-1, second Edition 
EN 61010-1-1:2001 (2nd Ed.) 
DIN EN 61010-1:2002 with Corr. 1 
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11.2 Labeling 


Labels on the housing of the SENTRON PAC3200 


 
Figure 11-1 Device labeling 


 
 Symbol, label Explanation 
(1) 


 
 


Protective insulation, device of protection class II. 


(2) 


 
 


Products with this mark comply with both the Canadian (CSA) and 
the American (UL) requirements. 


(3) 


 
 


CE mark. 
Confirmation of conformity of the product with the applicable EU 
directives and compliance with the essential requirements contained 
in these directives. 


(4) 


 
 


FCC declaration. 


(5) 
 


 


DC current 
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 Symbol, label Explanation 
(6) 


 
 


Caution! General hazard area. 


(7) 
 


 


Overvoltage category CAT III for current and voltage inputs. 


(8) 


 
 


Danger of electric shock. 


(9) 
 


 


AC current 


(10) 


 
 


Three-phase AC 
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Dimension drawings 12
12.1 Dimension drawings 


Note: All dimensions in mm. 


Panel cutout 


 
Figure 12-1 Panel cutout 
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Frame dimensions 
Device with screw terminals 


 
Figure 12-2 Frame dimensions with optional PAC PROFIBUS DP expansion module connected 


 
Device with ring lug terminals 


 
Figure 12-3 Frame dimensions with optional PAC PROFIBUS DP expansion module connected 
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Clearance measurements 


 
Figure 12-4 Side-by-side installation 
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Clearances 


 
Figure 12-5 Clearances, device with screw terminal (on the left), device with ring lug terminal (on the 


right) 


The clearances specified must be maintained for cable outlets and ventilation. 
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Appendix A
A.1 Certification marks 


CE mark 
The SENTRON PAC3200 Power Monitoring Device meets the requirements and protection 
goals of the following EC directives: 
● Low Voltage Directive 2006/95/EC 
● EMC Directive 2004/108/EC 


UL mark 
Products with this symbol meet both UL and Canadian requirements. 
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A.2 Correction sheet 


Correction sheet 
Have you noticed any errors while reading this manual? If so, please use this form to tell us 
about them. We welcome comments and suggestions for improvement.  
Fax response 


 
 From (please complete): 
To 
SIEMENS AG 
A&D  CD MM3 
P.O. Box 1954 
 
92220 Amberg / Germany 


Name 
  
Company/Department 
  
Address 
  


_________________________________________________________________________________ 
Fax: +49 (0)96-21-80-33-37 
   
Manual title: 
  


Table A-1 Errors, comments, and suggestions for improvements 
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ESD Guidelines B
B.1 Electrostatic sensitive devices (ESD) 


ESD components are destroyed by voltage and energy far below the limits of human 
perception. Voltages of this kind occur as soon as a device or an assembly is touched by a 
person who is not electrostatically discharged. ESD components which have been subject to 
such voltage are usually not recognized immediately as being defective, because the 
malfunction does not occur until after a longer period of operation. 


ESD Guidelines 
 


CAUTION  
Electrostatic sensitive devices 
Electronic modules contain components that can be destroyed by electrostatic discharge. 
These modules can be easily destroyed or damaged by improper handling. 
• You must discharge your body electrostatically immediately before touching an 


electronic component. To do this, touch a conductive, grounded object, e.g., a bare 
metal part of a switch cabinet or the water pipe.  


• Always hold the component by the plastic enclosure. 
• Electronic modules should not be brought into contact with electrically insulating 


materials such as plastic film, plastic parts, insulating table supports or clothing made of 
synthetic fibers. 


• Always place electrostatic sensitive devices on conductive bases. 
• Always store and transport electronic modules or components in ESD-safe conductive 


packaging, e.g. metallized plastic or metal containers. Leave the component in its 
packaging until installation. 


 
CAUTION  
Storage and transport 
If you have to store or transport the component in non-conductive packaging, you must first 
pack the component in ESD-safe, conductive material, e.g., conductive foam rubber, ESD 
bag. 


 
The diagrams below illustrate the required ESD protective measures for electrostatic 
sensitive devices. 
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Figure B-1 ESD work center 


 
(1) ESD seat 
(2) ESD standing position 
(3) ESD seat and ESD standing position 


 


Table B-1 Protective measures 


a Conductive floor 
b ESD table 
c ESD footwear 
d ESD smock 
e ESD bracelet 
f Cubicle ground connection 
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List of abbreviations C
C.1 Abbreviations 


Overview 


Table C-1 Meaning of abbreviations 


Abbreviation Meaning 
AWG American Wire Gauge 
CE Communautés Européennes (French for "European Union") 
CISPR Comité international spécial des perturbations radioélectriques 
CSA Canadian Standards Association 
DIN Deutsches Institut für Normierung e. V. 
DP Distributed I/Os 
EC European Union 
ESD Electrostatic sensitive devices 
EIA Electronic Industries Alliance 
EMC Electromagnetic compatibility 
EN European Standard 
EU European Union 
FCC Federal Communications Commission 
GSD Device master data 
High/Low tariff: High tariff/low tariff 
I&M Information and Maintenance 
ID Identification number 
IEC International Electrotechnical Commission 
IP International Protection 
ISM Industrial, Scientific and Medical 
ISO International Standardization Organization 
LCD Liquid crystal display 
MAC Media Access Control 
NAFTA North American Free Trade Agreement 
NEMA National Electrical Manufacturers Association  
PAC Power Analysis & Control 
RJ Registered Jack 
RS Formerly: Radio Selector; now usually: Recommended Standard 
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Abbreviation Meaning 
TCP/IP Transmission Control Protocol/Internet Protocol 
THD Total Harmonic Distortion; German: Gesamte Harmonische Verzerrung 
THD-R Relative THD 
UL Underwriters Laboratories Inc. 
VDE Association of Electrical Engineering, Electronics and Information Technology 


(Germany) 
RLO Result of logic operation 
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Glossary 


Bus 
Shared transmission path over which all bus nodes are connected. It has two defined ends. 
In the case of PROFIBUS, the bus is a twisted pair or optical fiber cable. 


Bus system 
All nodes physically connected to a bus cable form a bus system. 


Diagnosis 
The detection, localization, visualization and further evaluation of errors, disturbances and 
messages. 
Diagnostics offers monitoring functions that automatically run while the system is in 
operation. This reduces startup times and standstill times. Plant availability increases. 


PROFIBUS 
PROCESS FIELDBUS, a European process and fieldbus standard defined in the PROFIBUS 
standard EN 50170, Volume 2 PROFIBUS. Specifies the functional, electrical and 
mechanical characteristics of a serial bit stream fieldbus system. 
PROFIBUS is a bus system that connects PROFIBUS-compatible automation systems and 
field devices together at the cell level and field level. 


PROFIBUS address 
Every bus node receives a unique PROFIBUS address. The bus node is identified on 
PROFIBUS with this address. 
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Apply the measuring voltage, 100 
Apply the supply voltage, 92 


B 
Bit mask, 44, 45 


C 
Calibration, 155 
CD 


Contents, 13 
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In your region, 14 
Contents 
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Current direction, 25 


Current transformers 
Set the conversion ratio, 99 


D 
Default password, 150 
Deinstalling, 72 
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Device status, 45 
Device versions, 20 
Digital input, 37 
Digital output, 36 
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Clearance measurements, 169 
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Frame dimensions, 168 
Panel cutout, 167 
Ring lug, 161 


Direction of current flow, 101 
Discharge, 173 
Display 


Measured variables, 26 
Disposal, 156 


E 
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Error code, 40, 59 
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Notas jurídicas 
Filosofía en la señalización de advertencias y peligros 


Este manual contiene las informaciones necesarias para la seguridad personal así como para la prevención de 
daños materiales. Las informaciones para su seguridad personal están resaltadas con un triángulo de 
advertencia; las informaciones para evitar únicamente daños materiales no llevan dicho triángulo. De acuerdo al 
grado de peligro las consignas se representan, de mayor a menor peligro, como sigue. 


PELIGRO  
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas se producirá la muerte, o bien lesiones 
corporales graves. 


ADVERTENCIA  
Significa que, si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas puede producirse la muerte o bien lesiones 
corporales graves. 


PRECAUCIÓN  
con triángulo de advertencia significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden 
producirse lesiones corporales. 


PRECAUCIÓN  
sin triángulo de advertencia significa que si no se adoptan las medidas preventivas adecuadas, pueden 
producirse daños materiales. 


ATENCIÓN  
significa que puede producirse un resultado o estado no deseado si no se respeta la consigna de seguridad 
correspondiente. 


Si se dan varios niveles de peligro se usa siempre la consigna de seguridad más estricta en cada caso. Si en una 
consigna de seguridad con triángulo de advertencia se alarma de posibles daños personales, la misma consigna 
puede contener también una advertencia sobre posibles daños materiales. 


Personal cualificado 
El producto/sistema tratado en esta documentación sólo deberá ser manejado o manipulado por personal 
cualificado para la tarea encomendada y observando lo indicado en la documentación correspondiente a la 
misma, particularmente las consignas de seguridad y advertencias en ella incluidas. Debido a su formación y 
experiencia, el personal cualificado está en condiciones de reconocer riesgos resultantes del manejo o 
manipulación de dichos productos/sistemas y de evitar posibles peligros. 


Uso previsto o de los productos de Siemens 
Considere lo siguiente: 


ADVERTENCIA  
Los productos de Siemens sólo deberán usarse para los casos de aplicación previstos en el catálogo y la 
documentación técnica asociada. De usarse productos y componentes de terceros, éstos deberán haber sido 
recomendados u homologados por Siemens. El funcionamiento correcto y seguro de los productos exige que su 
transporte, almacenamiento, instalación, montaje, manejo y mantenimiento hayan sido realizados de forma 
correcta. Es preciso respetar las condiciones ambientales permitidas. También deberán seguirse las 
indicaciones y advertencias que figuran en la documentación asociada. 


Marcas registradas 
Todos los nombres marcados con ® son marcas registradas de Siemens AG. Los restantes nombres y 
designaciones contenidos en el presente documento pueden ser marcas registradas cuya utilización por terceros 
para sus propios fines puede violar los derechos de sus titulares. 


Exención de responsabilidad 
Hemos comprobado la concordancia del contenido de esta publicación con el hardware y el software descritos. 
Sin embargo, como es imposible excluir desviaciones, no podemos hacernos responsable de la plena 
concordancia. El contenido de esta publicación se revisa periódicamente; si es necesario, las posibles las 
correcciones se incluyen en la siguiente edición. 


 


 Siemens AG 
Industry Sector 
Postfach 48 48 
90026 NÜRNBERG 
ALEMANIA 


A5E00850738-07 
Ⓟ 09/2011 


Copyright © Siemens AG 2011. 
Sujeto a cambios sin previo aviso
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Finalidad del manual    
Las informaciones contenidas en este manual permiten consultar el manejo, la descripción 
de las funciones y los datos técnicos de los módulos de señales, fuentes de alimentación y 
módulos interfaz del autómata S7-400. 


La forma de configurar un S7-400 con estos módulos, p. ej. cómo montarlos y cablearlos, se 
describe en los manuales de configuración e instalación del sistema. 


Conocimientos básicos necesarios    
Para una mejor comprensión del manual deberá contarse con conocimientos generales de 
automatización.  


Asimismo se requieren conocimientos en el uso de ordenadores o medios de trabajo 
similares a PCs (p. ej., con programadoras) basados en el sistema operativo Windows 2000 
o XP. Como el S7-400 se configura con el software básico STEP 7, también se necesitan 
conocimientos sobre el software básico. Encontrará la información necesaria en el manual 
"Programar con STEP 7". Lea las consignas de seguridad para controladores electrónicas 
que figuran en el anexo del manual de configuración e instalación, especialmente en caso 
de utilizar el S7-400 en áreas de peligro.  


Destinatarios 
Este manual está dirigido a toda persona que posea las cualificaciones necearias para la 
puesta en marcha, la operación y el mantenimiento de los productos descritos. 


Ámbito de validez del manual   
El presente manual es válido para los sistemas de automatización S7-400. 


Cambios con respecto a la versión anterior 
Con respecto a la versión anterior de este manual Sistema de automatización S7-400; Datos 
de los módulos, edición 05/2007 (A5E00850735-04), se ha introducido el cambio siguiente: 


La nueva edición de la norma ATEX se ha considerado en el capítulo Normas y 
homologaciones (Página 23) . 


Homologaciones 
Para más información sobre las homologaciones y normas que cumple este sistema, 
consulte el capítulo Especificaciones técnicas generales (Página 23)"Especificaciones 
técnicas generales". 
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Integración en el conjunto de la documentación    
Este manual es parte integrante del paquete de documentación del S7-400. 


 
Sistema Paquetes de documentación 
S7-400  Sistema de automatización S7-400; Configuración e instalación 


 Sistemas de automatización S7-400; Datos de los módulos 
 Sistema de automatización S7-400; Datos de las CPU 
 Lista de operaciones S7-400 


Información relacionada 
En los siguientes manuales encontrará información relacionada y complementaria acerca de 
los temas del presente manual: 


Programar con STEP 7 (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/18652056)  


Configurar el hardware y la comunicación con STEP 7 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/18652631)  


Funciones estándar y funciones de sistema 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/1214574)  


Descripción del sistema PROFINET 
(http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127)  


Modo isócrono (http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/15218045)  


Reciclaje y eliminación 
El S7-400 es reciblable gracias a que está fabricado con sustancias poco nocivas. Para un 
reciclaje y eliminación ecológica de su antiguo equipo, diríjase a un centro certificado de 
recogida de material electrónico. 


Soporte adicional 
Si todavía tiene preguntas relacionadas con el uso de los productos descritos en el presente 
manual, diríjase a la sucursal o al representante más próximo de Siemens, en donde le 
pondrán en contacto con el especialista.    


Encontrará su persona de contacto en la página de Internet:  


Personas de contacto (http://www.siemens.com/automation/partner)  


La guía de documentación técnica de los distintos productos y sistemas SIMATIC se 
encuentra en la siguiente página de Internet: 


Documentación (http://www.automation.siemens.com/simatic/portal/html_78/techdoku.htm)  


Encontrará el catálogo y el sistema de pedidos online en: 


Catálogo (http://mall.automation.siemens.com/)  



http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/18652056�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/18652631�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/1214574�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/19292127�

http://support.automation.siemens.com/WW/view/es/15218045�

http://www.siemens.com/automation/partner�

http://www.automation.siemens.com/simatic/portal/html_78/techdoku.htm�

http://mall.automation.siemens.com/�
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Centro de formación 
Para facilitar la iniciación a los sistemas de automatización SIMATIC S7, ofrecemos distintos 
cursillos de formación. Diríjase a su centro de formación regional o a la central en D 90327 
Nürnberg.    


Formación (http://www.sitrain.com/index_es.html)  


Technical Support    
Para ponerse en contacto con el Technical Support de todos los productos de Industry 
Automation utilice el formulario web para el Support Request 
 Support Request (http://www.siemens.de/automation/support-request)  


Encontrará más información sobre el Technical Support en Internet en  
 Technical Support (http://support.automation.siemens.com)   


Service & Support en Internet 
Además de nuestra documentación, en Internet le ponemos a disposición todo nuestro 
know-how online. 


Service & Support (http://www.siemens.com/automation/service&support)  


En esta página encontrará: 


● El Newsletter que le mantendrá informado sobre las últimas novedades relacionadas con 
sus productos. 


● La rúbrica Service & Support con un buscador que le permitirá acceder a los documentos 
actuales. 


● Un foro, en el que podrá intercambiar sus experiencias con usuarios y expertos de todo 
el mundo. 


● La persona de contacto para automatización y accionamientos de su región en nuestra 
base de datos. 


● Información sobre el servicio técnico más próximo, reparaciones y repuestos. Encontrará 
mucha más información bajo la rúbrica "Servicios". 


● Aplicaciones y herramientas para el empleo óptimo de SIMATIC S7. Aquí se publican 
mediciones de rendimiento para DP y PN, por ejemplo. 


 



http://www.sitrain.com/index_es.html�

http://www.siemens.de/automation/support-request�

http://support.automation.siemens.com/�

http://www.siemens.com/automation/service&support�
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Especificaciones técnicas generales 1
1.1 Normas y homologaciones 


Datos de la placa de Características   
 


 Nota 


Encontrará las homologaciones vigentes en la placa de Características del producto en 
cuestión. 


 


ADVERTENCIA  
Material eléctrico abierto 


Puede provocar la muerte, lesiones corporales graves o daños materiales importantes. 


Los módulos del S7 400 son material eléctrico abierto. Por tanto, el S7 400 sólo puede 
montarse en carcasas o armarios. 


El acceso a las carcasas o armarios sólo debe ser posible con una llave o herramienta y 
sólo debe estar permitido a personal debidamente formado y autorizado. 


 


IEC 61131-2    
El sistema de automatización S7-400 cumple las exigencias y criterios especificados en la 
norma IEC 61131-2 (Autómatas programables. Parte 2: Especificaciones y ensayos de los 
equipos).   
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Marcado CE   


 
Nuestros productos cumplen las exigencias y objetivos de protección estipulados en las 
directivas europeas indicadas a continuación, cumpliendo además las normas europeas 
(EN) armonizadas para autómatas programables (PLC) publicadas en los Boletines Oficiales 
de la Comunidad Europea: 


● 2006/95/CE "Material eléctrico destinado a utilizarse con determinados límites de 
tensión" (directiva de baja tensión) 


● 2004/108/CE "Compatibilidad electromagnética" (directiva CEM) 


● 94/9/CE "Equipos y sistemas de protección diseñados para ser utilizados en atmósferas 
potencialmente explosivas" (directiva de protección contra explosiones) 


Las declaraciones de conformidad CE están a disposición de las autoridades competentes 
en: 


Siemens Aktiengesellschaft  
Industry Sector  
I IA AS RD ST 
Postfach 1963 
D-92209 Amberg 


También se pueden descargar de las páginas de Internet del Customer Supports bajo 
"Declaración de conformidad". 


Directiva EMC/CEM   
Los productos SIMATIC están diseñados para ser utilizados en el ámbito industrial. 


Tabla 1- 1 Utilización en el ámbito industrial 


Campo de 
aplicación 


Requisitos relativos a la emisión de 
perturbaciones 


Requisitos relativos a la inmunidad 
a perturbaciones 


Industria EN 61000-6-4 : 2001 EN 61000-6-2 : 2005 
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Directiva de baja tensión   
Los productos indicados en la tabla siguiente cumplen las exigencias especificadas en la 
"Directiva de baja tensión" 2006/95/CE. El cumplimiento de esta directiva europea ha sido 
verificado conforme a DIN EN 61131-2 (equivale a IEC 61131-2). 


Tabla 1- 2 Productos que cumplen la "Directiva de baja tensión" 


Nombre Referencia 
Módulo de entradas digitales SM 421;DI 32 x UC 120 V 6ES7 421-1EL00-0AA0 
Módulo de entradas digitales SM 421;DI 16 x UC 120/230 V 6ES7 421-1FH00-0AA0 
Módulo de salidas digitales SM 422;DO 8 x AC 120/230 V/5A 6ES7 422-1FF00-0AA0 
Módulo de salidas digitales SM 422;DO 16 x AC 120/230 V/2A 6ES7 422-1FH00-0AB0 
Módulo de salidas por relé SM 422;DO 16 x UC30/230 V/Rel5A 6ES7 422-1HH00-0AA0 
Módulo de entradas digitales SM 421; DI 16 x UC 120/230 V 6ES7421-1FH20-0AA0 
Bandeja de ventiladores 120/230 V AC 6ES7 408-1TB00-0XA0 
PS 407 4A 6ES7 407-0DA01-0AA0 


6ES7 407-0DA02-0AA0 
PS 407 10A  6ES7 407-0KA01-0AA0 


6ES7 407-0KA02-0AA0 
PS 407 20A 6ES7 407-0RA01-0AA0 


6ES7 407-0RA02-0AA0 
PS 407 10A R 6ES7 407-0KR00-0AA0 


6ES7 407-0KR02-0AA0 


 
 


 Nota 


Las versiones más recientes de algunos de los módulos arriba mencionados cumplen con 
las exigencias de protección contra explosiones en lugar de las exigencias de la directiva de 
baja tensión. Tenga en cuenta los datos que figuran en la placa de Características. 


 


Directiva de protección contra explosiones   


 
Según EN 60079-15 (Electrical apparatus for potentially explosive atmospheres; Type of 
protection "n") y EN 60079-0 (Electrical apparatus for explosive gas atmospheres - Part 0: 
General requirements) 


 II 3 G Ex nA II T4..T6 
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Identificación para Australia y Nueva Zelanda      


 
Nuestros productos cumplen las exigencias de la norma AS/NZS CISPR 11 (clase A).  


 


 Nota 


En la placa de Características del producto se indican las homologaciones, UL/CSA o 
cULus, de que dispone su producto. 


 


Homologación UL    


 
UL-Recognition-Mark 


Underwriters Laboratories (UL) según Standard UL 508: 


● Report E 248953 


Homologación CSA    


 
CSA-Certification-Mark 


Canadian Standard Association (CSA) según Standard C 22.2 No. 142: 


● Certification Record 212191-0-000 


o 


Homologación cULus   


 
Underwriters Laboratories Inc. según  


● UL 508 (Industrial Control Equipment) 


● CSA C22.2 No. 142 (Process Control Equipment) 
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u homologación cULus, Hazardous Location 


 
CULUS Listed 7RA9 INT. CONT. EQ. FOR HAZ. LOC. 


Underwriters Laboratories Inc. según  


● UL 508 (Industrial Control Equipment) 


● CSA C22.2 No. 142 (Process Control Equipment) 


● UL 1604 (Hazardous Location) 


● CSA-213 (Hazardous Location) 


APPROVED for Use in 


● Cl. 1, Div. 2, GP. A, B, C, D T4A 


● Cl. 1, Zone 2, GP. IIC T4 


Tenga en cuenta las siguientes indicaciones. 


u homologación cULus, Hazardous Location para módulos de relé    


 
CULUS Listed 7RA9 INT. CONT. EQ. FOR HAZ. LOC. 


Underwriters Laboratories Inc. según  


● UL 508 (Industrial Control Equipment) 


● CSA C22.2 No. 142 (Process Control Equipment) 


● UL 1604 (Hazardous Location) 


● CSA-213 (Hazardous Location) 


APPROVED for Use in 


● Cl. 1, Div. 2, GP. A, B, C, D T4A 


● Cl. 1, Zone 2, GP. IIC T4 


● Cl. 1, Zone 2, AEx nC IIC T4 
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Tenga en cuenta las siguientes indicaciones 
 


 Nota 


El equipo debe ser instalado conforme a las prescripciones del NEC (National Electric 
Code). 


En caso de instalar el equipo en entornos que correspondan a Class I, Division 2 (s. o.), el 
S7-400 deberá montarse en una caja de protección que cumpla como mínimo el grado de 
protección IP54 según EN 60529.  


Encontrará información sobre el uso del S7-400 en atmósferas potencialmente explosivas 
de la zona 2 en un documento propio incluido en el presente paquete de documentación. 


 


 
 


ADVERTENCIA  
Installation Instructions according cULus 


WARNING – Explosion Hazard - Do not disconnect while circuit is live unless area is known 
to be non-hazardous. 


WARNING – Explosion Hazard - Substitution of components may impair suitability for Class 
I, Division 2 or Class I, Zone 2 


This equipment is suitable for use in Class I, Division 2, Groups A, B, C or D; Class I, Zone 
2, Group IIC, or non-hazardous locations only. 


 


Exigencias de cuULus, Hazardous Location en cuanto a la alimentación de la batería en las CPUs 
La alimentación de la tensión de respaldo de una CPU debe realizarse mediante un 
conector no inflamable. La figura siguiente muestra el concepto de dicha conexión.  


1 2
 


(1) Pila o alimentación eléctrica 
(2) CPU con conexión "Ext. Batt." 


Figura 1-1 Alimentación de la tensión de respaldo 


Para las magnitudes Características de esta conexión rigen las siguientes condiciones: 


 
Voc (tensión en vacío) = 15V Vmax = 15V 
Isc (corriente de cortocircuito) = 50 mA Imax = 50 mA 
Ca = capacidad de la pila / alimentación eléctrica Ci = 25 nF máximo 
La = inductividad de la pila / alimentación eléctrica Li = 2 mH máximo 
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La pila/alimentación eléctrica que suministra corriente a la conexión no inflamable debe 
respetar los siguientes valores: 


 
Pila/Fuente de alimentación  Entrada CPU "Ext. Batt." incl. cable 


Voc ≤ Vmax (15V) 
Isc ≤ Imax (50 mA)  
Ca ≥ Ci + Cc (25nF + Cc) 
La ≥ Li + Lc (2mH + Lc) 


Cc = Capacidad del cable 
Lc = Inductividad del cable 


 


 


 Nota 


Cuando se desconozcan la capacidad e inductividad del cable, deberán utilizarse los 
siguientes valores: 


Cc = 197 pF/m (60 pF/ft.), Lc = 0.66 mH/m (0.2 mH/ft) 
 


Ejemplo 
La pila de tipo 4022 de Varta junto con un cable de 1.5 m de longitud y un conector de tipo 
02-02.1500 de Leonhardy satisface estas exigencias. 


Homologación FM   


 
Factory Mutual Approval Standard Class Number 3611, Class I, Division 2,  
Group A, B, C, D. 


Clase de temperatura: T4 a 60 °C de temperatura ambiente 
 


ADVERTENCIA  
Se pueden producir lesiones corporales y daños materiales. 


En atmósferas con peligro de explosión pueden producirse lesiones corporales y daños 
materiales si se establece o corta un circuito eléctrico (p.ej. en conectores, fusibles, 
interruptores) durante el funcionamiento del S7-400. 


No establecer ni cortar nunca circuitos bajo tensión salvo que pueda excluirse con toda 
seguridad el peligro de explosión. 


En caso de utilizar el equipo bajo las condiciones FM, el S7-400 deberá montarse en una 
caja de protección que cumpla como mínimo con el grado de protección IP54 según 
EN 60529. 
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Homologación para construcción naval   
Compañías de clasificación: 


● ABS (American Bureau of Shipping) 


● BV (Bureau Veritas) 


● DNV (Det Norske Veritas) 


● GL (Germanischer Lloyd) 


● LRS (Lloyds Register of Shipping) 


● Class NK (Nippon Kaiji Kyokai) 


Requisitos de seguridad para el montaje    
De acuerdo con la norma IEC 61131-2 y con la directiva europea 2006/95/CE de baja 
tensión, el sistema de automatización S7-400 es "material eléctrico abierto"; conforme a la 
homologación UL/CSA, es un "open type". 


Para cumplir las especificaciones que garantizan un funcionamiento seguro en cuanto a 
resistencia mecánica, inflamabilidad, estabilidad y protección contra contactos directos, es 
obligatorio utilizar uno de los tipos de montaje siguientes: 


● Montaje en un armario adecuado. 


● Montaje en una caja adecuada. 


● Montaje en un local de servicio cerrado adecuadamente equipado. 
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1.2 Compatibilidad electromagnética 


Introducción  
A continuación encontrará informaciones relativas a la inmunidad a las perturbaciones de 
los módulos S7-400, así como a las medidas de antiparasitaje. 


A condición de que hayan sido instalados de conformidad con todas las especificaciones 
aplicables, el sistema S7-400 y sus componentes satisfacen los requisitos de las normas 
válidas en Europa (v. Manual de instalación, capítulos 2 y 4). 


Definición de "CEM"   
La compatibilidad electromagnética (CEM) es la facultad de una instalación eléctrica de 
funcionar de manera satisfactoria en su entorno electromagnético sin ejercer ningún tipo de 
influencia sobre éste. 


 


ADVERTENCIA  
Se pueden producir lesiones corporales y daños materiales. 


La instalación de componentes de ampliación no homologados para S7-400 implica el 
riesgo de no cumplir las prescripciones relativas a la seguridad y la compatibilidad 
electromagnética. 


Utilizar sólo componentes de ampliación autorizados para el sistema. 
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Perturbaciones en forma de impulso   
La tabla siguiente presenta la compatibilidad electromagnética de los módulos con respecto 
a las perturbaciones en forma de impulso. A tal efecto es indispensable que el sistema 
S7-400 cumpla las prescripciones y consignas de la instalación eléctrica. 


Tabla 1- 3 Perturbaciones en forma de impulso 


Magnitud perturbadora en forma de 
impulso 


Tensión de ensayo Equivale al grado 
de severidad 


Descarga electrostática  
según IEC 61000-4-2 


Descarga en el aire: 
Descarga al contacto: 


±8 kV 
±6 kV 


3 


Impulsos burst (perturbaciones 
transientes rápidas) según 
IEC 61000-4-4 


2 kV (cable de alimentación) 
2 kV (cable de señales > 30 m) 
1 kV (cable de señales < 30 m) 


3 


Impulso individual de alta energía 
(onda de choque)  
según IEC 61000-4-5 


 


 Acoplamiento asimétrico 2 kV (cable de alimentación) tensión 
continua con elementos protectores 
2 kV (cable de señales/de datos sólo 
>30 m), dado el caso, con elementos de 
protección 


 Acoplamiento simétrico 1 kV (cable de alimentación) tensión 
continua con elementos protectores 
1 kV (cable de señales sólo >30 m), 
event. con elementos de protección 


3 


Perturbaciones sinusoidales   
La tabla siguiente muestra el comportamiento EMC de los módulos del sistema S7-400 
frente a perturbaciones sinusoidales. 


Tabla 1- 4 Perturbaciones sinusoidales 


Magnitud perturbadora sinusoidal Valores de ensayo Equivale al 
grado de 
severidad 


Radiación HF (campos 
electromagnéticos)  
según IEC 61000-4-3 


80 MHz a 1 GHz y 1,4 GHz a 2 GHz 
10 V/m, con modulación de amplitud de 
un 8 % con 1 kHz  
En los rangos 87 MHz a 108 MHz, 
174 MHz a 230 MHz y 470 MHz a 
790 MHz: 3 V/m 
2 GHz a 2,7 GHz 
1 V/m, con modulación de amplitud de 
un 8 % con 1 kHz  


 
 


3 


Alimentación AF en cables y blindajes 
según IEC 61000-4-6 


Tensión de ensayo de 10 V con 80 % 
de modulación de amplitud de 1 kHz en 
el rango de 10 kHz a 80 MHz 


3 
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Emisión de radiointerferencias   
Emisión de radiointerferencias en forma de campos electromagnéticos según EN 55011: 
clase de valor límite A, grupo 1. 


Tabla 1- 5 Emisión de perturbaciones en forma de campos electromagnéticos 


Rango de frecuencia Valor límite 
de 20 a 230 MHz 30 dB (µV/m)Q 
de 230 a 1000 MHz 37 dB (µV/m)Q 
Medido a una distancia de 30 m 


Emisión de perturbaciones a través de la red de alimentación de corriente alterna según EN 
55011: Clase de valor límite A, grupo 1. 


Tabla 1- 6 Emisión de perturbaciones a través de la red de alimentación de corriente alterna 


Rango de frecuencia Valor límite 
de 0,15 a 0,5 MHz 79 dB (µV)Q 


66 dB (µV)M 
de 0,5 a 5 MHz 73 dB (µV)Q 


60 dB (µV)M 
de 5 a 30 MHz 73 dB (µV)Q 


60 dB (µV)M 


Repercusiones en la red  
Las fuentes de alimentación de alterna del S7-400 cumplen los requisitos de las normas 
indicadas a continuación: 


Intensidades armónicas: EN 61000-3-2 


Fluctuaciones de tensión y destellos: EN 61000-3-3 


Medidas suplementarias 
Si se desea conectar un sistema S7-400 a la red pública, es necesario asegurar el 
cumplimiento de la clase de valor límite B según EN 55022.  


También es necesario adoptar medidas complementarias destinadas a aumentar la 
inmunidad del sistema cuando el nivel de perturbaciones externas sea muy elevado.  
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1.3 Condiciones de transporte y de almacenaje para módulos y pilas 
tampón 


Condiciones de transporte y almacenamiento de los módulos 
En cuanto a las condiciones de transporte y de almacenaje, los módulos S7-400 superan las 
exigencias estipuladas en la norma IEC 61131-2. Los datos indicados a continuación rigen 
para los módulos transportados o almacenados en su embalaje original. 


La condiciones climáticas corresponden a las especificadas en IEC 60721-3-3, clase 3K7 
para el almacenamiento y a las especificadas en IEC 60721-3-2, clase 2K4 para el 
transporte. 


Las condiciones mecánicas corresponden a IEC 60721-3-2, clase 2M2. 


Tabla 1- 7 Condiciones de transporte y de almacenamiento para módulos 


 Rango admisible 
Caída libre ≤ 1m (hasta 10 kg) 
Temperatura -40 °C a +70 °C 
Presión atmosférica de 1.080 a 660 hPa (equivale a una altitud de -1.000 a 3500 m) 
Humedad relativa (a +25 °C) 5 a 95 %, sin condensación 
Vibraciones sinusoidales según 
IEC 60068-2-6 


5 - 9 Hz: 3,5 mm 
9 -500 Hz: 9,8 m/s2 


Choque según IEC 60068-2-29 250 m/s2, 6 ms, 1.000 choques 


Transporte de las pilas tampón 
A ser posible, las pilas tampón deben transportarse en su embalaje original. No es 
necesario adoptar disposiciones particulares para el transporte de las pilas de respaldo 
utilizadas en el sistema S7-400. El contenido de litio de una pila de respaldo es inferior a 
0,5 g. 
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Almacenamiento de las pilas tampón 
Las pilas tampón deben almacenarse en un ambiente frío y seco. El tiempo máximo de 
almacenamiento es de 10 años. 


 


ADVERTENCIA  
Peligro de lesiones corporales y daños materiales, peligro de irritaciones causadas por 
contaminantes. 


La manipulación impropia de una pila de litio puede conducir a su explosión. Las pilas de 
litio viejas pueden liberar sustancias nocivas. Tener en consideración las indicaciones 
siguientes: 


No tire nunca las pilas nuevas o usadas al fuego. No las suelde (temperatura máxima 
100 °C) ni recargue. ¡Riesgo de explosión! No abra nunca la pila. Reemplace la pila 
exclusivamente por otra del mismo tipo. Solicite los recambios únicamente a Siemens (el 
número de referencia se indica en el manual de referencia "Datos de los módulos", 
anexo C (Página 473)), De ese modo se garantiza que sean de un tipo resistente al 
cortocircuito. 


Devuelva las pilas usadas al proveedor o deséchelas como sustancias peligrosas. 
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1.4 Condiciones ambientales mecánicas y climáticas para el 
funcionamiento del S7-400 


Condiciones de uso   
El S7-400 está previsto para su aplicación estacionaria y al abrigo de la intemperie. 
El S7-400 cumple las condiciones de uso estipuladas en DIN IEC 60721-3-3: 


● Clase 3M3 (requisitos mecánicos) 


● Clase 3K3 (condiciones climáticas del entorno) 


Operación con medidas suplementarias 
Así p.ej., el sistema S7-400 no deberá utilizarse en los casos siguientes sin adoptar medidas 
adicionales: 


● En lugares sometidos a radiaciones ionizantes importantes 


● En lugares con condiciones de funcionamiento adversas, p.ej. a causa de 


– formación de polvo 


– vapores o gases corrosivos 


– campos eléctricos o magnéticos intensos 


● En instalaciones que requieran una inspección técnica particular, tales como 


– ascensores 


– instalaciones eléctricas situadas en salas con alto grado de peligro 


Una de estas medidas adicionales podría consistir p.ej. en montar el S7-400 en un armario o 
una caja. 


Condiciones mecánicas del entorno   
Las condiciones mecánicas del entorno de los módulos S7-400 se indican en la tabla 
siguiente en forma de vibraciones sinusoidales. 


Tabla 1- 8 Condiciones mecánicas del entorno 


Rango de frecuencia (Hz) Valores de ensayo 
10 ≤ f < 58 0,075 mm amplitud 
58 ≤ f < 500 1 g aceleración constante 


Reducción de vibraciones    
Si el S7-400 está expuesto a choques o vibraciones considerables, es necesario reducir la 
aceleración o la amplitud adoptando medidas apropiadas. 


En tal caso, se recomienda montar el S7-400 sobre un material amortiguador (p.ej. 
suspensiones caucho-metal). 
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Ensayos de las condiciones mecánicas del entorno   
En la tabla siguiente se especifican la clase y la envergadura de los ensayos sobre 
condiciones mecánicas del entorno. 


Tabla 1- 9 Ensayo de las condiciones mecánicas del entorno 


Ensayo de ... Norma de ensayo Observaciones 
Vibraciones Ensayo de resistencia a 


las vibraciones según 
IEC 60068-2-6 
(sinusoidal) 


Tipo de vibración: Barridos de frecuencia con una 
velocidad de variación de 1 octava/minuto 
10 Hz ≤ f < 58 Hz, amplitud constante 0,075 mm 
58 Hz ≤ f < 500 Hz, aceleración constante 1 g 
Duración de las vibraciones: 10 ciclos de barrido 
por eje para cada uno de los 3 ejes ortogonales. 


Choque Ensayo de resistencia al 
choque según 
IEC 60068-2-29 


Tipo de choque: semisenoidal 
Intensidad del choque: 10 g valor de cresta, 6 ms 
duración 
Dirección del choque: 100 choques por cada uno 
de los 3 ejes ortogonales. 


Condiciones climáticas del entorno   
El S7-400 puede utilizarse bajo las siguientes condiciones climáticas del entorno: 


Tabla 1- 10 Condiciones climáticas del entorno 


Condiciones ambientales Rango admisible Observación 
Temperatura 0 a +60 °C  
Cambios de temperatura Máx. 10 °C/h  
Humedad relativa del aire Máx. 95 % a +25 °C Sin condensación 
Presión atmosférica de 1.080 a 795 hPa (corresponde a una altitud de 


-1.000 a 2.000 m) 
 


SO2: < 0,5 ppm; 
RH <60 %, sin condensación 
H2S: < 0,1 ppm; 
RH <60 %, sin condensación 


Ensayo: 10 ppm; 10 días 
 
Ensayo: 1 ppm; 10 días 


Grado de polución 


ISA-S71.04 severity level G1, G2, G3 - 
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1.5 Informaciones relativas al aislamiento, a la clase de protección y al 
grado de protección 


Tensiones de ensayo 
La resistencia de aislamiento ha sido probada en el curso de ensayos individuales con las 
siguientes tensiones de ensayo según IEC 61131-2: 


Tabla 1- 11 Tensiones de ensayo 


Entre circuitos con una tensión de medición Ue y otros 
circuitos o tierra 


Tensión de ensayo 


0 V < Ue ≤ 50 V 350 V 
50 V < Ue ≤ 100 V 700 V 
100 V < Ue ≤ 150 V 1300 V 
150 V < Ue ≤ 300 V 2200 V 


Clase de protección 
Clase de protección I según IEC 61140, es decir, el conductor de protección debe 
conectarse a la fuente de alimentación. 


Protección contra cuerpos extraños y el agua 
Grado de protección IP 20 según IEC 60529, es decir protección contra contacto accidental 
mediante dedos de prueba estándar. 


No existe protección contra la penetración de agua. 
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Bastidores 2
2.1 Función y estructura de los bastidores 


Introducción 
Los bastidores del S7-400 deben cumplir las siguientes funcioens: 


● la fijación mecánica de los módulos, 


● el suministro de las tensiones de servicio de los módulos 


● la interconexión de los diferentes módulos a través de los buses de señales. 


Estructura de los bastidores 
Un bastidor se compone de los elementos siguientes:  


● Perfil soporte con espárrago roscado para la fijación de los módulos y escotaduras 
laterales para la fijación del bastidor. 


● Piezas de plástico que sirven, entre otras, de guía al enchufar los módulos. 


● Bus posterior de periferia y en algún caso bus de comunicaciones con conector de bus 


● Toma para tierra local 
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La siguiente figura muestra la estructura mecánica de un bastidor (UR1). 


1 2


3


4


1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18


 
(1) Perfil soporte 
(2) Piezas de plástico 
(3) Conector de bus (tapado en la entrega) 
(4) Toma para tierra local 


Figura 2-1 Estructura de un bastidor de 18 slots 


Nota relativa a UL/CSA 
En el ámbito de vigencia de la UL/CSA se tienen que cumplir exigencias especiales que 
pueden satisfacerse p. ej. montando el equipo en un armario. 
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2.2 Los bastidores UR1 (6ES7400-1TAx1-0AA0) y UR2 
(6ES7400-1JAx1-0AA0) 


Referencia 
En las referencias 6ES7400-1TAx1-0AA0 y 6ES7400-1JAx1, el comodín "x" significa lo 
siguiente: 


● x=0: Perfil soporte de chapa de acero 


● x=1: Perfil soporte de aluminio 


Introducción        
Los bastidores UR1 y UR2 se utilizan para la instalación de aparatos centrales (ZG) y 
aparatos de ampliación (EG). Los bastidores UR1 y UR2 disponen tanto del bus de periferia 
como del bus de comunicación.  


Módulos utilizables en los bastidores UR1, UR2    
En los bastidores UR1 y UR2 se pueden insertar los siguientes módulos: 


● UR1 ó UR2 como aparato central: 


Todos los módulos del S7-400 excepto IMs receptores 


● UR1 ó UR2 utilizado como aparato de ampliación 


Todos los módulos S7-400 salvo las CPUs y los IMs emisores. 


Excepción: las fuentes de alimentación no pueden utilizarse junto con el IM receptor 
IM 461-1. 


Estructura de los bastidores UR1, UR2      


1 2


34


465 mm 240 mm


482,5 mm 257,5 mm


290 mm 190 mm


40 mm


1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 1 2 3 4 5 6 7 8 9


1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 1 2 3 4 5 6 7 8 9


 
(1)+(2) Bus de periferia 
(3)+(4) Bus de comunicación 


Figura 2-2 Dimensiones de los bastidores UR1 de 18 y UR2 de 9 slots 
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Datos técnicos de los bastidores UR1 y UR2      
 
Bastidor UR1 


6ES7 400-1TA01-
0AA0 


UR1 
6ES7 400-1TA11-


0AA0 


UR2 
6ES7 400-1JA01-


0AA0 


UR2 
6ES7 400-1JA11-


0AA0 
Número de slots de ancho 
simple 


18 18 9 9 


Dimensiones A x A x P (en mm) 482,5x 290 x 27,5 482,5x 290 x 27,5 257,5x 290 x 27,5 257,5x 290 x 27,5 
Material del perfil soporte Chapa de acero Aluminio Chapa de acero Aluminio 
Peso (en kg) 4,1 3,0 2,15 1,5 
Buses Bus de periferia y bus de comunicación 
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2.3 Los bastidores UR2-H (6ES7400-2JAx0-0AA0) 


Referencia 
En la referencia 6ES7400-2JAx0-0AA0, el comodín "x" significa lo siguiente: 


● x=0: Perfil soporte de chapa de acero 


● x=1: Perfil soporte de aluminio 


Introducción 
El bastidor UR2-H se utiliza para montar dos aparatos centrales o de ampliación en un solo 
bastidor. Desde el punto de vista funcional, el bastidor UR2-H constituye dos bastidores 
UR2 separados eléctricamente en el mismo perfil soporte. El UR2-H se suele utilizar para 
crear sistemas redundantes S7-400H compactos (dos aparatos o sistemas en un solo 
bastidor). 


Módulos utilizables en el bastidor UR2-H 
Los módulos siguientes pueden utilizarse en el bastidor UR2-H: 


● UR2-H como aparato central: 


Todos los módulos del S7-400 excepto IMs receptores 


● UR2-H como aparato de ampliación: 


Todos los módulos S7-400, salvo las CPUs, los IMs emisores, los IMs 463-2 y la cápsula 
de adaptación 


Excepción: las fuentes de alimentación no pueden utilizarse junto con el IM receptor 
IM 461-1. 
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Estructura del UR2-H 
La figura siguiente muestra la estructura del bastidor UR2-H con 2x9 slots. 


1 2


465 mm


482,5 mm


290 mm 190 mm


40 mm


1 2 3 4 5 6 7 8 9 1 2 3 4 5 6 7 8 9


 
(1) Aparato I 
(2) Aparato II 


Figura 2-3 Dimensiones del bastidor 


 
 


PRECAUCIÓN  
Se pueden producir daños materiales. 


Si se monta una fuente de alimentación en un slot no autorizado para fuentes de 
alimentación, puede dañarse la fuente. Se admiten los slots 1 a 4, pero las fuentes de 
alimentación se deben insertar comenzando por el slot 1 sin dejar huecos. 


Asegúrese de que las fuentes de alimentación estén insertadas en los slots correctos. 
Tenga cuidado de no confundir el slot 1 del aparato II y el slot 9 del aparato I. 
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Datos técnicos del bastidor UR2-H 
 


Bastidores UR2-H 
6ES7 400-2JA00-0AA0 


UR2-H 
6ES7 400-2JA10-0AA0 


Número de slots de ancho 
simple 


2 x 9 2 x 9 


Dimensiones A x A x P 
(en mm) 


482,5 x 290 x 27,5 482,5 x 290 x 27,5 


Material del perfil soporte Chapa de acero Aluminio 
Peso (en kg) 4,1  3,0 
Buses Bus de periferia segmentado,  


bus de comunicación segmentado 







Bastidores  
2.4 El bastidor CR2 (6ES7401-2TA01-0AA0) 


 Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
46 Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 


2.4 El bastidor CR2 (6ES7401-2TA01-0AA0) 


Introducción 
El bastidor CR2 permite realizar aparatos centrales segmentados. El CR2 dispone de bus 
de periferia y de bus de comunicación. El bus de periferia está dividido en dos segmentos 
de bus locales que tienen 10 y 8 slots, respectivamente. 


Módulos utilizables en el bastidor CR2 
Los módulos siguientes pueden utilizarse en el bastidor CR2: 


● Todos los módulos del S7-400 excepto IMs receptores 


Estructura del bastidor CR2 


1 2


3


4


5


465 mm
482,5 mm


290 mm 190 mm


40 mm


1 2 3 4 5 6 7 8 9 1 2 3 4 5 6 7 8 9


1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18


 
(1) Segmento 1 
(2) Segmento 2 
(3) Bus de periferia segmento 2 
(4) Bus de comunicación 
(5) Bus de periferia segmento 1 


Figura 2-4 Bastidor CR2 
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Datos técnicos del bastidor CR2 
 


Bastidor CR2 
Número de slots de ancho simple 18 
Dimensiones A x A x P (en mm) 482,5 x 290 x 27,5 
Material del perfil soporte Chapa de acero 
Peso (en kg) 4,1 
Buses Bus de periferia segmentado,  


bus de comunicación continuo 
Sólo se precisa una fuente de alimentación. 
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2.5 El bastidor CR3 (6ES7401-1DA01-0AA0) 


Introducción 
El bastidor CR3 se emplea para configurar aparatos centrales en sistemas estándar (no en 
sistemas de alta disponibilidad). El CR3 ofrece tanto bus de periferia como bus de 
comunicación.  


Módulos utilizables en el bastidor CR 3 
En el bastidor CR3 se pueden utilizar los siguientes módulos: 


● Todos los módulos del S7-400 excepto IMs receptores 


● La CPU 41x-4H sólo se puede utilizar en modo individual. 


Estructura del CR3 


190 mm


40 mm


1 2 3 4


1 2 3 4


115 mm


132 mm


290 mm


 
Figura 2-5 Bastidor CR3 


Datos técnicos del bastidor CR3  
 


Bastidor CR3 
Número de slots de ancho simple 4 
Dimensiones A x A x P (en mm) 132 x 290 x 27,5 
Material del perfil soporte Chapa de acero 
Peso (en kg) 0,75 
Buses Bus de periferia y bus de comunicación 
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2.6 Los bastidores ER1 (6ES7403-1TAx1-0AA0) y ER2 
(6ES7403-1JAx1-0AA0) 


Referencia 
En las referencias 6ES7403-1TAx0-0AA0 y 6ES7403-1JAx01-0AA0, el comodín "x" significa 
lo siguiente: 


● x=0: Perfil soporte de chapa de acero 


● x=1: Perfil soporte de aluminio 


Introducción 
Los bastidores ER1 y ER2 se utilizan para instalar aparatos de ampliación.  


Los bastidores ER1 y ER2 no disponen de bus de comunicación, sino sólo de bus de 
periferia con las restricciones siguientes: 


● Las alarmas de los módulos montados en los bastidores ER1 ó ER2 no tienen efecto 
alguno debido a la ausencia de líneas de alarma. 


● Los módulos insertados en ER1 y ER2 no reciben alimentación de 24 V. Los módulos 
que requieren una alimentación de 24 V no son compatibles con los bastidores ER1 o 
ER2. 


● Los módulos situados en los bastidores ER1 ó ER2 no son respaldados, ni por la pila 
tampón de la fuente de alimentación ni por una tensión externa aplicada a la CPU o el IM 
receptor (hembrilla EXT.-BATT). 


Con ello, la utilización de pilas tampón en las fuentes de alimentación en el ER1 y el ER2 
no reporta ventaja alguna. 


Los fallos de pila y de tensión de respaldo no son notificados a la CPU. En el caso de 
una fuente de alimentación montada en un bastidor ER1 ó ER2, conviene desactivar 
siempre la vigilancia de la pila. 


Módulos utilizables en los bastidores ER1, ER2 
En los bastidores ER1 y ER2 se pueden insertar los siguientes módulos: 


● Todas las fuentes de alimentación 


● IMs receptores 


● Todos los módulos de señales bajo reserva de respetar las restricciones mencionadas. 


Excepción: las fuentes de alimentación no pueden utilizarse junto con el IM receptor 
IM 461-1. 
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Estructura de los bastidores ER1, ER2 


1 1


465 mm 240 mm


482,5 mm 257,5 mm


290 mm 190 mm


40 mm


1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 1 2 3 4 5 6 7 8 9


1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 1 2 3 4 5 6 7 8 9


 
(1) Bus de periferia 


Figura 2-6 Bastidor ER1 con 18 slots y ER2 con 9 slots 


Datos técnicos de los bastidores ER1 y ER2 
 


Bastidor ER1 
6ES7 403-


1TA01-0AA0 


ER1 
6ES7 403-1TA11-


0AA0 


ER2 
6ES7 403-1JA01-


0AA0 


ER2 
6ES7 403-1JA11-


0AA0 
Número de slots de 
ancho simple 


18 18 9 9 


Dimensiones  
A x A x P (en mm) 


482,5 
x 290 x 27,5 


482,5 
x 290 x 27,5 


257,5 
x 290 x 27,5 


257,5 
x 290 x 27,5 


Material del perfil 
soporte 


Chapa de acero Aluminio Chapa de acero Aluminio 


Peso (en kg) 3,8  2,5 2,0  1,25 
Buses Bus de periferia restringido 
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Fuentes de alimentación 3
3.1 Características comunes a todas las fuentes de alimentación 


Funciones de las fuentes de alimentación 
Las fuentes de alimentación del S7-400 suministran, a través del bus posterior, las 
tensiones de servicio necesarias para el funcionamiento de los otros módulos del bastidor. 
No suministran las tensiones de carga de los módulos de señales.  


Características comunes a todas las fuentes de alimentación 
Además de sus datos específicos, las fuentes de alimentación presentan las siguientes 
Características comunes. 


● Construcción encapsulada para poderlas utilizar en los bastidores del sistema S7-400 


● Refrigeración por convección natural 


● Conexión enchufable de la tensión de alimentación con codificación DC - AC 


● Clase de protección I (con conductor de protección) según IEC 61140; VDE 0140, 
parte 1 


● Limitación de la corriente transitoria de conexión según recomendación NAMUR NE 21 


● Salidas resistentes a cortocircuitos 


● Vigilancia de las dos tensiones de salida. En caso de fallar una de estas dos tensiones, 
la fuente de alimentación lo notifica a la CPU. 


● Las dos tensiones de salida (5 V DC y 24 V DC) tienen una masa común. 


● Conmutación en el primario 


● Respaldo por pila como opción. Los elementos respaldados vía el bus posterior son los 
parámetros configurados y los contenidos de la memoria (RAM) en las CPU y los 
módulos parametrizables. Además, la pila tampón permite un rearranque de la CPU. La 
tensión de la pila es vigilada a la vez por la fuente de alimentación y por los módulos 
respaldados. 


● Indicación de servicio y de fallos mediante los LEDs de la placa frontal 


ATENCIÓN  
 


Al instalar fuentes de alimentación de alterna, debe preverse un dispositivo de 
seccionamiento de la alimentación de red. 
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Conexión/desconexión de la tensión de red 
Las fuentes de alimentación disponen de una limitación de la corriente transitoria de 
conexión según NAMUR.  


Montaje de una fuente de alimentación en un slot no permitido 
Si se monta la fuente de alimentación de un bastidor en un slot no permitido, la fuente de 
alimentación no se pone en marcha. En tal caso, proceda de la siguiente manera para poner 
la fuente de alimentación en marcha como corresponde: 


1. Separe la alimentación de la red (no sólo con el conmutador Standby). 


2. Desmonte la fuente de alimentación. 


3. Monte la fuente de alimentación en el slot 1. 


4. Espere como mínimo 1 minuto antes de volver a conectar la tensión de red. 


PRECAUCIÓN  
 


Se pueden producir daños materiales. 


Si se monta una fuente de alimentación en un slot incorrecto de un bastidor, puede 
dañarse la fuente. Se admiten los slots 1 a 4, pero las fuentes de alimentación se deben 
insertar comenzando por el slot 1 sin dejar huecos. 


Asegúrese de que las fuentes de alimentación estén insertadas en los slots permitidos. 
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3.2 Fuentes de alimentación redundantes 


Números de referencia y funciones 


Tabla 3- 1 Fuentes de alimentación aptas para redundancia 


Tipo Referencia Tensión de entrada Tensión de salida Consulte el apartado 
PS 407 10A R 6ES7 407-0KR00-0AA0 85 V a 264 V AC o bien 


88 V a 300 V DC 
5 V DC/10 A y 24 V 
DC/1 A 


3.8 (Página 74)  


PS 407 10A R 6ES7 407-0KR02-0AA0 85 V a 264 V AC o bien 
88 V a 300 V DC 


5 V DC/10 A y 24 V 
DC/1 A 


3.9 (Página 77)  


PS 405 10A R 6ES7 405-0KR00-0AA0 19,2 V a 72 V DC 5 V DC/10 A y 24 V 
DC/1 A 


3.14 (Página 90)  


PS 405 10A R 6ES7 405-0KR02-0AA0 19,2 V a 72 V DC 5 V DC/10 A y 24 V 
DC/1 A 


3.15 (Página 92)  


Operación redundante 
Con dos fuentes de alimentación del tipo PS 407 10A R o PS 405 10A R es posible 
configurar una alimentación redundante para un bastidor. Esto es recomendable si se desea 
aumentar la disponibilidad del autómata, especialmente cuando el autómata deba estar 
conectado a una red eléctrica no fiable. 


Montaje de una fuente de alimentación redundante 
El funcionamiento redundante se puede realizar con las CPUs S7 y los bastidores descritos 
en el presente manual. Además se requiere STEP 7, V4.02 o superior. 


Para crear una fuente de alimentación redundante, es necesario insertar una fuente de 
alimentación en el slot 1 y otra en el slot 3 del bastidor. Después se puede equipar el 
bastidor con módulos de forma que una sola fuente de alimentación baste para alimentar el 
bastidor completo, es decir, para el funcionamiento redundante el consumo de todos los 
módulos utilizados no debe exceder 10 A. 


Características 
La fuente de alimentación redundante de un sistema S7-400 posee las siguientes Carac-
terísticas: 


● El módulo de alimentación dispone de un limitador de la corriente de puesta en circuito 
según NAMUR. 


● Las dos fuentes de alimentación son capaces de alimentar por sí solas a todo el bastidor 
en caso de que falle la otra. Así no se interrumpe el proceso. 


● Las dos fuentes de alimentación puede sustituirse por separado con la instalación en 
marcha. Al enchufarlas y desenchufarlas no se producen interrupciones o picos de 
tensión en las tensiones de servicio. 


● Cada una de las fuentes de alimentación supervisa su propia funcionalidad y notifica sus 
fallos. 
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● Ninguna de las dos fuentes de alimentación puede causar un fallo que afecte a la tensión 
de salida del otro. 


● El principio de batería redundante (concepto de respaldo) sólo se cumple si cada una de 
las dos fuentes utiliza dos pilas tampón, respectivamente. Si se emplea una sola pila en 
cada caso, sólo es posible el respaldo no redundante, pues se utilizarían ambas pilas 
simultáneamente. 


● El fallo de una de las fuentes de alimentación se notifica mediante la alarma de 
extracción e inserción (STOP preajustado). En la CPU del 2º segmento de CR 2 no se 
notifica el fallo de una fuente de alimentación. 


● Si hay enchufadas dos fuentes de alimentación, pero sólo está encendida una, al 
conectar la tensión de red habrá un retardo del arranque de hasta un minuto. 


  Nota 


En el cuadro de diálogo "Propiedades de la CPU" debería estar activada la opción 
"Arranque si la configuración real difiere de la teórica". 
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3.3 Pila tampón (opcional) 


Introducción    
Las fuentes de alimentación del S7-400 disponen de un compartimento para alojar una o 
dos pilas tampón. El montaje de dichas pilas es opcional. 


Funcionamiento de la(s) pila(s) tampón    
Si se colocan pilas tampón, en caso de fallar la tensión de alimentación a el bus posterior 
son respaldados los parámetros configurados y los contenidos de la memoria (RAM) en las 
CPU y los módulos parametrizables, siempre que la tensión de la(s) pila(s) esté 
comprendida dentro de los límites de tolerancia. 


Además, la pila tampón permite un rearranque de la CPU tras POWER ON. 


La tensión de la pila es vigilada a la vez por la fuente de alimentación y por los módulos 
respaldados.  


Colocar la pila tampón 
Activa la función de supervisión de pila una vez que haya colocado una o dos pilas tampón. 
Seguidamente, cerciórese de que estando conectada la alimentación no luzcan los LED 
BATT1F o BATT2F, resp. ni el LED BAF. Sólo si se cumple esta condición queda operativa 
la pila tampón y se garantiza la función de respaldo anteriormente descrita. 


 


ATENCIÓN  
Enchufe la fuente de alimentación en el bastidor y conéctela antes de montar una pila 
tampón por primera vez. Ello prolonga la vida útil de la pila tampón. 


 


Fuentes de alimentación con dos pilas tampón 
Algunas fuentes de alimentación poseen un compartimento para alojar dos pilas. Si se 
emplean las dos pilas y se ajusta el conmutador a 2BATT, la fuente de alimentación define 
una de ellas como pila tampón. Esta asignación persiste hasta que se descarga la pila. Una 
vez que la pila tampón se ha descargado completamente, el sistema conmuta a la pila de 
reserva, que sirve entonces de pila tampón de respaldo durante toda su vida útil. Este 
estado definido como "Pila tampón" se memoriza aunque se corte la corriente de la red 
eléctrica. 


Tipo de pila   
Sólo pueden utilizarse pilas autorizadas por Siemens (v. anexo C: Repuestos (Página 473)). 


En las pilas puede formarse una capa de pasivación. La depasivación se realiza tras el 
montaje en una fuente de alimentación. 
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Datos técnicos de la pila tampón    
 
Pila tampón  
Referencia 6ES7971-0BA00 
Tipo 1 x litio AA 
Tensión nominal 3,6 V 
Capacidad nominal 2,3 Ah 


Autonomía de respaldo   
La máxima autonomía de respaldo depende de la capacidad que tenga(n) la(s) pila(s) 
tampón que se empleen y de la intensidad de respaldo que haya en el bastidor. La 
intensidad de respaldo es igual a la suma de las intensidades individuales de los módulos 
enchufados respaldados, más el consumo propio de la fuente de alimentación en caso de 
POWER OFF. 


Ejemplo de cálculo de la autonomía de respaldo    
La capacidad de las pilas está indicada en los datos técnicos de la respectiva fuente de 
alimentación, la intensidad de respaldo típica y máxima del módulo respaldado se indicada 
en los datos técnicos del módulo.  


La intensidad de respaldo típica de una CPU es un valor determinado empíricamente, la 
intensidad de respaldo máxima es un valor "worst case" que se suma en base a los 
correspondientes datos del fabricante de los chips de memoria. 


Así pues, para de un aparato central con una PS 407 4A (6ES7407-0DA02-0AA0) y una 
CPU 417-4 (6ES7417-4XT05-0AB0) como único módulo respaldado resultan autonomías de 
respaldo de los siguientes datos técnicos: 


● Capacidad de la pila tampón: 2,3 Ah 


● Máxima intensidad de respaldo (consumo propio al desconectar) de la fuente de 
alimentación:100 µA 


● Intensidad de respaldo característica de la CPU 417-4: 225 µA a 40 °C. 


Dado que la pila tampón también sufre cargas al conectar debido a la depasivación regular, 
al calcular la autonomía de respaldo no se debe partir de un valor igual al 100 % de la 
capacidad nominal.  


Con una capacidad de la pila del 63% de su capacidad nominal resulta el siguiente cálculo: 


Autonomía de respaldo = 2,3 Ah * 0,63 / (100 + 225)µA = (1,449 / 325) * 1 000 000 = 4458 h 


El resultado es una autonomía de respaldo máxima de 185 días. 
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3.4 Elementos de mando y señalización 


Introducción 
Todas las fuentes de alimentación del S7-400 disponen en esencia de los mismos 
elementos de mando y señalización o indicación. Las principales diferencias son las 
siguientes: 


● Las fuentes de alimentación con una pila tampón incluyen un LED (BATTF) que permite 
señalizar si la pila está agotada, defectuosa o ausente. 


● Las fuentes de alimentación con dos pilas tampón redundantes poseen dos LED 
(BATT1F y BATT2F) para señalizar si las pilas están agotadas, defectuosas o ausentes. 


Elementos de mando y señalización    
En la figura se muestra a título de ejemplo una fuente de alimentación (PS 407 20A) con dos 
pilas tampón (redundantes). Los LEDs indicadores están dispuestos en la parte superior 
izquierda del frontal. 


 
Figura 3-1 Elementos de mando y señalización de la fuente de alimentación PS 407 20A 
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Significado de los LEDs indicadores   
En las tablas siguientes se especifica el significado de los LEDs indicadores de las fuentes 
de alimentación. En el capítulo encontrará una relación de los fallos indicados por estos 
LEDs y de las correspondientes indicaciones para el acuso de los fallos. 


Indicadores LED INTF, DC 5V, DC 24V   


Tabla 3- 2 Indicadores LED INTF, DC 5V, DC 24 V 


LED Color Significado 
INTF rojo Se enciende en caso de fallo interno 
5V DC verde Se enciende cuando la tensión de 5 V está comprendida entre los 


límites admisibles 
24V DC verde Se enciende cuando la tensión de 24 V está comprendida entre los 


límites admisibles 


LED BAF, BATTF   


Las fuentes de alimentación con una pila tampón tienen los indicadores siguientes: 


Tabla 3- 3 Indicadores LED BAF, BATTF 


LED Color Significado 
BAF rojo Se enciende cuando la tensión de la pila en el bus posterior es 


demasiado baja y el conmutador BATT.INDIC. está en BATT 
BATTF amarillo Se enciende cuando la pila está descargada, montada con polaridad 


invertida o pasivada y el conmutador BATT.INDIC. está en BATT 


LEDs BAF, BATT1F, BATT2F   


Las fuentes de alimentación con dos pilas tampón tienen los indicadores siguientes: 


Tabla 3- 4 Indicadores LED BAF, BATT1F, BATT2F 


LED Color Significado 
BAF rojo Se enciende cuando la tensión de la pila en el bus posterior es 


demasiado baja y el conmutador BATT.INDIC. está en 1 BATT ó 
2 BATT 


BATT1F amarillo Se enciende cuando la pila 1 está descargada, montada con polaridad 
invertida o pasivada y el conmutador BATT.INDIC. está en 1 BATT ó 
2 BATT 


BATT2F amarillo Se enciende cuando la pila 2 está descargada, montada con polaridad 
invertida o pasivada y el conmutador BATT.INDIC. está en 2 BATT 
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Tensión de respaldo en el bus posterior   
La tensión de respaldo llega a la CPU o al IM receptor suministrada por la pila tampón o 
desde el exterior. La tensión de respaldo está comprendida normalmente entre 2,7 V y 
3,6 V. 


Se vigila el límite inferior de la tensión de respaldo. Si no se alcanza dicho límite inferior, se 
indica a través del LED BAF y se comunica a la CPU.  


El LED BAF se enciende cuando la tensión de respaldo en el bus posterior es demasiado 
baja. Las causas posibles son, entre otras: 


● Pila(s) descargada(s) o polaridad invertida 


● Alimentación externa vía CPU o IM receptor falta o defectuosa, o bien alimentación a 
través de una segunda fuente de alimentación falta o defectuosa 


● Cortocircuito o sobrecarga en la tensión de respaldo 


  Nota 


Si se retira la pila o se corta la alimentación externa, puede ocurrir que el LED BAT, 
BATT1F o BATT2F tarde cierto tiempo en iluminarse. Esto es debido a la presencia de 
capacidades internas. 


Función de los elementos de mando de las fuentes de alimentación    


Tabla 3- 5 Función de los elementos de mando de las fuentes de alimentación 


Elemento Función 
Pulsador FMR Para confirmar y anular un fallo notificado tras eliminar el fallo 


Conmuta la tensión de salida (5 V DC/24 V DC) a 0 V por intervención en el 
circuito de regulación (sin aislamiento de la red). 


  Tensión de salida a su valor nominal 


Conmutador 
standby 


  Tensión de salida a 0 V 


Conmutador  
BATT.INDIC 


Sirve para ajustar los LEDs indicadores y la vigilancia de la(s) pila(s) 
Una sola pila (PS 407 4A, PS 405 4A): 
 OFF: LEDs y señales de vigilancia inactivos 
 BATT: LEDs BAF/BATTF y señales de vigilancia activos 
Dos pilas (PS 407 10A, PS 407 20A, PS 405 10A, PS 405 20A): 
 OFF: LEDs y señales de vigilancia inactivos 
 1 BATT: Sólo LEDs BAF/BATT1F (para pila 1) activos. 
 2 BATT: LEDs BAF/BATT1F/BATT2F (para pilas 1 y 2) activos. 


Compartimento de 
pilas 


Alojamiento de la(s) pila(s) tampón 


Conexión de red Conector tripolar para aplicar la tensión de red  
(no debe enchufarse ni desenchufarse bajo tensión) 
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Tapa de protección   
El receptáculo de las pilas, el conmutador de pila y la toma de red están dispuestos bajo una 
tapa protectora. A fin de asegurar la protección de estos elementos de mando y evitar todo 
riesgo de perturbación electrostática en las conexiones de la(s) pila(s), esta tapa protectora 
deberá estar siempre colocada durante el funcionamiento. 


Antes de efectuar mediciones en un módulo o tarjeta, debe descargar su cuerpo 
electroestáticamente. Para ello, debe tocar algún objeto conductor puesto a tierra. Utilice 
únicamente aparatos de medición puestos a tierra. 
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3.5 Señalización de fallos por medio de diodos LED 


Introducción 
Las fuentes de alimentación del S7-400 señalizan posibles fallos de la fuente y de la pila 
tampón por medio de diodos luminosos LED dispuestos en su frontal. 


Sinóptico de los fallos indicados por las fuentes de alimentación    


Tabla 3- 6 Fallos señalizados por las fuentes de alimentación 


Tipo de fallo LED 
Fallo de módulo INTF 


DC5V 
DC24V 


Fuente de alimentación con 1 pila tampón: 
BAF 


BATTF 


Fallo de pila tampón 


Fuente de alimentación con 2 pilas tampón: 
BAF 


BATT1F 
BATT2F 
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LEDs INTF, DC5V, DC24V   
La tabla siguiente indica los fallos señalizados por los LEDs INTF, DC5V y DC24V e incluye 
soluciones para eliminar dichos fallos. El estado de los indicadores LED BAF, BATTF, 
BATT1F y BATT2F carece de significado. 


Tabla 3- 7 LEDs INTF, DC5V, DC24V 


LED 
INTF 


LED 
DC5V 


LED 
DC24V 


Causa del fallo Solución 


Conmutador standby en posición  Poner el conmutador standby en 
posición | 


Falta tensión de red Comprobar la tensión de red 
Avería interna, fuente de 
alimentación defectuosa 


Sustituir la fuente de 
alimentación 


Corte tras sobrecarga en 5 V o 
alimentación externa no admisible 


Desconectar la red y reconectar 
tras aprox. 3 minutos; dado el 
caso, desconectar la 
alimentación externa 


Fuente de alimentación montada en 
un slot indebido 


Montar la fuente de alimentación 
en el slot correcto (slot 1). 


D D D 


Cortocircuito o sobrecarga en 5 V Desconectar la fuente de 
alimentación y eliminar la causa 
del cortocircuito; después de 
unos 3 s se puede volver a 
conectar la fuente de 
alimentación mediante el 
interruptor standby o a través de 
la red *. 


D H D Sobretensión en 24 V Verificar si hay alimentación 
externa; si no es así, sustituir la 
fuente de alimentación. 


H D* D Cortocircuito o sobrecarga en 5 V y 
24 V y sobretemperatura 


Comprobar la carga de la fuente 
de alimentación. Desmontar el 
módulo en caso necesario. 
Esperar 5 minutos antes de 
volver a conectar la fuente de 
alimentación. 


Con conmutador standby en 
posición  


 , alimentación externa no 
permitida a 5 V. 


Retirar todos los módulos; 
localizar el módulo defectuoso. 


H H D 


Con conmutador standby en 
posición I, cortocircuito o 
sobrecarga en 24 V 


Comprobar la carga de la fuente 
de alimentación. Desmontar el 
módulo en caso necesario. 


Restablecimiento de la tensión tras 
cortocircuito o sobrecarga en 5 V, si 
el fallo ha aparecido durante el 
funcionamiento. 


Accionar el pulsador FMR: el 
parpadeo se convierte en luz 
continua 


D B H 


Sobrecarga dinámica en 5 V. Comprobar la carga de la fuente 
de alimentación. Retirar el 
módulo en caso necesario. 
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LED 
INTF 


LED 
DC5V 


LED 
DC24V 


Causa del fallo Solución 


D B B Restablecimiento de la tensión tras 
cortocircuito o sobrecarga en 5 V y 
24 V, si el fallo ha aparecido durante 
el funcionamiento. 


Accionar el pulsador FMR: el 
parpadeo se convierte en luz 
continua 


D B B Sobrecarga dinámica en 5 V y 24 V. Comprobar la carga de la fuente 
de alimentación. Retirar el 
módulo en caso necesario. 


A = LED apagado; E = LED encendido; P = LED parpadea; 


* Si la fuente de alimentación no rearranca a los pocos segundos de eliminar la sobrecarga, 
deberá desconectarse de la red durante 5 minutos y volver a conectarse inmediatamente 
después. Si sigue sin arrancar, habrá que sustituirla. Ello es aplicable a las siguientes 
fuentes de alimentación: 


● 6ES7407-0KA01-0AA0, versión 3 


● 6ES7407-0KR00-0AA0, versión ≤ 5 


● 6ES7407-0KA01-0AA0, versión ≥ 10 


● 6ES7405-0DA02-0AA0, 6ES7407-0DA02-0AA0 


● 6ES7405-0KA02-0AA0, 6ES7407-0KA02-0AA0 


● 6ES7405-0KR02-0AA0, 6ES7407-0KR02-0AA0 


● 6ES7405-0RA02-0AA0, 6ES7407-0RA02-0AA0 


La protección integrada contra sobretemperatura presenta el mismo comportamiento.  


Si tras la conexión permanece apagado uno de los LED DC5V o DC24V, el sistema no 
puede arrancar. 


Si tras conectarse la PS 407 10AR permanece apagado durante más de 1 ó 2 segundos 
uno de los LED DC5V ó DC24V, significa que la fuente de alimentación no arrancará. 


En caso de cortocircuito y sobrecarga, las fuentes de alimentación listadas a continuación 
se desconectan tras un período de entre 1 y 3 s. Transcurridos como máximo 3 s, el módulo 
intenta volver a arrancar. Si se hubiera subsanado hasta entonces el fallo, el módulo vuelve 
a arrancar. Esto rige para los módulos siguientes: 


 
Módulos  


PS 405 4A (6ES7405-0DA01-0AA0) PS 407 4A (6ES7407-0DA01-0AA0) 
PS 405 4A (6ES7405-0DA02-0AA0) PS 407 4A (6ES7407-0DA02-0AA0) 
PS 405 10A (6ES7405-0KA01-0AA0) PS 407 10A (6ES7407-0KA01-0AA0),  


versión ≥5 
PS 405 10A (6ES7405-0KA02-0AA0) PS 407 10A (6ES7407-0KA02-0AA0) 
PS 405 10A R (6ES7405-0KR00-0AA0) PS 407 10A R (6ES7407-0KR00-0AA0),  


versión ≥7 
PS 405 10A R (6ES7405-0KR02-0AA0) PS 407 10A R (6ES7407-0KR02-0AA0) 
PS 405 20A (6ES7405-0RA01-0AA0) PS 407 20A (6ES7407-0RA01-0AA0) 
PS 405 20A (6ES7405-0RA02-0AA0) PS 407 20A (6ES7407-0RA02-0AA0) 
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Sobrecarga en 24 V   
Cuando haya sobrecarga en 24V se limita la intensidad de salida electrónicamente a un 
valor entre 100 y 150% del valor nominal. Si a consecuencia de ello la tensión no alcanza el 
umbral de subtensión de 19,2 V (-0/+ 5% equivale a 19,2...20,16 V), los módulos reaccionan 
de la manera siguiente: 


● En las fuentes de alimentación se desconecta y se vuelve a conectar la tensión de 24 V 
con una tasa de repetición de aprox. 0,5...1 s hasta que se establezca una tensión de 
salida por encima del umbral de subtensión. 


● En las fuentes de alimentación 6ES7407-0KA01-0AA0, 6ES740x-0KR00-0AA0 y 
6ES740x-0KR01-0AA00AA0, la tensión se regula en función de la resistencia de carga, 
el módulo funciona con curvas Características. 


Una vez eliminada la sobrecarga, la tensión vuelve a quedar dentro del rango nominal y el 
LED verde de 24 V parpadea. La CPU activa el LED EXTF (fallo externo) y almacena el fallo 
en el búfer de diagnóstico. En el OB 81, "Error de alimentación" el usuario puede activar 
también otras reacciones, tales como la parada de la CPU o el envío de un aviso a una sala 
de control. Si no hay parametrizado ningún OB 81, la CPU seguirá funcionando 
normalmente. 


Sobrecarga en 5 V   
En caso de haber sobrecarga en la salida de 5 V, las fuentes de alimentación de 10 ó 20 A 
son capaces de mantener durante 300 ms una intensidad de salida de 16 ó 26 A, 
respectivamente. Asimismo, las fuentes de alimentación de 4 A son capaces de mantener 
una intensidad de salida de 6 A durante 300 ms. Una vez transcurrido este tiempo, la CPU 
cambia al estado DEFECTO. Si el indicador LED DC 5 V de la fuente de alimentación 
parpadea y puede desactivarse con el selector FMR, es posible efectuar un rearranque. A 
continuación, la CPU permanece en STOP y solicita un borrado total. 
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BAF, BATTF   
La tabla siguiente es válida para fuentes de alimentación con una pila, si el conmutador 
BATT.INDIC. está en la posición BATT. Indica los fallos señalizados y las soluciones 
correspondientes. 


Tabla 3- 8 LEDs BAF, BATTF, BATT.INDIC. en BATT 


LED 
BAF 


LED 
BATF 


Causa del fallo Solución 


H H Pila descargada o ausente.  
No hay tensión de respaldo externa. 


Reemplazar la pila. Accionar el pulsador 
FMR. 


D H Pila descargada o ausente. 
Pila almacenada demasiado tiempo. 
Hay tensión de respaldo externa. 


Reemplazar la pila. Accionar el pulsador 
FMR.  
Despasivar la pila (v. Manual de 
instalación). 


H D Pila en buen estado.  
No hay tensión de respaldo 
(cortocircuito). 


 Fallo tras enchufar un módulo: el 
módulo en cuestión está defectuoso 


 Fallo tras conectar: retirar todos los 
módulos y enchufarlos uno a uno. 


D D Pila en buen estado. 
Hay tensión de respaldo externa. 


- 


D = LED apagado; H = LED encendido; 


BAF, BATT1F, BATT2F   
La tabla siguiente es válida para fuentes de alimentación con dos pilas, si el conmutador 
BATT.INDIC. está en la posición 1BATT. Indica los fallos señalizados y las soluciones 
correspondientes. 


No se proporciona información sobre el estado de la segunda pila eventualmente montada. 


Tabla 3- 9 LEDs BAF, BATT1F, BATT2F, BATT.INDIC. en 1BATT 


LED 
BAF 


LED 
BATT1F 


LED 
BATT2F 


Causa del fallo Solución 


H H D Pila 1 descargada o ausente. 
No hay tensión de respaldo 
externa. 


Reemplazar la pila en el 
receptáculo 1. Accionar el pulsador 
FMR. 


Pila 1 descargada o ausente. 
Hay tensión de respaldo 
externa. 


Reemplazar la pila en el 
receptáculo 1. Accionar el pulsador 
FMR. 


D H D 


Pila 1 almacenada demasiado 
tiempo. 
Hay tensión de respaldo 
externa. 


Despasivar la pila (v. Manual de 
instalación) 
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LED 
BAF 


LED 
BATT1F 


LED 
BATT2F 


Causa del fallo Solución 


H D D Pila 1 en buen estado.  
No hay tensión de respaldo 
externa (cortocircuito). 


 Fallo tras enchufar un módulo: 
el módulo en cuestión está 
defectuoso 


 Fallo tras conectar: retirar todos 
los módulos y enchufarlos uno a 
uno. 


D D D Pila 1 en buen estado. 
Hay tensión de respaldo 
externa. 


- 


D = LED apagado; H = LED encendido; 


BAF, BATT1F, BATT2F   
La tabla siguiente es válida para fuentes de alimentación con dos pilas, si el conmutador 
BATT.INDIC. está en la posición 2BATT. Indica los fallos señalizados y las soluciones 
correspondientes. 


Tabla 3- 10 LEDs BAF, BATT1F, BATT2F; BATT.INDIC. en 2BATT 


LED 
BAF 


LED 
BATT1F 


LED 
BATT1F 


Causa del fallo Solución 


H H H Ambas pilas descargadas o 
ausentes.  
No hay tensión de respaldo 
externa. 


Reemplazar la pila en los 
receptáculos 1 y 2. Accionar el 
pulsador FMR. 


D H H Ambas pilas descargadas o 
ausentes.  
Hay tensión de respaldo. 


Reemplazar la pila en los 
receptáculos 1 y 2. Accionar el 
pulsador FMR. 


H H D Pila 1 descargada o ausente. 
No hay tensión de respaldo 
externa (cortocircuito o 
sobrecarga) 


Reemplazar la pila en el 
receptáculo 1. Accionar el pulsador 
FMR.  
 Fallo tras enchufar un módulo: 


el módulo en cuestión está 
defectuoso 


 Fallo tras conectar: retirar todos 
los módulos y enchufarlos uno a 
uno. 


Pila 1 descargada o ausente. Reemplazar la pila en los 
receptáculos 1 y 2. Accionar el 
pulsador FMR. 


D H D 


Pila almacenada demasiado 
tiempo.  
Hay tensión de respaldo. 


Despasivar la pila (v. Manual de 
instalación). 
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LED 
BAF 


LED 
BATT1F 


LED 
BATT1F 


Causa del fallo Solución 


H D H Pila 2 descargada o ausente. 
No hay tensión de respaldo 
externa (cortocircuito o 
sobrecarga) 


Reemplazar la pila en el 
receptáculo 2. Accionar el pulsador 
FMR. 
 Fallo tras enchufar un módulo: 


el módulo en cuestión está 
defectuoso 


 Fallo tras conectar: retirar todos 
los módulos y enchufarlos uno a 
uno. 


Pila 2 descargada o ausente. Reemplazar la pila en los 
receptáculos 1 y 2. Accionar el 
pulsador FMR. 


D D H 


Pila almacenada demasiado 
tiempo.  
Hay tensión de respaldo. 


Despasivar la pila (v. Manual de 
instalación). 


H D D Ambas pilas en buen estado. 
No hay tensión de respaldo 
externa (cortocircuito). 


 Fallo tras enchufar un módulo: 
el módulo en cuestión está 
defectuoso 


 Fallo tras conectar: retirar todos 
los módulos y enchufarlos uno a 
uno. 


D D D Ambas pilas en buen estado. 
Hay tensión de respaldo. 


- 


D = LED apagado; H = LED encendido; 
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3.6 Fuente de alimentación PS 407 4A (6ES7407-0DA01-0AA0) 


Función 
La fuente de alimentación PS 407 4A está dimensionada para la conexión a una red de 
alterna de 85 hasta 264 V AC. o a una red de continua de 88 hasta 300 V DC y suministra 
por su secundario la tensión de 5 V DC/4 A, así como de 24 V DC/0,5 A.  


Elementos de mando y señalización de la PS 407 4A 


 
Figura 3-2 Elementos de mando y señalización de la PS 407 4A 


Conexión de red 
Se utiliza un conector de red de alterna para conectar la PS 407 4A tanto a la red de alterna 
como a la red de continua. 


Inversión de polaridad de L+ y L- 
La inversión de polaridad de L+ y L- en la tensión de alimentación 88 V DC a 300 V DC no 
afecta a la función de la fuente de alimentación. La conexión debe hacerse de acuerdo con 
las instrucciones recogidas en el Manual de instalación. 
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Datos técnicos de la fuente de alimentación PS 407 4A  
 


Dimensiones, peso y secciones de conductor 
Dimensiones AxAxP (mm) 
Peso 
Sección de conductor 


25 x290x217 
0,76 kg 
3x1,5 mm2 (flexible con puntera con collar aislante; utilizar sólo 
cables con cubierta) 


Diámetro del cable 3 a 9 mm 
Magnitudes de entrada 


Tensión de entrada 


 Valor nominal 120/240 V DC 
120/240 V AC 


 Rango admisible 88 a 300 V DC 
85 a 264 V AC 
(entrada de rango amplio) 


Frecuencia de red 


 Valor nominal 50/60 Hz 


 Rango admisible 47 a 63 Hz 


Intensidad de entrada, valor nominal 


 Con 120 V AC 0,38 A 


 Con 120 V DC 0,37 A 


 Con 240 V AC 0,22 A 


 Con 240 V DC 0,19 A 


Corriente de fugas < 3,5 mA 
Magnitudes de salida 


Tensiones de salida 


 Valores nominales 5,1 V DC/24 V DC 


Intensidades de salida 


 Valores nominales 5 V DC: 4 A 
24 V DC: 0,5 A 







Fuentes de alimentación  
3.6 Fuente de alimentación PS 407 4A (6ES7407-0DA01-0AA0) 


 Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
70 Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 


Magnitudes Características 
Clase de protección según IEC 
60536 


I, con conductor de protección 


Categoría de sobretensión II 
Grado de contaminación 2 
Tensión de evaluación Ue 
0 < Ue ≤ 50 V  
150 V < Ue ≤ 300 V 


Tensión de ensayo 
700 V DC (secundario <-> PE)  
2300 V DC (primario <-> secundario/PE) 


Compensación de cortes de red > 20 ms con un tiempo de recuperación de 1 s; cumple 
recomendación NAMUR NE 21 


Potencia absorbida 240 V AC 52 W 
Disipación 20 W 
Intensidad de respaldo Máx. 100 µA con RED DESC. 
Pila tampón (opcional) 1 x litio AA, 3,6 V/2,3 Ah 
Aislamiento galvánico seguro 
según IEC 61131-2 


Sí 
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3.7 Fuente de alimentación PS 407 4A (6ES7407-0DA02-0AA0) 


Función 
La fuente de alimentación PS 407 4A está dimensionada para la conexión a una red de 
alterna de 85 hasta 264 V AC o a una red de continua de 88 hasta 300 V DC y suministra 
por su secundario la tensión de 5 V DC/4 A, así como de 24 V DC/0,5 A.  


Elementos de mando y señalización de la PS 407 4A 


 
Figura 3-3 Elementos de mando y señalización de la PS 407 4A 


Conector de red 
Se utiliza un conector de red de alterna para conectar la PS 407 4A tanto a la red de alterna 
como a la red de continua. 


Înversión de polaridad de L+ y L- 
La inversión de polaridad de L+ y L- en la tensión de alimentación 88 V DC a 300 V DC no 
afecta a la función de la fuente de alimentación. La conexión debe hacerse de acuerdo con 
las instrucciones recogidas en el Manual de instalación. 
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Datos técnicos de la fuente de alimentación PS 407 4A  
 


Dimensiones, peso y secciones de conductor 
Dimensiones AxAxP (mm) 
Peso 
Sección de conductor 


25 x290x217 
0,76 kg 
3x1,5 mm2 (flexible con puntera con collar aislante; utilizar sólo 
cables con cubierta) 


Diámetro del cable 3 a 9 mm 
Magnitudes de entrada 


Tensión de entrada 


 Valor nominal 120/230 V DC 
120/230 V AC 


 Rango admisible 88 a 300 V DC 
85 a 264 V AC 
(entrada de rango amplio) 


Frecuencia de red 


 Valor nominal 50/60 Hz 


 Rango admisible 47 a 63 Hz 


Intensidad de entrada, valor nominal 


 Con 120 V AC 0,42 A 


 Con 120 V DC 0,35 A 


 Con 230 V AC 0,31 A 


 Con 230 V DC 0,19 A 


Intensidad transitoria de conexión 


 Con 230 V AC Pico 8,5 A 
Intervalo medio 5 ms 


 Con 300 V DC Pico 8,5 A 
Intervalo medio 5 ms  


Corriente de fugas < 3,5 mA 
Magnitudes de salida 


Tensiones de salida 


 Valores nominales 5,1 V DC/24 V DC 


Intensidades de salida 


 Valores nominales 5 V DC: 4 A 
24 V DC: 0,5 A 
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Magnitudes Características 
Clase de protección según IEC 
61140 


I, con conductor de protección 


Categoría de sobretensión II 
Grado de contaminación 2 
Tensión de evaluación Ue 
0 < Ue ≤ 50 V  
150 V < Ue ≤ 300 V 


Tensión de ensayo 
700 V DC (secundario <-> PE)  
2300 V DC (primario <-> secundario/PE) 


Compensación de cortes de red > 20 ms con un tiempo de recuperación de 1 s; cumple 
recomendación NAMUR NE 21 


Potencia absorbida 240 V AC 52 W 
Disipación 20 W 
Intensidad de respaldo Máx. 100 µA con RED DESC. 
Pila tampón (opcional) 1 x litio AA, 3,6 V/2,3 Ah 
Aislamiento galvánico seguro 
según IEC 61131-2 


sí 
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3.8 Fuentes de alimentación PS 407 10A; (6ES7407-0KA01-0AA0) y 
PS 10A R; (6ES7407-0KR00-0AA0) 


Función 
Las fuentes de alimentación PS 407 10A (estándar) y PS 407 10A R (apta para 
redundancia, v. capítulo Fuentes de alimentación redundantes (Página 53)) están 
dimensionadas para conexión a una red de alterna de 85-264 V DC o a una red de continua 
de 88-300 V DC, y suministran en el secundario 5 V DC/10 A, así como 24 V DC/1 A. 


Elementos de mando y señalización en las fuentes PS 407 10A y PS 407 10A R 


 
Figura 3-4 Elementos de mando y señalización en las fuentes PS 407 10A y PS 407 10A R 


Conector de red 
Se utiliza un conector de red de alterna para conectar las fuentes PS 407 10A y PS 407 10A 
R tanto a la red de alterna como a la red de continua. 
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Inversión de polaridad de L+ y L- 
La inversión de polaridad de L+ y L- en la tensión de alimentación 88 V DC a 300 V DC no 
afecta a la función de la fuente de alimentación. La conexión debe hacerse de acuerdo con 
las instrucciones recogidas en el Manual de instalación.  


Datos técnicos de las fuentes PS 407 10A y PS 407 10A R 
 


Dimensiones, peso y secciones de conductor 
Dimensiones AxAxP (mm) 
Peso 
Sección de conductor 
 
Diámetro del cable 


50x290x217 
1,36 kg 
3x1,5 mm2 (flexible con puntera con collar 
aislante; utilizar sólo cables con cubierta) 
3 a 9 mm 


Magnitudes de entrada 
Tensión de entrada 


 Valor nominal 110/230 V DC 
120/230 V AC 


 Rango admisible 88 a 300 V DC 
85 a 264 V AC 
(entrada de rango amplio) 


Frecuencia de red 


 Valor nominal 50/60 Hz 


 Rango admisible 47 a 63 Hz 


Intensidad de entrada, valor nominal 


 Con 120 V AC 0,9 A 


 Con 110 V DC 1,0 A 


 Con 230 V AC 0,5 A 


 Con 230 V DC 0,5 A 


Intensidad transitoria de conexión 


 Con 230 V AC Pico 230 A, intervalo medio 200 µs 
Pico 63 A*, intervalo medio 1 ms* 


 Con 300 V DC. Pico 230 A, intervalo medio 200 µs 
Pico 58 A*, intervalo medio 1 ms* 


Corriente de fugas < 3,5 mA 
Magnitudes de salida 


Tensiones de salida 


 Valores nominales 5,1 V DC/24 V DC 


Intensidades de salida 


 Valores nominales 5 V DC: 10 A 
24 V DC: 1,0 A 
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Magnitudes Características 
Clase de protección según IEC 60536 I, con conductor de protección 
Categoría de sobretensión II 
Grado de contaminación 2 
Tensión de evaluación Ue 
0 < Ue ≤ 50 V 
150 V < Ue ≤ 300 V 


Tensión de ensayo 
700 V DC (secundario <-> PE)  
2300 V DC (primario <-> secundario/PE) 


Compensación de cortes de red > 20 ms  
con un tiempo de recuperación de 1 s; cumple 
recomendación NAMUR NE 21  


Potencia absorbida 105 W, PS 407 10A a partir de versión 5 
105 W, PS 407 10A R a partir de versión 7 
95 W, PS 407 10A a partir de versión 10 


Disipación 29,7 W 
20 W, PS 407 10A a partir de versión 10 


Intensidad de respaldo Máx. 100 µA con RED DESC. 
Pila tampón (opción) 2 x litio AA,  


3,6 V/2,3 Ah 
Aislamiento galvánico seguro según IEC 61131-2 sí 
* PS 407 10A: a partir de la versión 5 
* PS 407 10A R: a partir de la versión 7 
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3.9 Fuentes de alimentación PS 407 10A (6ES7407-0KA02-0AA0) y 
PS 10A R (6ES7407-0KR02-0AA0) 


Función 
Las fuentes de alimentación PS 407 10A (estándar) y PS 407 10A R (redundable, v. capítulo 
Fuentes de alimentación redundantes (Página 53)) están dimensionadas para conexión a 
una red de alterna de 85-264 V AC o a una red de continua de 88-300 V DC, y suministran 
en el secundario 5 V DC/10 A, así como 24 V DC/1 A. 


Elementos de mando y señalización en las fuentes PS 407 10A y PS 407 10A R 


 
Figura 3-5 Elementos de mando y señalización en las fuentes PS 407 10A y PS 407 10A R 


Conector de red 
Se utiliza un conector de red de alterna para conectar las fuentes PS 407 10A y 
PS 407 10A R tanto a la red de alterna como a la red de continua. 
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Inversión de polaridad de L+ y L- 
La inversión de polaridad de L+ y L- en la tensión de alimentación 88 V DC a 300 V DC no 
afecta a la función de la fuente de alimentación. La conexión debe hacerse de acuerdo con 
las instrucciones recogidas en el Manual de instalación.  


Datos técnicos de las fuentes PS 407 10A y PS 407 10A R 
 


Dimensiones, peso y secciones de conductor 
Dimensiones AxAxP (mm) 
Peso 
Sección de conductor 


50x290x217 
1,2 kg 
3x1,5 mm2 (flexible con puntera con collar 
aislante; utilizar sólo cables con cubierta) 


Magnitudes de entrada 
Tensión de entrada 


 Valor nominal 120/230 V DC 
120/230 V AC 


 Rango admisible 88 a 300 V DC 
85 a 264 V AC 
(entrada de rango amplio) 


Frecuencia de red 


 Valor nominal 50/60 Hz 


 Rango admisible 47 a 63 Hz 


Intensidad de entrada, valor nominal 


 Con 120 V AC 0,9 A 


 Con 120 V DC 1,0 A 


 Con 230 V AC 0,5 A 


 Con 230 V DC 0,5 A 


Intensidad transitoria de conexión 


 Con 230 V AC Pico 63 A, intervalo medio 1 ms* 


 Con 300 V DC Pico 58 A, intervalo medio 1 ms* 


Corriente de fugas < 3,5 mA 
Magnitudes de salida 


Tensiones de salida 


 Valores nominales 5,1 V DC/24 V DC 


Intensidades de salida 


 Valores nominales 5 V DC: 10 A 
24 V DC: 1,0 A 







 Fuentes de alimentación 
 3.9 Fuentes de alimentación PS 407 10A (6ES7407-0KA02-0AA0) y PS 10A R (6ES7407-0KR02-0AA0) 


Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 79 


Magnitudes Características 
Clase de protección según IEC 60536 I, con conductor de protección 
Categoría de sobretensión II 
Grado de contaminación 2 
Tensión de evaluación Ue 
0 < Ue ≤ 50 V 
150 V < Ue ≤ 300 V 


Tensión de ensayo 
700 V DC (secundario <-> PE)  
2300 V DC (primario <-> secundario/PE) 


Compensación de cortes de red > 20 ms  
con un tiempo de recuperación de 1 s; cumple 
recomendación NAMUR NE 21  


Potencia absorbida 95 W 
Disipación 20 W 
Intensidad de respaldo Máx. 100 µA con RED DESC. 
Pila tampón (opción) 2 x litio AA,  


3,6 V/2,3 Ah 
Aislamiento galvánico seguro según IEC 61131-2 sí 
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3.10 Fuente de alimentación PS 407 20A (6ES7407-0RA01-0AA0) 


Función 
La fuente de alimentación PS 407 20A está dimensionada para conexión a una red de 
alterna 85-264 V AC o a una red de continua 88-300 V DC, y suministra por su secundario la 
tensión de 5 V DC/20 A, así como de 24 V DC/1 A. 


Elementos de mando y señalización de la PS 407 20A 


 
Figura 3-6 Elementos de mando y señalización de la PS 407 20A 


Conector de red 
Se utiliza un conector de red de alterna para conectar la PS 407 20A tanto a la red de AC 
como a la red de continua. 


Inversión de polaridad de L+ y L- 
La inversión de polaridad de L+ y L- en la tensión de alimentación 88 V DC a 300 V DC no 
afecta a la función de la fuente de alimentación. La conexión debe hacerse de acuerdo con 
las instrucciones recogidas en el Manual de instalación. 
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Datos técnicos de la fuente de alimentación PS 407 20A 
 


Dimensiones, peso y secciones de conductor 
Dimensiones AxAxP (mm) 
Peso 
Sección de conductor 
 


75x290x217 
2,2 kg 
3x1,5 mm2 (flexible con puntera con collar 
aislante; utilizar sólo cables con cubierta) 


Diámetro del cable 3 a 9 mm 
Magnitudes de entrada 


Tensión de entrada 


 Valor nominal 110/230 V DC 
120/230 V AC 


 Rango admisible 88 a 300 V DC 
85 a 264 V AC 
(entrada de rango amplio) 


Frecuencia de red 


 Valor nominal 50/60 Hz 


 Rango admisible 47 a 63 Hz 


Intensidad de entrada, valor nominal 


 Con 120 V AC/110V DC 1,5 A 


 Con 230 V AC/230 V DC 0,8 A 


Intensidad transitoria de conexión Pico 88 A, intervalo medio 1,1 ms 
Corriente de fugas < 3,5 mA 


Magnitudes de salida 
Tensiones de salida 


 Valores nominales 5,1 V DC/24 V DC 


Intensidades de salida 


 Valores nominales 5 V DC: 20 A 
24 V DC: 1,0 A 
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Magnitudes Características 
Clase de protección según IEC 60536 I, con conductor de protección 
Categoría de sobretensión II 
Grado de contaminación 2 
Tensión de evaluación Ue 
0 < Ue ≤ 50 V  
150 V < Ue ≤ 300 V 


Tensión de ensayo 
700 V DC (secundario <-> PE)  
2300 V DC (primario <-> secundario/PE) 


Compensación de cortes de red > 20 ms con un tiempo de recuperación de 1 s; 
cumple recomendación NAMUR NE 21 


Potencia absorbida 168 W 
Disipación 44 W 
Intensidad de respaldo Máx. 100 µA con RED DESC. 
Pila tampón (opción) 2 x litio AA,  


3,6 V/2,3 Ah 
Aislamiento galvánico seguro según IEC 61131-2 sí 
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3.11 Fuente de alimentación PS 407 20A (6ES7407-0RA02-0AA0) 


Función 
La fuente de alimentación PS 407 20A está dimensionada para conexión a una red de 
alterna 85-264 V AC o a una red de continua 88-300 V DC, y suministra por su secundario la 
tensión de 5 V DC/20 A, así como de 24 V DC/1 A. 


Elementos de mando y señalización de la PS 407 20A 


 
Figura 3-7 Elementos de mando y señalización en la fuente de alimentación PS 407 20A 


Conector de red 
Se utiliza un conector de red de alterna para conectar la PS 407 20A tanto a la red de 
alterna como a la red de continua. 


Inversión de polaridad de L+ y L- 
La inversión de polaridad de L+ y L- en la tensión de alimentación 88 V DC a 300 V DC no 
afecta a la función de la fuente de alimentación. La conexión debe hacerse de acuerdo con 
las instrucciones recogidas en el Manual de instalación. 
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Datos técnicos de la fuente de alimentación PS 407 20A 
 


Dimensiones, peso y secciones de conductor 
Dimensiones AxAxP (mm) 
Peso 
Sección de conductor 


25x290x217 
1,3 kg 
3x1,5 mm2 (flexible con puntera con collar 
aislante; utilizar sólo cables con cubierta) 


Diámetro del cable 3 a 9 mm 
Magnitudes de entrada 


Tensión de entrada 


 Valor nominal 120/230 V DC 
120/230 V AC 


 Rango admisible 88 a 300 V DC 
85 a 264 V AC 
(entrada de rango amplio) 


Frecuencia de red 


 Valor nominal 50/60 Hz 


 Rango admisible 47 a 63 Hz 


Intensidad de entrada, valor nominal 


 Con 120 V AC/120 V DC 1,4  A 


 Con 230 V AC/230 V DC 0,7  A 


Intensidad transitoria de conexión Pico 88 A, intervalo medio 1,1 ms 
Corriente de fugas < 3,5 mA 


Magnitudes de salida 
Tensiones de salida 


 Valores nominales 5,1 V DC /24 V DC 


Intensidades de salida 


 Valores nominales 5 V DC: 20 A 
24 V DC: 1,0 A 
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Magnitudes Características 
Clase de protección según IEC 60536 I, con conductor de protección 
Categoría de sobretensión II 
Grado de contaminación 2 
Tensión de evaluación Ue 
0 < Ue ≤ 50 V  
150 V < Ue ≤ 300 V 


Tensión de ensayo 
700 V DC (secundario <-> PE)  
2300 V DC (primario <-> secundario/PE) 


Compensación de cortes de red > 20 ms con un tiempo de recuperación de 1 s; 
cumple recomendación NAMUR NE 21 


Potencia absorbida 158 W 
Disipación 35 W 
Intensidad de respaldo Máx. 100 µA con RED DESC. 
Pila tampón (opción) 2 x litio AA,  


3,6 V/2,3 Ah 
Aislamiento galvánico seguro según IEC 61131-2 sí 
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3.12 Fuente de alimentación PS 405 4A (6ES7405-0DA01-0AA0) 


Función 
La fuente de alimentación PS 405 4A está dimensionada para conexión a una red de 
continua de 19,2 a 72 V DC y suministra por su secundario la tensión de 5 V DC/4 A, así 
como de 24 V DC/0,5 A. 


Elementos de mando y señalización de la PS 405 4A 


 
Figura 3-8 Elementos de mando y señalización de la PS 405 4A 
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Datos técnicos de la fuente de alimentación PS 405 4A 
 


Dimensiones, peso y secciones de conductor 
Dimensiones AxAxP (mm) 
Peso 
Sección de conductor 


25x290x217 
0,76 kg 
3x1,5 mm2 (flexible con puntera con collar 
aislante; utilizar sólo cables con cubierta) 


Diámetro del cable 3 a 9 mm 
Magnitudes de entrada 


Tensión de entrada 


 Valor nominal 24 V/48 V/60 V DC 


 Rango admisible Estático: 19,2 a 72 V DC 
Dinámico: 18,5 a 75,5 V DC 


Intensidad de entrada, valor nominal 2 A/1 A/0,8 A 
Resistencia a sobretensiones según DIN VDE 0160, curva B2 


Magnitudes de salida 
Tensiones de salida 


 Valores nominales 5,1 V DC/24 V DC 


Intensidades de salida 
Valores nominales 5 V DC: 4 A 


24 V DC: 0,5 A 
Magnitudes Características 


Clase de protección según IEC 60536 I, con conductor de protección 
Categoría de sobretensión II 
Grado de contaminación 2 
Tensión de evaluación Ue 
0 < Ue ≤ 50 V  
150 V < Ue ≤ 300 V 


Tensión de ensayo 
700 V DC (secundario <-> PE)  
2200 V DC (primario <-> secundario/PE) 


Compensación de cortes de red > 20 ms con un tiempo de recuperación de 1 s; 
cumple recomendación NAMUR NE 21 


Potencia absorbida (24 V DC) 48 W 
Disipación 16 W 
Intensidad de respaldo Máx. 100 µA con RED DESC. 
Pila tampón (opcional) 1 x litio AA,  


3,6 V/2,3 Ah 
Aislamiento galvánico seguro según IEC 61131-2 sí 
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3.13 Fuente de alimentación PS 405 4A (6ES7405-0DA02-0AA0) 


Función 
La fuente de alimentación PS 405 4A está dimensionada para conexión a una red de 
continua de 19,2 a 72 V DC y suministra por su secundario la tensión de 5 V DC/4 A, así 
como de 24 V DC/0,5 A. 


Elementos de mando y señalización de la PS 405 4A 


 
Figura 3-9 Elementos de mando y señalización de la PS 405 4A 


 







 Fuentes de alimentación 
 3.13 Fuente de alimentación PS 405 4A (6ES7405-0DA02-0AA0) 


Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 89 


Datos técnicos de la fuente de alimentación PS 405 4A 
 


Dimensiones, peso y secciones de conductor 
Dimensiones AxAxP (mm) 
Peso 
Sección de conductor 


25x290x217 
0,76 kg 
3x1,5 mm2 (flexible con puntera con collar 
aislante; utilizar sólo cables con cubierta) 


Diámetro del cable 3 a 9 mm 
Magnitudes de entrada 


Tensión de entrada 


 Valor nominal 24 V/48 V/60 V DC 


 Rango admisible Estático: 19,2 a 72 V DC 
Dinámico: 18,5 a 75,5 V DC 


Intensidad de entrada, valor nominal 2 A/1 A/0,8 A 
Intensidad transitoria de conexión Pico 18 A 


Intervalo medio 20 ms 
Magnitudes de salida 


Tensiones de salida 


 Valores nominales 5,1 V DC/24 V DC 


Intensidades de salida 
Valores nominales 5 V DC: 4 A 


24 V DC: 0,5 A 
Magnitudes Características 


Clase de protección según IEC 60536 I, con conductor de protección 
Categoría de sobretensión II 
Grado de contaminación 2 
Tensión de evaluación Ue 
0 < Ue ≤ 50 V  
150 V < Ue ≤ 300 V 


Tensión de ensayo 
700 V DC (secundario <-> PE)  
2300 V DC (primario <-> secundario/PE) 


Compensación de cortes de red > 20 ms con un tiempo de recuperación de 1 s; 
cumple recomendación NAMUR NE 21 


Potencia absorbida (24 V DC) 48 W 
Disipación 16 W 
Intensidad de respaldo Máx. 100 µA con RED DESC. 
Pila tampón (opcional) 1 x litio AA,  


3,6 V/2,3 Ah 
Aislamiento galvánico seguro según IEC 61131-2 sí 
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3.14 Fuente de alimentación PS 405 10A (6ES7405-0KA01-0AA0) y 
PS 405 10A R (405-0KR00-0AA0) 


Función 
Las fuentes de alimentación PS 405 10A (estándar) y PS 405 10A R (redundable) están 
dimensionadas para conexión a una red de continua de 19,2-72 V DC y suministran en el 
secundario 5 V DC/10 A, así como 24 V DC/1 A.  


Elementos de mando y señalización en las fuentes PS 405 10A y PS 405 10A R 


 
Figura 3-10 Elementos de mando y señalización en las fuentes PS 405 10A y PS 405 10A R 
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Datos técnicos de las fuentes PS 405 10A y PS 405 10A R 
 


Dimensiones, peso y secciones de conductor 
Dimensiones AxAxP (mm) 
Peso 
Sección de conductor 


50x290x217 
1,4 kg 
3x1,5 mm2 (flexible con puntera con collar 
aislante; utilizar sólo cables con cubierta) 


Diámetro del cable 3 a 9 mm 
Magnitudes de entrada 


Tensión de entrada 


 Valor nominal 24 V/48 V/60 V DC 


 Rango admisible Estático: 19,2 a 72 V DC 
Dinámico: 18,5 a 75,5 V DC 


Intensidad de entrada, valor nominal 4,3 A/2,1 A/1,7 A 
Intensidad transitoria de conexión Pico 18 A 


Intervalo medio 20 ms 
Magnitudes de salida 


Tensiones de salida 
 Valores nominales 


 
5,1 V DC/24 V DC 


Intensidades de salida 
 Valores nominales 


 
5 V DC: 10 A 
24 V DC: 1,0 A 


Magnitudes Características 
Clase de protección según IEC 60536 I, con conductor de protección 
Categoría de sobretensión II 
Grado de contaminación 2 
Tensión de evaluación Ue 
0 < Ue ≤ 50 V  
150 < Ue ≤ 300 V 


Tensión de ensayo 
700 V DC (secundario <-> PE)  
2300 V DC (primario <-> secundario/PE) 


Compensación de cortes de red > 20 ms con un tiempo de recuperación de 1 s; 
cumple recomendación NAMUR NE 21 


Potencia absorbida 104 W 
Disipación 29 W 
Intensidad de respaldo Máx. 100 µA con RED DESC. 
Pila tampón (opción) 2 x litio AA,  


3,6 V/2,3 Ah 
Aislamiento galvánico seguro según IEC 61131-2 sí 
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3.15 Fuentes de alimentación PS 405 10A (6ES7405-0KA02-0AA0) y 
PS 405 10A R (405-0KR02-0AA0) 


Función 
Las fuentes de alimentación PS 405 10A (estándar) y PS 405 10A R (redundable) están 
dimensionadas para conexión a una red de continua de 19,2-72 V DC y suministran en el 
secundario 5 V DC/10 A, así como 24 V DC/1 A.  


Elementos de mando y señalización en las fuentes PS 405 10A y PS 405 10A R 


 
Figura 3-11 Elementos de mando y señalización en las fuentes PS 405 10A y PS 405 10A R 
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Datos técnicos de las fuentes PS 405 10A y PS 405 10A R 
 


Dimensiones, peso y secciones de conductor 
Dimensiones AxAxP (mm) 
Peso 
Sección de conductor 


50x290x217 
1,2 kg 
3x1,5 mm2 (flexible con puntera con collar 
aislante; utilizar sólo cables con cubierta) 


Diámetro del cable 3 a 9 mm 
Magnitudes de entrada 


Tensión de entrada 


 Valor nominal 24 V/48 V/60 V DC 


 Rango admisible Estático: 19,2 a 72 V DC 
Dinámico: 18,5 a 75,5 V DC 


Intensidad de entrada, valor nominal 4,0 A/2,0 A/1,6 A 
Intensidad transitoria de conexión Pico 18 A 


Intervalo medio 20 ms 
Magnitudes de salida 


Tensiones de salida 
 Valores nominales 


 
5,1 V DC/24 V DC 


Intensidades de salida 
 Valores nominales 


 
5 V DC: 10 A 
24 V DC: 1,0 A 


Magnitudes Características 
Clase de protección según IEC 60536 I, con conductor de protección 
Categoría de sobretensión II 
Grado de contaminación 2 
Tensión de evaluación Ue 
0 < Ue ≤ 50 V  
150 < Ue ≤ 300 V 


Tensión de ensayo 
700 V DC (secundario <-> PE)  
2300 V DC (primario <-> secundario/PE) 


Compensación de cortes de red > 20 ms con un tiempo de recuperación de 1 s; 
cumple recomendación NAMUR NE 21 


Potencia absorbida 95 W 
Disipación 20 W 
Intensidad de respaldo Máx. 100 µA con RED DESC. 
Pila tampón (opción) 2 x litio AA,  


3,6 V/2,3 Ah 
Aislamiento galvánico seguro según IEC 61131-2 sí 
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3.16 Fuente de alimentación PS 405 20A (6ES7405-0RA01-0AA0) 


Función 
La fuente de alimentación PS 405 20A está dimensionada para conexión a una red de 
continua de 19,2 a 72 V DC y suministra por su secundario la tensión de 5 V DC/20 A, así 
como de 24 V DC/1 A.  


Elementos de mando y señalización de la PS 405 20A 


 
Figura 3-12 Elementos de mando y señalización de la PS 405 20A 
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Datos técnicos de la fuente de alimentación PS 405 20A 
 


Dimensiones, peso y secciones de conductor 
Dimensiones AxAxP (mm) 
Peso 
Sección de conductor 


75x290x217 
2,2 kg 
3x1,5 mm2 (flexible con puntera con collar 
aislante; utilizar sólo cables con cubierta) 


Diámetro del cable 3 a 9 mm 
Magnitudes de entrada 


Tensión de entrada 


 Valor nominal 24 V/48 V/60 V DC 


 Rango admisible Estático: 19,2 a 72 V DC 
Dinámico: 18,5 a 75,5 V DC 


Intensidad de entrada, valor nominal 7,3 A/3,45 A/2,75 A 
Intensidad transitoria de conexión Pico 56 A, intervalo medio 1,5 ms 


Magnitudes de salida 
Tensiones de salida 
 Valores nominales 


 
5,1 V DC/24 V DC 


Intensidades de salida 
 Valores nominales 


 
5 V DC: 20 A 
24 V DC: 1,0 A 


Magnitudes Características 
Clase de protección según IEC 60536 I, con conductor de protección 
Categoría de sobretensión II 
Grado de contaminación 2 
Tensión de evaluación Ue 
0 < Ue ≤ 50 V  
150 V < Ue ≤ 300 V 


Tensión de ensayo 
700 V DC (secundario <-> PE)  
2300 V DC (primario <-> secundario/PE) 


Compensación de cortes de red > 20 ms con un tiempo de recuperación de 1 s; 
cumple recomendación NAMUR NE 21 


Potencia absorbida 175 W 
Disipación 51 W 
Intensidad de respaldo Máx. 100 µA con RED DESC. 
Pila tampón (opción) 2 x litio AA,  


3,6 V/2,3 Ah 
Aislamiento galvánico seguro según IEC 61131-2 sí 
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3.17 Fuente de alimentación PS 405 20A (6ES7405-0RA02-0AA0) 


Función 
La fuente de alimentación PS 405 20A está dimensionada para conexión a una red de 
continua de 19,2 a 72 V DC y suministra por su secundario la tensión de 5 V DC/20 A, así 
como de 24 V DC/1 A.  


Elementos de mando y señalización de la PS 405 20A 


 
Figura 3-13 Elementos de mando y señalización de la PS 405 20A 
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Datos técnicos de la fuente de alimentación PS 405 20A 
 


Dimensiones, peso y secciones de conductor 
Dimensiones AxAxP (mm) 
Peso 
Sección de conductor 


50x290x217 
1,3 kg 
3x1,5 mm2 (flexible con puntera con collar 
aislante; utilizar sólo cables con cubierta) 


Diámetro del cable 3 a 9 mm 
Magnitudes de entrada 


Tensión de entrada 


 Valor nominal 24 V/48 V/60 V DC 


 Rango admisible Estático: 19,2 a 72 V DC 
Dinámico: 18,5 a 75,5 V DC 


Intensidad de entrada, valor nominal 7,0 A/3,2 A/2,5 A 
Intensidad transitoria de conexión Pico 56 A, intervalo medio 1,5 ms 


Magnitudes de salida 
Tensiones de salida 
 Valores nominales 


 
5,1 V DC/24 V DC 


Intensidades de salida 
 Valores nominales 


 
5 V DC: 20 A 
24 V DC: 1,0 A 


Magnitudes Características 
Clase de protección según IEC 60536 I, con conductor de protección 
Categoría de sobretensión II 
Grado de contaminación 2 
Tensión de evaluación Ue 
0 < Ue ≤ 50 V  
150 V < Ue ≤ 300 V 


Tensión de ensayo 
700 V DC (secundario <-> PE)  
2300 V DC (primario <-> secundario/PE) 


Compensación de cortes de red > 20 ms con un tiempo de recuperación de 1 s; 
cumple recomendación NAMUR NE 21 


Potencia absorbida 168 W 
Disipación 44 W 
Intensidad de respaldo Máx. 100 µA con RED DESC. 
Pila tampón (opción) 2 x litio AA,  


3,6 V/2,3 Ah 
Aislamiento galvánico seguro según IEC 61131-2 sí 
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Módulos digitales 4
4.1 Vista de conjunto de los módulos 


Características de los módulos digitales  
En las tablas siguientes se recopilan las principales Características de los módulos digitales. 
Esta panorámica permite elegir rápidamente el módulo adecuado para una tarea 
determinada. 


Tabla 4- 1 Módulos de entradas digitales: Compendio de las Características   


Carac-
terísticas 


SM 421; 
DI 32xDC 


24 V 
(-1BL0x-) 


SM 421; 
DI 16xDC 


24 V 
(-7BH0x-) 


SM 421; 
DI 16xAC 


120 V 
(-5EH00-) 


SM 421; 
DI 16xUC 
24/60 V 


(-7DH00-) 


SM 421; 
DI 16xUC
120/230 V
(-1FH00-) 


SM 421; 
DI 16xUC 
120/230 V 
(-1FH20-) 


SM 421; 
DI 32xUC 


120 V  
(-1EL00-) 


Cantidad de 
entradas 


32 DI; aislam. 
galvánico en 
grupos  
de 32 


16 DI; aislam. 
galvánico en 
grupos  
de 8 


16 DI; aislam. 
galvánico en 
grupos  
de 1 


16 DI; aislam. 
galvánico en 
grupos  
de 1 


16 DI; 
aislam. 
galvánico 
en grupos  
de 4 


16 DI; aislam. 
galvánico en 
grupos  
de 4 


32 DI; aislam. 
galvánico en 
grupos  
de 8 


Tensión 
nominal de 
entrada 


24 V DC 24 V DC 120 V AC UC 24 V a  
UC 60 V 


120 V AC/ 
230 V AC 


UC 120/  
230 V 


120 V AC/DC


Apropiado 
para ... 


Conmutadores, detectores de proximidad (BERO) a 2 hilos 


Diagnóstico  
parametriz-
able 


no sí no sí no no no 


Alarma de 
diagnóstico 


no sí no sí no no no 


Alarma de 
proceso al 
cambiar de 
flanco 


no sí no sí no no no 


Retardos 
de entrada 
ajustables 


no sí no sí no no no 
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Carac-
terísticas 


SM 421; 
DI 32xDC 


24 V 
(-1BL0x-) 


SM 421; 
DI 16xDC 


24 V 
(-7BH0x-) 


SM 421; 
DI 16xAC 


120 V 
(-5EH00-) 


SM 421; 
DI 16xUC 
24/60 V 


(-7DH00-) 


SM 421; 
DI 16xUC
120/230 V
(-1FH00-) 


SM 421; 
DI 16xUC 
120/230 V 
(-1FH20-) 


SM 421; 
DI 32xUC 


120 V  
(-1EL00-) 


Salida de 
valores de 
sustitución 


- sí - - - - - 


Particulari-
dades 


alta escala de 
integración  


rápido y apto 
para alarmas 


aislamiento 
galvánico 
granular de 
canales 


apto para 
alarmas con 
bajas 
tensiones 
variables 


para altas 
tensiones 
variables 


para altas 
tensiones 
variables 
característica 
de entrada 
según IEC 
61131-2 


alta escala 
de 
integración 


 


Tabla 4- 2 Módulos de salidas digitales: Compendio de las Características   


Propie-
dades 


SM 422; 
DO 16xDC  
24 V/2 A 


 
(-1BH1x) 


SM 422; 
DO 16xDC  


20-125 V/ 1,5 
A 


(-5EH10) 


SM 422; 
DO 32xDC  
24 V/0,5 A 


 
(-1BL00) 


SM 422; 
DO 32xDC 
24 V/0,5 A 


 
(-7BL00) 


SM 422; 
DO 8xAC 


120/230 V/ 5 
A 


(-1FF00) 


SM 422; 
DO 16xAC 
120/230 V/ 


2 A 
(-1FH00) 


SM 422; 
DO 16xAC  
20-120 V/ 2 


A 
(-5EH00) 


Cantidad de 
salidas 


16 DO; 
aislam. 
galvánico en 
grupos de 8 


16 DO; 
aislam. 
galván. y 
protec. invers. 
polar. en 
grupos de 8 


32 DO; 
aislam. 
galvánico en 
grupos  
de 32 


32 DO; 
aislam. 
galvánico en 
grupos  
de 8 


8 DO; aislam. 
galvánicp en 
grupos de 1 


16 DO; 
aislam. 
galvánico 
en grupos  
de 4 


16 DO; 
aislam. 
galvánico en 
grupos  
de 1 


Corriente 
de salida 


2 A 1,5 A 0,5 A 0,5 A 5 A 2 A 2 A 


Tensión 
nominal de 
carga 


24 V DC DC 20 a  
125 V 


24 V DC 24 V DC 120/230 V AC 120/ 
230 V AC 


20 a  
120 V AC 


Diagnóstico  
parametriz-
able 


no sí no sí no no sí 


Alarma de 
diagnóstico 


no sí no sí no no sí 


Salida de 
valores de 
sustitución 


no sí no sí no no sí 


Particulari-
dades 


para altas 
intensidades 


para 
tensiones 
variables 


alta  
escala de 
integración 


particularment
e rápido y 
apto para 
alarmas 


para altas 
intensidades 
con aislam. 
galvánoc 
granular 
canales 


- para 
tensiones 
variables 
con aislam. 
galvánico 
granular 
canales 
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Tabla 4- 3 Módulo de salida por relés: Compendio de las Características   


Características SM 422; DO 16 x UC 30/230 V/Rel. 5 A 
(-1HH00) 


Cantidad de salidas 16 salidas, aisladas galvánicamente en grupos de 8 
Tensión de carga 125 V DC,  


230 V AC 
Particularidades - 
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4.2 Operaciones necesarias desde la selección hasta la puesta en 
servicio de un módulo digital 


Introducción 
En la tabla siguiente se exponen las operaciones que deben ejecutarse sucesivamente para 
poner en marcha los módulos digitales correctamente.  


El orden aquí indicado constituye sólo una sugerencia, siendo posible también efectuar 
antes o después algunas operaciones (p.ej. parametrizar el módulo) o bien montar y poner 
en marcha entre tanto otros módulos, etc. 


Resumen de las operaciones necesarias desde la selección hasta la puesta en marcha de un módulo 
digital 


 
Paso Operación  


1 Elegir el módulo Capítulo 4.1 (Página 99) y capítulo especial 
sobre módulos a partir de capítulo 4.7 
(Página 114)  


2 Montar el módulo en el bastidor Capítulo "Montaje" en el manual Sistemas de 
automatización S7-400 Configuración e 
instalación 


3 Parametrizar el módulo Capítulo 4.3 (Página 103) y capítulo especial 
sobre módulos a partir de capítulo 4.7  


4 Poner en marcha la instalación Capítulo "Puesta en marcha" en el manual 
Sistemas de automatización S7-400 
Configuración e instalación 


5 Diagnosticar la instalación si no se logró 
la puesta en marcha 


Capítulo 4.4 (Página 106) 
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4.3 Parametrizar los módulos digitales 


4.3.1 Parámetros 


Introducción 
Los módulos digitales pueden poseer diferentes Características. Las Características de 
algunos módulos se pueden establecer parametrizándolos del modo correspondiente.  


Herramienta de parametrización 
Los módulos digitales se parametrizan con STEP 7.  


Una vez determinados todos los parámetros, deben transferirse desde la programadora a la 
CPU. Durante un cambio de modo STOP ＞ RUN, la CPU transfiere los parámetros a los 
respectivos módulos digitales.  


Parámetros estáticos y parámetros dinámicos 
Se hace distinción entre parámetros estáticos y dinámicos.  


Los parámetros estáticos se transmiten a los correspondientes módulos digitales después 
de un cambio de estado operativo de STOP ＞ RUN, tal como se indica arriba. 


Los parámetros dinámicos de un controlador S7 pueden modificarse además en el 
programa de usuario actual mediante una SFC. No obstante, tenga en cuenta que tras un 
cambio RUN ＞ STOP, STOP ＞ RUN de la CPU rigen de nuevo los parámetros ajustados 
mediante STEP 7. La parametrización de los módulos en el programa de usuario se 
describe en el anexo. 


Modificar la configuración con la instalación en marcha (CiR)  
CiR (Configuration in RUN) es un procedimiento que permite modificar la instalación o la 
parametrización de determinados módulos. Las modificaciones se efectúan con la 
instalación en marcha, lo que significa que la CPU permanece en el estado operativo RUN 
durante 2,5 segundos como máximo.  


Para más información al respecto, véase el manual "Modificar la configuración con la 
instalación en marcha mediante CiR", que se incluye en formato electrónico como archivo 
PDF en el CD de STEP 7. 
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4.3.2 Parámetros de los módulos de entradas digitales 


Resumen 
Los módulos de entradas digitales parametrizables utilizan, según sus funciones, un 
subconjunto de los parámetros y rangos de valores especificados en la tabla siguiente. Si 
desea saber qué subconjunto "domina" un determinado módulo analógico, consulte el 
apartado para ese módulo. Recuerde que algunos módulos digitales poseen diferentes 
tiempos de retardo según su parametrización.  


Estos ajustes estándar son válidos para el caso que la parametrización no se haya realizado 
con STEP 7. 


Tabla 4- 4 Parámetros de los módulos de entradas digitales 


Parámetros Rango Ajuste estándar2 Tipo de 
parámetro 


Ámbito de 
aplicación 


Habilitación 


 Alarma de diagnóstico1 sí/no no 


 Alarma de proceso1 Sí/no no 


dinámico Módulo 


 CPU de destino para 
alarma 


1 a 4 - estático Módulo 


Diagnóstico 


 Rotura de hilo Sí/no no 


 Falta tensión de carga 
L+/alimentación del sensor


Sí/no no 


Estático Canal 


Causante de la alarma de proceso 


 Flanco positivo Sí/no no 


 Flanco negativo Sí/no no 


Dinámico Canal 


Retardo a la entrada 0,1 ms (DC) 
0,5 ms (DC) 
3 ms (DC) 
20 ms (DC/AC) 


3 (DC) Estático Canal 


Comportamiento en caso de 
anomalía 


Aplicar valor de 
sustitución 
(AVS)  
Mantener último 
valor (MUV)  


AVS Dinámico Módulo 


Aplicar valor de sustitución "1" Sí/no no Dinámico Canal 3 
1 Si se emplea el módulo en ER-1/ER-2 hay que ajustar este parámetro a "no", pues en ER-1/ER-2 
no se prevén circuitos de alarma. 
2 Los módulos digitales sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar y sin el 
soporte de 'HW Config'. 
3 A los canales que no se seleccionan para el valor de sustitución "1" se les asigna el valor de 
sustitución "0". 
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4.3.3 Parámetros de los módulos de salidas digitales 


Resumen 
Los módulos de salidas digitales parametrizables utilizan, según sus funciones, un 
subconjunto de los parámetros y rangos de valores especificados en la tabla siguiente. Si 
desea saber qué subconjunto "domina" un determinado módulo analógico, consulte el 
capítulo para ese módulo (a partir del capítulo 4.7). 


Estos ajustes estándar son válidos si la parametrización no se ha realizado con STEP 7. 


Tabla 4- 5 Parámetros de los módulos de salidas digitales 


Parámetros Rango Ajuste estándar2 Tipo de parámetro Ámbito de 
aplicación 


Habilitación 


 Alarma de 
diagnóstico1 


Sí/no no Dinámico Módulo 


 CPU de destino para 
alarma 


1 a 4 - Estático Módulo 


Comportamiento en 
STOP de la CPU 


Aplicar valor de 
sustitución 
(AVS)  
Mantener último 
valor (MUV)  


AVS Dinámico Módulo 


Diagnóstico 


 Rotura de hilo Sí/no no 


 Falta tensión de carga 
L+  


Sí/no no 


 Cortocircuito a M Sí/no no 


 Cortocircuito a L+ Sí/no no 


 Actuación de fusible Sí/no no 


Estático Canal 


Aplicar valor de 
sustitución "1" 


Sí/no no Dinámico Canal 3 


1 Si se emplea el módulo en ER-1/ER-2 hay que ajustar este parámetro a "no", pues en ER-1/ER-2 
no se prevén circuitos de alarma. 
2 Los módulos digitales sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar y sin el 
soporte mediante 'Config HW'. 
3 A los canales que no se seleccionan para el valor de sustitución "1" se les asigna el valor de 
sustitución "0". 







Módulos digitales  
4.4 Diagnóstico de los módulos digitales 


 Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
106 Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 


4.4 Diagnóstico de los módulos digitales 


4.4.1 Información general sobre avisos de diagnóstico 


Avisos de diagnóstico parametrizables y no parametrizables 
Para el diagnóstico se hace distinción entre avisos de diagnóstico parametrizables y no 
parametrizables.  


Los avisos de diagnóstico parametrizables se reciben únicamente tras habilitar el 
diagnóstico mediante parametrización. Esta parametrización se efectúa en el bloque de 
parámetros "Diagnóstico" en STEP 7, v. capítulo 6.7. 


Los avisos de diagnóstico no parametrizables son ofrecidos siempre por el módulo digital, 
independientemente de la habilitación del diagnóstico. 


Acciones tras un aviso de diagnóstico en STEP 7 
Cada aviso de diagnóstico provoca las acciones siguientes: 


● El aviso es registrado en el diagnóstico del módulo digital y retransmitido a la CPU, 
pudiendo ser leído por el programa de usuario. 


● Se enciende el diodo de anomalía SF en el módulo digital. 


● Si ha parametrizado "Habilitar alarma de diagnóstico" mediante STEP 7, se activa una 
alarma de diagnóstico y se llama al OB 82, v. capítulo 5.5. 


Lectura de los avisos de diagnóstico 
Los avisos de diagnóstico detallados se pueden leer con SFCs en el programa de usuario 
(vea el anexo "Datos de diagnóstico de los módulos de señales").  


También es posible ver la causa del error en el diagnóstico de módulos de STEP 7 (véasela 
ayuda en pantalla de STEP 7). 


Avisos de diagnóstico a través de los diodos LED INTF y EXTF 
Algunos módulos digitales señalizan anomalías a través de sus dos diodos INTF (error 
interno) y EXTF (error externo). Estos LEDs se apagan tras haberse eliminado todas las 
anomalías internas o externas. 


Para saber qué módulos digitales disponen de dichos LEDs de fallos, consulte los datos 
técnicos de los módulos a partir del capítulo 5.7. 


Consulte también 
Información general para la parametrización (Página 229) 


Alarmas de los módulos digitales (Página 110) 
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4.4.2 Avisos de diagnóstico de los módulos digitales 


Resumen 
En la tabla siguiente se relacionan los avisos de diagnóstico para los módulos digitales 
diagnosticables.  


Si desea saber qué aviso de diagnóstico "domina" un determinado módulo, consulte el 
anexo "Datos de diagnóstico de los módulos de señales". 


Tabla 4- 6 Avisos de diagnóstico de los módulos digitales 


Aviso de diagnóstico LED Ámbito de aplicación 
del diagnóstico 


Parametrizable 


Fallo en módulo INTF/EXTF Módulo no 
Error interno INTF Módulo no 
Error externo  EXTF Módulo no 
Error de canal existente INTF/EXTF Módulo no 
Falta tensión auxiliar externa EXTF Módulo no 
Falta conector frontal EXTF Módulo no 
Módulo no parametrizado INTF Módulo no 
Parámetros erróneos INTF Módulo no 
Información de canal existente INTF/EXTF Módulo no 
Modo STOP  - Módulo no 
Fallo en tensión interna INTF Módulo no 
Error EPROM INTF Módulo no 
Alarma de proceso perdida INTF Módulo no 
Error de parametrización INTF Canal no 
Cortocircuito a M EXTF Canal sí 
Cortocircuito a L+ EXTF Canal sí 
Rotura de hilo EXTF Canal sí 
Actuación de fusible INTF Canal sí 
Falta alimentación sensores EXTF Canal/grupo de 


canales 
sí 


Falta tensión de carga L+ EXTF Canal/grupo de 
canales 


sí 


 
 


 Nota 


Para que se detecten las anomalías visualizadas mediante los avisos de diagnóstico para-
metrizables es indispensable que Ud. haya parametrizado debidamente el módulo digital en 
STEP 7. 
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4.4.3 Causas de anomalía y soluciones posibles en los módulos digitales 


Resumen 


Tabla 4- 7 Avisos de diagnóstico de los módulos digitales, causas de error y soluciones posibles 


Aviso de diagnóstico Posible causa de error Solución 
Fallo de módulo Se ha presentado un fallo 


cualquiera detectado por el 
módulo. 


- 


Error interno  El módulo ha detectado un fallo en 
el sistema de automatización. 


- 


Fallo externo  El módulo ha detectado un fallo 
fuera del sistema de 
automatización. 


- 


Error de canal 
existente 


Indica que sólo están defectuosos 
determinados canales. 


- 


Falta tensión auxiliar 
externa 


Falta la tensión necesaria para la 
operación del módulo (tensión de 
carga, alimentación del sensor). 


Aplicar la tensión que falta 


Falta conector frontal Falta el puente entre los terminales 
1 y 2 en el conector frontal 


Montar el puente 


Módulo no  
parametrizado 


El módulo necesita saber si debe 
operar con los parámetros 
predeterminados del sistema o con 
sus propios parámetros. 


Tras POWER ON. se conserva este 
aviso hasta que concluye la 
transferencia de los parámetros desde 
la CPU; parametrice el módulo en caso 
necesario  


Parámetros erróneos Un parámetro o combinación de 
parámetros no es plausible. 


Reparametrizar el módulo 


Información de canal 
existente 


Ha aparecido un error de canal; el 
módulo puede proporcionar más 
información de canal. 


- 


Modo STOP El módulo no ha sido 
parametrizado y no ha concluido 
todavía el primer ciclo del módulo. 


Si tras rearrancar la CPU se hallan 
todos los valores de entrada en la 
memoria intermedia, el aviso se 
desactiva. 


Fallo en tensión 
interna 


Módulo defectuoso Sustituir el módulo 


Error EPROM Módulo defectuoso Sustituir el módulo 
Alarma de proceso 
perdida 


El módulo no puede enviar 
ninguna alarma por no haberse 
confirmado la alarma precedente; 
posible error de configuración 


Modificar el procesamiento de alarmas 
en la CPU (cambiar la prioridad para el 
OB de alarma; abreviar el programa de 
alarmas) 


Error de 
parametrización 


Se transfirieron parámetros 
incorrectos al módulo, p.ej. un 
retardo a la entrada no posible; se 
desactiva el canal correspondiente 


Reparametrizar el módulo 
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Aviso de diagnóstico Posible causa de error Solución 
Sobrecarga de la salida Suprimir la sobrecarga Cortocircuito con M 
Cortocircuito de la salida respecto 
a M 


Revisar el cableado de las salidas 


Cortocircuito con L+ Cortocircuito de la salida respecto 
a L+ 


Revisar el cableado de las salidas 


Interrupción de circuitos Restablecer la conexión 
Falta la alimentación del sensor 
externa 


Conectar el sensor a entre 10 kΩ y 
18 kΩ  
Desactivar el parámetro "Diagnóstico 
rotura de hilo" para ese canal en 
STEP 7 


Rotura de hilo 


Canal no conectado (abierto) 


Cablear el canal 
Actuación de fusible Se han disparado uno o varios 


fusibles en el módulo, originando 
esta anomalía 


Suprimir la sobrecarga y sustituir el 
fusible 


Sobrecarga de alimentación 
sensores 


Suprimir la sobrecarga Falta alimentación 
sensores 


Cortocircuito con M de la 
alimentación sensores 


Suprimir el cortocircuito 


Falta tensión de alimentación L+ 
del módulo. 


Aplicar la tensión de alimentación L+ Falta tensión de 
carga L+ 


El fusible interno del módulo está 
defectuoso 


Sustituir el módulo 
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4.5 Alarmas de los módulos digitales 


Introducción 
En este apartado se describen los módulos digitales en lo que respecta a su 
comportamiento de salida de alarmas. En principio se distinguen las alarmas siguientes: 


● Alarma de diagnóstico 


● Alarma de proceso 


Recuerde que no todos los módulos digitales son aptos para alarmas y que algunos sólo 
"dominan" una parte de las alarmas aquí descritas. Si desea saber qué módulos analógicos 
son aptos para alarmas, consulte las especificaciones técnicas de los módulos. 


Los bloques OB y las funciones SFC mencionados a continuación se tratan detalladamente 
en la Ayuda en pantalla de STEP 7. 


Habilitación de alarmas 
Las alarmas no están preajustadas, es decir que están bloqueadas sin la parametrización 
correspondiente. La habilitación de las alarmas se parametriza en STEP 7. 


Particularidad: módulo enchufado en ER-1/ER-2 
 


 Nota 


Si utiliza un módulo digital en un ER-1/ER-2, deberán ajustarse a "no" los parámetros de 
habilitación de todas las alarmas, pues en ER-1/ER-2 no se prevén circuitos de alarma. 


 


Alarma de diagnóstico 
Si Ud. ha habilitado las alarmas de diagnóstico, se le notificarán a través de una alarma los 
eventos de error entrantes (primera aparición de la anomalía) y los salientes (aviso tras 
subsanarse la anomalía).  


La CPU interrumpe la ejecución del programa de usuario y procesa el bloque de alarma de 
diagnóstico OB82. 


Dentro de su programa de usuario puede solicitar en el OB 82 la función SFC 51 ó la SFC 
59, para obtener información de diagnóstico detallada del módulo.  


Dicha información de diagnóstico es consistente mientras actúa el OB 82. Tras abandonarse 
el OB 82, es confirmada la alarma de diagnóstico en el módulo. 
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Alarma de proceso 
Un módulo de entradas digitales puede activar una alarma de proceso por cada canal 
cuando el cambio de estado de una señal se produzca con flanco positivo, con flanco 
negativo o con ambos tipos de flanco. 


La parametrización se efectúa por canales. Se puede modificar en todo momento (en el 
modo RUN a través del programa de usuario). 


Las alarmas de proceso pendientes activan en la CPU el tratamiento de las mismas (OB 40 
hasta OB 47). La CPU interrumpe para ello la ejecución del programa de usuario o una 
tarea de menor prioridad. 


En el programa de usuario del OB de alarma de proceso (OB 40 hasta OB 47) puede 
determinar cómo debe reaccionar el sistema de automatización a un cambio de flanco. Tras 
abandonarse el OB de alarma de proceso, se acusa la alarma de proceso en el módulo. 


El módulo de entradas digitales puede almacenar transitoriamente por cada canal una 
alarma no disparada aún. Si no hay pendientes de ejecución tareas de mayor prioridad, la 
CPU procesa sucesivamente las alarmas memorizadas (en todos los módulos) de acuerdo a 
su orden de aparición. 


Alarma de proceso perdida 
Si se ha memorizado en el módulo una alarma para un canal y aparece una nueva alarma 
en éste antes de que la CPU haya tratado aquella, se activa una alarma de diagnóstico 
"Alarma de proceso perdida". 


Como consecuencia ya no se registran más alarmas en dicho canal hasta que se haya 
tratado la alarma memorizada en aquél. 


Canales causantes de alarma 
En los datos locales del OB de alarma de proceso se depositan los canales causantes de 
alarma (dentro de la información de arranque del respectivo OB). La información de 
arranque tiene una longitud de dos palabras (bits 0 a 31). El número de bit equivale al 
número de canal. Los bits 16 a 31 no están ocupados.  


Consulte también 
Información general para la parametrización (Página 229) 
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4.6 Característica en la entrada digital 


IEC 61131, tipo 1 y tipo 2 
La norma IEC 61131 exige para la intensidad de entrada: 


● para el tipo 2, una intensidad de entrada ≥ 2 mA ya a +5 V 


● para el tipo 1, una intensidad de entrada ≥ 0,5 mA ya a +5 V 


EN 60947-5-2, BEROs a dos hilos 
En la norma EN 60947-5-2 para BEROs se estipula que al tener éstos el estado de señal "0" 
puede circular una intensidad ≤ 1,5 mA. 


Para la operación con BEROs a dos hilos es decisiva la intensidad de entrada del módulo 
en el estado de señal "0". Esta intensidad debe dimensionarse conforme a los requisitos de 
BERO. 
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Característica en las entradas digitales 
Mientras la corriente que circula por el módulo sea ≤ 1,5 mA, el módulo identifica esto como 
señal "0". 
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Figura 4-1 Característica en las entradas digitales 
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4.7 Módulo de entradas digitales SM 421; DI 32 x DC 24 V 
(6ES7421-1BL01-0AA0) 


Características 
El módulo SM 421; DI 32 x DC 24 V se distingue por las Características siguientes: 


● 32 entradas, aisladas galvánicamente en un grupo de 32 


● Tensión nominal de entrada DC 24 V 


● Adecuado para conmutadores y detectores de proximidad a 2/3/4 hilos (BERO, 
IEC 61131; tipo 1) 


Los LEDs de estado señalizan el estado del proceso. 
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Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 421; DI 32 x DC 24 V 
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Figura 4-2 Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 421; DI 32 x DC 24 V 
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Datos técnicos del módulo SM 421; DI 32 x DC 24 V  
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso Aprox. 500 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 32 
Longitud de cable 


 sin pantalla máx. 600 m 


 con pantalla máx. 1.000 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de alimentación de la electrónica L+ Innecesaria 
Cantidad de entradas accesibles simultáneamente 32 
Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales No 


Diferencia de potencial admisible 


 Entre circuitos diferentes 75 V DC / 60 V AC 


Aislamiento ensayado con 


 Canales respecto al bus posterior y la tensión de 
carga L + 


500 V DC 


Consumo 


 Del bus posterior (5 V) Máx. 20 mA 


Potencia disipada del módulo Típ. 6 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas Ninguna 
Funciones de diagnóstico Ninguna 
Valores de sustitución aplicables no 
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Datos para selección de un sensor 
Tensión de entrada 


 Valor nominal 24 V DC 


 Para señal "1" 13 a 30 V 


 Para señal "0" -30 a 5 V 


Intensidad de entrada 


 con señal "1" 7 mA 


Retardo a la entrada 


 de "0" a "1" 1,2 a 4,8 ms 


 de "1" a "0" 1,2 a 4,8 ms 


Característica de entrada Según IEC 61131-2; tipo 1 
Conexión de BEROs a 2 hilos posible 


 Intensidad de reposo admisible Máx. 1,5 mA 
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4.8 Módulo de entradas digitales SM 421; DI 16 x DC 24 V 
(6ES7421-7BH01-0AB0) 


4.8.1 Características 


Resumen 
El módulo SM 421; DI 16 x DC 24 V se distingue por las Características siguientes: 


● 16 entradas, aisladas galvánicamente en 2 grupos de 8 


● Procesamiento rápido de señales: filtro de entrada a partir de 50 µs 


● Tensión nominal de entrada DC 24 V 


● Adecuado para conmutadores y detectores de proximidad a 2/3/4 hilos (BEROs, 
IEC 61131-2; tipo 2) 


● 2 alimentaciones para sensores, 8 canales c/u, a prueba de cortocircuitos 


● Conexión externa redundante de alimentac. sensor posible 


● Indicadores de estado "tensión sensores (Vs) O.K." 


● Indicador de error de grupo para errores internos (INTF) y externos (EXTF) 


● Diagnóstico parametrizable 


● Alarma de diagnóstico parametrizable 


● Alarmas de proceso parametrizables 


● Retardos de entrada parametrizables 


● Retardos de entrada parametrizables en el rango de entrada 


Los LEDs de estado señalizan el estado del proceso. 
 


 Nota 


Para este módulo se utilizan los mismos repuestos que para el SM 421; DI 16 x DC 24 V; 
(6ES7421-7BH00-0AB0) 


Para poder ejecutar la función "Retardo a la entrada 50 µs" se requiere el software STEP 7 
a partir de V 5.2. 
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Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 421; DI 16 x DC 24 V 
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Figura 4-3 Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 421; DI 16 x DC 24 V 
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Esquema de conexiones para alimentación redundante de sensores 
La figura siguiente muestra la forma de alimentar adicionalmente, es decir con una fuente 
redundante, los sensores a través de Vs (p.ej. a través de otro módulo).  


 Vs


M


L+
1 L+


2 L+


±


Excitador
a prueba de cortos


Módulo de
entradas digitales


a los sensores  
Figura 4-4 Esquema de conexiones para la alimentación redundante de sensores en SM 421; DI 16 


x DC 24 V 


Datos técnicos del módulo SM 421; DI 16 x DC 24 V 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 600 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 16 
Longitud de cable 


 Sin pantalla, retardo a la entrada 
0,1 ms 
0,5 ms 
3ms 


 
Máx. 20 m 
Máx. 50 m 
Máx. 600 m 


 Con pantalla, retardo a la entrada 
0,1 ms 
0,5 ms 
3ms 


 
Máx. 30 m 
Máx. 70 m 
Máx. 1000 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de alimentación de la electrónica y 
sensores L+ 


24 V DC  


 Protección contra inversión de polaridad sí 


Cantidad de entradas accesibles simultáneamente 16 
Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre canales y tensión de alimentación de la 
electrónica 


no 


 Entre los canales  
en grupos de 


Sí 
8 


Diferencia de potencial admisible 


 Entre circuitos diferentes 75 V DC, 60 V AC 
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Aislamiento ensayado con 


 Canales respecto al bus posterior y la tensión de 
carga L+ 


500 V DC 


 Entre los grupos de canales 500 V DC 


Consumo 


 Del bus posterior (5 V) Máx. 130 mA 


 De la tensión de alimentación L+ Máx. 120 mA 


Potencia disipada del módulo típ. 5 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas 


 Alarma de proceso Parametrizable 


 Alarma de diagnóstico Parametrizable 


Funciones de diagnóstico 


 Vigilancia de la tensión de alimentación de la 
electrónica 


sí 


 Vigilancia de la tensión de carga Un LED verde por grupo 


 Indicador de error de grupo 
para error interno 
para error externo 


 
LED rojo (INTF) 
LED rojo (EXTF) 


 Indicador de error de canal Ninguna 


 Lectura de informaciones de diagnóstico sí 


Vigilancia de 


 Rotura de hilo I < 1 mA 


Valores de sustitución aplicables sí 
Salidas de alimentación de sensores 


Cantidad de salidas 2 
Tensión de salida 


 Con carga Mín. L+ (-2,5 V) 


Intensidad de salida 


 Valor nominal 120 mA 


 Rango admisible 0 a 150 mA 


Alimentación (redundante) adicional posible 
Protecc. cortocirc. Si, electrónica 
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Datos para selección de un sensor 
Tensión de entrada 


 Valor nominal 24 V DC 


 Para señal "1" 11 a 30 V 


 Para señal "0" -30 a 5 V 


Intensidad de entrada 


 Con señal "1" 6 a 12 mA 


 Con señal "0" < 6 mA 


Característica de entrada Según IEC 61131; tipo 2 
Conexión de BEROs a 2 hilos 
 Intensidad de reposo admisible 


posible 
Máx. 3 mA 


Tiempo, frecuencia 
Tiempo de tratamiento interno 1para 


 Sólo detección de estado 
Retardo a la entrada de los grupos de canales 
0,05 ms/0,05 ms 
Retardo a la entrada de los grupos de canales 
0,05 ms/0,1 ms ó 0,1 ms/0,1 ms 
Retardo a la entrada de los grupos de canales ≥ 
0,5 ms 


 
Máx. 50 µs 
 
Máx. 70 µs 
 
Máx. 180 µs 


 Detección de estado y habilitación de alarmas de 
proceso 
Retardo a la entrada de los grupos de canales 
0,05 ms/0,05 ms 2) 
Retardo a la entrada de los grupos de canales 
0,05 ms/0,1 ms ó 0,1 ms/0,1 ms 
Retardo a la entrada de los grupos de canales ≥ 
0,5 ms 


 
Máx. 60 µs 
 
Máx. 80 µs 
 
Máx. 190 µs 


Tiempo de tratamiento interno para diagnóstico/ alarma 
de diagnóstico 


Máx. 5 ms 


Retardo a la entrada (EV)  


 Parametrizable sí 


 Valor nominal 0,05 / 0,1 /0,5 / 3 ms 


 Frecuencia de entrada  
(con tiempo de retardo 0,1 ms) 


< 2kHz 


Los valores entran en tiempos de ciclo y de reacción. 
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Cableado del sensor 
Cableado del sensor con resistencia para la vigilancia 
de rotura de hilo 


10 a 18 kΩ 


1 Al tiempo de ejecución total se le suman los tiempos de filtrado del retardo a la entrada 
seleccionado. 
2 Valor de sustitución; para poder aplicarlo no deben estar seleccionados el diagnóstico ni la alarma 
de diagnóstico. 
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4.8.2 Parametrización del módulo SM 421; DI 16 x DC 24 V 


Parametrización 
La parametrización de los módulos digitales se describe en el capítulo 5.3.  


Parámetros del módulo SM 421; DI 16 x DC 24 V 
En la tabla siguiente se relacionan los parámetros ajustables para el módulo SM 421; DI 16 
x DC 24 V, así como los respectivos valores estándar. 


Tabla 4- 8 Parámetros del módulo SM 421; DI 16 x DC 24 V 


Parámetros Rango Ajuste estándar2 Tipo de 
parámetro 


Rango efectivo 


Habilitación 


 Alarma de diagnóstico1 sí/no no 


 Alarma de proceso1 Sí/no no 


dinámico Módulo 


 CPU de destino para alarma 1 a 4 - estático Módulo 


Diagnóstico 


 Rotura de hilo Sí/no no 


 Falta tensión de carga L+/alimentación 
del sensor 


Sí/no no 


Estático Canal 
Grupo de 
canales 


Causante de la alarma de proceso 


 Flanco positivo Sí/no 


 Flanco negativo Sí/no 


- Dinámico Canal 


Retardo a la entrada 0,05 ms 
0,1 ms  
0,5 ms  
3 ms  


3 ms Estático Grupo de 
canales 


Comportamiento en caso de fallo Aplicar valor de 
sustitución (AVS) 
Mantener último 
valor (MUV) 


AVS Dinámico Módulo 


Aplicar valor de sustitución "1" Sí/no no Dinámico Canal 
1 Si se emplea el módulo en ER-1/ER-2 hay que ajustar este parámetro a "no", pues en ER-1/ER-2 no se prevén circuitos 
de alarma. 
2 Los módulos digitales sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar. 


Asignación de las alimentaciones de sensores a los grupos de canales 
Las dos alimentaciones de sensores del módulo se utilizan para abastecer a 2 grupos de 
canales: entradas 0 a 7 y entradas 8 a 15. En estos grupos de canales se parametriza 
también el diagnóstico para la alimentación de los sensores. 
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Aseguramiento de la detección de rotura de hilo 
Para asegurar la detección de rotura de hilo se requiere un cableado de sensores externo 
mediante una resistencia comprendida entre 10 kΩ y 18 kΩ. Dicha resistencia debe 
conectarse en paralelo con el contacto y hallarse lo más cerca posible del sensor.  


Esta resistencia adicional no es necesaria: 


● si se utilizan BEROs a dos hilos 


● si no se parametriza el diagnóstico "rotura de hilo" 


Asignación del retardo a la entrada a los grupos de canales 
Sólo es posible ajustar el retardo a la entrada por grupos de canales, es decir el ajuste para 
el canal 0 rige para las entradas 0 a 7 y el ajuste para el canal 8 rige para las entradas 8 a 
15.  


 


 Nota 


Los parámetros registrados en los canales restantes (1 a 7 y 9 a 15) deben equivaler al 
ajuste 0 respectivamente 8, pues de lo contrario se señalizan los respectivos canales como 
"parametrizados erróneamente".  


Las alarmas de proceso aparecidas entre tanto se notifican a posteriori tras ser acusadas. 
 


Optimización de los tiempos de propagación de señal 
El tiempo de propagación de señal más rápido se obtiene mediante los ajustes siguientes: 


● los dos grupos de canales están parametrizados con un retardo a la entrada de 50 µs 


● todos los diagnósticos (anomalía en tensión de carga, rotura de hilo) están desactivados 


● la alarma de diagnóstico no está habilitada 


Consulte también 
Parámetros (Página 103) 
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4.8.3 Comportamiento de SM 421; DI 16 x DC 24 V 


Repercusión del estado operativo y la tensión de alimentación en los valores de entrada 
Los valores de entrada de SM 421; DI 16 x DC 24 dependen del estado operativo de la CPU 
y de la tensión de alimentación del módulo. 


Tabla 4- 9 Dependencias de los valores de entrada del estado de la CPU y la tensión de 
alimentación L+ 


Estado CPU Tensión de alimentación L+ en 
módulo digital 


Valor de entrada al módulo digital 


L+ aplicada Valor de proceso RUN 
L+ no aplicada Señal 0* 
L+ aplicada Valor de proceso 


RED CON. 


STOP 
L+ no aplicada Señal 0* 
L+ aplicada - RED DESC. - 
L+ no aplicada - 


* depende de la parametrización  


Comportamiento en caso de fallar la tensión de alimentación 
El fallo de la tensión de alimentación en SM 421; DI 16 x DC 24 se señaliza siempre 
mediante el LED EXTF del módulo. Dicha información es preparada además en el módulo 
(registro del diagnóstico). 


La salida de la alarma de diagnóstico depende de si ha sido parametrizada o no. 


Cortocircuito de la alimentación sensores Vs 
Independientemente de la parametrización, se apaga el respectivo LED Vs en caso de 
cortocircuitarse la alimentación de sensores Vs. 
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Repercusión de determinados fallos y de la parametrización sobre los valores de entrada 
Los valores de entrada de SM 421; DI 16 x DC 24 dependen de algunas anomalías y de la 
parametrización del módulo. En la tabla siguiente se exponen estas dependencias.  


Los demás avisos de diagnóstico del módulo se especifican en el anexo "Datos de 
diagnóstico de los módulos de señales". 


Tabla 4- 10 Dependencias de los valores de entrada de fallos y de la parametrización 


Aviso de diagnóstico Parámetro 
"diagnóstico" 


Parámetro 
"comportamiento 
en caso de fallo" 


Valor de entrada al módulo digital 


Módulo no 
parametrizado 


no 
desconectable 


irrelevante Señal 0 (todos los canales) 


 Aplicar  
valor de 
sustitución 


Valor de sustitución parametrizado Falta conector frontal 


 Mantener el último 
valor válido 


Ultimo valor válido introducido 


Parámetros erróneos 
(módulo/canal) 


no 
desconectable 


irrelevante Señal 0 (módulo/todos los canales 
parametrizados erróneamente) 


Aplicar  
valor de 
sustitución 


Valor de sustitución parametrizado Fallo en tensión 
interna 


no 
desconectable 


Mantener el último 
valor válido 


Ultimo valor válido introducido 


Alarma de proceso 
perdida 


no 
desconectable 


irrelevante Valor actual del proceso 


desactivado - Señal 0 
Aplicar  
valor de 
sustitución 


Valor de sustitución parametrizado 
Rotura de hilo (por 
cada canal) activado 


Mantener el último 
valor válido 


Ultimo valor válido introducido 


desactivado - Señal 0 
Aplicar  
valor de 
sustitución 


Valor de sustitución parametrizado 
Falta alimentación del 
sensor (activado a 
través de "Falta 
tensión de carga L+") 


activado 


Mantener el último 
valor válido 


Último valor vigente introducido 


desactivado - Señal 0 si está conectado el contacto 
a través de la alimentación del sensor; 
valor del proceso en caso de 
alimentación del sensor externa 


Aplicar  
valor de 
sustitución 


Valor de sustitución parametrizado 


Falta tensión de 
carga L+ (por grupo 
de canales) 


activado 


Mantener el último 
valor válido 


Último valor vigente introducido 
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Comportamiento con un retardo a la entrada de 0,1 ms o 0,05 ms y aparición de una anomalía 
Si ha parametrizado lo siguiente: 


● Retardo a la entrada: 0,1 ms ó 0,05 ms 


● Comportamiento en caso de fallo: "Mantener último valor" (MUV) o "Aplicar valor de 
sustitución" (AVS) 


● Aplicar valor de sustitución "1" 


al aparecer una anomalía en un canal con la señal 1 podría: 


● emitirse brevemente una señal 0 y 


● generarse una alarma de proceso (si estuviera parametrizada) 


antes de emitirse el último valor válido o el valor de sustitución "1". 
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4.9 Módulo de entradas digitales SM 421; DI 16 x AC 120 V 
(6ES7421-5EH00-0AA0) 


Características 
El módulo SM 421; DI 16 x AC 120 V se distingue por las Características siguientes: 


● 16 entradas con aislamiento galvánico 


● Tensión nominal de entrada 120 V AC 


● Adecuado para conmutadores y detectores de proximidad a 2 hilos (BERO, IEC 61131; 
tipo 2) 
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Esquema de conexiones de SM 421; DI 16 x AC 120 V 
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Figura 4-5 Esquema de conexiones de SM 421; DI 16 x AC 120 V 
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Datos técnicos del módulo SM 421; DI 16 x AC 120 V 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso Aprox. 650 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 16 
Longitud de cable  


 sin pantalla 600 m 


 con pantalla 1000 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Cantidad de entradas accesibles simultáneamente 16 
Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales  
en grupos de 


Sí 
1 


Diferencia de potencial admisible 


 Entre Minterna y las entradas 120 V AC 


 Entre las entradas de diferentes grupos 250 V AC 


Aislamiento ensayado con 1500 V AC 
Consumo 


 Del bus posterior (5 V) Máx. 100 mA 


Disipación del módulo Típ. 3,0 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas Ninguna 
Funciones de diagnóstico Ninguna 


Datos para selección de un sensor 
Tensión de entrada 


 Valor nominal 120 V 


 Para señal "1" 72 a 132 V AC 


 Para señal "0" 0 a 20 V 


 Rango de frecuencia 47 a 63 Hz 


Intensidad de entrada 


 Con señal "1" 6 a 20 mA 


 Con señal "0" 0 a 4 mA 


Retardo a la entrada 


 de "0" a "1" 2 a 15 ms 


 de "1" a "0" 5 a 25 ms 
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Característica de entrada Según IEC 61131; tipo 2 
Conexión de BEROs a 2 hilos 
 Intensidad de reposo admisible 


posible 
Máx. 4 mA 
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4.10 Módulo de entradas digitales SM 421; DI 16 x UC 24/60 V; 
(6ES7421-7DH00-0AB0) 


4.10.1 Características 


Resumen 
El módulo SM 421; DI 16 x UC 24/60 V se distingue por las Características siguientes: 


● 16 entradas, con aislamiento galvánico individual 


● Tensión nominal de entrada 24 V c.u. a 60 V c.u. 


● Adecuado para conmutadores y detectores de proximidad (BERO) a 2 hilos 


● Apropiado como entrada de tipos P y M 


● Indicador de error de grupo para errores internos (INTF) y externos (EXTF) 


● Diagnóstico parametrizable 


● Alarma de diagnóstico parametrizable 


● Alarmas de proceso parametrizables 


● Retardos de entrada parametrizables 


Los LEDs de estado señalizan el estado del proceso. 
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Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 421; DI 16 x UC 24/60 V  
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Figura 4-6 Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 421; DI 16 x UC 24/60 V 
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Datos técnicos del módulo SM 421; DI 16 x UC 24/60 V  
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 600 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 16 
Longitud de cable  


 Sin pantalla, retardo a la entrada 
0,5 ms 
3 ms 
10 / 20 ms 


 
Máx. 100 m 
Máx. 600 m 
Máx. 600 m 


 Longitud de cable apantallado 1000 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Cantidad de entradas accesibles simultáneamente 16 
Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales  
en grupos de 


Sí 
1 


Diferencia de potencial admisible 


 Entre circuitos diferentes 75 V DC, 60 V AC 


Aislamiento ensayado con 


 Canales respecto al bus posterior y la tensión de 
carga L+ 


1500 V AC 


 Entre los canales 1500 V AC 


Consumo  


 Del bus posterior (5 V) Máx. 150 mA 


Potencia disipada del módulo Típ. 8 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas 


 Alarma de proceso parametrizable 


 Alarma de diagnóstico parametrizable 


Funciones de diagnóstico parametrizable 


 Indicador de error de grupo 
para error interno 
para error externo 


 
LED rojo (INTF) 
LED rojo (EXTF) 


 Indicador de error de canal Ninguna 


 Lectura de informaciones de diagnóstico posible 
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Vigilancia de 


 Rotura de hilo I > 0,7 mA 


Valores de sustitución aplicables no 
Datos para selección de un sensor 


Tensión de entrada 


 Valor nominal 24 a 60 V c.u. 


 Para señal "1" 15 a 72 V AC 
-15 a -72 V AC 
15 a 60 V AC 


 Para señal "0" - 6 a +6 V DC 
0 a 5 V AC 


Rango de frecuencia DC/AC 47 a 63 Hz 
Intensidad de entrada 


 Con señal "1" Típ. 4 a 10 mA 


Característica de entrada  anál. IEC 61131-2 1) 
Conexión de BEROs a 2 hilos 
 Intensidad de reposo admisible 


posible 
Máx. 0,5 a 2 mA2) 


Tiempo, frecuencia 
Tiempo interno de tratamiento de señales para 


 Sólo alarma de proceso habilitada Máx. 450 µs 


 Habilitación alarma de proceso y de diagnóstico máx. 2 ms 


Retardo a la entrada (EV) 


 parametrizable sí 


 Valor nominal 0,5 / 3 / 10 / 20 ms 


Los valores entran en tiempos de ciclo y de reacción. 
Cableado del sensor 


Cableado del sensor con resistencia para la vigilancia de rotura de hilo 


 Tensión nominal 24 V (15 hasta 35 V) 18 kΩ 


 Tensión nominal 48 V (30 hasta 60 V) 39 kΩ 


 Tensión nominal 60 V (50 hasta 72 V) 56 kΩ 


1 IEC 61131-2 no incluye datos para los módulos UC. No obstante, los valores se han adaptado en lo 
posible a la norma IEC 61131-2. 
2 Mínima corriente de reposo requerida para la vigilanci de rotura de hilo. 
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4.10.2 Parametrización de SM 421; DI 16 x UC 24/60 V 


Parametrización 
La parametrización de los módulos digitales se describe en el capítulo 5.3.  


Parámetros de SM 421; DI 16 x UC 24/60 V 
La tabla siguiente muestra una relación de los parámetros ajustables para el módulo 
SM 421; DI 16 x UC 24/60 V, así como los respectivos valores predeterminados. 


Tabla 4- 11 Parámetros de SM 421; DI 16 x UC 24/60 V 


Parámetros Rango de valores Ajuste estándar2 Tipo de parámetro Rango efectivo 
Habilitación 


 Alarma de diagnóstico1 Sí/no no 


 Alarma de proceso1 Sí/no no 


Dinámico Módulo 


 CPU de destino para alarma 1 a 4 - Estático Módulo 


Diagnóstico 


 Rotura de hilo Sí/no no Estático Canal 


Causante de la alarma de proceso 


 Flanco positivo 
 Flanco negativo 


sí/no 
sí/no 


- Dinámico Canal 


Retardo a la entrada3 0,5 ms (DC) 
3 ms (DC) 
20 ms (DC/AC) 


3 ms (DC) Estático Grupo de canales 


1 Si se emplea el módulo en ER-1/ER-2 hay que ajustar este parámetro a "no", pues en ER-1/ER-2 no se prevén circuitos 
de alarma. 
2 Los módulos digitales sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar. 
3 Si se ajusta 0,5 ms no debería parametrizarse ningún diagnóstico, pues el tiempo de procesamiento interno para las 
funciones de diagnóstico puede ser > 0,5 ms. 


Aseguramiento de la detección de rotura de hilo 
Para asegurar la detección de rotura de hilo se requiere un cableado de sensores externo 
mediante una resistencia comprendida entre 18 y 56 kΩ. Dicha resistencia debe conectarse 
en paralelo con el contacto y hallarse lo más cerca posible del sensor.  


Esta resistencia adicional no es necesaria: 


● si se utilizan BEROs a dos hilos 


● si no se parametriza el diagnóstico "rotura de hilo" 
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Asignación del retardo a la entrada a los grupos de canales 
Sólo es posible ajustar el retardo a la entrada por grupos de canales, es decir el ajuste para 
el canal 0 rige para las entradas 0 a 7 y el ajuste para el canal 8 rige para las entradas 8 a 
15.  


 


 Nota 


Los parámetros registrados en los canales restantes (1 a 7 y 9 a 15) deben equivaler al 
ajuste 0 respectivamente 8, pues de lo contrario se señalizan los respectivos canales como 
"parametrizados erróneamente".  


Las alarmas de proceso aparecidas entre tanto se señalizan a posteriori tras ser acusadas. 
 


Optimización de los tiempos de propagación de señal 
El tiempo de propagación de señal más rápido se obtiene mediante los ajustes siguientes: 


● los dos grupos de canales están parametrizados con un retardo a la entrada de 0,5 ms 


● el parámetro "diagnóstico" está desactivado 


● la alarma de diagnóstico no está habilitada 


Cableado como entrada de tipo P o M 
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0V


- L+


U_s


"1"
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"0"


0V


L+


- L+


U_s


DI_xN
SM 421 DI 16xUC 24/60 V


  L+


U_s


Canal x del


Tipo P tipo M


Umbral de entrada  
Figura 4-7 Cableado como entrada de tipo P o M 


Consulte también 
Parámetros (Página 103) 
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4.11 Módulo de entradas digitales SM 421; DI 16 x UC 120/230 V 
(6ES7421-1FH00-0AA0) 


Características 
El módulo SM 421; DI 16 x UC 120/230 V se distingue por las Características siguientes: 


● 16 entradas con aislamiento galvánico 


● Tensión nominal de entrada 120/230 V c.u. 


● Adecuado para conmutadores y detectores de proximidad a 2 hilos 
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Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 421; DI 16 x UC 120/230 V 
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Figura 4-8 Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 421; DI 16 x UC 120/230 V 
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Datos técnicos del módulo SM 421; DI 16 x UC 120/230 V 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 650 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 16 
Longitud de cable 


 sin pantalla 600 m  


 con pantalla 1000 m  


Tensiones, intensidades, potenciales 
Cantidad de entradas accesibles simultáneamente 16 a 120 V 


8 a 240 V 
16 con bandeja de ventiladores 


Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales  
en grupos de 


Sí 
4 


Diferencia de potencial admisible  


 Entre Minterna y las entradas 230 V AC 


 Entre las entradas de diferentes grupos 500 V AC 


Resistencia de aislamiento 4000 V AC 
Consumo 


 Del bus posterior (5 V) máx. 100 mA 


Potencia disipada del módulo Típ. 3,5 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas Ninguna 
Funciones de diagnóstico Ninguna 


Datos para selección de un sensor 
Tensión de entrada 


 Valor nominal 120/ 230 V c.u. 


 Para señal "1" 79 a 264 V AC  
80 a 264 V DC 


 Para señal "0" 0 a 40 V c.u. 


 Rango de frecuencia 47 a 63 Hz 


Intensidad de entrada 


 Con señal "1" 2 a 5 mA 


 Con señal "0" 0 a 1 mA 
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Retardo a la entrada 


 de "0" a "1" 5 a 25 ms 


 de "1" a "0" 5 a 25 ms 


Característica de entrada Según IEC 61131-2; tipo 1 
Conexión de BEROs a 2 hilos 
 Intensidad de reposo admisible 


posible 
Máx. 1 mA 
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4.12 Módulo de entradas digitales SM 421; DI 16 x UC 120/230 V 
(6ES7421-1FH20-0AA0) 


Características 
El módulo SM 421; DI 16 x UC 120/230 V se distingue por las Características siguientes: 


● 16 entradas, aisladas galvánicamente en grupos de 4 


● Tensión nominal de entrada 120/230 V c.u. 


● Característica de entrada según IEC 61131-2; tipo 2 


● Adecuado para conmutadores y detectores de proximidad (BERO) a 2 hilos 


Los LEDs de estado señalizan el estado del proceso. 
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Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 421; DI 16 x UC 120/230 V 
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Figura 4-9 Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 421; DI 16 x UC 120/230 V 
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Datos técnicos del módulo SM 421; DI 16 x UC 120/230 V 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 650 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 16 
Longitud de cable 


 sin pantalla 600 m  


 con pantalla 1000 m  


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de alimentación de la electrónica L+ Ninguna 
Cantidad de entradas accesibles simultáneamente 16 
Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales  
en grupos de 


sí 
4 


Diferencia de potencial admisible 


 Entre Minterna y las entradas 250 V AC 


 Entre las entradas de diferentes grupos 500 V AC 


Resistencia de aislamiento 4000 V AC 
Consumo 


 Del bus posterior (5 V) Máx. 80 mA 


Potencia disipada del módulo Típ. 12 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas Ninguna 
Funciones de diagnóstico Ninguna 
Valores de sustitución aplicables no 


Datos para selección de un sensor 
Tensión de entrada 


 Valor nominal 120/ 230 V c.u. 


 Para señal "1" 74 a 264 V AC 
80 a 264 V DC 
-80 a -264 V DC 


 Para señal "0" 0 a 40 V AC 
-40 a +40 V DC 


Rango de frecuencia 47 a 63 Hz 
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Intensidad de entrada 


 Para señal "1" (120 V) Típ. 10 mA AC 
típ. 1,8 mA DC. 


 Para señal "1" (230 V) Típ. 14 mA AC 
típ. 2 mA DC 


 Con señal "0" 0 a 6 mA AC  
0 a 2 mA DC 


Retardo a la entrada 


 de "0" a "1" Máx. 20 ms AC  
Máx. 15 ms DC 


 de "1" a "0" Máx. 30 ms AC  
Máx. 25 ms DC 


Característica de entrada según IEC 61131-2; tipo 2 
Conexión de BEROs a 2 hilos 
 Intensidad de reposo admisible 


posible 
Máx. 5 mA AC 
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4.13 Módulo de entradas digitales SM 421; DI 32xUC 120 V 
(6ES7421-1EL00-0AA0) 


Características 
El módulo SM 421; DI 32 x UC 120 V se distingue por las Características siguientes: 


● 32 entradas con aislamiento galvánico 


● Tensión nominal de entrada 120 V c.u. 


● Adecuado para conmutadores y detectores de proximidad a 2 hilos 
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Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 421; DI 32 x UC 120 V 
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Figura 4-10 Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 421; DI 32 x UC 120 V 
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Datos técnicos del módulo SM 421; DI 32 x UC 120 V 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 600 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 32 
Longitud de cable 


 sin pantalla 600 m 


 con pantalla 1000 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 


 Protección contra inversión de polaridad sí 


Cantidad de entradas accesibles simultáneamente 32 
Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales  
en grupos de 


sí 
8 


Diferencia de potencial admisible 


 Entre Minterna y las entradas 120 V AC 


 Entre las entradas de diferentes grupos 250 V AC 


Aislamiento ensayado con 1500 V AC 
Consumo 


 Del bus posterior (5 V) Máx. 200 mA 


Potencia disipada del módulo Típ. 6,5 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas Ninguna 
Funciones de diagnóstico Ninguna 


Datos para selección de un sensor 
Tensión de entrada 


 Valor nominal 120 V c.u. 


 Para señal "1" 79 a 132 V AC 
80 a 132 V DC 


 Para señal "0" 0 a 20 V 


 Rango de frecuencia 47 a 63 Hz 


Intensidad de entrada 


 Con señal "1" 2 a 5 mA 


 Con señal "0" 0 a 1 mA 
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Retardo a la entrada 


 de "0" a "1" 5 a 25 ms 


 de "1" a "0" 5 a 25 ms 


Característica de entrada Según IEC 61131; tipo 1 
Conexión de BEROs a 2 hilos posible 


 Intensidad de reposo admisible máx. 1 mA 
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4.14 Módulo de salidas digitales SM 422; DO 16 x DC 24 V/2 A 
(6ES7422-1BH11-0AA0) 


Características 
El módulo SM 422; DO 16 x DC 24 V/2 A se distingue por las Características siguientes: 


● 16 salidas, aisladas galvánicamente en dos grupos de 8 


● Intensidad de salida 2 A 


● Tensión nominal de carga 24 V DC 


Los LEDs de estado señalizan el estado del sistema aunque no esté enchufado el conector 
frontal. 


Peculiaridad de la puesta en marcha 
Entre el módulo de salidas digitales SM 422; DO 16 x DC 24 V/2 A con la referencia 
6ES7422-1BH11-0AA0 y el módulo de salidas digitales SM 422; DO 16 x DC 24 V/2 A con 
la referencia 6ES7422-1BH10-0AA0 existe la diferencia siguiente: 


Para poner en marcha el módulo no es necesario alimentar cada grupo de 8 salidas con la 
tensión de carga (p.ej. conexión de 1L+ y 3L+). Este módulo es operable plenamente 
aunque sólo uno de los grupos reciba alimentación con L+. 


 


 Nota 


Ahora ya no es posible desactivar todas las salidas desconectando tan sólo una 
alimentación L+, tal como podía realizarse con el módulo anterior 6ES7422-1BH10-0AA0. 
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Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 422; DO 16 x DC 24 V/2 A 
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Figura 4-11 Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 422; DO 16 x DC 24 V/2 A 
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Datos técnicos del módulo SM 422, DO 16 x DC 24 V/2 A  
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 600 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de salidas 16 
Longitud de cable  


 sin pantalla 600 m 


 con pantalla 1000 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de alimentación de la electrónica L+ 24 V DC 
Tensión nominal de carga L + 24 V DC 
Corriente total de las salidas (cada grupo de alimentación 1 para 2 salidas) 


 hasta 40 °C máx. 3 A 


 hasta 60 °C máx. 2 A 


Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales  
en grupos de 


Sí 
8 


Diferencia de potencial admisible 


 Entre circuitos diferentes 75 V DC / 60 V AC 


Aislamiento ensayado con 


 Canales respecto al bus posterior y la tensión de 
carga L+ 


500 V DC 


 entre las salidas de diferentes grupos 500 V DC 


Consumo 


 Del bus posterior (5 V) máx. 160 mA 


 Tensión de alimentación y de carga L +  
(sin carga) 


máx. 30 mA 


Potencia disipada del módulo típ. 5 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas Ninguna 
Funciones de diagnóstico Ninguna 
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Datos para la selección de un actuador  
Tensión de salida 


 Con señal "1" mín. L+ (-0,5 V) 


Intensidad de salida 


 Con señal "1" 
Valor nominal 
Rango admisible 


 
2A 
5 mA a 2,4 A 


 con señal "0" (intensidad residual) máx. 0,5 mA 


Retardo de salida (bajo carga óhmica) 


 de "0" a "1" máx. 1 ms 


 de "1" a "0" máx. 1 ms 


Rango de resistencia de carga 24 Ω a 4 kΩ 
Carga de lámparas máx. 10 W 
Conexión en paralelo de 2 salidas 


 para mando redundante de una carga posible (sólo salidas del mismo grupo) 


 Para aumentar la potencia imposible 


Activación de una entrada digital posible 
Frecuencia de conmutación máx. 


 bajo carga óhmica 100 Hz 


 bajo carga inductiva según IEC 947-51, DC 13 0,2 Hz a 1 A 
0,1 Hz a 2 A 


 bajo carga de lámparas máx. 10 Hz 


Limitación (interna) de la tensión de corte inductiva máx. -30 V 
Protección de salidas contra cortocircuitos 
 umbral de conmutación 


cadencias electrónicas2 


2,8 a 6A 


1 Un grupo de alimentación siempre está formado por dos canales colindantes, partiendo de canal 0. 
Los canales 0 y 1, 2 y 3, ... 14 y 15 forman un grupo de alimentación en cada caso. 
2 Tras un cortocircuito no se garantiza la reconexión a plena carga. Este hecho se puede 
contrarrestar de la siguiente manera: 
 sustituyendo la señal en la salida o bien 
 interrumpiendo la tensión de carga del módulo o bien 
 separando provisionalmente la carga de la salida 
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4.15 Módulo de salidas digitales SM 422; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 
(6ES7422-5EH10-0AB0) 


4.15.1 Características 


Resumen 
El módulo SM 422; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A se distingue por las Características 
siguientes: 


● 16 salidas protegidas por cada canal, protección contra inversión de polaridad y con 
aislamiento galvánico en grupos de 8 


● Intensidad de salida 1,5 A 


● Tensión nominal de carga 20 a 125 V DC 


● Indicador de error de grupo para errores internos (INTF) y externos (EXTF) 


● Diagnóstico parametrizable 


● Alarma de diagnóstico parametrizable 


● Salida de valores de sustitución parametrizable 
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Esquema de conexiones del módulo SM 422; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 
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Figura 4-12 Esquema de conexiones del módulo SM 422; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 
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Datos técnicos del módulo SM 422; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A  
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 800 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de salidas 16 
Longitud de cable  


 sin pantalla máx. 600 m 


 con pantalla máx. 1.000 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de carga L1; 20 V a 138 V DC 


 Protección contra inversión de polaridad sí, mediante fusible 


Intensidad total de las salidas 1) 
  con bandeja de 


ventiladores 


 hasta 40 °C máx. 16 A  21 A 


 hasta 60 °C máx. 8 A  14 A 


Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales sí 


en grupos de 8 
Diferencia de potencial admisible 


 entre las salidas de diferentes grupos 250 V AC 


Aislamiento ensayado con 1500 V AC 
Consumo 


 Del bus posterior (5 V) máx. 700 mA 


 de tensión de carga L+ (sin carga máx. 2 mA 


Potencia disipada del módulo típ. 10 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas 


 Alarma de diagnóstico parametrizable 


Funciones de diagnóstico 


 Indicador de error de grupo 
para error interno 
para error externo 


Parametrizable 
LED rojo (INTF)  
LED rojo (EXTF) 


 Lectura de informaciones de diagnóstico sí 


Valores de sustitución aplicables sí, parametrizable 
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Datos para la selección de un actuador 
Tensión de salida 


 Con señal "1"  mín. L+ (-1,0 V) 


Intensidad de salida 


 Con señal "1" 
Valor nominal 
Rango admisible 
Corriente de choque admisible 


 
1,5 A 
10 mA a 1,5 A 
máx. 3 A (durante 10 ms) 


 Con señal "0" (intensidad residual) máx. 0,5 mA 


Retardo de salida (bajo carga óhmica) 


 de "0" a "1" máx. 2 ms 


 de "1" a "0" máx. 13 ms 


Conexión en paralelo de 2 salidas 


 Para mando redundante de una carga posible (sólo salidas del mismo grupo) 


 Para aumentar la potencia posible (sólo salidas del mismo grupo) 


Activación de una entrada digital posible 
Frecuencia de conmutación 


 bajo carga óhmica máx. 10 Hz 


 bajo carga inductiva, según CEI 947-5-1, DC 13 máx. 0,5 Hz 


Protección de salidas contra cortocircuitos con protección electrónica 2) 


 Umbral de conmutación típ. 04 a 5 A 


Fusibles de repuesto Fusible 8 A/250 V, rápido 
1 Capacidad máxima distribuyendo las cargas de alta intensidad entre los dos grupos. 
2 Para reponer una salida desconectada, activar la señal de salida primero a 0 y después a 1. 
Si se aplica una señal 1 a una salida desconectada y sigue existiendo un cortocircuito, se generan 
alarmas adicionales (siempre que esté activado el parámetro'alarma de diagnóstico'). 


 
 


 Nota 


Si se conecta la fuente de alimentación mediante una contacto mecánico, podría aparecer 
en las salidas un impulso de tensión. Este impulso transitorio dura como máximo 0,5 ms. 
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Sustitución del fusible 
 


ADVERTENCIA  
Peligro de lesiones corporales. 


Si sustituye un fusible sin estar desenchufado el conector frontal del módulo, podría sufrir 
una lesión corporal debida a un choque eléctrico.  


Por lo tanto, es imprescindible desenchufar el conector frontal antes de sustituir un fusible. 
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4.15.2 Parametrización del módulo SM 422; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 


Parametrización 
La parametrización de los módulos digitales se describe en el apartado correspondiente.  


Parámetros del SM 421; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 
La tabla siguiente muestra una relación de los parámetros ajustables para el módulo SM 
422; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A, así como los respectivos valores predeterminados. 


Tabla 4- 12 Parámetros del SM 421; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 


Parámetros Rango Valor 
estándar2 


Tipo de 
parámetro 


Ámbito de 
actuación 


Habilitación 


 Alarma de diagnóstico1 sí/no no dinámico Módulo 


 CPU de destino para alarma 1 a 4 - estático Módulo 


Reacción a STOP de la CPU Aplicar valor de 
sustitución (AVS) 
Mantener último valor 
(MUV) 


AVS Dinámico Módulo 


Diagnóstico 


 Falta tensión de carga L+ Sí/no no Estático Grupo de 
canales 


 Cortocircuito a M Sí/no no Estático Canal 


Aplicar valor de sustitución "1" Sí/no no Dinámico Canal 
1 Si se emplea el módulo en ER-1/ER-2 hay que ajustar este parámetro a "no", pues en ER-1/ER-2 no se prevén circuitos 
de alarma. 
2 Los módulos digitales sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar. 


Asignación del diagnóstico "Falta tensión de carga L+" a los grupos de canales 
Sólo es posible ajustar el diagnóstico "Falta tensión de carga L+" por grupos de canales, es 
decir el ajuste para el canal 0 rige para las entradas 0 a 7 y el ajuste para el canal 8 rige 
para las entradas 8 a 15.  


Consulte también 
Parámetros (Página 103) 
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4.16 Módulo de salidas digitales SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 
(6ES7422-1BL00-0AA0) 


Características 
El módulo SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A se distingue por las Características siguientes: 


● 32 salidas, aisladas galvánicamente en un grupo de 32 


● La alimentación se suministra en grupos de 8 canales 


● Un grupo de alimentación siempre está formado por ocho canales colindantes, partiendo 
de canal 0. Los canales 0 a 7, 8 a 15, 16 a 23 y 24 a 31 forman un grupo de alimentación 
en cada caso. 


● Cada grupo de alimentación puede desconectarse individualmente separándolo de la 
línea L+. En tal caso, hay que tener en cuenta que la conexión a masa es común. 


● Intensidad de salida 0,5 A 


● Tensión nominal de carga 24 V DC 


Los LEDs de estado señalizan el estado del sistema aunque no esté enchufado el conector 
frontal. 
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Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 422\; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 
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Figura 4-13 Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 
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Datos técnicos del módulo SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 600 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de salidas 32 
Longitud de cable 


 sin pantalla 600 m 


 con pantalla 1000 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de alimentación de la electrónica L+ 24 V DC 
Tensión nominal de carga L + 24 V DC 
Corriente total de las salidas (cada grupo de alimentación 1 para 8 salidas) 
hasta 40 °C 
hasta 60 °C 


máx. 4 A 
máx. 2 A 


Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales no 


Diferencia de potencial admisible 


 Entre circuitos diferentes 75 V DC / 60 V AC 


Aislamiento ensayado con 


 Canales respecto al bus posterior y la tensión de 
carga L + 


500 V DC 


 Tensión de carga L+ respecto al bus posterior 500 V DC 


Consumo 


 Del bus posterior (5 V) máx. 200 mA 


 Tensión de alimentación y de carga L + (sin 
carga) 


máx. 30 mA 


Potencia disipada del módulo típ. 4 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas Ninguna 
Funciones de diagnóstico Ninguna 
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Datos para la selección de un actuador  
Tensión de salida 


 con señal "1" mín. L+ (-0,3 V) 


Intensidad de salida 


 Con señal "1" 
Valor nominal 
Rango admisible 


 
500 mA 
5 mA a 600 mA 


 con señal "0" (intensidad residual) máx. 0,3 mA 


Retardo de salida (bajo carga óhmica) 


 de "0" a "1" máx. 1 ms 


 de "1" a "0" máx. 1 ms 


Rango de resistencia de carga 48 Ω a 4 kΩ 
Carga de lámparas máx. 5 W 
Conexión en paralelo de 2 salidas 


 Para control redundante de una carga posible (sólo salidas del mismo grupo) 


 Para aumentar la potencia posible (sólo salidas del mismo grupo) 


Activación de una entrada digital posible 
Frecuencia de conmutación 


 bajo carga óhmica máx. 100 Hz 


 bajo carga inductiva según IEC 947-5-1, 13 DC máx. 2 Hz a 0,3 A 
máx. 0,5 Hz a 0,5 A 


 bajo carga de lámparas máx. 10 Hz 


Limitación (interna) de la tensión de corte inductiva típ. -27 V 
Protección de salidas contra cortocircuitos cadencias electrónicas 


 umbral de conmutación típ. 0,7 a 1,5 A 


1 Un grupo de alimentación siempre está formado por 8 canales colindantes, partiendo de canal 0. 
Los canales 0 a 7, 8 a 15, 16 a 23 y 24 a 32 forman un grupo de alimentación en cada caso. 
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4.17 Módulo de salidas digitales SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 
(6ES7422-7BL00-0AB0) 


4.17.1 Características 


Resumen 
El módulo SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A se distingue por las Características siguientes: 


● 32 salidas, protegidas y con aislamiento galvánico en grupos de 8 


● Intensidad de salida 0,5 A 


● Tensión nominal de carga 24 V DC 


● Indicador de error de grupo para errores internos (INTF) y externos (EXTF) 


● Diagnóstico parametrizable 


● Alarma de diagnóstico parametrizable 


● Salida de valores de sustitución parametrizable 


Los LEDs de estado señalizan el estado del sistema aunque no esté enchufado el conector 
frontal. 
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Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 
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Figura 4-14 Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 
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Datos técnicos del módulo SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 600 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de salidas 32 
Longitud de cable 


 sin pantalla 600 m 


 con pantalla 1000 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de alimentación de la electrónica L+ 24 V DC 
Tensión nominal de carga L + 24 V DC 
Intensidad total de las salidas(por grupo) 


 hasta 40 °C máx. 4 A 


 hasta 60 °C máx. 2 A 


Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales sí 


En grupos de 8 
Diferencia de potencial admisible 


 Entre circuitos diferentes 75 V DC, 60 V AC 


Aislamiento ensayado con 


 Canales respecto al bus posterior y la tensión de 
carga L+ 


500 V DC 


 Entre las salidas de diferentes grupos 500 V DC 


Consumo 


 Del bus posterior (5 V) máx. 200 mA 


 Tensión de alimentación y de carga L + (sin carga) máx. 120 mA 


Potencia disipada del módulo típ. 8 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas 


 Alarma de diagnóstico parametrizable 


 Alarma de proceso parametrizable 
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Funciones de diagnóstico 


 Vigilancia de la tensión de carga sí 


 Indicador de error de grupo 


para fallo interno LED rojo (INTF) 
para fallo externo LED rojo (EXTF) 


 Lectura de informaciones de diagnóstico sí 


Vigilancia de 


 Cortocircuito > 1 A (típ.) 


 Rotura de hilo < 0,15 mA 


Valores de sustitución aplicables sí 
Datos para la selección de un actuador  


Tensión de salida 


 Con señal "1" mín. L+ (-0,8 V) 


Intensidad de salida 


 Con señal "1" 
Valor nominal 
Rango admisible 


 
0,5 A 
5 mA a 600 mA 


 Con señal "0" (intensidad residual) máx. 0,5 mA 


Rango de resistencia de carga 48 Ω a 4 kΩ 
Conexión en paralelo de 2 salidas 


 Para control redundante de una carga posible (sólo salidas del mismo grupo) 


 Para aumentar la potencia posible (sólo salidas del mismo grupo) 


Activación de una entrada digital posible 
Frecuencia de conmutación 


 bajo carga óhmica máx. 100 Hz 


 bajo carga inductiva, según IEC 947-5-1, 13 DC máx. 2 Hz 


 bajo carga de lámparas máx. 2 Hz 


Limitación (interna) de la tensión de corte inductiva típ. L+ (-45 V) 
Protección de salidas contra cortocircuitos 
 Umbral de conmutación 


cadencias electrónicas 
típ. 0,75 a 1,5 A 
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Tiempo, frecuencia 
Tiempo de tratamiento interno entre el bus posterior y el driver de salida1) 
Hasta la versión 03 


 independiente de la habilitación de diagnóstico/alarma 
de diagnóstico/ valor de sustitución 


máx. 100 µs 


Hasta la versión 04 


 sin habilitación de diagnóstico/alarma de diagnóstico/ 
valor de sustitución 


máx. 60 µs 


 con habilitación de diagnóstico/alarma de diagnóstico/ 
valor de sustitución 


máx. 100 µs 


1 Al tiempo de ejecución total se le suma el tiempo de maniobra del driver de salida (< 100 µs bajo 
carga óhmica). 
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4.17.2 Parametrización del módulo SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 


Parametrización 
La parametrización de los módulos digitales se describe en el apartado correspondiente.  


Parámetros del SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 
La tabla siguiente muestra una relación de los parámetros ajustables para el módulo 
SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A, así como los respectivos valores predeterminados. 


Tabla 4- 13 Parámetros del SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 


Parámetros Rango Ajuste estándar2 Tipo de 
parámetro 


Ámbito de 
actuación 


Habilitación 


 Alarma de diagnóstico1 Sí/no no Dinámico Módulo 


 CPU de destino para alarma 1 a 4 - Estático Módulo 


Reacción a STOP de la CPU Aplicar valor de 
sustitución (AVS) 
Mantener último 
valor (MUV) 


AVS Dinámico Módulo 


Diagnóstico 


 Rotura de hilo Sí/no no Canal 


 Falta tensión de carga L+/alimentación 
del sensor 


Sí/no no Grupo de 
canales 


 Cortocircuito a M Sí/no no Canal 


 Cortocircuito a L+ Sí/no no 


Estático 


Canal 


Aplicar valor de sustitución "1" Sí/no no Dinámico Canal 
1 Si se emplea el módulo en ER-1/ER-2 hay que ajustar este parámetro a "no", pues en ER-1/ER-2 no se prevén circuitos 
de alarma. 
2 Los módulos digitales sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar. 


Consulte también 
Parámetros (Página 103) 
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4.17.3 Comportamiento de SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 


Repercusión del estado operativo y la tensión de alimentación sobre los valores de salida 
Los valores de salida de SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A dependen del estado operativo de 
la CPU y de la tensión de alimentación del módulo. 


Tabla 4- 14 Dependencias de los valores de salida con respecto al estado de la CPU y la tensión de 
alimentación L+ 


Estado de la CPU Tensión de alimentación L+ en 
módulo digital 


Valor de salida del módulo digital 


L+ aplicada Valor CPU RUN 
L+ no aplicada Señal 0 
L+ aplicada Valor de sustitución / último valor 


(ajuste estándar: señal 0)  


POWER ON. 


STOP 


L+ no aplicada Señal 0 
L+ aplicada Señal 0 POWER OFF - 
L+ no aplicada Señal 0 


Reacción en caso de fallo de la tensión de alimentación 
El fallo de la tensión de alimentación en SM 422; DO 32 x DC 24/0,5 A se señaliza siempre 
mediante el LED EXTF del módulo. Dicha información es preparada además en el módulo 
(registro en el diagnóstico). 


La emisión de la alarma de diagnóstico depende de si ha sido parametrizada o no. 


Consulte también 
Parametrización del módulo SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A (Página 170) 
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4.18 Módulo de salidas digitales SM 422; DO 8 x AC 120/230 V/5 A 
(6ES7422-1FF00-0AA0) 


Características 
El módulo SM 422; DO 8 x AC 120/230 V/5 A se distingue por las Características siguientes: 


● 8 salidas, aisladas galvánicamente en grupos de 1 


● Intensidad de salida 5 A 


● Tensión de carga nominal 120/230 V AC 


Los LEDs de estado señalizan el estado del sistema aunque no esté enchufado el conector 
frontal. 
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Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 422; DO 8 x AC 120/230 V/5 A 
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Figura 4-15 Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 422; DO 8 x AC 120/230 V/5 A 
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Datos técnicos del módulo SM 422; DO 8 x AC 120/230 V/5 A 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 800 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de salidas 8 
Longitud de cable  


 sin pantalla 600 m 


 con pantalla 1000 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de carga L1; 
Rango de frecuencia admisible 


79 a 264 V AC 
47 a 63 Hz 


Intensidad total de las salidas 
  con bandeja de ventiladores 


 hasta 40 °C máx. 16 A 24 A 


 hasta 60 °C 24 A 20 A 


Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales sí 


En grupos de 1 
Diferencia de potencial admisible 


 Entre las salidas de diferentes grupos 500 V AC 


Resistencia de aislamiento 4000 V AC 
Consumo 


 Del bus posterior (5 V) máx. 250 mA 


 de tensión de carga L+ (sin carga) máx. 1,5 mA 


Potencia disipada del módulo típ. 16 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas Ninguna 
Funciones de diagnóstico no parametrizable 


 Indicador de error de grupo 
para fallo interno 
para fallo externo 


 
LED rojo (INTF) Actuación de fusible 
LED rojo (EXTF) Falta tensión de carga 
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Datos para la selección de un actuador 
Tensión de salida 


 Con señal "1" intensidad máxima mín. L1  
(-1,5 Vrms) 
intensidad mínima mín. L1  
(-10,7 Vrms) 


Intensidad de salida 


 Con señal "1" 
Valor nominal 
Rango admisible 
Corriente de choque admisible (por grupo) 


 
5 A 
10 mA a 5 A 
máx. 50 A por ciclo 


 Con señal "0" (intensidad residual) máx. 3,5 mA 


Retardo de salida (bajo carga óhmica) 


 de "0" a "1" máx. 1 ciclo AC 


 de "1" a "0" máx. 1 ciclo AC 


Corriente de carga mínima 10 mA 
Paso por cero máx. 55 V 
Tamaño del arrancador de motor Tamaño 5 como máximo según NEMA 
Carga de lámparas máx. 100 W 
Conexión en paralelo de 2 salidas 


 Para control redundante de una carga posible (sólo salidas conectadas a la  
misma carga) 


Activación de una entrada digital posible 
Frecuencia de conmutación 


 bajo carga óhmica máx. 10 Hz 


 bajo carga inductiva, según IEC 947-5-1, 13 DC máx. 0,5 Hz 


 bajo carga de lámparas 1 Hz 


Protección de salidas contra cortocircuitos Fusible 8 A, 250 V (por salida) 


 intensidad necesaria para la fusión mín. 100 A 


 tiempo de respuesta máx. 100 ms 


Fusibles de repuesto Fusible 8 A, rápido 


 Wickmann 194-1800-0 


 Schurter SP001.1013 


 Littelfuse 217.008 
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Sustitución del fusible 
 


ADVERTENCIA  
Peligro de lesiones corporales. 


Si sustituye un fusible sin estar desenchufado el conector frontal del módulo, podría sufrir 
una lesión corporal debida a un choque eléctrico.  


Por lo tanto, es imprescindible desenchufar el conector frontal antes de sustituir un fusible. 
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4.19 Módulo de salidas digitales SM 422; DO 16 x AC 120/230 V/2 A 
(6ES7422-1FH00-0AA0) 


Características 
El módulo SM 422; DO 16 x AC 120/230 V/2 A se distingue por las Características 
siguientes: 


● 16 salidas, aisladas galvánicamente en grupos de 4 


● Intensidad de salida 2 A 


● Tensión de carga nominal 120/230 V AC 


Los LEDs de estado señalizan el estado del sistema aunque no esté enchufado el conector 
frontal. 
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Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 422; DO 16 x AC 120/230 V/2 A 
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16 salidas digitales (4 masas)


 
Figura 4-16 Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 422; DO 16 x AC 120/230 V/2 A 
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Datos técnicos del módulo SM 422; DO 16 x AC 120/230 V/2 A 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 800 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de salidas 16 
Longitud de cable 


 sin pantalla 600 m 


 con pantalla 1000 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de carga L1; 
Rango de frecuencia admisible 


79 a 264 V AC 
47 a 63 Hz 


Intensidad total de las salidas(por grupo) 
  con bandeja de 


ventiladores 


 hasta 40 °C máx. 4 A 6 A 


 hasta 60 °C máx. 2 A 5 A 


Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales  
En grupos de 


sí 
4 


Diferencia de potencial admisible 


 Entre las salidas de diferentes grupos 500 V AC 


Resistencia de aislamiento 4000 V AC 
Consumo 


 Del bus posterior (5 V) máx. 400 mA 


 de tensión de carga L+ (sin carga) 1,5 mA 


Potencia disipada del módulo típ. 16 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas Ninguna 
Funciones de diagnóstico no parametrizable 


 Indicador de error de grupo 
para fallo interno 
para fallo externo 


 
LED rojo (INTF) Actuación de fusible 
LED rojo (EXTF) Falta tensión de carga 
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Datos para la selección de un actuador 
Tensión de salida 


 Con señal "1" intensidad máxima mín. L1  
(-1,3 Vrms) 
intensidad mínima mín. L1  
(-18,1 Vrms) 


Intensidad de salida 


 Con señal "1" 
Valor nominal 
Rango admisible 
Corriente de choque admisible (por grupo) 


 
2 A 
10 mA a 2 A 
máx. 50 A por ciclo 


 Con señal "0" (intensidad residual) máx. 2,6 mA 


Retardo de salida (bajo carga óhmica) 


 de "0" a "1" máx. 1 ms 


 de "1" a "0" máx. 1 ciclo AC 


Corriente de carga mínima 10 mA 
Paso por cero sin interruptor a 0 de corriente 
Tamaño del arrancador de motor Tamaño 5 como máximo según NEMA 
Carga de lámparas máx. 50 W 
Conexión en paralelo de 2 salidas  


 Para control redundante de una carga posible (sólo salidas conectadas a la misma 
carga) 


Activación de una entrada digital posible 
Frecuencia de conmutación 


 bajo carga óhmica máx. 10 Hz 


 bajo carga inductiva, según IEC 947-5-1, AC 15 máx. 0,5 Hz 


 bajo carga de lámparas 1 Hz 


Protección de salidas contra cortocircuitos Fusible 8 A, 250 V (por grupo) 


 intensidad necesaria para la fusión mín. 100 A 


 Tiempo de respuesta máx. 100 ms 


Fusibles de repuesto Fusible 8 A, rápido 


 Wickmann 194-1800-0 


 Schurter SP001.1013 


 Littelfuse 217.008 
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Sustitución del fusible 
 


ADVERTENCIA  
Peligro de lesiones corporales. 


Si sustituye un fusible sin estar desenchufado el conector frontal del módulo, podría sufrir 
una lesión corporal debida a un choque eléctrico.  


Por lo tanto, es imprescindible desenchufar el conector frontal antes de sustituir un fusible. 
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4.20 Módulo de salidas digitales SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A 
(6ES7422-5EH00-0AB0) 


4.20.1 Características 


Resumen 
El módulo SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A se distingue por las Características siguientes: 


● 16 salidas, aisladas galvánicamente en grupos de 1 


● Intensidad de salida 2 A 


● Tensión nominal de carga 20 a 120 V AC 


● Indicador de error de grupo para errores internos (INTF) y externos (EXTF) 


● Diagnóstico parametrizable 


● Alarma de diagnóstico parametrizable 


● Salida de valores de sustitución parametrizable 
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Esquema de conexiones del módulo SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A 
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Figura 4-17 Esquema de conexiones del módulo SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A 
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Datos técnicos del módulo SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 800 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de salidas 16 
Longitud de cable 


 sin pantalla máx. 600 m 


 con pantalla máx. 1.000 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de carga L + 20 V a 132 V AC 


 Rango de frecuencia admisible 47 Hz a 63 Hz 


Intensidad total de las salidas 
  con bandeja de 


ventiladores 


 hasta 40 °C máx. 16 A 24 A 


 hasta 60 °C máx. 7 A 16 A 


Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales  
En grupos de 


sí 
1 


Diferencia de potencial admisible 


 Entre Minterna y las salidas 120 V AC 


 Entre las salidas de diferentes grupos 250 V AC 


Aislamiento ensayado con 1500 V DC 
Consumo 


 Del bus posterior (5 V) máx. 600 mA 


 De la tensión de carga L+ (sin carga) máx. 0 mA 


Potencia disipada del módulo típ. 20 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado un LED verde por canal 
Alarmas 


 Alarma de diagnóstico parametrizable 


Funciones de diagnóstico parametrizable 


 Indicador de error de grupo 
para error interno 
para error externo 


 
LED rojo (INTF) 
LED rojo (EXTF) 


 Lectura de informaciones de diagnóstico posible 


Valores de sustitución aplicables sí, parametrizable 
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Datos para la selección de un actuador 
Tensión de salida 
 Con señal "1" 


 
L1 (-1,5 Vrms) 


Intensidad de salida 


 Con señal "1" 
valor nominal 
Rango admisible 
corriente de choque admisible (por grupo) 


2 A 
100 mA  
a 2 A 
máx. 20 A / 2 ciclos 


 Con señal "0" (intensidad residual) máx. 2,5 mA a 30 V 
máx. 4,5 mA a 132 V 


Retardo de salida (bajo carga óhmica) 


 de "0" a "1" 1 ms 


 de "1" a "0" 1 ciclo AC 


Paso por cero sin interruptor a 0 de corriente 
Tamaño del arrancador de motor Tamaño 5 como máximo según NEMA 
Carga de lámparas máx. 50 W 
Conexión en paralelo de 2 salidas 


 Para control redundante de una carga posible (sólo salidas del mismo grupo) 


 Para aumentar la potencia imposible 


Activación de una entrada digital posible 
Frecuencia de conmutación 


 bajo carga óhmica máx. 10 Hz 


 bajo carga inductiva, según IEC 947-5-1, 13 DC máx. 0,5 Hz 


 bajo carga de lámparas máx. 1 Hz 


Protección de salidas contra cortocircuitos Fusible 8A/125 V 2AG (por salida) 


 intensidad necesaria para la fusión mín. 40 A 


 Tiempo de respuesta típ. 33 ms 


Fusibles de repuesto 
 Littelfuse 


fusible 8 A, rápido 
225.008 


Sustitución del fusible 
 


ADVERTENCIA  
Peligro de lesiones corporales. 


Si sustituye un fusible sin estar desenchufado el conector frontal del módulo, podría sufrir 
una lesión corporal debida a un choque eléctrico.  


Por lo tanto, es imprescindible desenchufar el conector frontal antes de sustituir un fusible. 
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4.20.2 Parametrización del módulo SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A 


Parametrización 
La parametrización de los módulos digitales se describe en el apartado correspondiente.  


Parámetros del SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A 
La tabla siguiente muestra una relación de los parámetros ajustables para el módulo SM 
422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A, así como los respectivos valores preajustados. 


Tabla 4- 15 Parámetros del SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A 


Parámetros Rango Ajuste estándar2 Tipo de 
parámetro 


Ámbito de 
actuación 


Habilitación 


 Alarma de diagnóstico1 Sí/no no Dinámico Módulo 


 CPU de destino para alarma 1 a 4 - Estático Módulo 


Reacción a STOP de la CPU Aplicar valor de 
sustitución (AVS) 
Mantener último 
valor (MUV) 


AVS Dinámico Módulo 


Diagnóstico 


 Actuación de fusible Sí/no no Estático Canal 


Aplicar valor de sustitución "1" Sí/no no Dinámico Canal 
1 Si se emplea el módulo en ER-1/ER-2 hay que ajustar este parámetro a "no", pues en ER-1/ER-2 no se prevén circuitos 
de alarma. 
2 Los módulos digitales sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar. 


Consulte también 
Parámetros (Página 103) 
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4.21 Módulo de salida por relés SM 422; DO 16 x UC 30/230 V/Rel. 5 A 
(6ES7422-1HH00-0AA0) 


Características 
El módulo SM 422; DO 16 x UC 30/230 V/Rel. 5 A se distingue por las Características 
siguientes: 


● 16 salidas, aisladas galvánicamente en 8 grupos de 2 


● Intensidad de salida 5 A 


● Tensión nominal de carga 230 V AC/125 V DC 


Los LEDs de estado señalizan el estado del sistema aunque no esté enchufado el conector 
frontal. 
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Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 422; DO 16 x UC 30/230 V/Rel. 5 A 
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Figura 4-18 Esquema de conexiones y de principio del módulo SM 422; DO 16 x UC 30/230 V/Rel. 5 


A 
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Datos técnicos del módulo SM 422; DO 16 x UC 30/230 V/Rel. 5 A 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 700 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de salidas 16 
Longitud de cable 


 sin pantalla máx. 600 m 


 con pantalla máx. 1.000 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Intensidad total de las salidas (por grupo) 
  con bandeja de 


ventiladores 


 hasta 40 °C máx. 10 A 10 A 


 hasta 60 °C máx. 5 A 10 A 


Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


 Entre los canales  
En grupos de 


Sí 
2 


Diferencia de potencial admisible: 


 Entre las salidas de diferentes grupos 500 V AC 


Resistencia de aislamiento 4000 V AC 
Consumo 


 De bus posterior (5 V) máx. 1 A 


Potencia disipada del módulo típ. 4,5 W 
Estados, alarmas, diagnóstico 


Indicador de estado 
Alarma 
Funciones de diagnóstico 


un LED verde por canal  
Ninguna 
Ninguna 


Características de los relés 
Tiempos de respuesta de los relés 


 Conectar máx. 10 ms 
típ. 5,5 ms 


 Desconectar máx. 5 ms 
típ. 3 ms 


Tiempo de supresión de rebotes típ. 0,5 ms 
Datos para la selección de un actuador 


Corriente térmica permanente máx. 5 A 
Corriente de carga mínima 10 mA 
Protección externa para salidas de relé Fusible 6 A, rápido 
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Capacidad de conmutación y vida útil de los contactos 


 bajo carga óhmica 


Tensión Intensidad Ciclos de 
maniobra (típ.) 


 


30 V DC 
60 V DC 
125 V DC 
230 V AC 


5,0 A 
1,2 A 
0,2 A 
5,0 A 


0,18 mill. 
0,1 mill. 
0,1 mill. 
0,18 mill. 


 bajo carga inductiva, según IEC 947-5-1DC 13 / AC 15 


Tensión Intensidad Ciclos de 
maniobra (típ.) 


30 V DC 
(τ=7 ms máx.) 


5,0 A 0,1 millones 


 


230 V AC 
(pf=0,4) 


5,0 A 0,1 millones 


Tamaño del arrancador de motor Tamaño 5 como máximo según NEMA 
Carga de lámparas máx. 60 W 
Cableado de contactos (interno) Ninguno 
Conexión en paralelo de 2 salidas 


 Para control redundante de una carga posible (sólo salidas con tensión de carga 
idéntica) 


 Para aumentar la potencia imposible 


Activación de una entrada digital posible 
Frecuencia de conmutación 


 mecánica máx. 20 Hz 


 bajo carga óhmica máx. 10 Hz 


 bajo carga inductiva, según IEC 947-5-1, 
13 DC/15 AC 


máx. 1 Hz 


 bajo carga de lámparas máx. 1 Hz 


 
 


 Nota 


En ambientes con elevada humedad del aire y donde se pueden formar chispas en los 
contactos de relé se debe prever un circuito de protección. Con ello se prolonga la vida útil 
de los contactos de relé. 


A tal efecto, conectar un circuito RC o un varistor en paralelo con los contactos de relé o con 
la carga. Las dimensiones dependen de la carga. 
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Módulos analógicos 5
5.1 Información general 


Estructura del capítulo 
El presente capítulo consta de los siguientes conjuntos de temas: 


1. Relación de los módulos disponibles y descritos a continuación 


2. Información de índole general, es decir, concerniente a todos los módulos analógicos 
(p.ej. parametrización y diagnóstico) 


3. Información específica del módulo (p.ej. Características, esquema sinóptico/de 
conexiones, especificaciones técnicas y peculiaridades de un módulo determinado): 


a)para los módulos de entradas analógicas 


b)para los módulos de salidas analógicas 


Bloques STEP 7 para funciones analógicas 
Es posible utilizar los bloques FC 105 y FC 106 para introducir y editar valores analógicos 
en STEP 7. Tales bloques FC aparecen en la librería estándar de STEP 7, bajo el directorio 
"S5-S7 Converting Blocks" (esto se describe en la ayuda online STEP 7 para los FC). 


Informaciones adicionales 
La estructura de los conjuntos de parámetros (registro 0 y 1) y de los datos de diagnóstico 
(registro 0 y 1) de los datos de sistema se describen en el anexo. Es necesario conocer esta 
estructura si desea modificar en el programa de aplicación STEP 7 los parámetros de los 
módulos. 


En el anexo "Datos de diagnóstico de los módulos de señales" se describe la estructura de 
los datos de diagnóstico (registros 0 y 1) en los datos del sistema. Es necesario conocer 
esta estructura si desea evaluar en el programa de usuario STEP7 los datos de diagnóstico 
de los módulos. 
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5.2 Vista general de los módulos 


Características de los módulos analógicos 
En las tablas siguientes se recopilan las principales Características de los módulos 
analógicos. Esta visión de conjunto permite elegir rápidamente el módulo apropiado para 
una tarea determinada. 


Tabla 5- 1 Módulos de entradas analógicas: Resumen de las Características 


Características SM 431; 
AI 8 x 13 Bit 


(-1KF00-) 


SM 431; 
AI 8 x 14 Bit 


(-1KF10-) 


SM 431; 
AI 8 x 14 Bit


(-1KF20-) 


SM 431; 
AI 16 x 13 


Bit 
(-0HH0-) 


SM 431; 
AI 16 x 16 


Bit 
(-7QH00-) 


SM 431; 
AI 8 x RTD 


16 Bit 
(-7KF10-) 


SM 431; 
AI 8 x 16 Bit


(-7KF00-) 


Cantidad de 
entradas 


8 AI para 
medición U/I 
4 AI para 
medición 
resist./temp. 


8 AI para 
medición U/I
4 AI para 
medición 
resist./temp. 


8 AI para 
medición U/I
4 AI para 
medición 
resist./temp.


16 entradas 16 AI para 
medición 
U/I/temp. 
8 AI para 
medición 
resist./temp.


8 entradas 8 entradas 


Resolución 13 bits  14 bits 14 bits 13 bits 16 bits 16 bits 16 bits 
Tipo de medición Tensión 


Intensidad 
Resistencia 


Tensión 
Intensidad 
Resistencia 
Tempera-
tura 


Tensión 
Intensidad 
Resistencia 


Tensión 
Intensidad 


Tensión 
Intensidad 
Resistencia 
Tempera-
tura 


Resistencia  Tensión 
Intensidad 
Tempera-
tura 


Principio de medida Por 
integración 


Por 
integración 


Encriptación 
del valor 
instantáneo 


Por 
integración 


Por 
integración 


Por 
integración 


Por 
integración 


Diagnóstico para-
metrizable 


no no no no sí sí sí 


Alarma de 
diagnóstico 


no no no no Con-
figurable 


sí sí 


Vigilancia de valores 
límite 


no no no no Con-
figurable 


Con-
figurable 


Con-
figurable 


Alarma de proceso 
rebase valor límite 


no no no no Con-
figurable 


Con-
figurable 


Con-
figurable 


Alarma de proceso 
fin de ciclo 


no no no no Con-
figurable 


no no 


Potenciales Aislamiento galvánico entre la sección 
analógica y la CPU  


Sin 
aislamiento 
galvánico 


Aislamiento galvánico entre la sección 
analógica y la CPU 
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Características SM 431; 
AI 8 x 13 Bit 


(-1KF00-) 


SM 431; 
AI 8 x 14 Bit


(-1KF10-) 


SM 431; 
AI 8 x 14 Bit


(-1KF20-) 


SM 431; 
AI 16 x 13 


Bit 
(-0HH0-) 


SM 431; 
AI 16 x 16 


Bit 
(-7QH00-) 


SM 431; 
AI 8 x RTD 


16 Bit 
(-7KF10-) 


SM 431; 
AI 8 x 16 Bit


(-7KF00-) 


Máxima tensión en 
fase admisible 


Entre los 
canales o 
entre los 
potenciales 
de 
referencia 
de los 
sensores 
conectados 
y MANA: 
30 V AC 


Entre los 
canales o 
entre un 
canal y el 
punto 
central de 
puesta a 
tierra:  
120 V AC 


Entre los 
canales o 
entre los 
potenciales 
de 
referencia 
de los 
sensores 
conectados 
y MANA: 
8 V AC 


Entre los 
canales o 
entre los 
potenciales 
de 
referencia 
de los 
sensores 
conectados 
y el punto 
central de 
puesta a 
tierra: 
2 V DC/AC 


Entre los 
canales o 
entre un 
canal y el 
punto 
central de 
puesta a 
tierra: 
120 V AC 


Entre un 
canal y el 
punto 
central de 
puesta a 
tierra:  
120 V AC 


entre los 
canales o 
Entre un 
canal y el 
punto 
central de 
puesta a 
tierra: 
120 V AC 


Alimentación externa 
necesaria 


no 24 V DC 
(sólo para 
intensidad, 
TM2H)1 


24 V DC 
(sólo para 
intensidad, 
TM2H)1 


24 V DC 
(sólo para 
intensidad, 
TM2H)1 


24 V DC 
(sólo para 
intensidad, 
TM2H)1 


no no 


Particularidades - Adecuado 
para registro 
de temp. 
Tipos de 
sensores de 
temperatura 
parametriz-
ables 
Linea-
lización de 
las Carac-
terísticas de 
sensores 
Alisamiento 
de los 
valores 
medidos 
configurable


Rápida 
conversión 
A/D, 
adecuado 
para 
procesos 
altamente 
dinámicos 
Alisamiento 
de los 
valores 
medidos 
configurable


- Adecuado 
para registro 
de temp. 
Tipos 
sensor 
temperatura 
parametriz-
ables 
Linea-
lización de 
las curvas 
Carac-
terísticas del 
sensor 
Alisamiento 
de los 
valores 
medidos 
configurable 


Termorresist
encias para-
metrizables 
Linea-
lización de 
las curvas 
de sensor 
Alisamiento 
de los 
valores 
medidos 
configurable 


Resistencia 
de medición 
interna 
Conector de 
campo con 
temperatura 
de 
referencia 
interna 
(incluido en 
el 
suministro) 
Alisamiento 
de los 
valores 
medidos 
configurable


1 TM2H Transductor de medida a 2 hilos 
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Tabla 5- 2 Módulos de salidas analógicas: Resumen de las Características 


Características Módulo 
SM 432; AO 8 x 13 Bit 


(-1HF00-) 
Cantidad de salidas 8 salidas 
Resolución 13 bits 
Tipo de salida en cada canal: 


 Tensión 
 Intensidad 


Diagnóstico parametrizable no 
Alarma de diagnóstico no 
Salida de valores de sustitución no 
Potenciales Aislamiento galvánico entre la sección analógica y:  


 la CPU 
 la tensión de carga 


Máxima tensión en fase admisible Entre los distintos canales o entre los canales y 
MANA3 V DC 


Particularidades - 
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5.3 Operaciones necesarias desde la selección hasta la puesta en 
marcha de un módulo analógico 


Introducción 
En la tabla siguiente se indican los pasos que deben ejecutarse para poner los módulos 
analógicos en funcionamiento.  


La secuencia a seguir es tan solo una sugerencia, siendo posible también efectuar antes o 
después algunos pasos (p.ej. parametrizar el módulo) o bien montar y poner en marcha 
entre tanto otros módulos, etc. 


Operaciones 


Tabla 5- 3 Operaciones necesarias desde la selección hasta la puesta en servicio de un módulo 
analógico 


Paso Operación 
1 Elegir el módulo 
2 En algunos módulos de entradas analógicas: Ajustar el tipo y el margen de medición 


mediante el adaptador de margen 
3 Montar el módulo en el bastidor 
4 Parametrizar el módulo 
5 Conectar al módulo el sensor de medición o las cargas. 
6 Poner en marcha la configuración. 
7 Diagnosticar la configuración si no se logró la puesta en servicio. 
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5.4 Representación de valores analógicos 


5.4.1 Información general 


Introducción 
En este apartado se exponen los valores analógicos para todos los márgenes de medición o 
de salida aplicables en los módulos analógicos. 


Conversión de valores analógicos 
Los módulos de entradas analógicas convierten una señal del proceso analógica en una 
señal digital.  


Los módulos de salidas analógicas convierten un valor de salida digital en una señal 
analógica. 


Representación de valores analógicos con resolución de 16 bits 
Un valor analógico digitalizado de un mismo margen nominal es idéntico tanto si se trata de 
un valor de entrada como de salida. Los valores analógicos se representan como cifra de 
coma fija en forma de complemento de 2. De ello resulta la correspondencia siguiente: 


 
bits 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
Valor del bit 215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20 


Bit 15 interpretable como signo 
El signo de un valor analógico se codifica siempre con el bit número 15: 


● "0" → + 


● "1" → - 


Resolución inferior a 16 bits 
Si un módulo analógico tiene una resolución inferior a 16 bits, los valores analógicos se 
registran en el módulo comenzando por la izquierda. Los dígitos insignificantes no ocupados 
se rellenan con "0". 







 Módulos analógicos 
 5.4 Representación de valores analógicos 


Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 197 


Ejemplo 
En el ejemplo siguiente se muestra cómo están rellenadas con "0" las posiciones libres en 
caso de una resolución inferior. 


Tabla 5- 4 Ejemplo: muestra binaria para un valor analógico de 16 bits y uno de 13 bits 


Resolución Valor analógico 
bits 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
Valor analógico de 16 
bits 


0 1 0 0 0 1 1 0 0 1 1 1 0 0 1 1 


Valor analógico de 13 
bits 


0 1 0 0 0 1 1 0 0 1 1 1 0 0 0 0 
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5.4.2 Representación de valores analógicos para canales de entrada analógica 


Introducción   
Las tablas del presente apartado contienen la representación de valores para los distintos 
márgenes de medición en los módulos de entradas analógicas. Los valores de las tablas 
rigen para todos los módulos con los respectivos márgenes de medición.  


Lectura de las tablas 
Las tablas "Márgenes de entrada bipolares", "Márgenes de entrada unipolares" y "Márgenes 
de entrada Life-Zero" contienen la representación binaria de los valores de medición.  


Dado que la representación binaria de los valores de medición siempre es igual, estas 
tablas sólo contienen una comparación de los rangos de medición y de las unidades. 


Resolución de valores medidos  
En función del módulo analógico y su parametrización, puede diferir la resolución de los 
valores analógicos. En las resoluciones <16 bits se ponen a "0" los bits identificados con "x".  


 


 Nota 


Esta resolución no rige para los valores de temperatura. Los valores de temperatura 
convertidos son el resultado de un cálculo que se produce en el módulo analógico (v. tablas 
de representaciones de valores analógicos para termorresistencias y para termopares 


 


 


Tabla 5- 5 Posibles resoluciones de los valores analógicos 


Resolución 
en bits 


Unidad 
decimal 


Unidad hexadeci-
mal 


Valor analógico  
Byte alto 


Valor analógico 
Byte bajo 


9 128 80H 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x x x x x x 
10 64 40H 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x x x x x 
11 32 20H 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x x x x 
12 16 10H 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x x x 
13 8 8H 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x x 
14 4 4H 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x x 
15 2 2H 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 x 
16 1 1H 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
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5.4.3 Representación binaria de los márgenes de entrada 


Rangos de entrada 
En la representación de complementos de a 2 se definen los rangos de entrada 
representados en las tablas "Rangos de entrada bipolares", "Rangos de entrada unipolares" 
y "Rangos de entrada Life-Zero":   
  


Tabla 5- 6 Rangos de entrada bipolares 


Unidades Valor 
medido  
en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 >118,515 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 
27649 >100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


Rango de saturación 
por exceso 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


 


0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
- 1 - 0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
- 27648 - 100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 


Rango nominal 


- 27649 ≤- 100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
- 32512 - 117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


Rango de saturación 
por defecto 


- 32768 ≤- 117,596 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por defecto 
 


Tabla 5- 7 Rangos de entrada unipolares 


Unidades Valor 
medido en 


% 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32767 ≧118,515 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 Rebase por exceso 
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 
27649 ≧100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


Rango de saturación 
por exceso 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 Rango nominal 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0  
- 1 - 0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
- 4864 - 17,593 1 1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


Rango de saturación 
por defecto 


-32768 ≤- 17,596 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 Rebase por defecto 
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Tabla 5- 8 Rangos de entrada Life-Zero 


Unidades Valor 
medido en 


% 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 
27649 ≧100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


Rango de saturación 
por exceso 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 


Rango nominal 


- 1 - 0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
- 4864 - 17,593 1 1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


Rango de saturación 
por defecto 


En caso de rotura de hilo, el módulo indica 7FFFH  
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5.4.4 Representación de valores analógicos en márgenes de medición de tensión 


 


Tabla 5- 9 Representación de valores analógicos en los rangos de medida de tensión ± 10 V a ±1 V  


Sistema Rango de medida de tensión 
 dec. hex. ± 10 V ±5 V ±2,5 V ±1 V  


118,515 % 32767 7FFF 11,851 V 5,926 V 2,963 V 1,185 V 
117,593 % 32512 7F00     


Rebase por exceso 


117,589 % 32511 7EFF 11,759 V 5,879 V 2,940 V 1,176 V 
 27649 6C01     


Rango de saturación por 
exceso 


100,000 % 27648 6C00 10 V 5 V 2,5 V 1 V 
75,000 % 20736 5100 7,5 V 3,75 V 1,875 V 0,75 V 


0,003617 % 1 1 361,7 µV 180,8 µV 90,4 µV 36,17 µV 
0 % 0 0 0 V 0 V 0 V 0 V 


 - 1 FFFF     
- 75,00 % - 20736 AF00 - 7,5 V - 3,75 V - 1,875 V - 0,75 V 


- 100,000 % - 27648 9400 - 10 V - 5 V - 2,5 V - 1 V 


 
 
 
Rango nominal 


 - 27649 93FF     
- 117,593 % - 32512 8100 - 11,759 V - 5,879 V - 2,940 V - 1,176 V 


Rango de saturación por 
defecto 


- 117,596 % - 32513 80FF     
- 118,519 % - 32768 8000 - 11,851 V - 5,926 V - 2,963 V - 1,185 V 


Rebase por defecto 
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Tabla 5- 10 Representación de valores analógicos en los rangos de medida de tensión ±500 mV a ±25 mV 


Sistema Rango de medida de tensión 
 dec. hex. ±500 mV ±250 mV ±80 mV ±50 mV ±25 mV  


118,515 % 32767 7FFF 592,6 mV 296,3 mV 94,8 mV 59,3 mV 29,6 mV 
117,593 % 32512 7F00      


Rebase por 
exceso 


117,589 % 32511 7EFF 587,9 mV 294,0 mV 94,1 mV 58,8 mV 29,4 mV 
 27649 6C01      


Rango de 
saturación por 
exceso 


100,000 % 27648 6C00 500 mV 250 mV 80 mV 50 mV 25 mV 
75 % 20736 5100 375 mV 187,54 mV 60 mV 37,5 mV 18,75 mV 


0,003617% 1 1 18,08 µV 9,04 µV 2,89 µV 1,81 µV 904,2 nV 
0 % 0 0 0 mV 0 mV 0 mV 0 mV 0 mV 


 - 1 FFFF      
- 75,00 % - 20736 AF00 - 375 mV -187,54 mV - 60 mV - 37,5 mV - 18,75 mV 


- 100,000% - 27648 9400 - 500 mV - 250 mV - 80 mV - 50 mV - 25 mV 


 
 
 
 
Rango 
nominal 


 - 27649 93FF      
- 117,593% - 32512 8100 - 587,9 mV - 294,0 mV - 94,1 mV - 58,8 mV - 29,4 mV 


Rango de 
saturación por 
defecto 


- 117,596% - 32513 80FF      
- 118,519% - 32768 8000 - 592,6mV - 296,3 mV - 94,8mV - 59,3 mV - 29,6 mV 


Rebase por 
defecto 


 


Tabla 5- 11 Representación de valores analógicos en el rango de medida de tensión 1 a 5 V y 0 a 10 V 


Sistema Rango de medida de tensión 
 dec. hex. 1 a 5 V 0 a 10 V  


118,515 % 32767 7FFF 5,741 V 11,852 V 
117,593 % 32512 7F00   


Rebase por exceso 


117,589 % 32511 7EFF 5,704 V 11,759 V 
 27649 6C01   


Rango de saturación por 
exceso 


100,000 % 27648 6C00 5 V 10 V 
75 % 20736 5100 3,75 V 7,5 V 


0,003617 % 1 1 1 V + 144,7 µV 0 V +361,7 µV 
0 % 0 0 1 V 0 V 


 
Rango nominal 


 - 1 FFFF   
- 17,593 % - 4864 ED00 0,296 V 


Rango de saturación por 
defecto 


    
≤-17,596 %  32767 7FFF  


valores negativos 
imposibles Rotura de hilo 
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5.4.5 Representación de valores analógicos en márgenes de medición de intensidad 


Tabla 5- 12 Representación de valores analógicos en los rangos de medida de intensidad ±20 mA a ±3,2 mA 


Sistema Rango de medida de intensidad 
 dec. hex. ± 20 mA ±10 mA ±5 mA ±3,2 mA  


118,515 % 32767 7FFF 23,70 mA 11,85 mA 5,93 mA 3,79 mA 
117,593 % 32512 7F00     


Rebase por 
exceso 


32511 7EFF 23,52 mA 11,76 mA 5,88 mA 3,76 mA 117,589 % 
27649 6C01     


Rango de 
saturación por 
exceso 


100,000 % 27648 6C00 20 mA 10 mA 5 mA 3,2 mA 
75 % 20736 5100 15 mA 7,5 mA 3,75 mA 2,4 mA 


0,003617 % 1 1 723,4 nA 361,7 nA 180,8 nA 115,7 nA 
0 % 0 0 0 mA 0 mA 0 mA 0 mA 


 - 1 FFFF     
- 75 % - 20736 AF00 - 15 mA - 7,5 mA - 3,75 mA - 2,4 mA 


- 100,000 % - 27648 9400 - 20 mA - 10 mA - 5 mA - 3,2 mA 


 
 
Rango nominal 


 - 27649 93FF     
- 117,593 % - 32512 8100 - 23,52 mA - 11,76 mA - 5,88 mA - 3,76 mA 


Rango de 
saturación por 
defecto 


- 117,596 % - 32513 80FF     
- 118,519 % - 32768 8000 - 23,70 mA - 11,85 mA - 5,93 mA - 3,79 mA 


Rebase por 
defecto 


 


Tabla 5- 13 Representación de valores analógicos en el rango de medida de intensidad entre 0 y 20 mA  


Sistema Rango de medida de intensidad 
 dec. hex. 0 a 20 mA  


118,515 % 32767 7FFF 23,70 mA 
117,593 % 32512 7F00  


Rebase por exceso 


117,589 % 32511 7EFF 23,52 mA Rango de saturación por exceso 
 27649 6C01  


100,000 % 27648 6C00 20 mA 
75 % 20736 5100 15 mA 


0,003617 % 1 1 723,4 nA 
0 % 0 0 0 mA 


 
 
Rango nominal 


 - 1 FFFF  
- 17,593 % - 4864 ED00 - 3,52 mA 


Rango de saturación por defecto 


 - 4865 ECFF  
≤ - 17,596 % - 32768 8000  


Rebase por defecto 
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Tabla 5- 14 Representación de valores analógicos en el rango de medida de intensidad entre 4 y 20 mA  


Sistema Rango de medida de intensidad 
 dec. hex. 4 a 20 mA  


118,515 % 32767 7FFF 22,96 mA 
117,593 % 32512 7F00  


Rebase por exceso 


117,589 % 32511 7EFF 22,81 mA Rango de saturación por exceso 
 27649 6C01  


100,000 % 27648 6C00 20 mA 
75 % 20736 5100 16 mA 


0,003617 % 1 1 4 mA + 578,7 nA 
0 % 0 0 4 mA 


 
 
Rango nominal 


 - 1 FFFF  
- 17,593 % - 4864 ED00 1,185 mA 


Rango de saturación por defecto 


    
≤ - 17,596 %  32767 7FFF  


Rotura de hilo 
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5.4.6 Representación de valores analógicos para sensores resistivos 


Tabla 5- 15 Representación de valores analógicos para los sensores resistivos de 48 Ω a 6 kΩ  


Sistema Rango de sensores resistivos 
 dec. hex. 48 Ω 150 Ω 300 Ω 600 Ω 6 kΩ  


118,515 % 32767 7FFF 56,89 Ω 177,77 Ω 355,54 Ω 711,09 Ω 7,11 kΩ 
117,593 % 32512 7F00      


Rebase por 
exceso 


32511 7EFF 56,44 Ω 176,38 Ω 352,77 Ω 705,53 Ω 7,06 kΩ 117,589 % 
27649 6C01      


Rango de 
saturación por 
exceso 


100,000 % 27648 6C00 48 Ω 150 Ω 300 Ω 600 Ω 6 kΩ 
75 % 20736 5100 36 Ω 112,5 Ω 225 Ω 450 Ω 4,5 kΩ 


0,003617 % 1 1 1,74 mΩ 5,43 mΩ 10,85 mΩ 21,70 mΩ 217,0 mΩ 
0 % 0 0 0 Ω 0 Ω 0 Ω 0 Ω 0 Ω 


Rango 
nominal 


   
   


(valores negativos físicamente imposibles) Rango de 
saturación por 
defecto 
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5.4.7 Representación para termorresistencias 


Representación de valores analógicos para termorresistencias Pt x00 Estándar 


Tabla 5- 16 Representación de valores analógicos para termorresistencias PT 100, 200, 500, 1000   


Pt x00 
Estándar en 


°C  
(1 dígito  
= 0,1°C) 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Pt x00 
Estándar en 


°F  
(1 dígito  
= 0,1 °F) 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Pt x00 
Estándar en 


K  
(1 dígito 
 = 0,1 K) 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Rango 


> 1000,0 32767 7FFFH > 1832,0 32767 7FFFH > 1273,2 32767 7FFFH Rebase por 
exceso 


1000,0 
: 
850,1 


10000 
: 
8501 


2710H 
: 
2135H 


1832,0 
: 
1562,1 


18320 
: 
15621 


4790H 
: 
3D05H 


1273,2 
: 
1123,3 


12732 
: 
11233 


31BCH 
: 
2BE1H 


Rango de 
saturación por 
exceso 


850,0 
: 
-200,0 


8500 
: 
-2000 


2134H 
: 
F830H 


1562,0 
: 
-328,0 


15620 
: 
-3280 


3D04H 
: 
F330H 


1123,2 
: 
73,2 


11232 
: 
732 


2BE0H 
: 
2DCH 


Rango nominal 


-200,1 
: 
-243,0 


-2001 
: 
-2430 


F82FH 
: 
F682H 


-328,1 
: 
-405,4 


-3281 
: 
-4054 


F32FH 
: 
F02AH 


73,1 
: 
30,2 


731 
: 
302 


2DBH 
: 
12EH 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -243,0 -32768 8000H < -405,4 -32768 8000H < 30,2 32768 8000H Rebase por 
defecto 


Representación de valores analógicos para termorresistencias Pt x00 Climat.   


Tabla 5- 17 Representación de valores analógicos para termorresistencias PT 100, 200, 500, 1000 


Pt x00 
Climat. en 
°C (1 dígito 
= 0,01°C) 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Pt x00 
Climat. en 
°F (1 dígito 
= 0,01 °F) 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Rango 


> 155,00 32767 7FFFH > 311,00 32767 7FFFH Rebase por exceso 
155,00 
: 
130,01 


15500 
: 
13001 


3C8CH 
: 
32C9H 


311,00 
: 
266,01 


31100 
: 
26601 


797CH 
: 
67E9H 


Rango de saturación por exceso 


130,00 
: 
-120,00 


13000 
: 
-12000 


32C8H 
: 
D120H 


266,00 
: 
-184,00 


26600 
: 
-18400 


67E8H 
: 
B820H 


Rango nominal 


-120,01 
: 
-145,00 


-12001 
: 
-14500 


D11FH 
: 
C75CH 


-184,01 
: 
-229,00 


-18401 
: 
-22900 


B81FH 
: 
A68CH 


Rango de saturación por defecto 


< - 145,00 -32768 8000H < -229,00 -32768 8000H Rebase por defecto 
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Representación de valores analógicos para termorresistencias Ni x00 Estándar   


Tabla 5- 18 Representación de valores analógicos para las termorresistencias Ni 100, 120, 200, 500, 1000 


Ni x00 
Estándar en 
°C (1 dígito 


= 0,1°C) 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Ni x00 
Estándar en 
°F (1 dígito 
= 0,1 °F) 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Ni x00 
Estándar en 
K(1 dígito = 


0,1 K) 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Rango 


> 295,0 32767 7FFFH > 563,0 32767 7FFFH > 568,2 32767 7FFFH Rebase por 
exceso 


295,0 2950 B86H 563,0 5630 15FEH 568,2 5682 1632H 
: : : : : : : : : 
250,1 2501 9C5H 482,1 4821 12D5H 523,3 5233 1471H 


Rango de 
saturación por 
exceso 


250,0 2500 9C4H 482,0 4820 12D4H 523,2 5232 1470H 
: : : : : : : : : 
-60,0 -600 FDA8H -76,0 -760 FD08H 213,2 2132 854H 


Rango nominal 


 -60,1 -601 FDA7H  -76,1 -761 FD07H  213,1 2131 853H 
: : : : : : : : : 
-105,0 -1050 FBE6H -157,0 -1570 F9DEH 168,2 1682 692H 


Rango de 
saturación por 
defecto 


 < -105,0 -32768 8000H < -157,0 -32768 8000H < 168,2 32768 8000H Rebase por 
defecto 


Representación de valores analógicos para termorresistencias Ni x00 Climat.   


Tabla 5- 19 Representación de valores analógicos para las termorresistencias Ni 100, 120, 200, 500, 1000 


Ni x00 
Climat. en 
°C (1 dígito 
= 0,01°C) 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Ni x00 
Climat. en 
°F (1 dígito 
= 0,01 °F) 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Rango 


> 295,00 32767 7FFFH > 325,11 32767 7FFFH Rebase por exceso 
295,00 
: 
250,01 


29500 
: 
25001 


733CH 
: 
61A9H 


327,66 
: 
280,01 


32766 
: 
28001 


7FFEH 
: 
6D61H 


Rango de saturación por exceso 


250,00 
: 
-60,00 


25000 
: 
-6000 


61A8H 
: 
E890H 


280,00 
: 
-76,00 


28000 
: 
-7600 


6D60H 
: 
E250H 


Rango nominal 


-60,01 
: 
-105,00 


-6001 
: 
-10500 


E88FH 
: 
D6FCH 


-76,01 
: 
-157,00 


-7601 
: 
-15700 


E24FH 
: 
C2ACH 


Rango de saturación por defecto 


< -105,00 -32768 8000H < -157,00 -32768 8000H Rebase por defecto 
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Representación de valores analógicos para termorresistencias Cu 10 Estándar   


Tabla 5- 20 Representación de valores analógicos para termorresistencias Cu 10 Estándar 


Cu 10 
Estándar en 
°C (1 dígito 
= 0,01°C) 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-
decimal 


Cu 10 
Estándar en 
°F (1 dígito 
= 0,01 °F) 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-
decimal 


Cu 10 
Estándar en 
K (1 dígito = 
0,01 K) 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-
decimal 


Rango 


> 312,0 32767 7FFFH > 593,6 32767 7FFFH > 585,2 32767 7FFFH Rebase por 
exceso 


312,0 
: 
260,1 


3120 
: 
2601 


C30H 
: 
A29H 


593,6 
: 
500,1 


5936 
: 
5001 


1730H 
: 
12D5H 


585,2 
: 
533,3 


5852 
: 
5333 


16DCH 
: 
14D5H 


Rango de 
saturación por 
exceso 


260,0 
: 
-200,0 


2600 
: 
-2000 


A28H 
: 
F830H 


500,0 
: 
-328,0 


5000 
: 
-3280 


1389H 
: 
F330H 


533,2 
: 
73,2 


5332 
: 
732 


14D4H 
: 
2DCH 


Rango nominal 


-200,1 
: 
-240,0 


-2001 
: 
-2400 


F82FH 
: 
F6A0H 


-328,1 
: 
-400,0 


-3281 
: 
-4000 


F32FH 
: 
F060H 


73,1 
: 
33,2 


731 
: 
332 


2DBH 
: 
14CH 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -240,0 -32768 8000H < -400,0 -32768 8000H < 33,2 32768 8000H Rebase por 
defecto 


Representación de valores analógicos para termorresistencia Cu 10 Climat.   


Tabla 5- 21 Representación de valores analógicos para termorresistencia Cu 10 Climat.   


Cu 10 
Climat.. en 
°C (1 dígito 
= 0,01°C) 


Unidad 
decimal 


Unidad hexa-
decimal 


Cu 10 Climat. en 
°F (1 dígito = -


0,01 °F) 


Unidad decimal Unidad hexadeci-
mal 


Rango 


> 180,00 32767 7FFFH >325,11 32767 7FFFH Rebase por exceso 
180,00 
: 
150,01 


18000 
: 
15001 


4650H 
: 
3A99H 


327,66 
: 
280,01 


32766 
: 
28001 


7FFEH 
: 
6D61H 


Rango de saturación 
por exceso 


150,00 
: 
-50,00 


15000 
: 
-5000 


3A98H 
: 
EC78H 


280,00 
: 
-58,00 


28000 
: 
-5800 


6D60H 
: 
E958H 


Rango nominal 


-50,01 
: 
-60,00 


-5001 
: 
-6000 


EC77H 
: 
E890H 


-58,01 
: 
-76,00 


-5801 
: 
-7600 


E957H 
: 
E250H 


Rango de saturación 
por defecto 


< -60,00 -32768 8000H < -76,00 -32768 8000H Rebase por defecto 
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5.4.8 Representación de valores analógicos para termopares 


Representación de valores analógicos para termopar tipo B  


Tabla 5- 22 Representación de valores analógicos para termopar tipo B 


Tipo B en 
°C 


Unidad 
decimal 


Unidad 
decimal 


Tipo B en 
°F 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo B en K Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Rango 


> 2070,0 32767 7FFFH >3276,6 3276,6 7FFFH > 2343,2 32767 7FFFH Rebase por 
exceso 


2070,0 
: 
1821,0 


20700 
: 
18210 


50DCH 
: 
4722H 


3276,6 
: 
2786,6 


32766 
: 
27866 


7FFEH 
: 
6CDAH 


2343,2 
: 
2094,2 


23432 
: 
20942 


5B88H 
: 
51CEH 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1820,0 
: 
0,0 


18200 
: 
0 


4718H 
: 
0000H 


2786,5 
: 
-32,0 


27865 
: 
-320 


6CD9H 
: 
FEC0H 


2093,2 
: 
273,2 


20932 
: 
2732 


51C4H 
: 
0AACH 


Rango nominal 


 
: 
-120,0 


 
: 
-1200 


 
: 
FB50H 


 
: 
-184,0 


 
: 
-1840 


 
: 
F8D0H 


 
: 
153,2 


 
: 
1532 


 
: 
05FCH 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -120,0 -32768 8000H < -184,0 -32768 8000H < 153,2 32768 8000H Rebase por 
defecto 


Representación de valores analógicos para termopar tipo E  


Tabla 5- 23 Representación de valores analógicos para termopar tipo E 


Tipo E en 
°C 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo E en 
°F 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo E en K Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Rango 


> 1200,0 32767 7FFFH > 2192,0 32767 7FFFH > 1473,2 32767 7FFFH Rebase por 
exceso 


1200,0 
: 
1000,1 


12000 
: 
10001 


2EE0H 
: 
2711H 


2192,0 
: 
1833,8 


21920 
: 
18338 


55A0H 
: 
47A2H 


1473,2 
: 
1274,2 


14732 
: 
12742 


398CH 
: 
31C6H 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1000,0 
: 
-270,0 


10000 
: 
-2700 


2710H 
: 
F574H 


1832,0 
: 
-454,0 


18320 
: 
-4540 


4790H 
: 
EE44H 


1273,2 
: 
0 


12732 
: 
0 


31BCH 
: 
0000H 


Rango 
nominal 


< -270,0 < -2700 <F574H < -454,0 < -4540 <EE44H < 0 <0 <0000H Rebase por 
defecto 


En caso de cableado erróneo (p.ej. inversión de polaridad, entradas abiertas) o de un fallo del sensor en 
el rango negativo (p.ej. tipo de termopar erróneo), el módulo de entradas analógicas señaliza en caso de 
deficiencia ... 


 


... de F0C4H Rebase por defecto y 
emite 8000H. 


... de FB70H Rebase por defecto 
y emite 8000H. 


... de E5D4H Rebase por defecto 
y emite 8000H. 
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Representación de valores analógicos para termopar tipo J  


Tabla 5- 24 Representación de valores analógicos para termopar tipo J 


Tipo J en 
°C 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo J en °F Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo J en K Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Rango 


> 1450,0 32767 7FFFH > 2642,0 32767 7FFFH > 1723,2 32767 7FFFH Rebase por 
exceso 


1450,0 
: 
1201,0 


14500 
: 
12010 


38A4H 
: 
2EEAH 


2642,0 
: 
2193,8 


26420 
: 
21938 


6734H 
: 
55B2H 


1723,2 
: 
1474,2 


17232 
: 
14742 


4350H 
: 
3996H 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1200,0 
: 
-210,0 


12000 
: 
-2100 


2EE0H 
: 
F7CCH 


2192,0 
: 
-346,0 


21920 
: 
-3460 


55A0H 
: 
F27CH 


1473,2 
: 
63,2 


14732 
: 
632 


398CH 
: 
0278H 


Rango 
nominal 


< -210,0 < -2100 <F7CCH < -346,0 < -3460 <F27CH < 63,2 < 632 < 0278H Rebase por 
defecto 


En caso de cableado erróneo (p.ej. inversión de polaridad, entradas abiertas) o de un fallo del sensor en 
el rango negativo (p.ej. tipo de termopar erróneo), el módulo de entradas analógicas señaliza en caso de 
deficiencia ... 


 


... de F31CH Rebase por defecto y 
emite 8000H. 


... de EA0CH Rebase por defecto 
y emite 8000H. 


... de FDC8H Rebase por defecto 
y emite 8000H. 


 


Representación de valores analógicos para termopar tipo K  


Tabla 5- 25 Representación de valores analógicos para termopar tipo K 


Tipo K en 
°C 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo K en 
°F 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo K en K Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Rango 


> 1622,0 32767 7FFFH > 2951,6 32767 7FFFH > 1895,2 32767 7FFFH Rebase por 
exceso 


1622,0 
: 
1373,0 


16220 
: 
13730 


3F5CH 
: 
35A2H 


2951,6 
: 
2503,4 


29516 
: 
25034 


734CH 
: 
61CAH 


1895,2 
: 
1646,2 


18952 
: 
16462 


4A08H 
: 
404EH 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1372,0 
: 
-270,0 


13720 
: 
-2700 


3598H 
: 
F574H 


2501,6 
: 
-454,0 


25016 
: 
-4540 


61B8H 
: 
EE44H 


1645,2 
: 
0 


16452 
: 
0 


4044H 
: 
0000H 


Rango 
nominal 


< -270,0 < -2700 <F574H < -454,0 < -4540 <EE44H < 0 < 0 < 0000H Rebase por 
defecto 


En caso de cableado erróneo (p.ej. inversión de polaridad, entradas abiertas) o de un fallo del sensor en 
el rango negativo (p.ej. tipo de termopar erróneo), el módulo de entradas analógicas señaliza en caso de 
deficiencia ... 


 


... de F0C4H Rebase por defecto y 
emite 8000H. 


... de E5D4H Rebase por defecto 
y emite 8000H. 


... de FB70H Rebase por defecto 
y emite 8000H. 
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Representación de valores analógicos para termopar tipo L   


Tabla 5- 26 Representación de valores analógicos para termopar tipo L  


Tipo L en 
°C 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo L en °F Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo L en K Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Rango 


> 1150,0 32767 7FFFH > 2102,0 32767 7FFFH > 1423,2 32767 7FFFH Rebase por 
exceso 


1150,0 
: 
901,0 


11500 
: 
9010 


2CECH 
: 
2332H 


2102,0 
: 
1653,8 


21020 
: 
16538 


521CH 
: 
409AH 


1423,2 
: 
1174,2 


14232 
: 
11742 


3798H 
: 
2DDEH 


Rango de 
saturación 
por exceso 


900,0 
: 
-200,0 


9000 
: 
-2000 


2328H 
: 
F830H 


1652,0 
: 
-328,0 


16520 
: 
-3280 


4088H 
: 
F330H 


1173,2 
: 
73,2 


11732 
: 
732 


2DD4H 
: 
02DCH 


Rango 
nominal 


< -200,0 < -2000 <F830H < -328,0 < -3280 <F330H < 73,2 < 732 <02DCH Rebase por 
defecto 


En caso de cableado erróneo (p.ej. inversión de polaridad, entradas abiertas) o de un fallo del sensor en el 
rango negativo (p.ej. tipo de termopar erróneo), el módulo de entradas analógicas señaliza en caso de 
deficiencia ... 


 


... de F380H Rebase por defecto y 
emite 8000H. 


... de EAC0H Rebase por defecto 
y emite 8000H. 


... de FE2CH Rebase por defecto 
y emite 8000H. 


 


Representación de valores analógicos para termopar tipo N   


Tabla 5- 27 Representación de valores analógicos para termopar tipo N  


Tipo N en 
°C 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo N en 
°F 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo N en K Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Rango 


> 1550,0 32767 7FFFH > 2822,0 32767 7FFFH > 1823,2 32767 7FFFH Rebase por 
exceso 


1550,0 
: 
1300,1 


15500 
: 
13001 


3C8CH 
: 
32C9H 


2822,0 
: 
2373,8 


28220 
: 
23738 


6E3CH 
: 
5CBAH 


1823,2 
: 
1574,2 


18232 
: 
15742 


4738H 
: 
3D7EH 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1300,0 
: 
-270,0 


13000 
: 
-2700 


32C8H 
: 
F574H 


2372,0 
: 
-454,0 


23720 
: 
-4540 


5CA8H 
: 
EE44H 


1573,2 
: 
0 


15732 
: 
0 


3D74H 
: 
0000H 


Rango 
nominal 


< -270,0 < -2700 <F574H < -454,0 < -4540 <EE44H < 0 < 0 < 0000H Rebase por 
defecto 


En caso de cableado erróneo (p.ej. inversión de polaridad, entradas abiertas) o de un fallo del sensor en 
el rango negativo (p.ej. tipo de termopar erróneo), el módulo de entradas analógicas señaliza en caso de 
deficiencia ... 


 


... de F0C4H Rebase por defecto y 
emite 8000H. 


... de E5D4H Rebase por defecto 
y emite 8000H. 


... de FB70H Rebase por defecto 
y emite 8000H. 
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Representación de valores analógicos para termopares tipo R, S  


Tabla 5- 28 Representación de valores analógicos para termopares tipo R, S 


Tipo R, S 
en °C 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo R, S 
en °F 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo R, S 
en K 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Rango 


> 2019,0 32767 7FFFH > 3276,6 32767 7FFFH > 2292,2 32767 7FFFH Rebase por 
exceso 


2019,0 
: 
1770,0 


20190 
: 
17770 


4EDEH 
: 
4524H 


3276,6 
: 
3218,0 


32766 
: 
32180 


7FFEH 
: 
7DB4H 


2292,2 
: 
2043,2 


22922 
: 
20432 


598AH 
: 
4FD0H 


Rango de 
saturación por 
exceso 


1769,0 
: 
-50,0 


17690 
: 
-500 


451AH 
: 
FE0CH 


3216,2 
: 
-58,0 


32162 
: 
-580 


7DA2H 
: 
FDBCH 


2042,2 
: 
223,2 


20422 
: 
2232 


4FC6H 
: 
08B8H 


Rango nominal 


-51,0 
: 
-170,0 


-510 
: 
-1700 


FE02H 
: 
F95CH 


-59,8 
: 
-274,0 


-598 
: 
-2740 


FDAAH 
: 
F54CH 


222,2 
: 
103,2 


2222 
: 
1032 


08AEH 
: 
0408H 


Rango de 
saturación por 
defecto 


< -170,0 -32768 8000H < -274,0 -32768 8000H < 103-2 < 1032 8000H Rebase por 
defecto 


Representación de valores analógicos para termopar tipo T  


Tabla 5- 29 Representación de valores analógicos para termopar tipo T 


Tipo T en 
°C 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo T en 
°F 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo T en K Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Rango 


> 540,0 32767 7FFFH > 1004,0 32767 7FFFH > 813,2 32767 7FFFH Rebase por 
exceso 


540,0 
: 
401,0 


5400 
: 
4010 


1518H 
: 
0FAAH 


1004,0 10040 2738H 813,2 8132 1FC4H Rango de 
saturación por 
exceso 


400,0 
: 
-270,0 


4000 
: 
-2700 


0FA0H 
: 
F574H 


752,0 
: 
-454,0 


7520 
: 
-4540 


1D60H 
: 
EE44H 


673,2 
: 
3,2 


6732 
: 
32 


1AACH 
: 
0020H 


Rango nominal 


< -270,0 < -2700 <F574H < -454,0 < -4540 <EE44H < 3,2 < 32 < 0020H Rebase por 
defecto 


En caso de cableado erróneo (p.ej. inversión de polaridad, entradas abiertas) o de un fallo del sensor en 
el rango negativo (p.ej. tipo de termopar erróneo), el módulo de entradas analógicas señaliza en caso de 
deficiencia ... 


 


... de F0C4H Rebase por defecto 
y emite 8000H. 


... de E5D4H Rebase por defecto 
y emite 8000H. 


... de FB70H Rebase por defecto 
y emite 8000H. 
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Representación de valores analógicos para termopar tipo U  


Tabla 5- 30 Representación de valores analógicos para termopar tipo U 


Tipo U en 
°C 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo U en 
°F 


Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Tipo U en K Unidad 
decimal 


Unidad 
hexa-


decimal 


Rango 


> 850,0 32767 7FFFH > 1562,0 32767 7FFFH > 1123,2 32767 7FFFH Rebase por 
exceso 


850,0 
: 
601,0 


8500 
: 
6010 


2134H 
: 
177AH 


1562,0 
: 
1113,8 


15620 
: 
11138 


2738,0H 
: 
2B82H 


1123,2 
: 
874,2 


11232 
: 
8742 


2BE0H 
: 
2226H 


Rango de 
saturación por 
exceso 


600,0 
: 
-200,0 


6000 
: 
-2000 


1770H 
: 
F830H 


1112,0 
: 
-328,0 


11120 
: 
-3280 


2B70H 
: 
F330H 


873,2 
: 
73,2 


8732 
: 
732 


221CH 
: 
02DCH 


Rango nominal


< -200,0 < -2000 <F830H < -328,0 < -3280 <F330H < 73,2 < 732 <02DCH Rebase por 
defecto 


En caso de cableado erróneo (p.ej. inversión de polaridad, entradas abiertas) o de un fallo del sensor en 
el rango negativo (p.ej. tipo de termopar erróneo), el módulo de entradas analógicas señaliza en caso de 
deficiencia ... 


 


... de F380H Rebase por defecto 
y emite 8000H. 


... de EAC0H Rebase por defecto 
y emite 8000H. 


... de FE2CH Rebase por defecto 
y emite 8000H. 
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5.4.9 Representación de valores analógicos para canales de salida analógica 


Introducción 
Las tablas del presente apartado contienen los valores analógicos representados para los 
canales de salida de los módulos de salidas analógicas. Los valores de las tablas rigen para 
todos los módulos con los respectivos rangos de salida.  


Lectura de las tablas 
Las tablas "rangos de salida bipolares", "Rangos de salida unipolares" y "Rangos de salida 
Life-Zero" contienen la representación binaria de los valores de salida.  


Como esta representación binaria de los valores de salida es siempre idéntica, a partir de la 
tabla "Representación de valores analógicos dentro del rango de salida de tensión ± 10 V, 
las tablas sólo incluyen la comparación entre los rangos de salida y las unidades. 


Representación binaria de los rangos de salida 
En la representación mediante complementos de 2 se definen los rangos de salida 
representados en las tablas "rangos de salida bipolares", "Rangos de salida unipolares" y 
"Rangos de salida Life-Zero": 


Tabla 5- 31 Rangos de salida bipolares 


Unidades Valor de 
salida en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
≧32512 0 % 0 1 1 1 1 1 1 1 x x x x x x x x Rebase 


32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 
27649 ≧100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


Rango de 
saturación 
por exceso 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 


- 1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
- 27648 -100,000 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 


Rango 
nominal 


- 27649 ≤100,004 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
- 32512 -117,593 1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


 
Rango de 
saturación 
por defecto 


≤ 32513 0 % 1 0 0 0 0 0 0 0 x x x x x x x x Rebase por 
defecto 
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Tabla 5- 32 Rangos de salida unipolares 


Unidades Valor de 
salida en 


% 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
≧32512 0 % 0 1 1 1 1 1 1 1 x x x x x x x x Rebase 


32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 
27649 ≧100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


Rango de 
saturación 
por exceso 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 


Rango 
nominal 


- 1 0,000 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
- 32512  1 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


Limitado al 
límite inferior 
del rango 
nominal0 V ó 
0 mA 


≤ 32513 0 % 1 0 0 0 0 0 0 0 x x x x x x x x Rebase por 
defecto 


 


Tabla 5- 33 Rangos de salida Life-Zero 


Unidades Valor de 
salida en % 


Palabra de datos Rango 


  215 214 213 212 211 210 29 28 27 26 25 24 23 22 21 20  
≧32512 0 % 0 1 1 1 1 1 1 1 x x x x x x x x Rebase 


32511 117,589 0 1 1 1 1 1 1 0 1 1 1 1 1 1 1 1 
27649 ≧100,004 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 


Rango de 
saturación 
por exceso 


27648 100,000 0 1 1 0 1 1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
1 0,003617 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 
0 0,000 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 


Rango 
nominal 


- 1 -0,003617 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 
- 6912 -25,000 1 1 1 0 0 1 0 1 0 0 0 0 0 0 0 0 


Rango de 
saturación 
por defecto 


- 6913  
 
 
-25,000 


1 1 1 0 0 1 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 


- 32512   
1 


 
0 


 
0 


 
0 


 
0 


 
0 


 
0 


 
1 


 
0 


 
0 


 
0 


 
0 


 
0 


 
0 


 
0 


 
0 


Limitado al 
límite inferior 
del rango de 
saturación 
por exceso 
0 V ó 0 mA 


≤-32513 - 25 % 1 0 0 0 0 0 0 0 x x x x x x x x Rebase por 
defecto 
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Representación de valores analógicos en rangos de salida de tensión 


Tabla 5- 34 Representación de valores analógicos en el rango de salida ±10 V 


Sistema Rango de salida de tensión 
 dec. hex. ±10 V  


118,5149 % 32767 7FFF 0,00 V 
 32512 7F00  


Rebase, sin tensión ni intensidad 


117,589 % 32511 7EFF 11,76 V 
 27649 6C01  


Rango de saturación por exceso 


100 % 27648 6C00 10 V  
75 % 20736 5100 7,5 V 


0,003617 % 1 1 361,7 µV 
0 % 0 0 0 V 


 - 1 FFFF - 361,7 µV 


Rango nominal 


- 75 % - 20736 AF00 - 7,5 V  
- 100 % - 27648 9400 - 10 V  


 - 27649 93FF  
- 117,593 % - 32512 8100 - 11,76 V 


Rango de saturación por defecto 


 - 32513 80FF  
- 118,519 % - 32768 8000 0,00 V 


Rebase por defecto, sin tensión ni 
intensidad 


 


Tabla 5- 35 Representación de valores analógicos en los rangos de salida 0 a 10 V y 1 a 5 V 


Sistema Rango de salida de tensión 
 dec. hex. 0 a 10 V 1 a 5 V  


118,5149 % 32767 7FFF 0,00 V 0,00 V 
 32512 7F00   


Rebase, sin tensión ni intensidad 


117,589 % 32511 7EFF 11,76 V 5,70 V 
 27649 6C01   


Rango de saturación por exceso 


100 % 27648 6C00 10 V 5 V 
75 % 20736 5100 7,5 V 3,75 V 


0,003617 % 1 1 361,7µV 1V+144,7µV 
0 % 0 0 0 V 1 V 


 
Rango nominal 


 - 1 FFFF   
- 25 % - 6912 E500  0 V 


Rango de saturación por defecto 


 - 6913 E4FF   
- 117,593 % - 32512 8100   


Imposible; valor de salida limitado a 0 
V 


 - 32513 80FF   
- 118,519 % - 32768 8000 0,00 V 0,00 V 


Rebase por defecto, sin tensión ni 
intensidad 
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Representación de valores analógicos en rangos de salida de intensidad 


Tabla 5- 36 Representación de valores analógicos en el rango de salida ±20 mA 


Sistema Rango de salida de intensidad 
 dec. hex. ± 20 mA  


118,5149 % 32767 7FFF 0,00 mA 
 32512 7F00  


Rebase, sin tensión ni intensidad 


117,589 % 32511 7EFF 23,52 mA 
 27649 6C01  


Rango de saturación por exceso 


100 % 27648 6C00 20 mA  
75 % 20736 5100 15 mA 


0,003617 % 1 1 723,4 mA 
0 % 0 0 0 mA 


 - 1 FFFF - 723,4 mA 


Rango nominal 


- 75 % - 20736 AF00 - 15 mA 
- 100 % - 27648 9400 - 20 mA 


 


 - 27649 93FF  
- 117,593 % - 32512 8100 - 23,52 mA 


Rango de saturación por defecto 


 - 32513 80FF  
- 118,519 % - 32768 8000 0,00  mA 


Rebase por defecto, sin tensión ni intensidad 


 


Tabla 5- 37 Representación de valores analógicos en los rangos de salida 0 a 20 mA y 4 a 20 mA 


Sistema Rango de salida de intensidad 
 dec. hex. 0 a 20 mA 4 a 20 mA  


118,5149 % 32767 7FFF 0,00 mA 0,00 mA 
 32512 7F00   


Rebase, sin tensión ni 
intensidad 


117,589 % 32511 7EFF 23,52 mA 22,81 mA 
 27649 6C01   


Rango de saturación por 
exceso 


100 % 27648 6C00 20 mA 20 mA 
75 % 20736 5100 15 mA 15 mA 


0,003617 % 1 1 723,4 mA 4mA+578,7 nA 
0 % 0 0 0 mA 4 mA 


Rango nominal 


 - 1 FFFF   
- 25 % - 6912 E500  0 mA 


Rango de saturación por 
defecto 


 - 6913 E4FF   
- 117,593 % - 32512 8100   


Imposible; valor de salida 
limitado a 0 mA 


 - 32513 80FF   
- 118,519 % - 32768 8000 0,00  mA 0,00  mA 


Rebase por defecto, sin 
tensión ni intensidad 
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5.5 Ajuste de la clase y los márgenes de medición en los canales de 
entrada analógica 


Dos métodos de ajuste 
Existen dos procedimientos para ajustar la clase y los márgenes de medición en los canales 
de entrada analógica de los módulos analógicos: 


● mediante adaptador de margen y STEP 7 


● cableando adecuadamente el canal de entrada analógica y mediante STEP 7 


El método aplicable en cada caso depende del respectivo módulo analógico, y se describe 
detalladamente en los apartados específicos de los módulos. 


La forma de ajustar la clase y el margen de medición de un módulo mediante STEP 7 se 
expone en el apartado correspondiente. 


A continuación se describe cómo ajustar la clase y el margen de medición con ayuda de 
adaptadores de margen. 


Ajuste de la clase y los márgenes de medición mediante adaptadores de margen. 
Los módulos analógicos ajustables mediante adaptadores de margen se suministran con 
estos adaptadores enchufados. 


Para modificar la clase y el margen de medición puede ser necesario cambiar la posición de 
los adaptadores de margen.  


 


ATENCIÓN  
Tenga en cuenta que los adaptadores del margen de medida están situados en el lado del 
módulo de entradas analógicas. 


Es decir, antes de montar un módulo de entradas analógicas debe Ud. comprobar si es 
necesario ajustar los adaptadores de margen a otra clase de medición y otro margen de 
medición. 


 


Posiciones posibles de los adaptadores de margen 
Cada adaptador de margen puede colocarse en la posiciones "A", "B", "C" y "D". 


La correspondencia entre estas posiciones y los distintos tipos y márgenes de medición se 
describe detalladamente en el apartado específico de cada módulo. 


Los ajustes de los diferentes tipos y márgenes de medición también están serigrafiados 
sobre los módulos analógicos. 
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Transposición de adaptadores de margen 
Si Ud. debe cambiar la posición de un adaptador de margen, proceda como sigue: 


 
Gráfico Descripción 


 


Retire el adaptador de margen del 
módulo de entradas analógicas 
haciendo palanca con un 
destornillador. 
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Gráfico Descripción 


1


2


Introduzca el adaptador de margen en 
la posición deseada (1) en el módulo 
de entradas analógicas. 
Entonces está ajustado el margen de 
medición que señala hacia la marca 
del módulo (2). 
Repita esta operación para los demás 
adaptadores de margen. 


A continuación, monte el módulo. 
 


PRECAUCIÓN  
Se pueden producir daños materiales. 


Si no se ajustan debidamente los adaptadores de margen, podría destruirse el módulo. 


Cerciórese de que el adaptador de margen se halla en la posición correcta antes de 
conectar un sensor al módulo. 
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5.6 Comportamiento de los módulos analógicos 


5.6.1 Introducción 


Vista general 
En este apartado se describe: 


● cómo dependen los valores analógicos de entrada y salida de los estados de operación 
de la CPU y de la tensión de alimentación del módulo analógico 


● el comportamiento de los módulos analógicos en función de la posición que ocupan los 
valores analógicos dentro del respectivo margen de valores 


● cómo repercuten los errores en los módulos analógicos diagnosticables 


● a partir de un ejemplo, cómo influye el límite de error práctico del módulo analógico en el 
valor analógico de entrada o salida 
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5.6.2 Influencia de la tensión de alimentación y el estado operativo 


Resumen 
Los valores de entrada y salida de los módulos analógicos dependen del estado operativo 
de la CPU y de la tensión de alimentación del módulo.  


Tabla 5- 38 Dependencias de los valores de entrada/salida analógicos respecto al estado de la CPU y la tensión de 
alimentación L+ 


Estado operativo de la 
CPU 


Tensión de alimentación 
L+ del módulo analógico 


Valor de salida del 
módulo de salidas analógicas 


Valor de entrada del 
módulo de entradas 


analógicas* 
Valores CPU Valor medido L+ aplicada 
Hasta la 1ª conversión ... 
 una vez terminada la conexión 


se emite una señal 0 mA ó 0 V.
 tras la parametrización se 


emite el valor anterior. 


POWER 
ON 


RUN 


L+ no aplicada 0 mA/0 V 


7FFFH hasta la 1ª conversión 
tras la conexión o tras finalizar 
la parametrización del módulo 


Valor medido L+ aplicada Valor de sustitución / último valor 
(ajuste estándar: 0 mA/0 V) 


POWER 
ON 


STOP 


L+ no aplicada 0 mA/0 V 
7FFFH hasta la 1ª conversión 
tras la conexión o tras finalizar 
la parametrización del módulo 


L+ aplicada 0 mA/0 V - RED 
DESC. 


- 
L+ no aplicada 0 mA/0 V - 


* L+ requerida sólo con transductores de medida a 2 hilos 


Comportamiento en caso de fallo de la alimentación de corriente de carga 
El fallo de la alimentación de corriente de carga L+ de un módulo analógico diagnosticable 
se señaliza en éste mediante el LED (EXTF) si se han parametrizado transductores de 
medida a 2 hilos. Dicha información es preparada además en el módulo (registro en el búfer 
de diagnóstico). 


La emisión de la alarma de diagnóstico depende de si ha sido parametrizada o no. 


Consulte también 
Información general para la parametrización (Página 229) 
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5.6.3 Influencia del margen de los valores analógicos 


Influencia de los errores en los módulos analógicos diagnosticables 
Si los módulos analógicos disponen de funciones de diagnóstico y están parametrizados 
adecuadamente, los fallos o errores surgidos pueden provocar un registro y una alarma de 
diagnóstico. Estas anomalías se especifican en el apartado "Diagnóstico de los módulos 
analógicos". 


Influencia del rango de valores en el módulo de entradas analógicas 
El comportamiento de los módulos analógicos depende de la parte del rango de valores 
donde se hallan los valores de entrada.  


Tabla 5- 39 Comportamiento de los módulos de entradas analógicas en función de la situación del valor analógico en el 
rango de valores 


Situación del valor medido Valor de entrada LED (EXTF) Diagnóstico Alarma 
Rango nominal Valor medido - - - 
Rango de saturación por 
exceso/defecto 


Valor medido - - - 


Rebase por exceso 7FFFH encendido1 Entrada efectuada1 Alarma de 
diagnóstico1 


Rebase por defecto 8000H encendido1 Registro efectuado1 Alarma de 
diagnóstico1 


Fuera del valor límite parametrizado Valor medido - - Alarma de proceso1 
1 sólo en módulos diagnosticables y según la parametrización 


Influencia del rango de valores en el módulo de salidas analógicas 
El comportamiento de los módulos analógicos depende de la parte del rango de valores 
donde se hallan los valores de salida.  


Tabla 5- 40 Comportamiento de los módulos de salidas analógicas en función de la situación del valor analógico en el 
rango de valores 


Situación del valor de salida Valor de salida LED (EXTF) Diagnóstico Alarma 
Rango nominal Valor CPU - - - 
Rango de saturación por 
exceso/defecto 


Valor CPU - - - 


Rebase por exceso Señal 0 - - - 
Rebase por defecto Señal 0 - - - 
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5.6.4 Influencia de los límites de error práctico y básico 


Límite de error práctico 
El límite de error práctico constituye el error de medición o de salida del módulo analógico 
en todo el margen de temperaturas admisible para el módulo, referido al margen nominal del 
módulo. 


Límite de error básico 
El límite de error básico constituye el límite de error práctico a 25 °C, referido al margen 
nominal del módulo. 


 


 Nota 


Las indicaciones en por ciento de los límites de error práctico y básico en las 
especificaciones técnicas de los módulos se refieren siempre al valor de entrada o salida 
más alto posible en el margen nominal del módulo. Por ejemplo, para el margen de medida 
± 10 V serían entonces 10 V. 


 


Ejemplo para determinar el error de salida de un módulo 
Se utiliza un módulo de salidas analógicas SM 432; AO 8 x 13 Bit para la salida de tensión, 
se utiliza el margen de salida "± 10 V". El módulo opera a una temperatura ambiente de 30 
°C, por lo que rige el límite de error práctico. De los datos técnicos de este módulo se 
deduce: 


● Límite de error práctico para la salida de tensión: ±0,5 % 


Por lo tanto, debe contarse con un error de salida de ±0,05 V (±0,5 % de 10 V) en todo el 
margen nominal del módulo. 


Esto significa que para una tensión efectiva de, p.ej., 1 V sale del módulo un valor 
comprendido entre 0,95 V y 1,05 V. El error relativo es en tal caso ±5 %. 


En la figura siguiente se muestra para este ejemplo cómo va disminuyendo el error relativo 
al acercarse el valor de salida al final del margen nominal de 10 V. 


1


(   ±0,5 %*)


1 V0 V


(   ±0,625 %)(   ±5 %)


8 V 10 V-1 V


±0,05 V±0,05 V±0,05 V


=̂ =̂ =̂


 
* Límite de error práctico 
(1) Valor de salida 


Figura 5-1 Ejemplo para el error relativo de un módulo de salidas analógicas 
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5.7 Tiempos de conversión, de ciclo, de estabilización y de respuesta 
de los módulos analógicos 


Tiempo de conversión de los canales de entrada analógica 
El tiempo de conversión se compone del tiempo de conversión básico y de los tiempos de 
ejecución suplementarios del módulo para: 


● Medición de resistencia 


● Vigilancia de rotura de hilo 


El tiempo de conversión básico depende directamente del tipo de conversión (conversión 
por integración o de valores instantáneos) en el canal de entrada analógica. 


En el procedimiento de conversión por integración, el período de integración se considera 
directamente en el tiempo de conversión. El tiempo de integración depende de la supresión 
de frecuencias perturbadoras, que se ajusta en STEP 7. 


Los tiempos de conversión básicos y los tiempos de ejecución suplementarios 
correspondientes a los distintos módulos analógicos pueden deducirse de los datos técnicos 
del respectivo módulo. 


Tiempo de ciclo de los canales de entrada analógica 
La conversión analógica/digital y la transferencia de los valores de medición digitalizados a 
la memoria o al bus posterior se llevan a cabo de modo secuencial, es decir, los canales de 
entrada analógicos se convierten uno después del otro. El tiempo de ciclo, o sea, el tiempo 
que transcurre hasta la reconversión de un valor de entrada analógica es igual a la suma de 
los tiempos de conversión de todos los canales de entrada analógica activados en un 
módulo. 


La figura siguiente muestra de forma esquemática la composición del tiempo de ciclo para 
un módulo analógico con n canales. 


Tiempo de conversión canal 1


Tiempo de conversión canal 2


Tiempo de conversión canal 3


Tiempo de ciclo


 
Figura 5-2 Tiempo de ciclo para un módulo de entradas o salidas analógicas 
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Tiempo de ejecución básico de los canales de entrada analógica 
El tiempo de ejecución básico equivale al tiempo de ciclo para todos los canales habilitados. 


Ajuste del alisamiento de los valores analógicos 
Para algunos módulos de entradas analógicas es posible ajustar el alisamiento de los 
valores analógicos en STEP 7. 


Aplicación del alisamiento 
Mediante el alisamiento de los valores analógicos se obtiene una señal analógica más 
estable para su ulterior procesamiento. 


Resulta conveniente alisar los valores analógicos para los valores medidos que varían 
lentamente, p.ej. en las mediciones de temperatura. 


Principio del alisamiento 
Los valores medidos se suavizan mediante un filtrado digital. Para obtener el alisamiento, el 
módulo forma valores medios a base de una cantidad determinada de valores analógicos 
(digitalizados) convertidos. 


El usuario parametriza el alisamiento en 4 niveles (ninguno, débil, medio, intenso) como 
máximo. El respectivo nivel determina la cantidad de señales analógicas a que se recurre 
para formar el valor medio. 


Cuanto mayor sea el alisamiento elegido, tanto más estable será el valor analógico 
suavizado y tanto más tiempo transcurrirá hasta que se aplique la señal analógica alisada 
tras una respuesta indicial (véase el ejemplo siguiente). 
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Ejemplo 
En la figura siguiente se muestra al cabo de cuántos ciclos de módulo queda aplicada la 
señal analógica alisada aproximadamente al 100 % tras una respuesta indicial, en función 
del alisamiento ajustado. La figura es aplicable a todo cambio de señal en la entrada 
analógica. 


50


100


0


63


50 100 150 200


Respuesta indicial para una señal discrecional de entrada analógicaCambio de señal 
en
%


Aplanamiento débil:
medio:
intenso:


Ciclos del módulo


 
Figura 5-3 Ejemplo de influencia del alisamiento en la respuesta indicial 


Informaciones adicionales sobre el alisamiento 
En el apartado específico de cada módulo de entradas analógicas se indica si es posible 
ajustar el alisamiento para ese módulo, así como las peculiaridades que deben tenerse en 
cuenta. 


Tiempo de conversión de los canales de salida analógica 
En el tiempo de conversión de un canal de salida analógica van incluidas la recepción de un 
valor de salida digitalizado desde la memoria interna y la conversión digital-analógica. 


Tiempo de ciclo de los canales de salida analógica 
La conversión de los canales de salida analógica se realiza secuencialmente, es decir estos 
canales se convierten uno tras otro. 


El tiempo de ciclo, es decir el tiempo que transcurre hasta la reconversión de un valor de 
salida analógica, es igual a la suma de los tiempos de conversión de todos los canales de 
salida analógica activados (vea la figura "Tiempo de ciclo para un módulo de entradas o 
salidas analógicas"). 
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Tiempo de ejecución básico de los canales de salida analógica 
El tiempo de ejecución básico equivale al tiempo de ciclo para todos los canales habilitados. 


 


 Nota 


Para reducir el tiempo de ciclo, se recomienda desactivar en STEP 7 los canales analógicos 
no utilizados. 


 


Vista en conjunto del tiempo de estabilización y de respuesta en los módulos de salidas analógicas 


tA


tZ


tE


t1
t2 t3 


tA = tiempo de respuesta 
tE = tiempo de estabilización  
t3 = valor de salida especificado alcanzado 
t2 = valor de salida aceptado y convertido  
tZ = tiempo de ciclo correspondiente a n x tiempo de conversión (n = cantidad de canales activados) 
t1 = nuevo valor de salida aplicado 


Figura 5-4 Tiempo de estabilización y de respuesta en los canales de salida analógica 


Tiempo de estabilización 
El tiempo de estabilización (t2 a t3), es decir, el tiempo que transcurre desde la aplicación del 
valor convertido hasta que se obtiene el valor preseleccionado en la salida analógica, 
depende de la carga. Es necesario distinguir entre cargas óhmicas, capacitivas e inductivas. 


Para saber qué tiempos de estabilización poseen los distintos módulos de salidas 
analógicas en función de la carga, consulte los datos técnicos del respectivo módulo. 


Tiempo de respuesta 
El tiempo de respuesta (t1 a t3), es decir, el tiempo que transcurre desde que se guardan los 
valores de salida digitales en la memoria interna hasta que se obtiene el valor 
preseleccionado en la salida analógica es, en el caso más desfavorable, la suma del tiempo 
de ciclo y del tiempo de establecimiento.  


Dicho caso más desfavorable se presenta cuando el canal analógico fue convertido 
inmediatamente antes de transferirse un nuevo valor de salida y no es reconvertido hasta 
que acaba la conversión de los demás canales (tiempo de ciclo). 


Consulte también 
Puesta en marcha del módulo SM 431; AI 8 x 13 Bit (Página 271) 
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5.8 Parametrización de módulos analógicos 


5.8.1 Información general para la parametrización 


Introducción 
Los módulos analógicos pueden poseer diferentes Propiedades. Ud. puede determinar las 
Características de los módulos mediante la parametrización correspondiente.  


Herramienta para la parametrización 
Los módulos analógicos se parametrizan mediante STEP 7.  


Una vez determinados todos los parámetros, debe Ud. transmitirlos desde la PG a la CPU. 
Durante un cambio de modo STOP > RUN, la CPU transfiere los parámetros a los 
respectivos módulos analógicos.  


Parámetros estáticos y dinámicos 
Se hace distinción entre parámetros estáticos y dinámicos.  


Los parámetros estáticos se transmiten a los correspondientes módulos analógicos después 
de un cambio de estado operativo de STOP ＞ RUN, tal como se indica arriba. 


Los parámetros dinámicos del controlador S7 pueden modificarse además en el actual 
programa de usuario mediante una SFC. No obstante, tenga en cuenta que tras un cambio 
RUN ＞ STOP, STOP ＞ RUN de la CPU rigen de nuevo los parámetros ajustados mediante 
STEP 7. La parametrización de módulos en el programa de aplicación se describe en el 
anexo. 


Modificar la configuración con la instalación en marcha (CiR)  
CiR (Configuration in RUN) es un procedimiento que permite modificar la instalación o la 
parametrización de determinados módulos. Las modificaciones se efectúan con la 
instalación en marcha, lo que significa que la CPU permanece en el estado operativo RUN 
durante 2,5 segundos máximo. 


Para más información al respecto, véase el manual "Modificar la configuración con la 
instalación en marcha mediante CiR", que se incluye en formato electrónico como archivo 
PDF en el CD de STEP 7. 
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5.8.2 Parámetros de los módulos de entradas analógicas 


Resumen 
Los módulos de entradas analógicas utilizan, según sus funciones, un subconjunto de los 
parámetros y rangos especificados en la tabla siguiente. Si desea saber qué subconjunto 
"domina" un determinado módulo analógico, consulte el apartado que corresponda a dicho 
módulo.  


Estos ajustes estándar son válidos si la parametrización no se ha realizado con STEP 7. 


Tabla 5- 41 Parámetros de los módulos de entradas analógicas 


Parámetros Rango Ajuste 
estándar2 


Tipo de 
parámetro 


Rango 
efectivo 


Habilitación 


 Alarma de diagnóstico1 Sí/no No 


 Alarma de proceso1 Sí/no no 


Dinámico Módulo 


 CPU de destino para 
alarma 


1 a 4 - Estático Módulo 


Causante de la alarma de 
proceso 


    


 Fin de ciclo alcanzado en 
la entrada 


Sí/no no Estático Canal 


 Restricción posible por el rango de medida    


 Valor límite superior de 32511 a - 32512 - Dinámico Canal 


 Valor límite inferior De - 32512 a 32511    


Diagnóstico     


 Rotura de hilo Sí/no no 


 Error en canal de 
referencia 


Sí/no no 


 Rebase por defecto Sí/no no 


 Rebase por exceso Sí/no no 


 Cortocircuito con M Sí/no no 


 
 
 
 
 
Estático 


 
 
 
 
 
Canal 


Medición     
Desactivado 
U Tensión 
TM4H Intensidad (transductor a 4 hilos) 
TM2H Intensidad (transductor a 2 hilos) 
R-4L Resistencia (conexión a 4 hilos) 
R-3L Resistencia (conexión a 3 hilos) 


 Tipo de medición 


RTD-4L Termorresistencia (lineal, 
conexión a 4 hilos) 


U  
 
 
 
 
Estático 


 
 
 
 
 
Canal 
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Parámetros Rango Ajuste 
estándar2 


Tipo de 
parámetro 


Rango 
efectivo 


RTD-3L Termorresistencia (lineal, 
conexión a 3 hilos) 


TC-L Termopar (lineal) 


 Rango de medida  Los rangos de medida configurables para 
los canales de entrada figuran en la 
descripción del módulo en cuestión. 


± 10 V   


 Temperatura de 
referencia 


- 273,15 a 327,67°C 0°C Dinámico Módulo 


 Unidad de temperatura Grados centígrados; grados Fahrenheit; 
Kelvin 


Grados 
centígrados 


Estático Módulo 


 Coeficiente de 
temperatura para medir la 
temperatura mediante 
termorresistencia (RTD)  


Platino (Pt) 
0,00385 Ω/Ω/ °C 
0,003916 Ω/Ω/ °C 
0,003902 Ω/Ω/ °C 
0,003920 Ω/Ω/ °C 
Níquel (Ni)  
0,00618 Ω/Ω/ °C 
0,00672 Ω/Ω/ °C 


0,00385 


 Supresión de frecuencias 
perturbadoras  


400 Hz; 60 Hz; 50 Hz; 10 Hz; ninguna 50 ó 60 Hz 


Estático Canal 


 Alisamiento ninguno 
débil 
medio 
fuerte 


Ninguno   


 Unión fría ninguno 
interno 
RTD en el canal 0 
Temperatura de referencia con valor 
dinámico 


Ninguna   


1 Si se emplea el módulo en ER-1/ER-2 hay que ajustar este parámetro a "no", pues en ER-1/ER-2 no se prevén circuitos 
de alarma. 
2 Los módulos analógicos sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar. 


Consulte también 
Puesta en marcha del SM 431; AI 8 x 14 Bit (Página 284) 
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5.8.3 Parámetros de los módulos de salidas analógicas 


Resumen 
Los módulos de salidas analógicas utilizan, según sus funciones, un subconjunto de los 
parámetros y rangos especificados en la tabla siguiente. Si desea Ud. saber cuál 
subconjunto "domina" un determinado módulo analógico, consulte el apartado para ese 
módulo.  


Estos ajustes estándar son válidos si la parametrización no se ha realizado con STEP 7. 


Tabla 5- 42 Parámetros de los módulos de salidas analógicas 


Parámetros  Rango Valor 
estándar1 


Tipo de 
parámetro 


Rango 
efectivo 


Salida     


 Tipo de salida Desactivado 
Tensión 
Intensidad 


U Estático Canal 


 Rango de salida Los rangos de medida configurables para los 
canales de salida figuran en la descripción del 
módulo en cuestión. 


± 10 V   


1 Los módulos analógicos sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar. 


Consulte también 
Puesta en marcha del SM 431; AI 8 x 14 Bit (Página 284) 
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5.9 Conexión de sensores de medida a entradas analógicas 


Introducción 
Según la clase de medición, se pueden conectar a los módulos de entradas analógicas 
diferentes sensores de medida para tensión, corriente y resistencia.  


El presente apartado contiene informaciones de índole general, vigentes para todas las 
posibilidades de conexión de sensores de medida descritas en los apartados siguientes. 


Cables para señales analógicas 
Se aconseja utilizar cables trenzados por pares y apantallados para las señales analógicas. 
Esto permite reducir el efecto de las perturbaciones. La pantalla del cable para señales 
analógicas deberá ponerse a tierra en los dos extremos del mismo.  


Si hay diferencias de potencial entre los dos extremos del cable, por la pantalla puede 
circular una corriente equipotencial que podría afectar a las señales analógicas. En este 
caso, la pantalla sólo deberá ponerse a tierra en uno de los extremos del cable. 


Módulos de entradas analógicas sin aislamiento galvánico 
En los módulos de entradas analógicas sin aislamiento galvánico, el punto de referencia del 
circuito de medición MANA está enlazado galvánicamente con la tierra local. 


Estos módulos de entradas analógicas sin aislamiento galvánico se utilizan cuando no 
aparezca ninguna o sólo escasas diferencias de potencial entre los sensores de medida y la 
tierra local. 


Módulos de entradas analógicas con aislamiento galvánico 
En los módulos de entradas analógicas con aislamiento galvánico, el punto de referencia del 
circuito de medición MANA no está enlazado galvánicamente con la tierra local. 


Los módulos de entradas analógicas con aislamiento galvánico sólo se utilizarán cuando 
pueda surgir una diferencia de potencial UISO entre el punto de referencia del circuito de 
medición MANA y la tierra local. Conectando un cable equipotencial entre el borne MANA y la 
tierra local, se garantiza que UISO no rebase el valor admisible. 


Diferencia de potencial limitada UCM 
Entre los distintos conductores de medición M- de los canales de entrada o bien con 
respecto al punto de referencia del circuito de medición MANA deberá aparecer sólo una 
diferencia de potencial UCM limitada (tensión de modo común/Common Mode Voltage). Para 
que no se rebase el valor admisible, es necesario adoptar diferentes medidas dependientes 
de la conexión del potencial en los sensores, las cuales se describen a continuación.  
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Conexión de sensores de medida aislados 
Los sensores de medida aislados no están unidos al potencial de tierra local. Puede 
funcionar sin potencial.  


En los sensores de medida aislados pueden aparecer diferencias de potencial entre los 
distintos sensores. Estas diferencias de potencial pueden surgir a causa de perturbaciones 
o también debido a la distribución local de los sensores de medida. 


Para que al operar en entornos con intensas perturbaciones electromagnéticas no se rebase 
el valor admisible para UCM, interconecte M– y MANA en módulos con MANA. 


1


2


3


M+


M-


UISO


M+
M-


MANA


 
(1) Sensores de valores de medición aislados 
(2) Tierra local 
(3) Enlace necesario en los módulos con MANA 
M +: Conductor de medición (positivo) 
M -:  Conductor de medición (negativo) 
MANA:  Potencial de referencia del circuito de medición analógico 
UISO:  Diferencia de potencial entre MANA y la tierra local 


Figura 5-5 Conexión de sensores de medida aislados a un módulo de entradas analógicas con 
aislamiento galvánico 


 
 


ATENCIÓN  
En caso de conectar transductores a 2 hilos para medición de intensidad o sensores tipo 
resistencia, no deberá establecerse el enlace entre M- y MANA. Esto rige también para las 
entradas correspondientemente parametrizadas pero no utilizadas. 


 


Sensores de medida no aislados 
Los sensores de medida no aislados están unidos al potencial de tierra local. Para operar 
con sensores de medida no aislados debe conectarse MANA a la tierra local.  
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Conexión de sensores de medida no aislados 
Las condiciones ambientales o las interferencias pueden provocar la aparición de 
diferencias de potencial UCM (estáticas o dinámicas) entre los puntos de medición 
distribuidos localmente. Si se superara el valor admisible para UCM, debe establecer cables 
de equipotencialidad entre los puntos de medición. 


1


2


3


M+


M-


UISO


M+
M-


MANA


UCM


 
(1) Sensores de medida no aislados 
(2) Tierra local 
(3) Conductor equipotencial 
M +: Conductor de medición (positivo) 
M -:  Conductor de medición (negativo) 
MANA:  Potencial de referencia del circuito de medición analógico 
UISO:  Diferencia de potencial entre MANA y la tierra local 


Figura 5-6 Conexión de sensores de medida no aislados a un módulo de entradas analógicas con 
aislamiento galvánico 


 
 


ATENCIÓN  
No deben utilizarse transductores a 2 hilos ni termorresistencias no aisladas. 
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5.10 Conexión de sensores tipo tensión 


Conexión de sensores tipo tensión 
 


 Nota 


En figura siguiente no se representan los conductores de enlace requeridos para la 
conexión del potencial del módulo de entradas analógicas y de los sensores. 


Eso significa que debe observar y aplicar las indicaciones del capítulo "Conexión de 
sensores de medida a entradas analógicas" 


 


+


-U+


-
U


M+
M-
M+


MANA*


M-


 
M +:  Conductor de medición (positivo) 
M -:  Conductor de medición (negativo) 
MANA:  Potencial de referencia del circuito de medición analógico 
(1) Enlace necesario en los módulos con MANA 


Figura 5-7 Conexión de sensores tipo tensión a un módulo de entradas analógicas 
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5.11 Conexión de sensores tipo intensidad 


Tensión de alimentación de los sensores 
 


 Nota 


En la figura siguiente no se representan los conductores de enlace requeridos para la 
conexión del potencial del módulo de entradas analógicas y de los sensores. 


Eso significa que debe observar y aplicar las indicaciones del capítulo "Conexión de 
sensores de medida a entradas analógicas" 


 


El transductor a 2 hilos es alimentado a través de los bornes del módulo de entradas 
analógicas con protección contra cortocircuitos. El transductor a 2 hilos convierte entonces 
la magnitud medida aplicada en una intensidad.  


Como los transductores de medida a 2 hilos son alimentados desde el módulo, no pueden 
ponerse a tierra los conductores M-. 


Los transductores de medida a 4 hilos requieren una propia tensión de alimentación UH 


(tensión auxiliar). 
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Conexión de transductores a 2 hilos 


1


2 3


4


+24  V


+
-


L+
M+
M-
M+
M-


M


+
-


M


P


P


MANA


 
M +:  Conductor de medición (positivo) 
M -:  Conductor de medición (negativo) 
L +:  Borne de alimentación con tensión 24 V c.c. 
MANA:  Potencial de referencia del circuito de medición analógico 
(1) Sensor, p.ej. manómetro 
(2) + (3) Transductor a 2 hilos 
(4) Enlace necesario en los módulos con MANA 


Figura 5-8 Conexión de transductores a 2 hilos a un módulo de entradas analógicas con 
aislamiento galvánico 
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SM 431; 8 x 13 Bit: Conexión de transductores a 2 hilos 
Como en los transductores de medida a 2 hilos no se aplica la tensión de alimentación 
desde el módulo SM 431; 8 x 13 Bit, es necesario alimentar los sensores por separado con 
24 V. 


1


2 3 +24  V


+
- MI+


M-+
-


MANA


MV+


MV+
MI+


M-
MI+


MI+


M


P


P


 
MI+:  Conductor de medición de intensidad (positivo) 
MV+:  Conductor de medición de tensión (positivo) 
M +:  Conductor de medición (positivo) 
MANA:  Potencial de referencia del circuito de medición analógico 
M -:  Conductor de medición (negativo) 
(1) Sensor, p.ej. manómetro 
(2)+(3) Transductor a 2 hilos 


Figura 5-9 Conexión de transductores de medida a 2 hilos a un SM 431; 8 x 13 Bit 
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Conexión de transductores a 4 hilos 


1


2


3


M+
M-
M+
M-


MANA


+
-


+
-


UH


P


P


 
M +:  Conductor de medición (positivo) 
M -:  Conductor de medición (negativo) 
MANA:  Potencial de referencia del circuito de medición analógico 
UH:  Tensión auxiliar  
(1) Sensor, p.ej. manómetro 
(2) Transductor a 4 hilos 
(3) Enlace necesario en los módulos con MANA 


Figura 5-10 Conexión de transductores a 4 hilos a un módulo de entradas analógicas 
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SM 431; 8 x 13 Bit: Conexión de transductores a 4 hilos 
Para que no se rebase el valor permitido de UCM, es necesario enlazar los conductores M- 
con MANA. 


1


2


M


+
-


+
-


UH


MI+
MI+
M-


MV+


MV+
MI+


MI+
M-


P


P


 
MI+:  Conductor de medición de intensidad (positivo) 
MV+:  Conductor de medición de tensión (positivo) 
M +:  Conductor de medición (positivo) 
M -:  Conductor de medición (negativo) 
UH:  Tensión auxiliar  
(1) Sensor, p.ej. manómetro 
(2) Transductor a 4 hilos 


Figura 5-11 Conexión de transductores de medida a 4 hilos a un SM 431; 8 x 13 Bit 
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5.12 Conexión de termorresistencias y resistencias 


Conexión de termorresistencias y resistencias 
 


 Nota 


En las ilustraciones siguientes no se representan los conductores de enlace requeridos para 
la conexión del potencial del módulo de entradas analógicas y de los sensores. 


Eso significa que debe observar y aplicar las indicaciones del capítulo "Conexión de 
sensores de medida a entradas analógicas" 


 


Las termorresistencias/resistencias se cablean mediante una conexión a 4, 3 ó 2 hilos. 


En las conexiones a 4 y a 3 hilos suministra el módulo una corriente constante a través de 
los bornes IC + e IC - , de forma que es compensada la caída de tensión que aparece en los 
conductores de medición. Es importante que los conductores de corriente constante 
conectados se enlacen directamente con la termorresistencia/resistencia. 


Gracias a esta compensación, con las mediciones mediante conexión a 4 ó a 3 hilos se 
obtienen resultados más exactos que con las mediciones mediante conexión a 2 hilos. 


Conexión a 4 hilos de una termorresistencia  
La tensión producida en la termorresistencia se mide a través de los bornes M+ y M-. 
Efectúe la conexión con la polaridad correcta del conductor conectado (aplicar IC + y M+, así 
como IC - y M- a la termorresistencia). 


Al realizar la conexión, asegúrese de conectar los conductores  IC + y M+ o bien SO y SE+ 
así como los conductores IC - y M- o bien AGND y SE- directamente a la termorresistencia.  


IC


M+
M-
IC+


IC-


SE+
SE-
SO
AGND


 
IC+ Conductor de corriente constante (positivo) 
IC- Conductor de corriente constante (negativo) 
M+ Conductor de medición (positivo) 
M- Conductor de medición (negativo) 


Figura 5-12 Conexión a 4 hilos de termorresistencias a un módulo de entradas analógicas 
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Conexión a 3 hilos de una termorresistencia 
En la conexión a 3 hilos con 4 bornes por cada termorresistencia es necesario colocar un 
puente entre M-  e IC- o bien SE- y AGND (v. figura). 


Gracias a este cableado, el módulo compensa la influencia de las resistencias de línea entre 
el módulo y la termorresistencia/resistencia. 


Al realizar la conexión, asegúrese de conectar los conductores IC + y M+ o bien SO y SE+ 
directamente a la termorresistencia  


Para conseguir una medición exacta, cerciórese también de que son idénticas la longitud y 
la sección de los conductores conectados  M+, IC + e IC- o bien SE+, SO y AGND tienen la 
misma longitud y la misma sección. 


IC


M+
M-
IC+


IC-


SE+
SE-
SO
AGND


 
IC+ Conductor de corriente constante (positivo) 
IC- Conductor de corriente constante (negativo) 
M+ Conductor de medición (positivo) 
M- Conductor de medición (negativo) 


Figura 5-13 Conexión a 3 hilos de termorresistencias a un módulo de entradas analógicas 
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Conexión a 2 hilos de una termorresistencia 
Para la conexión a 2 hilos debe Ud. colocar en el módulo puentes entre M+ e IC+, así como 
entre M- e IC-. 


Nota: Se miden también las resistencias de línea. 


M+
M-
IC+


IC-


 
IC+ Conductor de corriente constante (positivo) 
IC- Conductor de corriente constante (negativo) 
M+ Conductor de medición (positivo) 
M- Conductor de medición (negativo) 


Figura 5-14 Conexión a 2 hilos de termorresistencias a un módulo de entradas analógicas 
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5.13 Conexión de termopares 


Estructura de un termopar    
Un termopar consta de un termopar (sensor de medida) y las piezas de montaje y conexión 
requeridas en cada caso. El termopar está formado por dos conductores metálicos de 
diferente naturaleza (metales o aleaciones metálicas), cuyos extremos están unidos por 
soldadura.  


Los termopares se agrupan en diferentes tipos en función de los metales o aleaciones 
elegidos para formar el par, p.ej. K, J, N. El principio de medida es idéntico para todos los 
tipos de termopar. 


1 2
3


4


5


6


7


 °C  
(1) Punto de medición 
(2) Termopar con terminales + y - 
(3) Puntos de conexión 
(4) Conductores de compensación 
(5) Unión fría 
(6) Conductores de conexión 
(7) Entrada de medición 


Figura 5-15 Estructura de un termopar 
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Funcionamiento de los termopares   
Si la temperatura en el punto de medición difiere de la temperatura en los extremos libres 
del termopar (puntos de conexión), se genera entre éstos una tensión denominada tensión 
termoeléctrica. El valor de esta tensión depende de la diferencia de temperatura entre el 
punto de medición y los extremos libres, así como del tipo de material utilizado para el 
termopar.  


Un termopar mide siempre una diferencia de temperatura, por lo que los extremos libres 
(unión fría) deben mantenerse a una temperatura conocida en los puntos de referencia para 
poder determinar la temperatura en el punto de medición. 


Existe la posibilidad de prolongar el termopar por medio de conductores de compensación 
desde el punto de conexión hasta la unión fría. Los conductores de compensación se 
fabrican del mismo material que los hilos del termopar. Los conductores de conexión son de 
cobre.  


 


 Nota 


Es imprescindible conectar correctamente la polaridad, pues de lo contrario se obtienen 
considerables resultados erróneos. 


 


Compensación de la temperatura de la unión fría   
Existen varias posibilidades de registrar la temperatura de la unión fría, para obtener un 
valor absoluto de temperatura a base de la diferencia de temperatura entre el punto de 
referencia y el punto de medición. 


Según la situación donde se requiera la unión fría, es posible operar con compensación 
interna o externa. 


En la columna derecha de la siguiente tabla se especifica la característica que debe 
ajustarse para el parámetro "Unión fría" en STEP 7. El valor de la temperatura de referencia 
constituye un parámetro propio en STEP 7. 


Posibilidades de compensación de la temperatura de la unión fría 


 
Posibilidad Explicación Unión fría 


Sin compensación  Si se desea únicamente medir la diferencia de 
temperatura entre el punto de medición y la unión fría 


Ninguna 


Compensación interna  En el caso de compensación interna, se utiliza para la 
comparación la temperatura interna del módulo. 


interno 


Compensación externa mediante caja de 
compensación en los conductores de 
conexión de un solo termopar 


Ud. ya ha medido y compensado la temperatura de 
referencia con ayuda de una caja de compensación 
intercalada en los conductores de conexión de un solo 
termopar.  
No se requiere ningún tratamiento posterior en el módulo. 


Ninguna 


Compensación externa mediante 
termorresistencia para medir la 
temperatura de referencia (método 
recomendado) 


Puede medir la temperatura de referencia mediante una 
termorresistencia (Pt 100) y disponer que el módulo la 
calcule para cualquier termopar. 


RTD en el canal 0 
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Posibilidad Explicación Unión fría 
Compensación externa mediante 
termorresistencia distribuyendo los 
termopares con unión fría idéntica entre 
varios módulos 


Utilice en un módulo una termorresistencia para medir la 
temperatura de referencia. Cargue en la CPU el valor de 
la temperatura climática y transfiera ese valor mediante 
SFC55 a los demás módulos. 


RTD en el canal 0 


Temperatura constante en la unión fría 
(termostato, Eisbad;) 


Si la temperatura de referencia es constante y conocida, 
es posible indicar dicho valor durante la parametrización 
en STEP 7. 


Temperatura de 
referencia 


Funcionamiento de la compensación interna  
En la compensación interna es posible formar la unión fría en los bornes del módulo de 
entradas analógica. En este caso es necesario llevar los conductores de compensación 
hasta el módulo analógico. El sensor de temperatura interno mide la temperatura del módulo 
y genera una tensión de compensación adecuada. 


Tenga en cuenta que con la compensación interna no se obtiene la misma precisión que 
con la compensación externa. 


Funcionamiento de la compensación externa mediante caja de compensación   
En el caso de compensación externa, se considera la temperatura de la unión fría de los 
termopares p.ej. por medio de una caja de compensación. 


La caja de compensación incluye un circuito puente equilibrado para una temperatura de 
referencia determinada (temperatura de equilibrio). Las conexiones de los extremos del 
conductor de compensación del termopar forman la unión fría. 


Si la temperatura de referencia efectiva difiere de la temperatura de equilibrio, varía la 
resistencia del puente dependiente de la temperatura. Con ello se produce una tensión de 
compensación positiva o negativa, que se suma a la tensión termoeléctrica. 


 


 Nota 


En las siguientes figuras no están recogidos los cables de conexión necesarios en función 
de la unión galvánica de los módulos de entradas analógicos y de los sensores. Eso 
significa que debe observar y aplicar la información de ámbito general referente a la 
conexión de sensores de medida. 
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Conexión de termopares sin compensación o utilizando el valor de la temperatura de referencia  
Conecte los termopares a las entradas del módulo directamente o a través de conductores 
de compensación. Cada canal puede utilizar, independientemente de los demás canales, un 
tipo de termopar soportado por el módulo analógico. 


1


M+
M-
M+
M-


 
M+:  Conductor de medición (positivo) 
M-:  Conductor de medición (negativo) 
(1) Conductor de compensación (material idéntico al del termopar) 


Figura 5-16 Conexión de termopares sin compensación o utilizando el valor de la temperatura de 
referencia en un módulo de entradas analógicas con aislamiento galvánico 


Conexión de la caja de compensación   
La caja de compensación se intercala en los conductores de conexión de un solo termopar. 
La caja de compensación debe estar alimentada con un sistema con aislamiento galvánico. 
La fuente de alimentación debe filtrar suficientemente las perturbaciones, p.ej. con ayuda de 
un devanado de pantalla puesto a tierra. 


Cada canal puede utilizar, independientemente de los demás canales, un tipo de termopar 
soportado por el módulo analógico. Por cada canal se requiere una caja de compensación 
propia. 


 
 


 Nota 


Para los módulos de entradas analógicas deben utilizarse cajas de compensación con una 
temperatura de referencia de 0°C. 
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Caja de compensación recomendada  
Recomendamos utilizar como caja de compensación una unión fría (con fuente de 
alimentación integrada) de la empresa Siemens. En la tabla se exponen los datos 
necesarios para el pedido. 


Datos de solicitud de la unión fría 


 
Caja de compensación recomendada Referencia 


Unión fría con fuente de alimentación integrada, para montaje en 
barra de soporte 
Energía auxiliar B1 


B2 
B3 
B4 


230 V AC 
110 V AC 
24 V AC 
24 V DC 


Conexión a un 
termopar 


1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 


Fe-CuNi 
Fe/Cu Ni 
Ni Cr/Ni 
Pt 10% Rh/Pt 
Pt 13% Rh/Pt 
Cu-CuNi 
Cu/Cu Ni 


tipo L 
tipo J 
tipo K 
tipo S 
tipo R 
tipo U 
tipo T 


Temperatura de 
referencia 


00 0 °C 


M72166-V  V  V V V
 


B1


B2


B3


B4


1
2
3
4
5
6
7


00  
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Conexión de la unión fría (refer. M72166-xxx00)    


1


2


3


M+
M-
M+
M-


+


-
-


+


-+


 
M+:  Conductor de medición (positivo) 
M-:  Conductor de medición (negativo) 
(1) Energía auxiliar  
(2) Conductor de compensación (material idéntico al del termopar) 
(3) Salida (conductores de Cu) 


Figura 5-17 Conexión de un termopar con unión fría (Nº refer. M72166-xxx00) a un módulo de 
entradas analógicas con aislamiento galvánico 
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Conexión de termopares con termorresistencia    
Conecte la termorresistencia al canal 0 del módulo. Tenga en cuenta que por cada canal al 
que se conecte un termopar debe parametrizarse la unión fría "RTD en el canal 0" en 
STEP 7. 


Si todos los termopares conectados a las entradas del módulo tienen la misma unión fría, 
efectúe la compensación como sigue: 


1


2


34


M+


M-


M+


M-


M-


I


I
C+


C-


M+


 
M+:  Conductor de medición (positivo) 
M-:  Conductor de medición (negativo) 
IC+:  Conductor de corriente constante (negativo) 
IC+:  Conductor de corriente constante (negativo) 
(1) Conductor de compensación (material idéntico al del termopar)  
(2) RTD en el canal 0 
(3) Conductor de conexión (de Cu)  
(4) Unión fría 


Figura 5-18 Conexión de termopares de tipo idéntico con compensación externa a través de una 
termorresistencia conectada al canal 0 
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5.14 Conexión de cargas/actuadores a salidas analógicas 


Introducción 
Los módulos de salidas analógicas permiten alimentar las cargas y actuadores con tensión 
o intensidad. 


El presente apartado contiene informaciones de índole general, vigentes para todas las 
posibilidades de conexión de cargas y actuadores descritas en los apartados siguientes. 


Cables para señales analógicas 
Se aconseja utilizar cables trenzados por pares y apantallados para las señales analógicas. 
A tal efecto, trenzar entre sí los conductores QV y S+ y los M y S-. Esto permite reducir el 
efecto de las perturbaciones. La pantalla del cable para señales analógicas deberá ponerse 
a tierra en los dos extremos del mismo.  


Si hay diferencias de potencial entre los dos extremos del cable, por la pantalla puede 
circular una corriente equipotencial que podría afectar a las señales analógicas. En este 
caso, la pantalla sólo deberá ponerse a tierra en uno de los extremos del cable. 


Módulos de salidas analógicas con aislamiento galvánico 
En los módulos de salidas analógicas con aislamiento galvánico, el punto de referencia del 
circuito de medición MANA no está enlazado galvánicamente con la tierra local. 


Los módulos de salidas analógicas con aislamiento galvánico sólo se utilizarán cuando 
pueda aparecer una diferencia de potencial UISO entre el punto de referencia del circuito de 
medición MANA y la tierra local. Conectando un cable equipotencial entre el borne MANA y la 
tierra local, se garantiza que UISO no rebase el valor admisible. 
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5.15 Conexión de cargas/actuadores a salidas de tensión 


Conexión de cargas a una salida de tensión 
La conexión de cargas a una salida de tensión es en principio realizable en conexión a 4 
hilos y a 2 hilos. 


 


 Nota 


En las ilustraciones siguientes no se representan los conductores de enlace requeridos para 
la conexión del potencial del módulo de salidas analógicas. 


Eso significa que debe observar y aplicar las indicaciones del capítulo "Conexión de 
cargas/actuadores a salidas analógicas" 


 


Conexión a 4 hilos de cargas a una salida de tensión  
Este tipo de conexión permite obtener una alta precisión en la carga. A tal efecto, los 
conductores de sensor S- y S+ deben conectarse directamente a la carga. Esto permite 
medir y regular la tensión directamente en la carga. 


Las perturbaciones o caídas de tensión pueden provocar diferencias de potencial entre el 
conductor de sensor S- y el circuito de referencia analógica MANA. Dicha diferencia de 
potencial (UCM) no deberá rebasar un valor admisible, ya que ello repercutiría en la precisión 
de la señal analógica. 


1


+24 VL+


QV
S+
S-
MANA


0 V
M


UISO


RL
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L +:  Conexión a la alimentación de 24 V c.c. 
QV:  Salida analógica tipo tensión (Output Voltage) 
S +:  Línea de sensor (positiva) 
S -:  Línea de sensor (negativa) 
MANA:  Potencial de referencia del circuito analógico 
M :  Conexión a masa 
UISO:  Diferencia de potencial entre MANA y la tierra local 
(1) Tierra local 


Figura 5-19 Conexión a 4 hilos de cargas a una salida de tensión en un módulo de salidas 
analógicas con separación galvánica 







 Módulos analógicos 
 5.15 Conexión de cargas/actuadores a salidas de tensión 


Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 255 


Conexión a 2 hilos de cargas a una salida de tensión  
En una conexión a 2 hilos debe puentear en el conector frontal QV con S+ y MANA con S-. La 
precisión obtenida con este tipo de conexión es inferior a la lograda con una conexión a 
4 hilos. 


Aquí se conecta la carga a los bornes QV y al punto de referencia del circuito de medición 
MANA del módulo. 


1


+24 VL+


QV
S+
S-
MANA


0 V
M


UISO


RL


 
L +:  Conexión a la alimentación de 24 V DC 
QV:  Salida analógica tipo tensión (Output Voltage) 
S +:  Línea de sensor (positiva) 
S -:  Línea de sensor (negativa) 
MANA:  Potencial de referencia del circuito analógico 
M :  Conexión a masa 
UISO:  Diferencia de potencial entre MANA y la tierra local 
(1) Tierra local 


Figura 5-20 Conexión a 2 hilos de cargas a una salida de tensión en un módulo de salidas 
analógicas con separación galvánica 


Consulte también 
Conexión de cargas/actuadores a salidas analógicas (Página 252) 
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5.16 Conexión de cargas/actuadores a salidas de intensidad 


Conexión de cargas a una salida de intensidad 
Aquí deben conectarse las cargas al borne QI y al punto de referencia del circuito analógico 
MANA de una salida de intensidad. 


 


 Nota 


En la figura siguiente no se representan los conductores de enlace requeridos para la 
conexión del potencial del módulo de salidas analógicas. 


Eso significa que debe observar y aplicar las indicaciones del capítulo "Conexión de 
cargas/actuadores a salidas analógicas" 


 


1


+24 V
L+


QI


MANA


0 V
M


UISO


RL


 
L +:  Conexión a la alimentación de 24 V DC 
QI:  Salida analógica tipo intensidad (Output Current) 
MANA:  Potencial de referencia del circuito analógico 
M :  Conexión a masa 
UISO:  Diferencia de potencial entre MANA y la tierra local 
(1) Tierra local 


Figura 5-21 Conexión de cargas a una salida de intensidad en un módulo de salidas analógicas con 
aislamiento galvánico 


Consulte también 
Conexión de cargas/actuadores a salidas analógicas (Página 252) 







 Módulos analógicos 
 5.17 Diagnóstico de los módulos analógicos 


Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 257 


5.17 Diagnóstico de los módulos analógicos 


Avisos de diagnóstico parametrizables y no parametrizables 
Para el diagnóstico se hace distinción entre avisos de diagnóstico parametrizables y no 
parametrizables.  


Los avisos de diagnóstico parametrizables se reciben únicamente tras habilitar el 
diagnóstico mediante parametrización. Esta parametrización se efectúa en el bloque de 
parámetros "Diagnóstico" en STEP 7. 


Los avisos de diagnóstico no parametrizables son ofrecidos siempre por el módulo 
analógico, independientemente de la habilitación del diagnóstico. 


Acciones tras un aviso de diagnóstico en STEP 7 
Cada aviso de diagnóstico provoca las acciones siguientes: 


● El aviso es registrado en el diagnóstico del módulo analógico y retransmitido a la CPU, 
pudiendo ser leído por el programa de aplicación. 


● Se enciende el diodo de error en el módulo analógico. 


● Si parametrizó "Habilitación de alarma de diagnóstico" mediante STEP 7, se activa una 
alarma de diagnóstico y se solicita el OB 82. 


Lectura de los avisos de diagnóstico 
Los avisos de diagnóstico detallados se pueden leer con SFCs en el programa de usuario 
(vea el anexo "Datos de diagnóstico de los módulos de señales").  


También puede visualizar la causa del error en el diagnóstico del módulo mediante STEP 7 
(vea la ayuda en pantalla de STEP 7). 


Aviso de diagnóstico en el valor de medición de los módulos de entradas analógicas 
Independientemente de la parametrización, cada módulo de entradas analógicas entrega el 
valor de medición 7FFFH cuando detecta un error. Este valor de medición significa 
desbordamiento, anomalía o bien un canal está desactivado. 


Avisos de diagnóstico a través de los diodos LED INTF y EXTF 
Algunos módulos de entradas analógicas señalizan anomalías a través de sus dos diodos 
INTF (error interno) y EXTF (error externo). Estos LEDs se apagan tras haberse eliminado 
todas las anomalías internas o externas. 


Para saber qué módulos de entradas analógicas cuentan con dichos LEDs de anomalía, 
consulte las especificaciones técnicas de los módulos.  
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Avisos de diagnóstico de los módulos de entradas analógicas 
La tabla siguiente muestra una relación de los avisos de diagnóstico de los módulos de 
entradas analógicas diagnosticables.  


Para saber qué avisos de diagnóstico "dominan" un determinado módulo, consúltese el 
anexo "Datos de diagnóstico de los módulos de señalización". 


Tabla 5- 43 Avisos de diagnóstico de los módulos de entradas analógicas 


Aviso de diagnóstico LED Rango efectivo del 
diagnóstico 


parametrizable 


Fallo de módulo INTF/EXTF Módulo no 
Error interno INTF Módulo no 
Error externo  EXTF Módulo no 
Error de canal existente INTF/EXTF Módulo no 
Falta tensión auxiliar externa EXTF Módulo no 
Falta conector frontal EXTF Módulo no 
Módulo no parametrizado INTF Módulo no 
Parámetros erróneos INTF Módulo no 
Información de canal existente INTF/EXTF Módulo no 
Adaptador del rango de medida erróneo/falta INTF Módulo no 
Termopar conectado erróneamente EXTF Módulo no 
Modo STOP  - Módulo no 
Error EPROM INTF Módulo no 
Error RAM INTF Módulo no 
Error CAD/CDA INTF Módulo no 
Alarma de proceso perdida INTF Módulo no 
Error de configuración / parametrización INTF Canal no 
Cortocircuito con M EXTF Canal sí 
Rotura de hilo EXTF Canal sí 
Error en el canal de referencia EXTF Canal sí 
Rebase por defecto EXTF Canal sí 
Rebase por exceso EXTF Canal sí 
Conexión del usuario no cableada EXTF Canal no 
Conductor abierto hacia + EXTF Canal no 
Conductor abierto hacia - EXTF Canal no 
Tiempo de ejecución calibrado erróneamente EXTF Canal no 
Rebase por defecto o por exceso EXTF Canal no 
Conductor abierto de la fuente de alimentación EXTF Canal no 
Calibración del usuario no corresponde a la 
parametrización 


EXTF Canal no 
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 Nota 


Para que se detecten las anomalías visualizadas mediante los avisos de diagnóstico para-
metrizables es indispensable que se haya parametrizado debidamente el módulo analógico 
en STEP 7. 
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Causas de error y su solución en los módulos de entradas analógicas 


Tabla 5- 44 avisos de diagnóstico en los módulos de entradas analógicas, así como causas de error y su solución 


Aviso de diagnóstico Posible causa de anomalía Solución 
Fallo de módulo Se presentó una anomalía cualquiera 


detectada por el módulo. 
- 


Error interno El módulo detectó un error en el sistema 
de automatización. 


- 


Error externo El módulo detectó un error fuera del 
sistema de automatización. 


- 


Error de canal existente Indica que sólo están defectuosos 
determinados canales 


- 


Falta tensión auxiliar 
externa 


En los bornes L+ y M falta la tensión de 
carga para alimentar el transductor de 
medida a 2 hilos. 


Suministrar la alimentación L+ 


Falta conector frontal Falta el puente entre los terminales 1 y 2 
en el conector frontal. 


Montar el puente 


Módulo no parametrizado El módulo tiene que saber si debe operar 
con parámetros predeterminados por el 
sistema o con sus propios parámetros. 


Este aviso permanece desde RED CON. hasta 
concluir la transmisión de los parámetros desde 
la CPU; en caso dado, parametrizar el módulo.  


Parámetros erróneos No es plausible un parámetro o una 
combinación de parámetros; p.ej. 
parametrización de un rango de medida 
no admisible 


Reparametrizar el módulo 


Información de canal 
existente 


Se presentó un error de canal; el módulo 
puede proporcionar más información de 
canal. 


- 


Adaptador del rango de 
medida erróneo/falta 


Uno o varios adaptadores de rango faltan 
o están enchufados indebidamente 


Enchufar los adaptadores del rango en el 
módulo conforme al tipo y rango de medida 
parametrizados. 


Modo STOP El módulo no ha sido parametrizado y no 
ha concluido todavía el primer ciclo del 
módulo. 


Si tras rearrancar la CPU, todos los valores 
analógicos digitalizados están en la memoria 
intermedia, el aviso se desactiva. 


Error EPROM 
Error RAM 
Error CAD/CDA 


Módulo defectuoso. Sustituir el módulo 


Alarma de proceso perdida El módulo no puede enviar ninguna 
alarma por no haberse confirmado la 
alarma precedente; posible error de 
configuración 


Modificar el procesamiento de alarmas en la 
CPU (cambiar la prioridad para el OB de alarma; 
abreviar el programa de alarmas). 


Comprobar el adaptador del rango de medida Error de configuración / 
parametrización  


Parámetro erróneo transferido al módulo 
Reparametrizar el módulo 


Cortocircuito con M Cortocircuito con el potencial M en la 
alimentación de los transductores de 
medida a 2 hilos 


Suprimir el cortocircuito 
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Aviso de diagnóstico Posible causa de anomalía Solución 
Circuito del sensor con impedancia 
excesiva. 


Utilizar otro tipo de sensor o cablearlo de otra 
forma, p.ej. utilizando cables con mayor sección 


Interrupción del cable entre módulo y 
sensor 


Restablecer el enlace 


Desactivar el canal (parámetro "Tipo de 
medición") 


Rotura de hilo 


Canal no conectado (abierto) 


Cablear el canal 
La unión fría conectada al canal 0 está 
perturbada, p.ej. debido a rotura de hilo 


Comprobar las conexiones Error en el canal de 
referencia 


La temperatura de referencia emitida no 
está en el rango admisible. 


Reparametrizar la temperatura de referencia 


El valor de entrada es inferior al margen 
de saturación; fallo causado 
probablemente por una selección errónea 
del rango de medida. 


Parametrizar otro rango de medida Rebase por defecto 


En los rangos de medida 4 a 20 mA y 1 a 
5 V, eventualmente polaridad invertida en 
el sensor. 


Comprobar las conexiones 


Rebase por exceso El valor de entrada sobrepasa el rango de 
saturación por exceso. 


Parametrizar otro rango de medida 


Tiempo de ejecución 
calibrado erróneamente 


Durante el ciclo de calibración se presentó 
un error de cableado en un canal. 


Subsanar el error de cableado (este error 
perdura hasta la próxima calibración, es decir 
como máx. durante 6 minutos, o hasta la 
próxima transición STOP-RUN de la CPU). 
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5.18 Alarmas de los módulos analógicos 


Introducción 
En este apartado se describen los módulos analógicos en lo que respecta a su 
comportamiento de emisión de alarmas. En principio se distinguen las alarmas siguientes: 


● Alarma de diagnóstico 


● Alarma de proceso 


Recuerde que no todos los módulos analógicos son aptos para alarmas y que algunos sólo 
"dominan" una parte de las alarmas aquí descritas. Si desea Ud. saber qué módulos 
analógicos son aptos para alarmas, consulte los datos técnicos de los módulos.  


Los bloques OB y las funciones SFC mencionados a continuación se tratan detalladamente 
en la ayuda en pantalla de STEP 7. 


Habilitación de alarmas 
Las alarmas no están preajustadas, es decir que están bloqueadas sin la parametrización 
correspondiente. La habilitación de las alarmas se parametriza en STEP 7. 


Particularidad: módulo enchufado en ER-1/ER-2 
 


 Nota 


Si utiliza módulos analógicos en un ER-1/ER-2, debe ajustar a "no" los parámetros de 
habilitación para todas las alarmas, pues en ER-1/ER-2 no se prevén circuitos de alarma. 


 


Alarma de diagnóstico 
Si Ud. ha habilitado las alarmas de diagnóstico, se le notifican a través de una alarma los 
eventos de error entrantes (primera aparición de la anomalía) y los salientes (aviso tras 
subsanarse la anomalía).  


La CPU interrumpe la ejecución del programa de usuario y procesa el bloque de alarma de 
diagnóstico OB82. 


Dentro de su programa de usuario puede solicitar en el OB 82 la función SFC 51 ó la 
SFC 59, para obtener información de diagnóstico detallada del módulo.  


Dicha información de diagnóstico es consistente mientras actúa el OB 82. Tras abandonarse 
el OB 82, es confirmada la alarma de diagnóstico en el módulo. 
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Alarma de proceso en caso de "Valor límite superior o inferior rebasados" 
Al parametrizar un valor límite superior y uno inferior se define un margen de trabajo. 
Cuando la señal de proceso (p.ej. una temperatura) de un módulo de entradas analógicas 
abandona dicho margen, el módulo activa una alarma de proceso siempre que esté 
habilitada.  


Como consecuencia, la CPU interrumpe el tratamiento del programa de usuario y procesa el 
bloque de tratamiento de alarma de proceso OB 40. 


En el programa de usuario del bloque OB 40 puede determinar cómo debe reaccionar el 
sistema de automatización ante un rebase por exceso o por defecto del valor límite. 


Al abandonar el bloque OB 40, se confirma la alarma de proceso en el módulo. 
 


 Nota 


Recuerde que la alarma de proceso no se activa si ajustó el límite superior por encima del 
margen de desbordamiento por exceso o el límite inferior por debajo del margen de 
desbordamiento por defecto. 


 


Estructura de la información de arranque (variable OB40_POINT_ADDR) de OB 40 
Dentro de la información de arranque de OB 40 se registra en la variable 
OB40_POINT_ADDR qué canal ha rebasado cierto valor límite. En la figura siguiente se 
muestra la asignación a los bits de la palabra doble de datos locales 8.  


1 2 3 4


1
16 Bit-Nr.1731 30 29 28 27 26


LD 81


LB 8 LB 9


25 24


LB 11


01
1 1


.0.1


 
(1) Valor límite superior canal 1 rebasado por exceso 
(2) Valor límite superior canal 0 rebasado por exceso  
(3) Valor límite inferior canal 1 rebasado por defecto 
(4) Valor límite inferior canal 0 rebasado por defecto 
(5) Bit Nº 


Figura 5-22 Información de arranque de OB 40: Evento que activó la alarma de proceso para valor 
límite 
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Alarma de proceso en caso de "Fin de ciclo alcanzado" 
Parametrizando la alarma de proceso al final del ciclo, es posible sincronizar un proceso con 
el ciclo del módulo de entradas analógicas. 


Un ciclo abarca la conversión de los valores medidos en todos los canales activados del 
módulo de entradas analógicas. El módulo procesa los canales sucesivamente. Una vez 
convertidos todos los valores medidos, el módulo notifica a la CPU mediante una alarma 
que en todos los canales hay aplicados nuevos valores medidos. 


Ud. puede utilizar esta alarma para cargar siempre los valores analógicos convertidos 
actualmente. 


Consulte también 
Características (Página Fehler! Textmarke nicht definiert.) 


Información general para la parametrización (Página 229) 
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5.19 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 13 Bit 
(6ES7431-1KF00-0AB0) 


5.19.1 Características 


Resumen 
El módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 13 Bit posee las Características 
siguientes: 


● 8 entradas para medición de tensión/intensidad 


● 4 entradas para medición de resistencia 


● Posibilidad de ajustar distintos rangos de medida paralelamente 


● Resolución 13 bits 


● Aislamiento galvánico entre la sección analógica y la CPU 


● Máxima tensión de modo común admisible entre los canales respectivamente entre los 
potenciales de referencia de los sensores conectados y MANA: 30 V AC 
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Esquema de principio del módulo SM 431; AI 8 x 13 Bit 
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Figura 5-23 Esquema de principio del módulo SM 431; AI 8 x 13 Bit 


 


ADVERTENCIA  
El módulo puede resultar dañado. 


Se podría destruir el shunt de un canal de entrada al conectar por equivocación un sensor 
tipo tensión a los bornes M-/MI+ de un canal. 


Asegúrese de que el conector frontal está cableado correctamente conforme al siguiente 
esquema de conexiones. 
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Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 8 x 13 bits 
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Figura 5-24 Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 8 x 13 bits 
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Datos técnicos del módulo SM 431; AI 8 x 13 Bit 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 500 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 8 


 en sonda tipo resistencia 4 


Longitud de cable 


 con pantalla máx. 200 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de carga L + innecesaria 
Corriente de medición constante para sensor tipo 
resistencia 


típ. 1,67 mA 


Aislamiento galvánico 


 entre canales y bus posterior sí 


 entre los canales no 


Diferencia de potencial admisible 


 entre entradas y MANA (UCM) 30 V AC 


 entre las entradas (UCM) 30 V AC 


 entre MANA y Minterna (UISO) 75 V DC / 60 V AC 


Aislamiento ensayado con 


 entre bus y etapa analógica 2120 V DC 


 entre bus y tierra local 500 V DC 


 entre parte analógica y tierra local 2120 V DC 


Consumo 


 del bus posterior (5 V) máx. 350 mA 


Potencia disipada del módulo típ. 1,8 W 
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Formación de valores analógicos 
Principio de medida por integración 
Período de integración/tiempo de 
conversión/resolución (por canal) 


(no entra en el tiempo de reacción) 


 parametrizable sí 


 supresión de tensiones perturbadoras f1 en Hz 60 / 50 


 período integr. en ms 16,7 / 20 


 tiempo conversión básico en ms 23 / 25 


 Resolución (incl. rango de saturación) 13 / 13 bits 


Alisamiento de los valores medidos imposible 
Tiempo ejecución básico del módulo en ms (todos 
los canales habilitados) 


184 / 200 


Supresión de perturbaciones, límites de error 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = nx (f1 ±1%),  
(f1 = frecuencia perturbadora) n = 1, 2, ... 


 perturbación en modo común (UCM< 30 V) >100 dB 


 perturbación en modo serie(cresta perturbación < 
valor nominal rango de entrada) 


>40 dB 


Diafonía entre las entradas >50 dB 
Límite de error práctico (en todo el rango de temperaturas, referido al rango de entrada) 


 Entrada de tensión 
– ± 1 V 
– ± 10 V 
– 1 a 5 V 


 
± 1,0 % 
± 0,6 % 
± 0,7 % 


 Entrada de intensidad 
– ± 20 mA 
– 4 a 20 mA 


 
± 1,0 % 
± 1,0 % 


 Medición de resistencia 0 a 500 Ω;  
medición a 4 hilos (en el rango de 600Ω) 


± 1,25 % 


Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C, referido al rango de entrada) 


 Entrada de tensión 
– ± 1 V 
– ± 10 V 
– 1 a 5 V 


 
± 0,7 % 
± 0,4 % 
± 0,5 % 


 Entrada de intensidad 
– ± 20 mA 
– 4 a 20 mA 


 
± 0,7 % 
± 0,7 % 


 Medición de resistencia 0 a 500 Ω; medición a 4 
hilos (en el rango de 600Ω) 


± 0,8 % 
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Error de temperatura (referido al rango de entrada) 


 en el rango de medida de resistencia ± 0,02 % K 


 en los demás rangos de medida ± 0,007 % K 


Error de linealidad (referido al rango de entrada) ± 0,05 % K 
Repetitividad (en estado estacionario a 25 °C, 
referido al rango de entrada) 


± 0,1 % 


Estados, alarmas, diagnóstico 
Alarmas Ninguna 
Funciones de diagnóstico Ninguna 
Valores de sustitución aplicables no 


Datos para selección de un sensor 
Rango de entrada (valores nom.) / resistencia de entrada 


 Tensión ± 1 V / 200 kΩ 
± 10 V / 200 kΩ 
1 a 5 V / 200 kΩ 


 Intensidad ± 20 mA / 80 Ω 
4 a 20 mA/80 Ω 


 Resistencia 0 a 600 Ω; útil hasta 500 Ω 


Intensidad de entrada admis. para las entradas de 
intensidad (límite de destrucción) 


40 mA duradero 


Conexión de los sensores 


 Para medición de tensión posible 


 Para medición de intensidad 
– Como transductor a 2 hilos 


 
– Como transductor a 4 hilos 


 
posible; con alimentación externa del 
transductor 
posible 


 Para medición de resistencia 
– con conexión a 2 hilos 
– con conexión a 3 hilos 
– con conexión a 4 hilos 


 
posible; se miden también las resistencias de 
línea 
posible 
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5.19.2 Puesta en marcha del módulo SM 431; AI 8 x 13 Bit 


Ajustar el funcionamiento 
Las funciones del módulo SM 431; AI 8 x 13 Bit se ajustan mediante STEP 7. 


Parámetros 
La parametrización de los módulos analógicos se describe en el apartado correspondiente.  


La tabla siguiente muestra una relación de los parámetros ajustables, así como los valores 
estándar. 


Tabla 5- 45 Parámetros del SM 431; AI 8 x 13 Bit 


Parámetros Rango Ajuste 
estándar1 


Tipo de 
parámetro 


Rango 
efectivo 


Medición 


 Tipo de 
medición 


Desactivado U   


 U 
TM4H 
TM2H 
R-4L 


Tensión  
Intensidad (transductor a 4 hilos) 
Intensidad (transductor a 2 hilos) 
Resistencia (conexión a 4 hilos) 


 


 Rango de 
medida 


Los rangos de medida configurables para 
los canales de entrada se exponen en el 
apartado correspondiente. 


± 10 V 


Estático Canal 


 Supresión de 
frecuencias 
pertur-
badoras 


60 Hz; 50 Hz 50 Hz   


1 Los módulos analógicos sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar. 


Consulte también 
Información general para la parametrización (Página 229) 
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5.19.3 Tipos y márgenes de medición del módulo SM 431; AI 8 x 13 Bit 


Tipos de medición configurables 
Para los canales de entrada pueden ajustarse los siguientes tipos de medición: 


● medición de tensión 


● medición de intensidad 


● Medición de resistencia 


Efectúe este ajuste mediante el parámetro "Tipo de medición" en STEP 7. 


Cableado para medición de resistencia 
Para la medición de resistencia mediante el módulo SM 431; AI 8 x 13 Bit rigen las 
condiciones siguientes: 


Tabla 5- 46 Canales para medición de resistencia en SM 431; AI 8 x 13 Bit 


Parámetro Tipo de medición Admisible en 
canal n 


Condición 


Resistencia  
(conexión a 4 hilos) 


0, 2, 4 ó 6 Es necesario desactivar el parámetro "Tipo de medición" para los 
canales n+1 (1, 3, 5, 7). 
Motivo: Los bornes del canal n+1 se utilizan para alimentar la resistencia 
conectada al canal n. 


Canales no cableados 
Los canales no cableados pueden dejarse abiertos. En los entornos de medición con 
intensas perturbaciones es posible aumentar la inmunidad a las interferencias del módulo 
cortocircuitando los canales y enlazándolos con MANA. Ajuste el parámetro "Tipo de 
medición" a "desactivado" para los canales no cableados. De esta forma se reduce el 
tiempo de ciclo del módulo.  
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Rangos de medida 
Ajuste los rangos de medida mediante el parámetro "Margen de medida" en STEP 7. 


Tabla 5- 47 Rangos de medida del módulo SM 431; AI 8 x 13 Bit 


Tipo de medición seleccionado Rango de medida Explicación 
U: Tensión ±1 V 


1 a 5 V 
± 10 V 


Los valores analógicos digitalizados figuran en la 
representación de valores analógicos para canales de 
entrada analógica, en el rango de medida de tensión 


TM2H: Intensidad  
(transductor a 2 hilos) 


4 a 20 mA Los valores analógicos digitalizados figuran en la 
representación de valores analógicos para canales de 
entrada analógica, en el rango de medida de intensidad. 


TM4H: Intensidad  
(transductor a 4 hilos) 


4 a 20 mA 
± 20 mA 


Los valores analógicos digitalizados figuran en la 
representación de valores analógicos para canales de 
entrada analógica, en el rango de medida de intensidad. 


R-4L: Resistencia  
(conexión a 4 hilos) 


600 Ω Los valores analógicos digitalizados figuran en la 
representación de valores analógicos para canales de 
entrada analógica, en el rango de sensores de resistencia. 


Ajuste estándar 
El módulo está preajustado al tipo de medición "Tensión" y al rango de medida "± 10 V". 
Puede utilizar este tipo y este rango de medida sin necesidad de parametrizar el módulo SM 
431; AI 8 x 13 Bit mediante STEP 7. 
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5.20 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 14 Bit 
(6ES7431-1KF10-0AB0) 


5.20.1 Características 


Vista general     
El módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 14 Bit posee las Características 
siguientes: 


● 8 entradas para medición de intensidad y de tensión 


● 4 entradas para medición de resistencia y de temperatura 


● Posibilidad de ajustar distintos márgenes de medición paralelamente 


● Resolución 14 bits 


● Adecuado particularmente para registro de temperatura 


● Tipos de sensor de temperatura parametrizables 


● Linealización de las curvas Características del sensor 


● Tensión de alimentación: 24 V c.c. (necesaria sólo si se conectan transductores de 
medida a 2 hilos) 


● Aislamiento galvánico entre la sección analógica y la CPU 


● Máxima tensión de modo común admisible entre los canales respectivamente entre un 
canal y el punto central de puesta a tierra: 120 V c.a. 


  Nota 
Diagnóstico "Rotura de hilo" 


La función de diagnóstico "Rotura de hilo" si bien es parametrizable para este módulo en 
el tipo de medida "Tensión", su resultado no es evaluado en este tipo de medida por el 
módulo. 
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Esquema de principio del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit   
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Figura 5-25 Esquema de principio del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit 







Módulos analógicos  
5.20 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 14 Bit (6ES7431-1KF10-0AB0) 


 Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
276 Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 


Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 8 x 14 bits   
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Figura 5-26 Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 8 x 14 bits 
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Datos técnicos del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit   
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x Al x F (mm) 25 x 290 x 210 
Peso Aprox. 500 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 8 


 En sonda tipo resistencia 4 


Longitud de línea 


 Con pantalla Máx. 200 m 


 En margen de entrada de 80 mV y para 
termopares 


Máx. 50 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de carga L + 24 V c.c. (necesaria sólo para alimentar 


transductores a 2 hilos) 


 Protección contra inversión de polaridad si 


Alimentación de transductores de medida 


 Corriente aliment. Máx. 50 mA 


 A prueba de cortocircuitos si 


Corriente de medición constante para sensor tipo 
resistencia 


Típ. 1,67 mA 


Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior si 


 Entre los canales no 


 Canales y tensión de carga L+ si 


Diferencia de potencial admisible 


 Entre entradas y MANA (UCM) 120 V c.a. 


 Entre las entradas (UCM) 120 V c.a. 


 Entre MANA y Mintern (UISO) 75 V c.c. / 60 V c.a. 


Aislamiento ensayado con 


 Entre bus y L+/M 2120 V c.c. 


 Entre bus y etapa analógica 2120 V c.c. 


 Entre bus y tierra local 500 V c.c. 


 Entre etapa analógica y L+/M 707 V c.c. 


 Entre etapa analógica y tierra local 2120 V c.c. 


 Entre L+/M y tierra local 2120 V c.c. 







Módulos analógicos  
5.20 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 14 Bit (6ES7431-1KF10-0AB0) 


 Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
278 Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 


Consumo  


 Del bus posterior (5 V) Máx. 600 mA 


 De la tensión de carga L+ Máx. 200 mA (si hay conectados 8 
transductores a 2 hilos activados) 


Disipación del módulo Típ. 3,5 W 
Formación de valores analógicos 


Principio de medición Por integración 
Período de integración/tiempo de 
conversión/resolución (por canal) 


(no entra en el tiempo de reacción) 


 Parametrizable si 


 Supresión de tensiones perturbadoras f1 en Hz 60 / 50 


 Período integr. en ms 16,7 / 20 


 Tiempo conversión básico en ms 20,1 / 23,5 


 Tiempo conversión adicional para medición 
resistencia en ms 


40,2 / 47 


 Tiempo conversión adicional para supervisión 
rotura hilo en ms 


4,3 / 4,3 


 Tiempo de conversión adicional para medición de 
resistencia en ms 


5,5 / 5,5 


 Resolución (incl. desbordamiento por exceso) 14 / 14 bits 


 Con alisamiento activado 16 / 16 bits 


Alisamiento de los valores medidos Parametrizable en 4 pasos 
Tiempo ejecución básico del módulo en ms (todos los 
canales habilitados) 


161 / 188 


Supresión de perturbaciones, límites de error 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = nx (f1 ±1%),  
(f1 = frecuencia perturbadora) n = 1, 2, ... 


 Perturbación en modo común (UCM <120 Vpp) >100 dB 


 Perturbación en modo serie(cresta perturbación < 
valor nominal margen de entrada) 


>40 dB 


Diafonía entre las entradas >70 dB 
Límite de error práctico (en todo el margen de temperaturas, referido al margen de entrada) 


 Entrada de tensión 
– ±80 mV 
– ±250 mV 
– ±500 mV 
– ±1 V 
– ±2,5 V 
– ±5 V 
– 1 a 5 V 
– ±10 V 


 
± 0,38 % 
± 0,35 % 
± 0,35 % 
± 0,35 % 
± 0,35 % 
± 0,35 % 
± 0,35 % 
± 0,35 % 
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 Entrada de intensidad 
– 0 a 20 mA 
– ±20 mA 
– 4 a 20 mA 


 
± 0,35 % 
± 0,35 % 
± 0,35 % 


 Medición de resistencia 
– 0 a 48 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 150 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 300 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 600 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 5.000 Ω; medición 4 hilos (en el margen 


de 6.000 Ω) 
– 0 a 300 Ω; medición de 3 hilos 
– 0 a 600 Ω; medición de 3 hilos 
– 0 a 5.000 Ω; medición 3 hilos (en el margen 


de 6.000 Ω) 


 
± 0,35 % 
± 0,35 % 
± 0,35 % 
± 0,35 % 
± 0,35 % 
 
± 0,5 % 
± 0,5 % 
± 0,5 % 


 Termopares 
– TC tipo B 
– TC tipo R 
– TC tipo S 
– TC tipo T 
– TC tipo E 
– TC tipo J 
– TC tipo K 
– TC tipo U 
– TC tipo L 
– TC tipo N 


 
± 14,8 K 
± 9,4 K 
± 10,6 K 
± 2,2 K 
± 4,0 K 
± 5,2 K 
± 7,6 K 
± 3,5 K 
± 5,1 K 
± 5,5 K 


 Termopares resistencia 4 hilos margen de 
medición estándar 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


Margen de medición climát. 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


 
 
± 4,6 K 
± 5,7 K 
± 4,6 K 
± 3,7 K 
± 0,9 K 
± 0,9 K 
 
± 0,5 K 
± 0,5 K 
± 0,5 K 
± 0,5 K 
± 0,9 K 
± 0,9 K 
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 Termopares resistencia 3 hilos margen de 
medición estándar 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


Margen de medición climát. 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


 
 
± 5,2 K 
± 8,2 K 
± 6,5 K 
± 5,2 K 
± 1,3 K 
± 1,3 K 
 
± 0,7 K 
± 0,7 K 
± 0,7 K 
± 0,7 K 
± 1,3 K 
± 1,3 K 


Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C, referido al margen de entrada) 


 Entrada de tensión 
– ±80 mV 
– ±250 mV 
– ±500 mV 
– ±1 V 
– ±2,5 V 
– ±5 V 
– 1 a 5 V 
– ±10 V 


 
± 0,17 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 


 Entrada de intensidad 
– 0 a 20 mA 
– ±20 mA 
– 4 a 20 mA 


 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 


 Medición de resistencia 
– 0 a 48 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 150 Ω, medición a 4 hilos 
– 0 a 300 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 600 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 5.000 Ω; medición 4 hilos (en el margen 


de 6.000 Ω) 
– 0 a 300 Ω; medición de 3 hilos 
– 0 a 600 Ω; medición de 3 hilos 
– 0 a 5.000 Ω; medición 3 hilos (en el margen 


de 6.000 Ω) 


 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
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 Termopares 
– TC tipo B 
– TC tipo R 
– TC tipo S 
– TC tipo T 
– TC tipo E 
– TC tipo J 
– TC tipo K 
– TC tipo U 
– TC tipo L 
– TC tipo N 


 
± 8,2 K 
± 5,2 K 
± 5,9 K 
± 1,2 K 
± 1,8 K 
± 2,3 K 
± 3,4 K 
± 1,8 K 
± 2,3 K 
± 2,9 K 


 Termopares resistencia 4 hilos margen de 
medición estándar 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


Margen de medición climát. 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


 
 
± 2,0 K 
± 2,5 K 
± 2,0 K 
± 1,6 K 
± 0,4 K 
± 0,4 K 
 
± 0,2 K 
± 0,2 K 
± 0,2 K 
± 0,2 K 
± 0,4 K 
± 0,4 K 


 Termopares resistencia 3 hilos margen de 
medición estándar 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


Margen de medición climát. 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


 
 
± 3,1 K 
± 4,9 K 
± 3,9 K 
± 3,1 K 
± 0,8 K 
± 0,8 K 
 
± 0,4 K 
± 0,4 K 
± 0,4 K 
± 0,4 K 
± 0,8 K 
± 0,8 K 


Error por temperatura (referido al margen de entrada) ± 0,004 % K 
Error de linealidad (referido al margen de entrada) ± 0,01 % K 
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Exactitud de repetición (en estado estacionario a 
25 °C, referido al margen de entrada) 


± 0,1 % 


Estados, alarmas, diagnóstico 
Alarmas sin 
Funciones de diagnóstico sin 
Intercalación valores sustitutivos no 


Datos para selección de un sensor 
Margen de entrada (valores nom.)/resistencia de entrada 


 Tensión ± 80 mV / 1 MΩ 
± 250 mV / 1 MΩ 
± 500 mV / 1 MΩ 
± 1 V / 1 MΩ 
± 2,5 V / 1 MΩ 
± 5 V / 1 MΩ 
1 a 5 V / 1 MΩ 
± 10 V / 1 MΩ 


 Intensidad 0 a 20 mA / 50 Ω 
± 20 mA / 50 Ω 
4 a 20 mA/50 Ω 


 Resistencia 0 a 48 Ω / 1 MΩ 
0 a 150 Ω / 1 MΩ 
0 a 300 Ω / 1 MΩ 
0 a 600 Ω / 1 MΩ 
0 a 6000 Ω / 1 MΩ 
(útil hasta 5000 Ω) 


 Termopares TC tipo B / 1 MΩ 
TC tipo R / 1 MΩ 
TC tipo S / 1 MΩ 
TC tipo T / 1 MΩ 
TC tipo E / 1 MΩ 
TC tipo J / 1 MΩ 
TC tipo K / 1 MΩ 
TC tipo U / 1 MΩ 
TC tipo L / 1 MΩ 
TC tipo N / 1 MΩ 


 Termorresistencia Pt 100 / 1 MΩ 
Pt 200 / 1 MΩ 
Pt 500 / 1 MΩ 
Pt 1000 / 1 MΩ 
Ni 100 / 1 MΩ 
Ni 1000 / 1 MΩ 


Tensión de entrada admisible para las entradas de 
tensión (límite de destrucción) 


Máx. 18 V perman. 
75 V para 1 ms (ciclo de trabajo 1 : 20) 


Intensidad de entrada admis. para las entradas de 
intensidad (límite de destrucción) 


40 mA perman. 
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Conexión de los sensores 


 Medición de tensión Posible 


 Medición de intensidad 
– Como transductor a 2 hilos 
– Como transductor a 4 hilos 


 
Posible 
Posible 


 Para medición de resistencia 
– Conexión a 2 hilos 


 
– Conexión a 3 hilos 
– Conexión a 4 hilos 


 
Posible; se miden también las resistencias 
de línea 
Posible 
Posible 


 Carga del transductor a 2 hilos Máximo 750 Ω 


Linealización de la característica Parametrizable 


 Para termopares Tipo B, R, S, T, E, J, K, U, L, N 


 Para termorresistencias Pt 100, Pt 200, Pt 500, Pt 1000,  
Ni 100, Ni 1000 


Compensación de temperatura si, parametrizable 


 Compensación interna de la temperatura no 


 Compensación externa de la temperatura con caja 
de compensación 


Posible 


 Compensación externa de la temperatura con 
Pt 100 


Posible 


 Compensación para temperatura de referencia 
definida 


Posible 


Unidad técnica para medición de temperatura Grados centígrados 
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5.20.2 Puesta en marcha del SM 431; AI 8 x 14 Bit 


Ajustar el funcionamiento 
El modo de funcionamiento del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit se ajusta a través de 
adaptadores del rango de medida en el módulo y mediante STEP 7. 


Adaptadores del rango de medida 
El adaptador del rango de medida del módulo adapta en cada caso dos canales o un canal 
de medida de resistencia a un tipo de sensor. Para modificar la clase y el rango de medida 
puede ser necesario cambiar la posición de los adaptadores del rango de medida. La forma 
de hacerlo se describe detalladamente en el apartado correspondiente. 


Los ajustes correspondientes a los distintos procedimientos y rangos de medida se 
especifican en la respectiva tabla del apartado "Tipos y rangos de medida del módulo 
SM 431; AI 8 x 14 Bit". Los ajustes necesarios están serigrafiados además en el propio 
módulo. 


Parámetros 
La parametrización de los módulos analógicos se describe en el apartado correspondiente.  


La tabla siguiente contiene una relación de todos los parámetros ajustables, así como los 
valores estándar. 


Tabla 5- 48 Parámetros del SM 431; AI 8 x 14 Bit 


Parámetros Rango Valor 
estándar1 


Tipo de 
parámetro 


Rango 
efectivo 


Diagnóstico 


 Rotura de hilo Sí/no no Estático Canal 


Medición 
Desactivado 
U 


 
Tensión 


TM4H Intensidad 
(transductor a 
4 hilos) 


TM2H Intensidad 
(transductor a 
2 hilos) 


R-4L Resistencia 
(conexión a 
4 hilos) 


 Tipo de medición 


R-3L Resistencia 
(conexión a 
3 hilos) 


U Estático Canal 
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Parámetros Rango Valor 
estándar1 


Tipo de 
parámetro 


Rango 
efectivo 


RTD-4L Termor-
resistencia 
(lineal, conexión 
a 4 hilos) 


RTD-3L Termor-
resistencia 
(lineal, conexión 
a 3 hilos) 


TC-L Termopar 
(lineal) 


 Rango de medida Los rangos de medida 
configurables para los canales 
de entrada se exponen en el 
apartado "Tipos y rangos de 
medida del módulo SM 431;  
AI 8 x 14 Bit". 


± 10 V 


 Temperatura de 
referencia 


- 273,15 a 327,67 oC 0,00 oC Dinámico Módulo 


 Supresión de 
frecuencias 
perturbadoras 


60 Hz; 50 Hz 50 Hz Estático Canal 


 Alisamiento Ninguno 
Débil 
Medio 
intenso 


Ninguno Estático Canal 


 Unión fría Ninguno 
RTD en el canal 0 
Temperatura de referencia con 
valor dinámico 


Ninguno   


1 Los módulos analógicos sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar. 
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Alisamiento de los valores medidos 
Las informaciones de índole general para el alisamiento de los valores analógicos aparecen 
en el apartado correspondiente. 


En la figura siguiente se muestra al cabo de cuántos ciclos de módulo queda aplicada la 
señal analógica aplanada aproximadamente al 100 % tras una respuesta indicial, en función 
del alisamiento ajustado. La figura es aplicable a todo cambio de señal en la entrada 
analógica. 


50


100


0


63


50 100 150 200


Cambio de señal en
%


Respuesta indicial para una señal discrecional de entrada analógica


Aplanamiento débil:
medio:
intenso:


Ciclos del módulo


 
Figura 5-27 Respuesta indicial del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit 


Consulte también 
Información general para la parametrización (Página 229) 


Tiempos de conversión, de ciclo, de estabilización y de respuesta de los módulos 
analógicos (Página 225) 
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5.20.3 Tipos y márgenes de medición del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit 


Tipos de medición configurables   
Para los canales de entrada pueden ajustarse los siguientes tipos de medición: 


● Medición de tensión 


● Medición de intensidad 


● Medición de resistencia 


● medición de temperatura 


El tipo de medición se ajusta mediante los adaptadores del rango de medida en el módulo y 
el parámetro "Tipo de medición" en STEP 7. 


Variantes de cableado de los canales 
Mediante el adaptador del rango de medida se ajustan sensos dos canales. Por ello, para 
los canales adyacentes 0/1, 2/3, 4/5 y 6/7 existen ciertas restricciones con respecto al tipo 
de medición, que se especifican en la tabla siguiente: 


Tabla 5- 49 Elección del tipo de medición para el canal n y el canal n+1 en el módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit (6ES7431-
1KF10-0AB0) 


Tipo de medición 
canal n 


Tipo de medición canal n+ 1 


 Des-
activa-


do 


Tensión Inten-
sidad 
TM4H 


Intensida
d TM2H 


R-4L R-3L RTD-4L RTD-3L TC-L 


desactivado x x x x     x 
Tensión x x       x 
Intensidad 
(transductor a 4 hilos) 


x  x       


Intensidad 
(transductor a 2 hilos) 


x   x      


Resistencia  
a 4 hilos 


x         


Resistencia  
a 3 hilos 


x         


Termorresistencia  
a 4 hilos 


x         


Termorresistencia  
a 3 hilos 


x         


Termopares x x       x 







Módulos analógicos  
5.20 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 14 Bit (6ES7431-1KF10-0AB0) 


 Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
288 Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 


Ejemplo 
Se ha elegido para el canal 6 "Intensidad (transductor a 2 hilos)", podrá ajustar para el canal 
7 únicamente los tipos de medición "Desactivado" o "Intensidad (transductor a 2 hilos)". 


Cableado para medición de resistencia   
Para la medición de resistencia y temperatura mediante el módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit 
rigen las condiciones siguientes: 


Tabla 5- 50 Canales para medición de resistencia y emperatura en el SM 431; AI 8 x 14 Bit 


Parámetro Tipo de medición Admisible en 
canal n 


Condición 


Resistencia  
(conexión a 4 hilos) 


0, 2, 4 ó 6 


Resistencia  
(conexión a 3 hilos) 


0, 2, 4 ó 6 


Termorresistencia  
(lineal, conexión a 4 hilos) 


0, 2, 4 ó 6 


Termorresistencia  
(lineal, conexión a 3 hilos) 


0, 2, 4 ó 6 


Es necesario desactivar el parámetro "Tipo de medición" para los 
canales n+1 (1, 3, 5, 7). 
Motivo: Los bornes del canal n+1 se utilizan para alimentar la 
resistencia conectada al canal n. 


Cableado en caso de compensación de la unión fría para termopares 
Si en caso de compensación de la unión fría para termopares se ha elegido como unión fría 
"RTD en el canal 0", rige lo siguiente: 


Tabla 5- 51 Termopar con compensación de la unión fría a través de RTD en el canal 0 


Parámetro Tipo de medición Admisible en 
canal n 


Condición 


RTD en el canal 0 2 a 7 Se debe conectar y parametrizar en el canal 0 una 
termorresistencia con linealización, conexión a 3 ó 4 hilos, en el 
rango climático (los canales 0 y 1 están entonces ocupados). 
Motivo: Si se debe recurrir al canal 0 como unión fría, tiene que 
haber conectado aquí un sensor resistivo para registrar las 
temperaturas absolutas en el rango climático. 


Canales no cableados 
Por lo general, los canales no cableados pueden dejarse abiertos. Coloque el adaptador del 
rango de medida en la posición "A". En los entornos de medición con perturbaciones 
intensas es posible aumentar la inmunidad a las interferencias del módulo cortocircuitando 
los canales. 


Ajuste el parámetro "Tipo de medición" a "desactivado" para los canales no cableados. De 
esta forma se reduce el tiempo de ciclo del módulo. 
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Rangos de medida   
Los rangos de medida se ajustan mediante los adaptadores del rango de medida en el 
módulo y mediante el parámetro "Margen de medida" en STEP 7. 


Tabla 5- 52 Rangos de medida del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit (6ES7431-1KF10-0AB0) 


Tipo de medición 
seleccionado 


Rango de medida 
(tipo de sensor) 


Posición del adaptador del 
rango de medida 


Explicación 


U: Tensión ± 80 mV 
± 250 mV 
± 500 mV 
± 1 V 
± 2,5 V 
± 5 V 
1 bis 5 V 
± 10 V 


A Los valores analógicos 
digitalizados figuran en el 
apartado "Representación de 
valores analógicos para canales 
de entrada analógica", dentro del 
rango de medida de tensión 


TM2H: Intensidad  
(transductor a 2 hilos) 


4 a 20 mA D Para la alimentación de estos 
transductores de medida deben 
aplicarse 24 V a los bornes del 
conector frontal L+ y M. 
Los valores analógicos 
digitalizados figuran en el 
apartado "Representación de 
valores analógicos para canales 
de entrada analógica", en el 
rango de medida de intensidad 


TM4H: Intensidad  
(transductor a 4 hilos) 


0 a 20 mA 
4 a 20 mA 
± 20 mA 


C Los valores analógicos 
digitalizados figuran en el 
apartado "Representación de 
valores analógicos para canales 
de entrada analógica", en el 
rango de medida de intensidad 
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Tipo de medición 
seleccionado 


Rango de medida 
(tipo de sensor) 


Posición del adaptador del 
rango de medida 


Explicación 


R-4L: Resistencia  
(conexión a 4 hilos) 


48 Ω 
150 Ω 
300 Ω 
600 Ω 
6000 Ω 


R-3L: Resistencia  
(conexión a 3 hilos) 


300 Ω 
600 Ω 
6000 Ω 


A Los valores analógicos 
digitalizados figuran en el 
apartado "Representación de 
valores analógicos para canales 
de entrada analógica", en el 
rango de medida de 
termorresistencia 


TCL: Termopar (lineal) 
(medición de temperatura) 


Tipo B 
Tipo N 
Tipo E 
Tipo R 
Tipo S 
Tipo J 
Tipo L 
Tipo T 
Tipo K 
Tipo U 


A 


RTD-4L: Termorresistencia  
(lineal, conexión a 4 hilos) 
(medición de temperatura) 
RTD-3L: Termorresistencia  
(lineal, conexión a 3 hilos) 
(medición de temperatura) 


Pt 100 Climat. 
Pt 200 Climat. 
Pt 500 Climat. 
Pt 1000 Climat. 
Ni 100 Climat. 
Ni 1000 Climat. 
Pt 100 Estándar 
Pt 200 Estándar 
Pt 500 Estándar 
Pt 1000 Estándar 
Ni 100 Estándar 
Ni 1000 Estándar 


A 


Los valores analógicos 
digitalizados figuran en el 
apartado "Representación de 
valores analógicos para canales 
de entrada analógica", en el 
rango de temperatura 


Ajustes estándar 
Ajuste estándar del módulo en STEP 7: 


● Canales 0 a 7: tipo de medición "Tensión"; rango de medida "± 10 V" 


Estos tipos de medición con estos rangos de medida se pueden utilizar sin necesidad de 
parametrizar el módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit mediante STEP 7. 
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5.21 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 14 Bit 
(6ES7431-1KF20-0AB0) 


5.21.1 Características 


Vista general 
El módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 14 Bit posee las Características 
siguientes: 


● Rápida conversión A/D, por lo que resulta particularmente adecuado para procesos 
altamente dinámicos 


● 8 entradas para medición de tensión/intensidad 


● 4 entradas para medición de resistencia 


● Posibilidad de ajustar distintos márgenes de medición paralelamente 


● Resolución 14 bits 


● Tensión de alimentación: 24 V c.c. (necesaria sólo si se conectan transductores de 
medida a 2 hilos) 


● Aislamiento galvánico entre la sección analógica y la CPU 


● Máxima tensión de modo común admisible entre los canales respectivamente entre los 
potenciales de referencia de los sensores conectados y MANA: 8 V c.a. 
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Esquema de principio del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit 
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Figura 5-28 Esquema de principio del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit 
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Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 8 x 14 bits 
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Figura 5-29 Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 8 x 14 bits 
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Datos técnicos del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x Al x F (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 500 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 
 en sonda tipo resistencia 


8 
4 


Longitud de línea 
 con pantalla 


 
máx. 200 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de carga L +  24 V c.c. (necesaria sólo para alimentar 


transductores a 2 hilos) 


 protección contra inversión de polaridad sí 


Alimentación de transductores de medida 


 corriente aliment. máx. 50 mA 


 a prueba de cortocircuitos sí 


Corriente de medición constante para sensor tipo 
resistencia 


típ. 1,67 mA 


Aislamiento galvánico 


 entre canales y bus posterior sí 


 entre los canales no 


 entre los canales y la tensión de carga L+ sí 


Diferencia de potencial admisible 
 entre entradas y MANA (UCM) 


 
8 V c.a. 


 entre las entradas (UCM) 8 V c.a. 


 entre MANA y Mintern (UISO) 75 V c.c. / 60 V c.a. 


Aislamiento probado 


 entre bus y etapa analógica 2120 V c.c. 


 entre bus y tierra local 500 V c.c. 


 entre etapa analógica y L+/M 707 V c.c. 


 entre etapa analógica y tierra local 2120 V c.c. 


 entre L+/M y tierra local 2120 V c.c. 


Consumo 
 del bus posterior (5 V) 


 
máx. 1000 mA 


 de la tensión de carga L+ máx. 200 mA (si hay conectados 8 
transductores a 2 hilos activados) 


Disipación del módulo típ. 4,9 W 
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Formación de valores analógicos 
Principio de medición conversión de valores instantáneos 
Período de integración/tiempo de 
conversión/resolución (por canal) 


(no entra en el tiempo de reacción) 


 parametrizable sí 


 supresión de tensiones perturbadoras f1 en Hz ninguna / 400 / 60 / 50 


 Tiempo de conversión básico 52 µs 


 resolución (incl. desbordamiento por exceso) 14 / 14 / 14 


Aplanamiento de los valores medidos parametrizable "ninguno-intenso" 
Constante de tiempo del filtro de entrada 15 µs 
Tiempo ejecución básico del módulo en ms (todos los 
canales habilitados) 


0,420 


Supresión de perturbaciones, límites de error 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = nx (f1 ±1%), (f1= frecuencia parásita) n = 1, 2, ... 
Filtro 400 / 60 / 50 Hz parametrizado 


 perturbación en modo común (UCM <11 Vpp) >80 dB 


 perturbación en modo serie(cresta perturbación < 
valor nominal margen de entrada) 


>40 dB 


Diafonía entre las entradas >70 dB 
Límite de error práctico (en todo el margen de temperaturas, referido al margen de entrada) 


 entrada de tensión 
– ±1 V 
– ±10 V 
– 1 a 5 V 


 
± 0,7 % 
± 0,9 % 
± 0,9 % 


 entrada de intensidad 
– ±20 mA 
– 4 a 20 mA 


 
± 0,8 % 
± 0,8 % 


 medición de resistencia 
– 0 a 600 Ω; 


 
± 1,0 % 


Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C, referido al margen de entrada) 


 entrada de tensión 
– ±1 V 
– ±10 V 
– 1 a 5 V 


 
± 0,6 % 
± 0,75 % 
± 0,75 % 


 entrada de intensidad 
– ±20 mA 
– 4 a 20 mA 


 
± 0,7 % 
± 0,7 % 


 medición de resistencia 
– 0 a 600 Ω; 


 
± 0,7 % 
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Error por temperatura (referido al margen de entrada) ± 0,03 % K 
Error de linealidad (referido al margen de entrada) ± 0,05 % K 
Exactitud de repetición (en estado estacionario a 
25 °C, referido al margen de entrada) 


± 0,2 % 


Estados, alarmas, diagnóstico 
Alarmas sin 
Funciones de diagnóstico sin 
Intercalación valores sustitutivos no 


Datos para selección de un sensor 
Margen de entrada (valores nom.)/resistencia de entrada 


 Tensión ± 1 V / 10 MΩ 
± 10 V / 10 MΩ 
1 a 5 V / 1 MΩ 


 Intensidad ± 20 mA / 50 Ω 
4 a 20 mA/50 Ω 


 Resistencia 0 a 600 Ω / 10 MΩ 


Tensión de entrada admisible para las entradas de 
tensión (límite de destrucción) 


máx. 18 V perman.; 
75 V para 1 ms (ciclo de trabajo 1 : 20) 


Intensidad de entrada admis. para las entradas de 
intensidad (límite de destrucción) 


40 mA perman. 


Conexión de los sensores 


 medición de tensión posible 


 medición de intensidad 
– como transductor a 2 hilos 
– como transductor a 4 hilos 


 
posible 
posible 


 para medición de resistencia 
– conexión a 2 hilos 
– conexión a 3 hilos 
– conexión a 4 hilos 


 
posible; se miden también las resistencias 
de línea 
posible 


 carga del transductor a 2 hilos máximo 750 Ω 
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5.21.2 Puesta en marcha del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit 


Introducción 
El modo de funcionamiento del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit se ajusta mediante los 
adaptadores del rango de medida en el módulo y mediante STEP 7. 


Adaptadores del rango de medida 
El adaptador del rango de medida del módulo adapta en cada caso dos canales o un canal 
de medida de resistencia a un tipo de sensor. Para modificar la clase y el rango de medida 
puede ser necesario cambiar la posición de los adaptadores del rango de medida. La forma 
de hacerlo se describe detalladamente en el apartado correspondiente. 


Los ajustes correspondientes a los distintos procedimientos y rangos de medida se 
especifican en la respectiva tabla del apartado "Tipos y rangos de medida del módulo 
SM 431, AI 8 x 14 Bit". Los ajustes necesarios están serigrafiados además en el propio 
módulo. 


Parámetros 
La parametrización de los módulos analógicos se describe en el apartado correspondiente.  


La tabla siguiente contiene una relación de todos los parámetros ajustables, así como los 
valores estándar. 


Tabla 5- 53 Parámetros del SM 431; AI 8 x 14 Bit (6ES7431-1KF20-0AB0) 


Parámetros Rango Ajuste 
estándar1 


Tipo de 
parámetro 


Rango 
efectivo 


Medición 
Des-
activado 
U 


 
Tensión 


TM4H Intensidad 
(transductor a 4 
hilos) 


TM2H  Intensidad 
(transductor a 2 
hilos) 


 Tipo de medición 


R-4L Resistencia 
(conexión a 4 
hilos) 


 
 
U 


 Rango de 
medida 


Los rangos de medida 
configurables para los canales 
de entrada se exponen en el 
apartado correspondiente. 


± 10 V 


Estático Canal 


 Supresión de 
frecuencias 
perturbadoras 


400 Hz; 60 Hz; 50 Hz; ninguna 50 Hz   
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Parámetros Rango Ajuste 
estándar1 


Tipo de 
parámetro 


Rango 
efectivo 


 Alisamiento Ninguno 
intenso 


Ninguno   


1 Los módulos analógicos sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar. 


Alisamiento de los valores medidos 
Las informaciones de índole general para el alisamiento de los valores analógicos aparecen 
en el apartado correspondiente. Para el módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit sólo es posible ajustar 
el alisamiento intenso.  


El tiempo de ciclo del módulo es una constante, independientemente de la cantidad de 
canales habilitados. Por lo tanto, no influye en el tiempo de estabilización del filtro, el cual se 
determina parametrizando la supresión de frecuencias perturbadoras y el alisamiento. 


Tiempo de estabilización del filtro en caso de alisamiento intenso 


Tabla 5- 54 Supresión de frecuencias perturbadoras y tiempo de estabilización del filtro con 
alisamiento 


Supresión de frecuencias perturbadoras Alisamiento Tiempo estabilización de filtro 
en ms 


Ninguno intenso - 
50 Hz intenso 100 
60 Hz intenso 83,333 


400 Hz intenso 12,5 
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Respuesta indicial en caso de alisamiento intenso 
La siguiente figura aclara los contenidos de la tabla anterior. Muestra tras cuánto tiempo de 
estabilización de filtro queda aplicada la señal analógica aplanada aproximadamente al 100 
% tras una respuesta indicial, en función de la supresión de frecuencia perturbadora. La 
figura rige para todo cambio de señal en la entrada analógica. 


50


100


0


63


   60 Hz:
   50 Hz:


12030 1506012,5 83,333 100


400 Hz:


Cambio de señal
en %


Respuesta indicial para una señal discrecional de entrada analógica


Supresión de frecuencias perturbadoras Tiempo estabilización filtro en ms


 
Figura 5-30 Respuesta indicial del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit (6ES7431-1KF20-0AB0) 


Consulte también 
Información general para la parametrización (Página 229) 


Tipos y márgenes de medición del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit (Página 300) 
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5.21.3 Tipos y márgenes de medición del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit 


Tipos de medición configurables   
Para los canales de entrada puede Ud. ajustar los siguientes tipos de medición: 


● medición de tensión 


● medición de intensidad 


● medición de resistencia 


● medición de temperatura 


El tipo de medición se ajusta mediante los adaptadores del rango de medida en el módulo y 
el parámetro "Tipo de medición" en STEP 7. 


Variantes de cableado de los canales 
Mediante el adaptador del rango de medida se ajustan sensos dos canales. Por ello, para 
los canales adyacentes 0/1, 2/3, 4/5 y 6/7 existen ciertas restricciones con respecto al tipo 
de medición, que se especifican en la tabla siguiente: 


Tabla 5- 55 Elección del tipo de medición para el canal n y el canal n+1 en el módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit 
(6ES7431-1KF10-0AB0) 


Tipo de medición 
canal n 


Tipo de medición canal n+ 1 


 Desacti
vado 


Tensión Intensida
d TM4H 


Intensida
d TM2H 


R-4L R-3L RTD-4L RTD-3L TC-L 


desactivado x x x x     x 
Tensión x x       x 
Intensidad 
(transductor a 4 hilos) 


x  x       


Intensidad 
(transductor a 2 hilos) 


x   x      


Resistencia a 4 hilos x         
Resistencia a 3 hilos x         
Termorresistencia a 4 
hilos 


x         


Termorresistencia a 3 
hilos 


x         


Termopares x x       x 


Ejemplo 
Si ha elegido para el canal 6 "Intensidad (transductor a 2 hilos)", podrá ajustar para el 
canal 7 únicamente los tipos de medición "Desactivado" o "Intensidad (transductor a 2 
hilos)". 
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Cableado para medición de resistencia   
Para la medición de resistencia y de temperatura mediante el módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit 
rigen las condiciones siguientes: 


Tabla 5- 56 Canales para medición de resistencia en el módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit (6ES7431-1KF10-0AB0) 


Parámetro Tipo de medición Admisible en 
canal n 


Condición 


Resistencia  
(conexión a 4 hilos) 


0, 2, 4 ó 6 Es necesario desactivar el parámetro "Tipo de medición" para los 
canales n+1 (1, 3, 5, 7). 
Motivo: Los bornes del canal n+1 se utilizan para alimentar la 
resistencia conectada al canal n. 


Canales no cableados 
Los canales no cableados pueden dejarse abiertos. Coloque los respectivos adaptadores 
del rango de medida en la posición "B". En los entornos de medición con intensas 
perturbaciones es posible aumentar la inmunidad a las interferencias del módulo 
conectando M- con MANA. 


Rangos de medida   
Los rangos de medida se ajustan mediante los adaptadores del rango de medida en el 
módulo y mediante el parámetro "Margen de medida" en STEP 7. 


Tabla 5- 57 Rangos de medida del módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit (6ES7431-1KF10-0AB0) 


Tipo de medición 
seleccionado 


Rango de medida 
(tipo de sensor) 


Posición del adaptador del 
rango de medida 


Explicación 


± 1 V A U: Tensión 
1 a 5 V 
± 10 V 


B 
Los valores analógicos digitalizados 
figuran en el apartado 
"Representación de valores 
analógicos para canales de entrada 
analógica", dentro del rango de 
medida de tensión 


TM2H: Intensidad  
(transductor a 2 hilos) 


4 a 20 mA D Para la alimentación de estos 
transductores de medida deben 
aplicarse 24 V a los bornes del 
conector frontal L+ y M. 
Los valores analógicos digitalizados 
figuran en el apartado 
"Representación de valores 
analógicos para canales de entrada 
analógica", dentro del rango de 
medida de intensidad 







Módulos analógicos  
5.21 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 14 Bit (6ES7431-1KF20-0AB0) 


 Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
302 Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 


Tipo de medición 
seleccionado 


Rango de medida 
(tipo de sensor) 


Posición del adaptador del 
rango de medida 


Explicación 


TM4H: Intensidad  
(transductor a 4 hilos) 


4 a 20 mA 
± 20 mA 


C Los valores analógicos digitalizados 
figuran en el apartado 
"Representación de valores 
analógicos para canales de entrada 
analógica", dentro del rango de 
medida de intensidad 


R-4L: Resistencia  
(Conexión a 4 hilos) 


600 Ω A Los valores analógicos digitalizados 
figuran en el apartado 
"Representación de valores 
analógicos para canales de entrada 
analógica", dentro del rango de 
medida de termorresistencia 


Ajustes estándar 
Ajuste estándar del módulo en STEP 7: 


● Canales 0 a 7: tipo de medición "Tensión"; rango de medida "± 10 V" 


Estos tipos de medición con estos rangos de medida pueden utilizarse sin necesidad de 
parametrizar el módulo SM 431; AI 8 x 14 Bit mediante STEP 7. 
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5.22 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 16 x 13 Bit 
(6ES7431-0HH00-0AB0) 


5.22.1 Características 


Vista general 
El módulo de entradas analógicas SM 431; AI 16 x 13 Bit posee las Características 
siguientes: 


● 16 entradas para medición de intensidad y de tensión 


● Posibilidad de ajustar distintos márgenes de medición paralelamente 


● Resolución 13 bits 


● Sin aislamiento galvánico entre la sección analógica y el bus 


● Máxima tensión de modo común admisible entre los canales respectivamente entre los 
potenciales de referencia de los sensores conectados y el punto central de puesta a 
tierra: 2 V c.c./c.a. 
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Esquema de principio del módulo SM 431; AI 16 x 13 Bit 
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Figura 5-31 Esquema de principio del módulo SM 431; AI 16 x 13 Bit 
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Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 16 x 13 bits 
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Figura 5-32 Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 16 x 13 bits 
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Datos técnicos del módulo SM 431; AI 16 x 13 Bit 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x Al x F (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 500 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 
con pantalla 


16 
máx. 200 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de carga L + 24 V c.c. (necesaria sólo para alimentar 


transductores a 2 hilos) 


 protección contra inversión de polaridad sí 


 Alimentación de transductores de medida  


 corriente aliment. máx. 50 mA 


 a prueba de cortocircuitos sí 


 Corriente de medición constante para sensor tipo 
resistencia 


típ. 1,67 mA 


Aislamiento galvánico 


 entre canales y bus posterior no 


 entre los canales no 


 canales y tensión de carga L+ no 


Diferencia de potencial admisible 


 entre entradas y MANA (UCM) 2 V c.c. / 2 V c.a.pp 


 entre las entradas (UCM) 2 V c.c. / 2 V c.a.pp 


Aislamiento probado 


 entre bus y tierra local 500 V c.c. 


 Consumo  


 del bus posterior (5 V) máx. 100 mA 


 de la tensión de carga L+ (si hay conectados 16 
transductores a 2 hilos activados) 


máx. 400 mA 


Disipación del módulo típ. 2 W 
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Formación de valores analógicos 
Principio de medición por integración 
Período de integración/tiempo de 
conversión/resolución (por canal) 


(no entra en el tiempo de reacción) 


 parametrizable sí 


 supresión de tensiones perturbadoras f1 en Hz 60 / 50 


 período integr. en ms 50 / 60 


 tiempo conversión básico en ms 55 / 65 


 resolución (incl. desbordamiento por exceso) 13 bits 


Aplanamiento de los valores medidos imposible 
Tiempo ejecución básico del módulo en ms (todos los 
canales habilitados) 


880 / 1040 


Supresión de perturbaciones, límites de error 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = nx (f1 ±1%), (f1= frecuencia parásita) n = 1, 2, ... 


 perturbación en modo común (UCM< 2 V) >86 dB 


 perturbación en modo serie(cresta perturbación < 
valor nominal margen de entrada) 


>60 dB 


Diafonía entre las entradas >50 dB 
Límite de error práctico (en todo el margen de temperaturas, referido al margen de entrada) 


 entrada de tensión 
– ±1 V 
– ±10 V 
– 1 a 5 V 


 
± 0,65 % 
± 0,65 % 
± 1 % 


 entrada de intensidad 
– ±20 mA 
– 4 a 20 mA 


 
± 0,65 % 
± 0,65 % 


Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C, referido al margen de entrada) 


 entrada de tensión 
– ±1 V 
– ±10 V 
– 1 a 5 V 


 
± 0,25 % 
± 0,25 % 
± 0,5 % 


 entrada de intensidad 
– ±20 mA 
– 4 a 20 mA 


 
± 0,25 % 
± 0,25 % 


Error por temperatura (referido al margen de entrada) ± 0,01 %  
Error de linealidad (referido al margen de entrada) ± 0,05 %  
Exactitud de repetición (en estado estacionario a 25 
°C, referido al margen de entrada) 


± 0,01 % 
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Estados, alarmas, diagnóstico 
Alarmas sin 
Funciones de diagnóstico sin 
Intercalación valores sustitutivos no 


Datos para selección de un sensor 
Margen de entrada (valores nom.)/resistencia de entrada 


 Tensión ± 1 V / 10 MΩ 
± 10 V / 100 MΩ 
1 a 5 V / 1 MΩ 


 Intensidad ± 20 mA / 50 Ω 
4 a 20 mA/50 Ω 


Tensión de entrada admisible para las entradas de 
tensión (límite de destrucción) 


20 V perman.;  
75 V para 1 ms (ciclo de trabajo 1 : 20) 


Intensidad de entrada admis. para las entradas de 
intensidad (límite de destrucción) 


40 mA 


Conexión de los sensores 


 medición de tensión posible 


 medición de intensidad 
– como transductor a 2 hilos 
– como transductor a 4 hilos 


 
posible 
posible 


 carga del transductor a 2 hilos máximo 750 Ω 
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5.22.2 Puesta en marcha del módulo SM 431; AI 16 x 13 Bit 


Introducción 
El modo de funcionamiento del módulo SM 431; AI 16 x 13 Bit se ajusta a través de 
adaptadores de margen en el módulo y mediante STEP 7. 


Adaptadores de margen 
Un adaptador de margen del módulo adapta en cada caso dos canales consecutivos a un 
tipo de sensor. Para modificar la clase y el margen de medición puede ser necesario 
cambiar la posición de los adaptadores de margen. La forma de efectuar esto se describe 
detalladamente en el apartado correspondiente. 


Los ajustes correspondientes a los distintos procedimientos y márgenes de medición se 
especifican en la respectiva tabla del apartado "Tipos y márgenes de medición del módulo 
SM 431; AI 16 x 13 Bit". Los ajustes necesarios están serigrafiados además en el propio 
módulo. 


Parámetros 
La manera de parametrizar los módulos analógicos se describe en el apartado 
correspondiente.  


La tabla siguiente contiene una relación de todos los parámetros ajustables, así como los 
valores predeterminados. 


Tabla 5- 58 Parámetros del módulo SM 431; AI 16 x 13 Bit 


Parámetros Rango Ajuste 
predeterminado1 


Tipo de 
parámetro 


Ámbito de 
validez 


Medición 
desactivado  
U Tensión 
4DMU Intensidad 


(transductor a 4 
hilos) 


 Tipo de medición 


2DMU Intensidad 
(transductor a 2 
hilos) 


U 


 Margen de 
medición 


Los márgenes de medición 
ajustables para los canales de 
entrada se exponen en el 
apartado "Tipos y márgenes de 
medición del módulo SM 431; 
AI 16 x 13 Bit". 


±10 V 


estático Canal 


 Supresión de 
frecuencias 
perturbadoras 


60 Hz; 50 Hz 50 Hz   


1 Los módulos analógicos sólo pueden arrancar en el ZG (bastidor central) con el ajuste por defecto. 
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Consulte también 
Información general para la parametrización (Página 229) 


Tipos y márgenes de medición del módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit (Página 328) 


Información general sobre avisos de diagnóstico (Página 106) 
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5.22.3 Tipos y márgenes de medición del módulo SM 431; AI 16 x 13 Bit 


Tipos de medición configurables 
Para los canales de entrada pueden ajustarse los siguientes tipos de medición: 


● medición de tensión 


● medición de intensidad 


El tipo de medición se ajusta mediante los adaptadores del rango de medida en el módulo y 
mediante el parámetro "Tipo de medición" en STEP 7. 


Variantes de cableado de los canales 
Mediante el adaptador del rango de medida se ajustan dos canales, respectivamente. 
Debido a ello, existen para los canales adyacentes 0/1, 2/3, 4/5, 6/7, 8/9, 10/11, 12/13 y 
14/15 ciertas restricciones concernientes al tipo de medición, que se especifican en la tabla 
siguiente: 


Tabla 5- 59 Elección del tipo de medición para el canal n y el canal n+1 en el módulo SM 431; AI 16 x 13 Bit 


Tipo de medición canal n + 1 Tipo de medición canal n 


desactivado Tensión 
±1 V 


Tensión 1 a 
5 V 


Tensión 
±10 V 


Intensidad 
TM4H 


Intensidad 
TM2H 


desactivado x x x x x x 
Tensión ±1 V x x     
Tensión 1 a 5 V x  x x   
Tensión ±10 V x  x x   
Intensidad (transductor a 
4 hilos) 


x    x  


Intensidad (transductor a 
2 hilos) 


x     x 


Ejemplo 
Si ha elegido para el canal 6 "Intensidad (transductor a 2 hilos)", podrá ajustar para el canal 
7 únicamente los tipos de medición "Desactivado" o "Intensidad (transductor a 2 hilos)". 


Canales no cableados 
Los canales no cableados pueden dejarse abiertos. Coloque los respectivos adaptadores 
del rango de medida en la posición "B". En los entornos de medición con intensas 
perturbaciones es posible aumentar la inmunidad a las interferencias del módulo enlazando 
M– con MANA. 


Ajuste el parámetro "Tipo de medición" a "desactivado" para los canales no cableados. De 
esta forma se reduce el tiempo de ciclo del módulo.  
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Rangos de medida 
Los rangos de medida se ajustan mediante los adaptadores del rango de medida en el 
módulo y mediante el parámetro "Margen de medida" en STEP 7. 


Tabla 5- 60 Rangos de medida del módulo SM 431; AI 16 x 13 Bit 


Tipo de medición 
seleccionado 


rango de medida 
(tipo de sensor) 


Posición del adaptador 
del rango de medida 


Explicación 


±1 V A U: Tensión 
1 a 5 V 
± 10 V 


B 
Los valores analógicos digitalizados 
figuran en el apartado "Representación 
de valores analógicos para canales de 
entrada analógica", dentro del rango de 
medida de tensión 


TM2H: Intensidad 
(transductor a 2 hilos) 


4 a 20 mA D Para la alimentación de estos 
transductores de medida es preciso 
aplicar 24 V a los bornes del conector 
frontal L+ y M. 
Los valores analógicos digitalizados 
figuran en el apartado "Representación 
de valores analógicos para canales de 
entrada analógica", dentro del rango de 
medida de intensidad 


TM4H: Intensidad 
(transductor a 4 hilos) 


4 a 20 mA 
± 20 mA 


C Los valores analógicos digitalizados 
figuran en el apartado "Representación 
de valores analógicos para canales de 
entrada analógica", dentro del rango de 
medida de intensidad 


Ajuste estándar 
Ajuste estándar del módulo en STEP 7: 


● tipo de medición "Tensión" 


● rango de medida "± 10 V" 


Puede utilizar este tipo y este rango de medida sin necesidad de parametrizar el módulo 
SM 431; AI 16 x 13 Bit mediante STEP 7. 


Consulte también 
Representación de valores analógicos para canales de entrada analógica (Página 198) 
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5.23 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 16 x 16 Bit 
(6ES7431-7QH00-0AB0) 


5.23.1 Características 


Vista general 
El módulo de entradas analógicas SM 431; AI 16 x 16 Bit posee las Características 
siguientes: 


● 16 entradas para medición de tensión, intensidad y temperatura con termopares (TC) 


● 8 entradas para medición de resistencia y temperatura con termorresistencias (RTD) 


● Posibilidad de ajustar distintos márgenes de medición paralelamente 


● Resolución 16 bits 


● Diagnóstico parametrizable 


● Alarma de diagnóstico parametrizable 


● Alarma de valor límite parametrizable 


● Alarma de fin de ciclo parametrizable 


● Aislamiento galvánico entre la sección analógica y la CPU 


● Máxima tensión de modo común admisible entre los canales respectivamente entre un 
canal y el punto central de puesta a tierra: 120 V c.a. 
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Esquema de principio del módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit 
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Figura 5-33 Esquema de principio del módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit 
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Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 16 x 16 bits 
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Figura 5-34 Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 16 x 16 bits 
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Datos técnicos del módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x Al x F (mm) 25 x 290 x 210 
Peso Aprox. 500 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 
 En sonda tipo resistencia 


16 
8 


Longitud de línea 
Apantallado para márgenes de entrada ≦ 80 mV y 
termopares 


Máx. 200 m máx. 50 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión nominal de carga L + 24 V c.c. (necesaria sólo para alimentar 


transductores a 2 hilos) 


 Protección contra inversión de polaridad Sí 


Alimentación de transductores de medida 


 Corriente aliment. Máx. 50 mA 


 A prueba de cortocircuitos Sí 


Corriente de medición constante para sensor tipo 
resistencia 


Típ. 1,67 mA 


Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior 
 Entre los canales 
 Canales y tensión de carga L+ 


Sí 
No 
Sí 


Diferencia de potencial admisible 
 Entre entradas y MANA (UCM) 


 
120 V c.a. 


 Entre las entradas (UCM) 120 V c.a. 


 Entre MANA y Mintern (UISO) 75 V c.c. / 60 V c.a. 


Aislamiento ensayado con 


 Entre bus y L+/M 2120 V c.c. 


 Entre bus y etapa analógica 2120 V c.c. 


 Entre bus y tierra local 500 V c.c. 


 Entre etapa analógica y L+/M 707 V c.c. 


 Entre etapa analógica y tierra local 2120 V c.c. 


 Entre L+/M y tierra local 2120 V c.c. 
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Consumo 


 Del bus posterior (5 V) Máx. 700 mA 


 De la tensión de carga L+ (si hay conectados 16 
transductores a 2 hilos activados) 


Máx. 400 mA 


Disipación del módulo Típ. 4,5 W 
Formación de valores analógicos 


Principio de medición Por integración 
Período de integración/tiempo de 
conversión/resolución (por canal) 


(no entra en el tiempo de reacción) 


 Parametrizable Sí 


 Supresión de tensiones perturbadoras f1 en Hz 400 / 60 / 50 


 Período integr. en ms 2,5 / 16,7 / 20 


 Tiempo conversión básico en ms 6 / 20,1 / 23,5 


 Tiempo de conversión adicional para medición de 
resistencia con conexión de 3 conductores en ms 


12 / 40,2 / 47 


 Tiempo conversión adicional para supervisión 
rotura hilo en ms 


4,3 / 4,3 / 4,3 


 Tiempo de conversión adicional para medición de 
resistencia en ms 


5,5 / 5,5 / 5,5 


 Resolución (incl. desbordamiento por exceso) 16 / 16 / 16 Bit 


Aplanamiento de los valores medidos Parametrizable en 4 pasos 
Tiempo ejecución básico del módulo en ms (todos los 
canales habilitados) 


96 / 322 / 376 


Supresión de perturbaciones, límites de error 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = nx (f1 ±1%), (f1= frecuencia parásita) n = 1, 2, ... 


 Perturbación en modo común (UCM <120 Vpp) >100 dB 


 Perturbación en modo serie(cresta perturbación < 
valor nominal margen de entrada) 


>40 dB 


Diafonía entre las entradas >70 dB 
Límite de error práctico (en todo el margen de temperaturas, referido al margen de entrada) 


 Entrada de tensión 
– ±25 mV 
– ±50 mV 
– ±80 mV 
– ±250 mV 
– ±500 mV 
– ±1 V 
– ±2,5 V 
– ±5 V 
– 1 a 5 V 
– ±10 V 


 
± 0,35 % 
± 0,32 % 
± 0,31 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
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 Entrada de intensidad 
– 0 a 20 mA 
– ±5 mA 
– ±10 mA 
– ±20 mA 
– 4 a 20 mA 


 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 


 Medición de resistencia 
– 0 a 48 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 150 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 300 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 600 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 5.000 Ω; medición 4 hilos (en el margen de 


6.000 Ω) 
– 0 a 300 Ω; medición de 3 hilos 
– 0 a 600 Ω; medición de 3 hilos 
– 0 a 5.000 Ω; medición 3 hilos (en el margen de 


6.000 Ω) 


 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
 
± 0,4 % 
± 0,4 % 
± 0,4 % 


 Termopares 
– TC tipo B 
– TC tipo R 
– TC tipo S 
– TC tipo T 
– TC tipo E 
– TC tipo J 
– TC tipo K 
– TC tipo U 
– TC tipo L 
– TC tipo N 


 
± 11,5 K 
± 7,3 K 
± 8,3 K 
± 1,7 K 
± 3,2 K 
± 4,3 K 
± 6,2 K 
± 2,8 K 
± 4,2 K 
± 4,4 K 


 Termopares resistencia 4 hilos margen de 
medición estándar 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


Margen de medición climát. 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


 
 
± 3,1 K 
± 4,9 K 
± 3,9 K 
± 3,1 K 
± 0,8 K 
± 0,8 K 
 
± 0,4 K 
± 0,4 K 
± 0,4 K 
± 0,4 K 
± 0,8 K 
± 0,8 K 
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 Termopares resistencia 3 hilos margen de 
medición estándar 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


Margen de medición climát. 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


 
 
± 4,2 K 
± 6,5 K 
± 5,2 K 
± 4,2 K 
± 1,0 K 
± 1,0 K 
 
± 0,5 K 
± 0,5 K 
± 0,5 K 
± 0,5 K 
± 1,0 K 
± 1,0 K 


Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C, referido al margen de entrada) 


 Entrada de tensión 
– ±25 mV 
– ±50 mV 
– ±80 mV 
– ±250 mV 
– ±500 mV 
– ±1 V 
– ±2,5 V 
– ±5 V 
– 1 a 5 V 
– ±10 V 


 
± 0,23 % 
± 0,19 % 
± 0,17 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 


 Entrada de intensidad 
– 0 a 20 mA 
– ±5 mA 
– ±10 mA 
– ±20 mA 
– 4 a 20 mA 


 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 


 Medición de resistencia 
– 0 a 48 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 150 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 300 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 600 Ω; medición de 4 hilos 
– 0 a 5.000 Ω; medición 4 hilos (en el margen de 


6.000 Ω) 
– 0 a 300 Ω; medición de 3 hilos 
– 0 a 600 Ω; medición de 3 hilos 
– 0 a 5.000 Ω; medición 3 hilos (en el margen de 


6.000 Ω) 


 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
± 0,15 % 
 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
± 0,3 % 
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 Termopares 
– TC tipo B 
– TC tipo R 
– TC tipo S 
– TC tipo T 
– TC tipo E 
– TC tipo J 
– TC tipo K 
– TC tipo U 
– TC tipo L 
– TC tipo N 


 
± 7,6 K 
± 4,8 K 
± 5,4 K 
± 1,1 K 
± 1,8 K 
± 2,3 K 
± 3,4 K 
± 1,7 K 
± 2,3 K 
± 2,6 K 


 Termopares resistencia 4 hilos margen de 
medición estándar 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


Margen de medición climát. 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


 
 
± 1,6 K 
± 2,5 K 
± 2,0 K 
± 1,6 K 
± 0,4 K 
± 0,4 K 
 
± 0,2 K 
± 0,2 K 
± 0,2 K 
± 0,2 K 
± 0,4 K 
± 0,4 K 


 Termopares resistencia 3 hilos margen de 
medición estándar 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000´ 


Margen de medición climát. 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


 
 
± 3,1 K 
± 4,9 K 
± 3,9 K 
± 3,1 K 
± 0,8 K 
± 0,8 K 
 
± 0,4 K 
± 0,4 K 
± 0,4 K 
± 0,4 K 
± 0,8 K 
± 0,8 K 


Error por temperatura (referido al margen de entrada) ± 0,004 % K 
Error de linealidad (referido al margen de entrada) ± 0,01 % K 
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Exactitud de repetición (en estado estacionario a 25 
°C, referido al margen de entrada) 


± 0,1 % 


Estados, alarmas, diagnóstico 
Alarmas 


 Alarma de proceso Parametrizable 


 Alarma de valor límite Parametrizable 


 Alarma de diagnóstico Parametrizable 


Funciones de diagnóstico 


 Indicador fallo colectivo 
– Para anomalía interna 
– Para anomalía externa 


 
LED rojo (INTF) 
LED rojo (EXTF) 


 Lectura de informaciones de diagnóstico Sí 


Intercalación valores sustitutivos No 
Datos para selección de un sensor 


Margen de entrada (valores nom.)/resistencia de entrada 


 Tensión ± 25 mV / 1 MΩ 
± 50 mV / 1 MΩ 
± 80 mV / 1 MΩ 
± 250 mV / 1 MΩ 
± 500 mV / 1 MΩ 
± 1 V / 1 MΩ 
± 2,5 V / 1 MΩ 
± 5 V / 1 MΩ 
1 a 5 V / 1 MΩ 
± 10 V / 1 MΩ 


 Intensidad 0 a 20 mA / 50 Ω 
± 5 mA / 50 Ω 
± 10 mA / 50 Ω 
± 20 mA / 50 Ω 
4 a 20 mA/50 Ω 


 Resistencia 0 a 48 Ω / 1 MΩ 
0 a 150 Ω / 1 MΩ 
0 a 300 Ω / 1 MΩ 
0 a 600 Ω / 1 MΩ 
0 a 6000 Ω / 1 MΩ (útil hasta 5000 Ω) 
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 Termopares TC tipo B / 1 MΩ 
TC tipo R / 1 MΩ 
TC tipo S / 1 MΩ 
TC tipo T / 1 MΩ 
TC tipo E / 1 MΩ 
TC tipo J / 1 MΩ 
TC tipo K / 1 MΩ 
TC tipo U / 1 MΩ 
TC tipo L / 1 MΩ 
TC tipo N / 1 MΩ 


 Termorresistencia Pt 100 / 1 MΩ 
Pt 200 / 1 MΩ 
Pt 500 / 1 MΩ 
Pt 1000 / 1 MΩ 
Ni 100 / 1 MΩ 
Ni 1000 / 1 MΩ 


Tensión de entrada admisible para las entradas de 
tensión (límite de destrucción) 


Máx. 18 V perman.;  
75 V para 1 ms (ciclo de trabajo 1 : 20) 


Intensidad de entrada admis. para las entradas de 
intensidad (límite de destrucción) 


40 mA 


Conexión de los sensores 


 Medición de tensión Posible 


 Medición de intensidad 
– Como transductor a 2 hilos 
– Como transductor a 4 hilos 


 
Posible 
Posible 


 Para medición de resistencia 
– Conexión a 2 hilos 
–  
– Conexión a 3 hilos 
– Conexión a 4 hilos 


 
Posible;  
Se miden también las resistencias de línea 
Posible 
Posible 


 Carga del transductor a 2 hilos Máximo 750 Ω 


Linealización de la característica Parametrizable 


 Para termopares Tipo B, R, S, T, E, J, K, U, L, N 


 Para termorresistencias Pt 100, Pt 200, Pt 500, Pt 1000, Ni 100, 
Ni 1000 







 Módulos analógicos 
 5.23 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 16 x 16 Bit (6ES7431-7QH00-0AB0) 


Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 323 


Compensación de temperatura Sí, parametrizable 


 Compensación interna de la temperatura No 


 Compensación externa de la temperatura con caja 
de compensación 


Posible 


 Compensación externa de la temperatura con 
Pt 100 


Posible 


 Compensación para temperatura de referencia 
definida 


Posible 


Unidad técnica para medición de temperatura Grados centígrados 
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5.23.2 Puesta en marcha del módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit 


Ajustar el modo de funcionamiento 
El modo de funcionamiento del módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit se ajusta mediante 
adaptadores del rango de medida en el módulo y mediante STEP 7. 


Adaptadores del rango de medida 
El adaptador del rango de medida del módulo adapta en cada caso dos canales o un canal 
de medida de resistencia a un tipo de sensor. Para modificar la clase y el rango de medida 
puede ser necesario cambiar la posición de los adaptadores del rango de medida. La forma 
de efectuar esto se describe detalladamente en el apartado correspondiente. 


Los ajustes correspondientes a los distintos procedimientos y rangos de medida se 
especifican en la respectiva tabla del apartado "Tipos y rangos de medida del módulo 
SM 431; AI 16 x 16 Bit". Los ajustes necesarios están serigrafiados además en el propio 
módulo. 


Parámetros 
La paramerización de los módulos analógicos se describe en el apartado correspondiente.  


La tabla siguiente contiene una relación de todos los parámetros ajustables, así como los 
valores estándar. 


Tabla 5- 61 Parámetros del módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit 


Parámetros Rango Ajuste 
estándar2 


Tipo de 
parámetro 


Ámbito de 
actuación 


Habilitación 


 Alarma de diagnóstico1 
 Alarma de proceso1 


Sí/no 
Sí/no 


no 
no 


Dinámico Módulo 


 CPU de destino para alarma 1 a 4 - Estático Módulo 


Causante de la alarma de proceso 


 Fin de ciclo alcanzado en la 
entrada 


Sí/no no Estático Canal 


 Valor límite superior 
 Valor límite inferior 


De 32511 a - 32512 
De - 32512 a 32511 


- Dinámico Canal 


Diagnóstico 


 Rotura de hilo 
 Error en el canal de referencia 
 Rebase por defecto 
 Rebase por exceso 
 Cortocircuito a M 


Sí/no 
Sí/no 
Sí/no 
Sí/no 
Sí/no 


no 
no 
no 
no 
no 


Estático Canal 
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Parámetros Rango Ajuste 
estándar2 


Tipo de 
parámetro 


Ámbito de 
actuación 


Medición 
desactivado  
U Tensión 
TM4H Intensidad  


(transductor a 4 hilos) 
TM2H Intensidad  


(transductor a 2 hilos) 
R-4L Resistencia  


(conexión a 4 hilos) 
R-3L Resistencia  


(conexión a 3 hilos) 
RTD-4L Termorresistencia  


(lineal, conexión a 
4 hilos) 


RTD-3L Termorresistencia 
(lineal,  
conexión a 3 hilos) 


 Tipo de medición 


TC-L Termopar (lineal) 


U 


 Rango de medida Los rangos de medida configurables 
para los canales de entrada se 
exponen en el apartado "Tipos y 
rangos de medida del módulo 
SM 431; Ai 16x16 Bit". 


±10 V 


Estático Canal 


 Temperatura de referencia - 273,15 a 327,67 oC 0,00 oC 


 Supresión de frecuencias 
perturbadoras 


400 Hz; 60 Hz; 50 Hz 50 Hz 


 Alisamiento Ninguno 
débil 
medio 
intenso 


Ninguno 


 Unión fría Ninguno 
RTD en el canal 0 
Valor referencial de temperatura 


Ninguno 


Dinámico Módulo 


1 Si se emplea el módulo en ER-1/ER-2 hay que ajustar este parámetro a "no", pues en ER-1/ER-2 no se prevén circuitos 
de alarma. 
2 Los módulos analógicos sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar. 
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Particularidad en los canales para causante de alarma de proceso 'fin de ciclo' 
Las alarmas de proceso en caso de fin de ciclo pueden parametrizarse para uno de los 16 
canales, pues el módulo sólo puede activar dichas alarmas en un canal. 


Alisamiento de los valores medidos 
Las informaciones de índole general para el alisamiento de los valores analógicos se 
encuentran en el apartado correspondiente. 


En la figura siguiente se muestra al cabo de cuántos ciclos de módulo queda aplicada la 
señal analógica aplanada aproximadamente al 100 % tras una respuesta indicial, en función 
del alisamiento ajustado. La figura es aplicable a todo cambio de señal en la entrada 
analógica. 


50


100


0


63


60 8020 10040


Cambio de señal en
%


Respuesta indicial para una señal discrecional de entrada analógica


Aplanamiento débil:
medio:
intenso:


Ciclos del módulo


 
Figura 5-35 Respuesta indicial del módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit (6ES7431-7QH00-0AB0) 
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Señalización de errores de parametrización 
El módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit es diagnosticable. A continuación se relacionan las 
señalizaciones posibles para el módulo en caso de errores de parametrización. 


Tabla 5- 62 Informaciones de diagnóstico en el módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit 


Parametrización incorrecta 
... 


Señalización posible Explicación 


del módulo  Fallo de módulo 
 Error interno 
 Parámetros erróneos 


Asignable a determinados 
canales 


 Fallo de módulo 
 Error interno 
 Error de canal existente 
 Parámetros erróneos 
 Información de canal existente
 Vector de errores de canal 
 Error de parametrización en 


canal 


Encontrará una explicación de la 
información de diagnóstico en las 
tablas correspondientes. 


Consulte también 
Parámetros de los módulos de entradas analógicas (Página 230) 


Información general sobre avisos de diagnóstico (Página 106) 
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5.23.3 Tipos y márgenes de medición del módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit 


Tipos de medición configurables 
Para los canales de entrada pueden ajustarse los siguientes tipos de medición: 


● medición de tensión 


● medición de intensidad 


● medición de resistencia 


● medición de temperatura 


El tipo de medición se ajusta mediante los adaptadores del rango de medida en el módulo y 
mediante el parámetro "Tipo de medición" en STEP 7. 


Variantes de cableado de los canales 
Mediante el adaptador del rango de medida se ajustan dos canales, respectivamente. 
Debido a ello, existen para los canales adyacentes 0/1, 2/3, 4/5, 6/7, 8/9, 10/11, 12/13 y 
14/15 ciertas restricciones concernientes al tipo de medición, que se especifican en la tabla 
siguiente: 


Tabla 5- 63 Elección del tipo de medición para el canal n y el canal n+1 en el módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit 


Tipo de medición canal n+1 Tipo de medición canal n 


Des-
activa-
do 


Tensión Intensi-
dad 
TM4H 


Intensi-
dad 
TM2H 


R-4L R-3L RTD-4L RTD-3L TC-L 


desactivado x x x x     x 
Tensión x x       x 
Intensidad (transductor a 4 
hilos) 


x  x       


Intensidad (transductor a 2 
hilos) 


x   x      


Resistencia a 4 hilos x         
Resistencia a 3 hilos x         
Termorresistencia  
a 4 hilos 


x         


Termorresistencia  
a 3 hilos 


x         


Termopares  x x       x 


Ejemplo 
Si ha elegido para el canal 6 "Intensidad (transductor a 2 hilos)", sólo puede ajustar para el 
canal 7 los tipos de medición "Desactivado" o "Intensidad (transductor a 2 hilos)". 
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Cableado para medición de resistencia y de temperatura 
Para la medición de resistencia y de temperatura mediante el módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit 
rigen las condiciones siguientes: 


Tabla 5- 64 Canales para medición de resistencia y de temperatura en SM 431; AI 16 x 16 Bit 


Parámetro Tipo de medición Admisible en 
canal n 


Condición 


Resistencia  
(conexión a 4 hilos) 


0, 2, 4, 6, 8, 10, 12 
ó 14 


Resistencia  
(conexión a 3 hilos) 


0, 2, 4, 6, 8, 10, 12 
ó 14 


Termorresistencia  
(lineal, conexión a 4 hilos) 


0, 2, 4, 6, 8, 10, 12 
ó 14 


Termorresistencia  
(lineal, conexión a 3 hilos) 


0, 2, 4, 6, 8, 10, 12 
ó 14 


Es necesaria desactivar el parámetro "Tipo de medición" para 
los canales n+1 (1, 3, 5, 7, 9, 11, 13, 15). 
Motivo: Los bornes del canal n+1 se utilizan para alimentar la 
resistencia conectada al canal n. 


Termopar (lineal) 0 a 15 Se puede elegir la unión fría. Sólo es conveniente indicar una 
unión fría para los termopares. 


Cableado en caso de compensación de la unión fría para termopares 
Si en caso de compensación de la unión fría para termopares se ha elegido como unión fría 
"RTD en el canal 0", rige lo siguiente: 


Tabla 5- 65 Compensación de la unión fría a través de RTD en el canal 0 del módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit 


Parámetros de la unión fría Admisible en canal n Condición 
RTD en el canal 0 2 a 15 Se debe conectar y parametrizar en el canal 0 


una termorresistencia con linealización, 
conexión a 3 ó 4 hilos, en el Rango climático 
(los canales 0 y 1 están entonces ocupados). 
Motivo: Si se debe recurrir al canal 0 como 
unión fría, tiene que haber conectado aquí un 
sensor resistivo para registrar las temperaturas 
absolutas en el rango climático. 


Canales no cableados 
Los canales no cableados pueden dejarse abiertos. A tal efecto, coloque los respectivos 
adaptadores del rango de medida en la posición "A". En los entornos de medición con 
intensas perturbaciones es posible aumentar la inmunidad a las interferencias del módulo 
cortocircuitando los canales. 


Ajuste el parámetro "Tipo de medición" a "desactivado" para los canales no cableados. De 
esta forma se reduce el tiempo de ciclo del módulo.  
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Rangos de medida 
Los rangos de medida se ajustan mediante los adaptadores del rango de medida en el 
módulo y mediante el parámetro "Margen de medida" en STEP 7. 


Tabla 5- 66 Rangos de medida del módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit 


Tipo de medición 
seleccionado 


Rango de medida 
(tipo de sensor) 


Posición del adaptador del 
rango de medida 


Explicación 


U: Tensión ± 25 mV 
± 50 mV 
± 80 mV 
± 250 mV 
± 500 mV 
± 1 V 
± 2,5 V 
± 5 V 
1 bis 5 V 
± 10 V 


A Los valores analógicos 
digitalizados figuran en el 
apartado "Representación de 
valores analógicos para 
canales de entrada 
analógica", dentro del rango 
de medida de tensión 


TM2H: Intensidad 
(transductor a 2 hilos) 


4 a 20 mA D Para la alimentación de 
estos transductores de 
medida deben aplicarse 24 V 
a los bornes del conector 
frontal L+ y M. 
Los valores analógicos 
digitalizados figuran en el 
apartado "Representación de 
valores analógicos para 
canales de entrada 
analógica", dentro del rango 
de medida de intensidad 


TM4H: Intensidad 
(transductor a 4 hilos) 


± 5 mA 
± 10 mA 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 
± 20 mA 


C Los valores analógicos 
digitalizados figuran en el 
apartado "Representación de 
valores analógicos para 
canales de entrada 
analógica", dentro del rango 
de medida de intensidad 


R-3L: Resistencia  
(Conexión a 3 hilos) 


300 Ω 
600 Ω 
6000 Ω  
(máx. 5000 Ω) 


R-4L: Resistencia  
(Conexión a 4 hilos) 


48 Ω 
150 Ω 
300 Ω 
600 Ω 
6000 Ω  
(máx. 5000 Ω) 


A Los valores analógicos 
digitalizados figuran en el 
apartado "Representación de 
valores analógicos para 
canales de entrada 
analógica", dentro del rango 
de medida de 
termorresistencia 
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Tipo de medición 
seleccionado 


Rango de medida 
(tipo de sensor) 


Posición del adaptador del 
rango de medida 


Explicación 


TC-L: Termopar (lineal) 
(medición de temperatura) 


Tipo B 
Tipo N 
Tipo E 
Tipo R 
Tipo S 
Tipo J 
Tipo L 
Tipo T 
Tipo K 
Tipo U 


A Los valores analógicos 
digitalizados figuran en el 
apartado "Representación de 
valores analógicos para 
canales de entrada 
analógica", dentro del rango 
de temperatura  


RTD-3L: Termorresistencia 
(lineal, conexión a 3 hilos) 
(medición de temperatura) 
RTD-4L: Termorresistencia 
(lineal, conexión a 4 hilos) 
(medición de temperatura) 


Pt 100 Climat. 
Pt 200 Climat. 
Pt 500 Climat. 
Pt 1000 Climat. 
Ni 100 Climat. 
Ni 1000 Climat. 
Pt 100 Estándar 
Pt 200 Estándar 
Pt 500 Estándar 
Pt 1000 Estándar 
Ni 100 Estándar 
Ni 1000 Estándar 


A Los valores analógicos 
digitalizados figuran en el 
apartado "Representación de 
valores analógicos para 
canales de entrada 
analógica", dentro del rango 
de temperatura 


Ajuste estándar 
El módulo está preajustado en STEP 7 al tipo de medición "Tensión" y al rango de medida 
"± 10 V". Puede utilizar este tipo y este rango de medida sin necesidad de parametrizar el 
módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit mediante STEP 7. 


Detección de rotura de hilo 
La comprobación de rotura de hilo se prevé en principio sólo para mediciones de 
temperatura (TC, RTD) o de resistencia. En tales casos se debería parametrizar siempre la 
comprobación de rotura de hilo, pues durante una rotura de hilo el valor de medición que 
emite el módulo contiene los datos para desbordamiento 7FFFH. 


Peculiaridades de la comprobación de rotura de hilo para las mediciones de tensión 
En algunos transductores de medida podrían falsearse los valores de medición al estar 
activada la comprobación de rotura de hilo. En este caso debe desactivarse la 
comprobación de rotura de hilo. 


Motivo: Ciertos transductores de medida intentan regular la corriente de control, falseando 
así el valor teórico emitido. 
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Peculiaridades de la comprobación de rotura de hilo con conexión de sensores tipo intensidad 
Si hay conectados sensores tipo intensidad, no es posible la comprobación de rotura de hilo 
para el módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit excepto en los rangos Life-Zero. Debido a esto, sólo 
se puede parametrizar la comprobación de rotura de hilo para el tipo de medición 
"Intensidad (transductor a 4 hilos)" y el rango de medida "4 a 20 mA". 


Prueba de errores en el canal de referencia con conexión de termopares 
Si hay conectado un termopar, se puede activar el diagnóstico "Error en el canal de 
referencia" en una unión fría "RTD en el canal 0" o "Valor de temperatura de referencia" 
parametrizados. 


Peculiaridades en la prueba de "Rebase por defecto" para algunos tipos y rangos de medida  
En los rangos Life-Zero no se prevé el rebase por defecto. Todo valor demasiado pequeño o 
negativo es interpretado como rotura de hilo. Debido a esto, no se puede parametrizar la 
prueba de "Rebase por defecto" en el módulo SM 431; AI 16 x 16 Bit para los siguientes 
tipos y rangos de medida: 


Tabla 5- 67 Peculiaridades en la prueba de "Rebase por defecto" 


Tipo de medición Rango de medida 
Tensión 1 a 5 V 
Intensidad (transductor a 4 hilos) 4 a 20 mA 
Intensidad (transductor a 2 hilos) 4 a 20 mA 


Peculiaridades en el diagnóstico "Cortocircuito a M" 
La prueba de "Cortocircuito a M" sólo puede parametrizarse en el módulo SM 431; AI 16 x 
16 Bit para el tipo de medición "Intensidad (transductor a 2 hilos)". 
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5.24 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 
(6ES7431-7KF10-0AB0) 


5.24.1 Características 


Resumen 
El módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit posee las Características 
siguientes: 


● 8 entradas diferenciales para termorresistencias 


● Termorresistencias parametrizables 


● Linealización de las curvas Características de la termorresistencia 


● Resolución 16 bits 


● Ciclo de actualización 25 ms para 8 canales 


● Diagnóstico parametrizable 


● Alarma de diagnóstico parametrizable 


● Alarma de valor límite parametrizable 


● Aislamiento galvánico entre la sección analógica y la CPU 


● La tensión máxima de modo común admisible entre un canal y el punto central de puesta 
a tierra asciende a 120 V AC 


Software de calibración 
El software de calibración está disponible exclusivamente en Internet. Encontrará la versión 
actual del software de calibración con el número de ID 12443337. 


Después de instalar este software se podrán definir valores de calibración específicos del 
usuario para cada canal y para cada rango de entrada del modulo. Para más información, 
véase el ID 12436891 en la página de FAQ del Customer Supportes. 
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Esquema de principio del módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 


SO+0
SE+0
SE-0
AGND


SO+7
SE+7
SE-7
AGND


CH0


CH1


CH2


CH3


CH4


CH5


CH6


CH7


Aislamiento
galvánico


Convertidor A/D
Conexión


del
bus posterior


Alimentación
interna


Bus S7-400


 
Figura 5-36 Esquema de principio del módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 


 


 Nota 


Para los conductores de señales según IEC 61000-4-5 se requiere un cableado de 
protección externo (12 V Blitzductor, modelo CT919-506, conectado en serie con todas las 
entradas según lo recomendado por el fabricante) 
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Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 
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Figura 5-37 Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 
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Datos técnicos del módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (en mm) 25 x 290 x 210 
Peso Aprox. 650 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 8 
Longitud del cable 
 Con pantalla 


 
Máx. 200 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Corriente constante para sonda tipo resistencia Típ. 1 mA 
Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior sí 


Diferencia de potencial admisible 
Entre MANA y Minterna (UISO) 120 V AC 
Aislamiento ensayado con 1500 V DC 
Consumo 


 Del bus posterior (5 V) Máx. 650 mA 


Disipación del módulo Típ. 3,3 W 
Formación de valores analógicos 


Principio de medida Por integración 
Período de integración/tiempo conversión/resolución  


 Parametrizable sí 


 Tiempo de conversión básico 
(todos los canales habilitados) 


8 ms/23 ms/25 ms 


Tiempo de conversión/tasa de repetición adicionales 


 Vigilancia de rotura de hilo 110 ms/4 s 


 Compensación a 3 hilos 110 ms/390 s 


 Calibración automática interna  


Sin supresión de frecuencias perturbadoras 
50/60 Hz 


50 ms/110 s 


 Resolución inclusive signo 210 ms/390 s 
16 bits 


 Supresión tensiones perturbadoras para frecuencia 
parásita f1 en Hz 


Sin/50/60 


Alisamiento de los valores medidos Los parámetros pueden asignarse en 4 
pasos 


Tiempo básico de respuesta del módulo (todos los 
canales habilitados) 


8 ms/23 ms/25 ms 
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Supresión de perturbaciones, límites de error 
Supresión de perturbaciones para f = n (fl ± 1%), (f1 = frecuencia parásita); n = 1, 2, ... 


 Perturbación en modo común (UCM < 120 V) >100 dB 


 Perturbación en modo serie (cresta de la 
perturbación < valor nominal del rango de entrada) 


>50 dB 


Diafonía entre las entradas >70 dB 
Límite de error práctico (en todo el rango de temperaturas, referido al rango de entrada) 


 Entrada RTD 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


RTD-4L RTD-3L 
±1,8 °C ± 3,4 °C 
± 0,8 °C ± 1,7 °C 
± 0,4 °C ± 0,7 °C 
± 0,3 °C ± 0,4 °C 
±1,5 °C ± 2,1 °C 
± 0,2 °C ± 0,3 °C 


Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C, referido al rango de entrada) 


 Entrada RTD 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


RTD-4L RTD-3L 
± 0,5 °C ± 1,0 °C 
± 0,3 °C ± 0,5 °C 
± 0,3 °C ± 0,4 °C 
± 0,2 °C ± 0,2 °C 
± 0,3 °C ± 0,6 °C 
± 0,2 °C ± 0,2 °C 


Error de linealidad (referido al rango de entrada)  
Error adicional 


 Entrada RTD 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


RTD-4L RTD-3L 
± 0,2 °C ± 0,3 °C 
± 0,2 °C ± 0,2 °C 
± 0,1 °C ± 0,1 °C 
± 0,1 °C ± 0,1 °C 
± 0,1 °C ± 0,2 °C 
± 0,1 °C ± 0,1 °C 


Exactitud de repetición (en estado estacionario a 
25 °C, referido al rango de entrada) 


 
Error adicional 


 Entrada RTD 
– Pt 100 
– Pt 200 
– Pt 500 
– Pt 1000 
– Ni 100 
– Ni 1000 


RTD-4L RTD-3L 
± 0,2 °C ± 0,3 °C 
± 0,2 °C ± 0,2 °C 
± 0,1 °C ± 0,1 °C 
± 0,1 °C ± 0,1 °C 
± 0,1 °C ± 0,2 °C 
± 0,1 °C ± 0,1 °C 
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Estados, alarmas, diagnóstico 
Alarmas 


 Alarma de proceso parametrizable 


 Alarma de proceso si se rebasa el valor límite parametrizable 


 Alarma de diagnóstico parametrizable 


Funciones de diagnóstico parametrizable 


 Indicador de error de grupo 
– En caso de error interno 
– En caso de error externo 
– Lectura de informaciones de diagnóstico 


 
LED rojo (INTF) 
LED rojo (EXTF) 
Posible 


Datos para la selección de un sensor 
Rango de entrada (valores nom.) / resistencia de entrada 


 Termorresistencia Pt 100/> 10M 
Pt 200/> 10M 
Pt 500/> 10M 
Pt 1000/> 10M 
Ni 100/> 10M 
Ni 1000/> 10M 


Tensión de entrada máxima para las entradas de 
tensión 
(límite de destrucción) 


35 V perman., 
75 V durante máx. 1 s  
(ciclo de trabajo 1:20) 


Conexión del sensor 


 Para medición de resistencia con conexión a 
3 hilos 


posible 


 Conexión a 4 hilos posible 


Linealización de la característica parametrizable 
Para detección de temperatura de resistencia RTD Pt100...1000, 


0,00385 Alpha hasta 
DIN IEC 751 
Ni 100...1000, 
0,00618 Alpha hasta 
DIN 43760 


1 Rango de medida 


 PT100, PT200 -200 °C a +850 °C 


 Pt 500 -200 °C a +800 °C 


 Pt 1000 -200 °C a +240 °C 


 NI 100 -60 °C a +250 °C 


 NI 1000 -60 °C a +130 °C 


Datos de usuario en formato de ingeniería Grado C/ 
Grado F 


1 7KF10 no soporta todos los rangos de medida indicados para S7. 
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5.24.2 Puesta en marcha del módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 


Ajustar el modo de funcionamiento 
Las funciones del módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit se ajustan mediante STEP 7. 


Parámetros 
La parametrización de los módulos analógicos se describe en el apartado correspondiente.  


La tabla siguiente contiene una relación de todos los parámetros ajustables, así como los 
valores estándar. 


Tabla 5- 68 Parámetros del módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 


Parámetros Rango Ajuste 
estándar2 


Tipo de 
parámetro 


Ámbito de 
actuación 


Habilitación 


 Alarma de diagnóstico1 
 Alarma de proceso1 


Sí/no 
Sí/no 


no 
no 


Dinámico Módulo 


 CPU de destino para alarma 1 a 4 - Estático Módulo 


Causante de la alarma de 
proceso3  


 


 Valor límite superior 
 Valor límite inferior 


De 32767 a - 32768 
De - 32768 a 32767 


- Dinámico Canal 


Diagnóstico 


 Rotura de hilo 
 Rebase por defecto 
 Rebase por exceso 


Sí/no 
Sí/no 
Sí/no 


no 
no 
no 


Medición 
desactivado 
RTD-4L Termorresistencia  


(lineal, conexión a 4 hilos)


 Tipo de medición 


RTD-3L Termorresistencia  
(lineal, conexión a 3 hilos)


RTD-3L 


 Rango de medida Los rangos de medida configurables 
para los canales de entrada se exponen 
en el apartado 1.23.2. 


Pt 100 
estándar 


Estático Canal 


 Unidad de temperatura Grados centígrados; grados Fahrenheit Grados 
centígrados 


Estático Módulo 
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Parámetros Rango Ajuste 
estándar2 


Tipo de 
parámetro 


Ámbito de 
actuación 


 Coeficiente de temperatura 
para medición de temperatura 
con termorresistencia (RTD) 


Para platino (Pt) 
0,00385 Ω/Ω/ °C 
0,003916 Ω/Ω/ °C 
0,003902 Ω/Ω/ °C 
0,003920 Ω/Ω/ °C 
Para níquel (Ni)  
0,00618 Ω/Ω/ °C 
0,00672 Ω/Ω/ °C 


0,00385 


 Supresión de frecuencias 
perturbadoras 


60 Hz; 50 Hz; sin 60 Hz 


Estático Canal 


Alisamiento Ninguno 
Débil 
Medio 
intenso 


Ninguno Estático Canal 


1 Si se emplea el módulo en ER-1/ER-2 hay que ajustar este parámetro a "no", pues en ER-1/ER-2 no se prevén circuitos 
de alarma. 
2 Los módulos analógicos sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar. 
3 Los valores límite deben hallarse dentro del rango de temperaturas del sensor conectado. 
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Alisamiento de los valores medidos 
Las informaciones de índole general para el alisamiento de los valores analógicos se 
encuentran en el apartado correspondiente. 


En la figura siguiente se muestra al cabo de cuántos ciclos de módulo queda aplicada la 
señal analógica aplanada aproximadamente al 100 % tras una respuesta indicial, en función 
del alisamiento ajustado. La figura rige para todo cambio de señal en la entrada analógica. 


50


100


0


63


60 8020 10040


Cambio de señal en
%


Respuesta indicial para una señal discrecional de entrada analógica


Aplanamiento débil:
medio:
intenso:


Ciclos del módulo


 
Figura 5-38 Respuesta indicial del módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 
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Señalización de errores de parametrización 
El módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit es diagnosticable. A continuación se relacionan las 
señalizaciones posibles para el módulo en caso de errores de parametrización. 


Tabla 5- 69 Informaciones de diagnóstico en el módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 


Parametrización 
incorrecta ... 


Señalización posible Explicación 


del módulo  Fallo de módulo 
 Error interno 
 Parámetros erróneos 
 Módulo no parametrizado 


asignable a determinados 
canales 


 Fallo de módulo 
 Error interno 
 Error de canal existente 
 Parámetros erróneos 
 Información de canal existente 
 Vector de errores de canal 
 Error de parametrización en canal 
 Calibración del usuario no 


corresponde a la parametrización 


Encontrará una explicación 
de la información de 
diagnóstico en las tablas 
correspondientes. 


Consulte también 
Parámetros de los módulos de entradas analógicas (Página 230) 


Tiempos de conversión, de ciclo, de estabilización y de respuesta de los módulos 
analógicos (Página 225) 


Información general sobre avisos de diagnóstico (Página 106) 
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5.24.3 Tipos y márgenes de medición del módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 


Tipos de medición configurables 
Como tipo de medición para los canales de entrada puede ajustar la medición de 
temperatura. 


Canales no cableados 
Ajuste el parámetro "Tipo de medición" a "desactivado" para los canales no cableados. De 
esta forma se reduce el tiempo de ciclo del módulo.  


Rangos de medida 
Ajuste los rangos de medida mediante el parámetro "Margen de medida" en STEP 7. 


Tabla 5- 70 Rangos de medida del módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 


Tipo de medición seleccionado Rango de medida Explicación 
RTD-3L: Termorresistencia 
(lineal, conexión a 3 hilos) 
(medición de temperatura) 
RTD-4L: Termorresistencia 
(lineal, conexión a 4 hilos) 
(medición de temperatura) 


Pt 100 Estándar 
Pt 200 Estándar 
Pt 500 Estándar 
Pt 1000 Estándar 
Ni 100 Estándar 
Ni 1000 Estándar  


Los valores analógicos digitalizados figuran 
en el apartado "Valores analógicos de los 
canales de entrada analógica", dentro del 
rango de temperatura  


Ajuste estándar 
El módulo está preajustado en STEP 7 al tipo de medición "Termorresistencia (lineal, 
conexión a 3 hilos)" y al rango de medida "Pt 100 Estándar". Es posible utilizar este tipo y 
este rango de medida sin necesidad de parametrizar el módulo SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 
mediante STEP 7. 


Consulte también 
Representación de valores analógicos para canales de entrada analógica (Página 198) 
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5.25 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 16 Bit 
(6ES7431-7KF00-0AB0) 


5.25.1 Características 


Vista general 
El módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 16 Bit posee las Características 
siguientes: 


● 8 entradas diferenciales con aislamiento galvánico para medición de 
tensión/intensidad/temperatura 


● 26 ajustes posibles para el margen de medición 


● Linealización de las curvas del termopar 


● Resolución 16 bits 


● Diagnóstico parametrizable 


● Alarma de diagnóstico parametrizable 


● Alarma de valor límite parametrizable 


● Aislamiento galvánico entre la sección analógica y la CPU 


● Máxima tensión de modo común admisible entre los canales respectivamente entre un 
canal y el punto central de puesta a tierra: 120 V c.a. 


● Conector de campo (6ES7 431-7K00-6AA0) con temperatura de referencia interna (se 
suministra adjunto al módulo) 


Software de calibración 
El software de calibración está disponible exclusivamente en Internet. Encontrará la versión 
actual del software de calibración con el número de ID 12443337. 


Después de instalar este software se podrán definir valores de calibración específicos del 
usuario para cada canal y para cada margen de entrada del modulo. Para más información, 
véase el ID 12436891 en la página de FAQ del Customer Supportes. 
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Esquema de principio del módulo SM 431; AI 8 x 16 Bit 


M0+


M0+
R0


M0-


CH1


CH2


CH3


CH4


CH5


CH6


CH7


CH0


Convertidor A/D


Alimentación
interna


Conexión
bus posterior Bus S7-400


 
Figura 5-39 Esquema de principio del módulo SM 431; AI 8 x 16 Bit 


 


 Nota 


Para los conductores de señales según IEC 61000-4-5 se requiere un cableado de 
protección externo (12 V Blitzductor, modelo CT919-506, conectada en serie con todas las 
entradas según lo recomendado por el fabricante) 


 







Módulos analógicos  
5.25 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 16 Bit (6ES7431-7KF00-0AB0) 


 Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
346 Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 


Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 8 x 16 bits 
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Figura 5-40 Esquema de conexiones del módulo SM 431; AI 8 x 16 bits 
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Datos técnicos del módulo SM 431; AI 8 x 16 Bit 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (en mm) 25 x 290 x 210 
Peso Aprox. 650 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de entradas 8 
Longitud del cable 
 Con pantalla 


 
200 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Aislamiento galvánico 


 Entre canales y bus posterior Sí 


 Entre canales Sí 


En grupos de 1 
Diferencia de potencial admisible 


 Entre las entradas (UCM) 120 V c.a. 


 Entre MANA y Minterna (UISO) 120 V c.a. 


Aislamiento ensayado con 1500 V c.c. 
Consumo 
 Del bus posterior (5 V) 


Máx. 1200 mA 


Disipación del módulo Típ. 4,6 W 
Formación de valores analógicos 


Principio de medición Por integración 
Período de integración/tiempo de 
conversión/resolución (por canal) 


 


 Parametrizable Sí 


 Período integr. en ms 2,5 16,7 20 100 


 Tiempo conversión básico en ms 10 16,7 20 100 


 Resolución inclusive signo 16 bits 


 Supresión de tensión parásita 
 Para frecuencia parásita f1 en Hz 


400 60 50 10 


 Aplanamiento de los valores medidos Los parámetros pueden asignarse en 
4 pasos 


 Tiempo básico de respuesta del módulo (todos los 
canales habilitados) 


40 67 80 400 







Módulos analógicos  
5.25 Módulo de entradas analógicas SM 431; AI 8 x 16 Bit (6ES7431-7KF00-0AB0) 


 Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
348 Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 


Supresión de perturbaciones, límites de error 
Supresión de perturbaciones para f = nx (fl ± 1%), (f1 = frecuencia parásita); n = 1, 2, ... 


 Perturbación en modo común (Ucm < 120 V) 


Intensidad, termopar y márgenes de tensión < 2,5 V >120 dB 
Márgenes de tensión ≥2,5 V >95 dB 
Diafonía entre las entradas (Ucm < 120 V) 
Intensidad, termopar y márgenes de tensión ≥2,5 V >120 dB 
Márgenes de tensión ≥2,5 V >95 dB 


 Perturbación en modo serie (cresta de la 
perturbación < valor nominal del margen de 
entrada) 


>80 dB 


Límite de error práctico (en todo el margen de temperaturas, referido al margen de entrada) 


 Entrada de tensión ± 0,30 % 


 Entrada de intensidad ± 0,50 % 


 Error por temperatura (referido al margen de entrada)2  


Por encima del margen de temperatura de: 
Tipo U 
-100 °C a 600 °C 


± 3,6 °C 


Tipo L 
0 °C a 900 °C 


± 2,9 °C 


Tipo T 
-100 °C a 400 °C 


± 2,1 °C 


Tipo J 
-100 °C a 1200 °C 


± 5,0 °C 


Tipo E 
-100 °C a 1000 °C 


± 4,6 °C 


Tipo K 
0 °C a 1372 °C 


± 3,8 °C 


Tipo N 
0 °C a 1300 °C 


± 5,7 °C 


Tipo S 
200 °C a 1769 °C 


± 5,3 °C 


Tipo R 
200 °C a 1769 °C 


± 6,7 °C 


Tipo B 
400 °C a 1820 °C 


± 7,3 °C 
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Supresión de perturbaciones, límites de error (continuación) 
Límite de error básico (límite de error práctico a 25°C, referido al margen de entrada) 


 Tensión de entrada ± 0,10 % 


 Intensidad de entrada ± 0,17 % 


 Error de temperatura (referido al margen de entrada)2) sobre el margen de temperatura de 


Tipo U 
-100 °C a 600 °C 


± 1,2 °C 


Tipo L 
0 °C a 900 °C 


± 1,0 °C 


Tipo T 
-100 °C a 400 °C 


± 0,7 °C 


Tipo J 
-100 °C a 1200 °C 


± 1,7 °C 


Tipo E 
-100 °C a 1000 °C 


± 1,5 °C 


Tipo K 
0 °C a 1372 °C 


± 1,3 °C 


Tipo N 
0 °C a 1300 °C 


± 1,9 °C 


Tipo S 
200 °C a 1769 °C 


± 1,8 °C 


Tipo R 
200 °C a 1769 °C 


± 2,2 °C 


Tipo B 
400 °C a 1820 °C 


± 2,2 °C 


Error de linealidad (referido al margen de entrada) Error adicional 
± 0,05 % 


Exactitud de repetición (en estado estacionario a 25 
°C, referido al margen de entrada) 


Error adicional 
± 0,05 % 


Conexión para compensación de la unión fría 6ES7431-7KF00- 
6AA0 


Límite de error práctico  


 Error compensación interna de la temperatura Error adicional 
± 2,0 °C 
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Estados, alarmas, diagnóstico 
Alarmas 


 Alarma de proceso Parametrizable 


 Alarma de proceso si se rebasa el valor límite Parametrizable 


 Alarma de diagnóstico Parametrizable 


Funciones de diagnóstico Parametrizable 


 Indicador fallo colectivo Parametrizable 


En caso de error interno LED rojo (INTF) 
En caso de error externo LED rojo (EXTF) 
Informaciones de diagnóstico legibles Posible 
Supervisión de 
 Rotura de hilo 


 


Datos para selección de un sensor 
Margen de entrada (valores nom.) / resistencia de 


entrada 
 


 Tensión ± 25 mV > 2 MΩ 
± 50 mV > 2 MΩ 
± 80 mV > 2 MΩ 
± 100 mV > 2 MΩ 
± 250 mV > 2 MΩ 
± 500 mV > 2 MΩ 
± 1 V > 2 MΩ 
± 2,5 V > 2 MΩ 
± 5 V > 2 MΩ 
+ 1 hasta 5 V > 2 MΩ 
± 10 V > 2 MΩ 


 Intensidad ± 20 mA 50 Ω 
+ 4 bis 20 mA 50 Ω 
± 10 mA 50 Ω 
± 5 mA 50 Ω 
± 3,2 mA 50 Ω 


 Termopar Tipos B, N, > 2 MΩ 
E, R, S, J, L, 
T, K, U 


Tensión de entrada máxima  
para las entradas de tensión (límite de destrucción) 


35 V perman., 
75 V durante máx. 1 s  
(ciclo de trabajo 1:20) 


Intensidad máx. de entrada para entrada de 
intensidad (límite de destrucción) 


32 mA 


Conexión del sensor 


 Para medida de tensión Posible 


 Para medición de corriente como transductor de 
medida de 4 hilos 


Posible 
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Linealización de la característica 


 Para termopares Tipos B, N, E, R, S, J, L, T, K, U 


Compensación de temperatura Sí, parametrizable 


 Compensación interna de la temperatura Posible 


Datos de usuario en formato de ingeniería Grado C/Grado F 
1 El 6ES7431-7KFOO-0AB0 no admite los valores definidos para S7 para márgenes superior e 
inferior de termopares. Cuando el módulo alcanza el final del margen de funcionamiento para 
termopares definido para S7, se indica un rebase por defecto (32768) o un rebase por exceso 
(327767), según sea el caso. 
2 El uso de termopares por encima de las temperaturas indicadas es posible. 
La precisión indicada es mejor en el límite inferior del margen y a temperaturas mayores. 
La precisión del módulo termopar a otras temperaturas que las indicadas se puede calcular con 
ayuda de los valores límite para la precisión de la tensión de entrada y emf/°C del termopar a la 
temperatura deseada. 
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5.25.2 Puesta en marcha del módulo SM 431; AI 8 x 16 Bit 


Ajustar el modo de funcionamiento 
Las funciones del módulo SM 431; AI 8 x 16 Bit se ajustan mediante STEP 7. 


Parámetros   
La parametrización de los módulos analógicos se describe en el apartado correspondiente.  


La tabla siguiente contiene una relación de todos los parámetros ajustables, así como los 
valores estándar. 


Tabla 5- 71 Parámetros del módulo SM 431; AI 8 x 16 Bit 


Parámetros Rango Ajuste estándar2 Tipo de 
parámetro 


Ámbito de 
actuación 


Habilitación 


 Alarma de diagnóstico1 si/no no Dinámico 


 Alarma de proceso1 si/no no Dinámico 


 CPU de destino para alarma 1 a 4 - Estático 


Módulo 


Causante de la alarma de proceso3  


 Valor límite superior De 32767 a - 32768 - 


 Valor límite inferior De - 32768 a 32767 - 


Dinámico Canal 


Diagnóstico 


 Rotura de hilo si/no no 


 Error en el canal de referencia si/no no 


 Rebase por defecto si/no no 


 Rebase por exceso si/no no 


Estático Canal 


Medición 
desactivado  
U Tensión 
TM4H Intensidad  


(transductor a 
4 hilos) 


 Tipo de medición 


TC-L Termopar (lineal)


TC-L 


 Rango de medida Los rangos de medida 
configurables para los canales de 
entrada se exponen en el 
apartado "Tipos y rangos de 
medida del módulo SM 431,  
AI 8 x 16 Bit". 


tipo J 


Estático Canal 


 Temperatura de referencia - 273,15 a 327,67 oC 
-327,68 a 327,67 oF 


100 oC Dinámico Módulo 
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Parámetros Rango Ajuste estándar2 Tipo de 
parámetro 


Ámbito de 
actuación 


 Unidad de temperatura4 Grados centígrados; grados 
Fahrenheit 


Grados 
centígrados 


 Supresión de frecuencias 
perturbadoras 


400 Hz; 60 Hz; 50 Hz; 10 Hz 60 Hz 


 Alisamiento sin; débil; medio; intenso sin 


Estático Módulo 


 Unión fría sin 
Interno 
Temperatura de referencia con 
valor dinámico 


interno Estático Módulo 


1 Si se emplea el módulo en ER-1/ER-2 hay que ajustar este parámetro a "no", pues en ER-1/ER-2 no se prevén circuitos 
de alarma. 
2 Los módulos analógicos sólo pueden arrancar en el aparato central con el ajuste estándar. 
3 Los valores límite deben hallarse dentro del rango de temperaturas del sensor conectado. 
4 Válido para el formato de la temperatura de salida y de la temperatura de referencia dinámica 


Alisamiento de los valores medidos 
Las informaciones de índole general para el alisamiento de los valores analógicos se 
encuentran en el apartado "Tiempo de conversión, de ciclo, de estabilización y de respuesta 
de los módulos analógicos". 


En el módulo SM 431; AI 8 x 16 Bit es constante el tiempo de ciclo, independientemente de 
cuántos canales están habilitados. Por lo tanto, dicho tiempo no influye en la respuesta 
indicial, la cual se determina parametrizando la supresión de frecuencias perturbadoras y el 
alisamiento. 


Respuesta indicial 


Tabla 5- 72 Tiempos de respuesta en función de la supresión de frecuencias perturbadoras y el alisamiento 
parametrizados para SM 431; AI 8 x 16 Bit 


Supresión de frecuencias 
perturbadoras en Hz 


Tiempo de respuesta en ms con alisamiento parametrizado: 


 sin Débil medio intenso 
10 100 200 1600 3200 
50 20 40 320 640 
60 16,7 33,3 267 533 
400 10 20 160 320 


La siguiente figura aclara los contenidos de la tabla anterior. Muestran cuánto tiempo de 
respuesta transcurre en una respuesta indicial hasta que el valor analógico aplanado es 
cercano al 100%. Estas ilustraciones rigen para cada cambio de señal en una entrada 
analógica. 
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Respuesta indicial con supresión de frecuencias perturbadoras de 10 Hz   
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Figura 5-41 Respuesta indicial con supresión de frecuencias perturbadoras de 10 Hz para SM 431; 
AI 8 x 16 Bit 


Respuesta indicial con supresión de frecuencias perturbadoras de 50 Hz   


100


0 16080 240 320 400 480 560 64040


20


Cambio de señal en
%


Respuesta indicial para una señal discrecional de entrada analógica


Aplana-
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Figura 5-42 Respuesta indicial con supresión de frecuencias perturbadoras de 50 Hz para SM 431; 


AI 8 x 16 Bit 
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Respuesta indicial con supresión de frecuencias perturbadoras de 60 Hz   
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Figura 5-43 Respuesta indicial con supresión de frecuencias perturbadoras de 60 Hz para SM 431; 


AI 8 x 16 Bit 


Respuesta indicial con supresión de frecuencias perturbadoras de 400 Hz   
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Figura 5-44 Respuesta indicial con supresión de frecuencias perturbadoras de 400 Hz para SM 431; 
AI 8 x 16 Bit 
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Señalización de errores de parametrización   
El módulo SM 431; AI 8 x 16 Bit es diagnosticable. A continuación se relacionan las 
indicaciones posibles para el módulo en caso de errores de parametrización. 


Tabla 5- 73 Informaciones de diagnóstico en el módulo SM 431; AI 8 x 16 Bit 


Parametrización 
incorrecta ... 


Señalización posible Explicación 


del módulo  Fallo de módulo 
 Error interno 
 Parámetros erróneos 
 Módulo no parametrizado 


asignable a determinados 
canales 


 Fallo de módulo 
 Error interno 
 Error de canal existente 
 Parámetros erróneos 
 Información de canal existente 
 Vector de errores de canal 
 Error de parametrización en canal 
 Calibración del usuario no 


corresponde a la parametrización 


Encontrará una explicación 
de la información de 
diagnóstico en las tablas 
correspondientes.  


Consulte también 
Información general para la parametrización (Página 229) 


Tiempos de conversión, de ciclo, de estabilización y de respuesta de los módulos 
analógicos (Página 225) 


Información general sobre avisos de diagnóstico (Página 106) 
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5.25.3 Tipos y márgenes de medición del módulo SM 431; AI 8 x 16 Bit 


Tipos de medición configurables 
Para los canales de entrada pueden ajustarse los siguientes tipos de medición: 


● medición de tensión 


● medición de intensidad 


● medición de temperatura 


Efectúe este ajuste mediante el parámetro "Tipo de medición" en STEP 7. 


Canales no cableados 
Ajuste el parámetro "Tipo de medición" a "desactivado" para los canales no cableados. De 
esta forma se reduce el tiempo de ciclo del módulo.  


Rangos de medida 
Ajuste los rangos de medida mediante el parámetro "Margen de medida" en STEP 7. 


Tabla 5- 74 Rangos de medida del módulo SM 431; AI 8 x 16 Bit 


Tipo de medición seleccionado Rango de medida Explicación 
U: Tensión ±25 mV 


±50 mV 
±80 mV 
±100 mV 
±250 mV 
±500 mV 
±1 V 
±2,5 V 
±5 V 
±10 V 
1 a 5 V 


Los valores analógicos digitalizados figuran en 
el apartado "Representación de valores 
analógicos para canales de entrada analógica", 
dentro del rango de medida de tensión 


TM4H: Intensidad (transductor a 4 hilos) ±3,2 mA 
±5 mA 
±10 mA 
±20 mA 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


Los valores analógicos digitalizados figuran en 
el apartado "Representación de valores 
analógicos para canales de entrada analógica", 
dentro del rango de medida de intensidad 


TC-L: Termopares (lineal) 
(medición de temperatura) 


Tipo B 
Tipo N 
Tipo E 
Tipo R 
Tipo S 
Tipo J 
Tipo L 
Tipo T 
Tipo K 
Tipo U 


Los valores analógicos digitalizados figuran en 
el apartado "Representación de valores 
analógicos para canales de entrada analógica", 
dentro del rango de temperatura 
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Ajuste estándar 
En STEP 7, el módulo está preajustado al tipo de medición "Termopar (lineal)" y al rango de 
medida "Tipo J". Este tipo de medición se puede utilizar con dicho rango de medida sin 
necesidad de parametrizar el módulo SM 431; AI 8 x 16 Bit mediante STEP 7. 
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5.26 Módulo de salidas analógicas SM 432; AO 8 x 13 Bit 
(6ES7432-1HF00-0AB0) 


5.26.1 Características 


Vista general 
El módulo SM 432; AO 8 x 13 Bit posee las Características siguientes: 


● 8 salidas 


● Selección de las salidas por cada canal discrecionalmente como 


– Salida de tensión 


– Salida de intensidad 


● Resolución 13 bits 


● Sección analógica aislada galvánicamente de la CPU y la tensión de carga 


● Máxima tensión de modo común admisible entre los canales respectivamente entre un 
canal y MANA 3 V c.c. 
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Esquema de principio del módulo SM 432; AO 8 x 13 Bit 
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Alimentación analógica  
Figura 5-45 Esquema de principio del módulo SM 432; AO 8 x 13 Bit 
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Esquema de conexiones del módulo SM 432; AO 8 x 13 bits 
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Figura 5-46 Esquema de conexiones del módulo SM 432; AO 8 x 13 bits 
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Especificaciones técnicas del módulo SM 432; AO 8 x 13 Bit 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x Al x F (mm) 25 x 290 x 210 
Peso aprox. 650 g 


Datos específicos del módulo 
Cantidad de salidas 8 
Longitud de línea 
 con pantalla 


 
máx. 200 m 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Tensión de alimentación para la electrónica L+  24 V c.c. 
Tensión nominal de carga L +  24 V c.c. 


 protección contra inversión de polaridad sí 


Aislamiento galvánico 


 entre canales y bus posterior sí 


 entre los canales no 


 canales y tensión de carga L+ sí 


Diferencia de potencial admisible 


 entre las salidas (UCM) 3 V c.c. 


 entre S- y MANA (UCM) 3 V c.c. 


 entre MANA y Mintern (UISO) 75 V c.c. / 60 V c.a. 


Aislamiento probado 


 entre bus y L+/M 2120 V c.c. 


 entre bus y etapa analógica 2120 V c.c. 


 entre bus y tierra local 500 V c.c. 


 entre etapa analógica y L+/M 707 V c.c. 


 entre etapa analógica y tierra local 2120 V c.c. 


 entre L+/M y tierra local 2120 V c.c. 


Consumo 


 del bus posterior (5 V) máx. 150 mA 


 de la tensión de alimentación y de carga L+ (con 
carga nominal) 


máx. 400 mA 


 Tensión de alimentación y de carga L+ (sin carga) máx. 200 mA 


Disipación del módulo típ. 9 W 
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Formación de valores analógicos 
resolución (incl. desbordamiento por exceso) 13 bits 
Tiempo de conversión (por canal) 


 en los márgenes 1 a 5 V y 4 a 20 mA 420 µs 


 en todos los márgenes 300 µs 


Tiempo ejecución básico del módulo (todos los canales habilitados) 


 en los márgenes 1 a 5 V y 4 a 20 mA 3,36 ms 


 en los demás márgenes 2,4 ms 


Tiempo de estabilización 


 para carga óhmica 0,1 ms 


 para carga capacitiva 3,5 ms 


 para carga inductiva 0,5 ms 


Supresión de perturbaciones, límites de error 
Supresión de tensiones perturbadoras para f = n (f1 ± 1%), (f1 = frecuencia parásita); n= 1,2... 


 perturbación en modo común (UCM < 3 V c.a.pp / 
50 Hz) 


>60 dB 


Diafonía entre las salidas >40 dB 
Límite de error práctico (en todo el margen de temperaturas, referido al margen de salida) 


 Salida de tensión 
– ±10 V 
– 0 a 10 V 
– 1 a 5 V 


 
± 0,5 % 
± 0,5 % 
± 0,5 % 


 Salida de intensidad 
– ±20 mA 
– 4 a 20 mV 


 
± 1 % 
± 1 % 


Límite de error básico (límite de error práctico a 25 °C, referido al margen de salida) 


 Salida de tensión 
– ±10 V 
– 0 a 10 V 
– 1 a 5 V 


 
± 0,5 % 
± 0,5 % 
± 0,5 % 


 Salida de intensidad 
– ±20 mA 
– 0 a 20 mA 


 
± 0,5 % 
± 0,5 % 


Error por temperatura (referido al margen de salida) ± 0,02 % K 
Error de linealidad (referido al margen de salida) ± 0,05 %  
Exactitud de repetición (en estado estacionario a 
25 °C, referido al margen de salida) 


± 0,05 % 


Ondulación de salida; ancho de banda 0 a 50 kHz 
(referido al margen de salida) 


± 0,05 %  
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Estados, alarmas, diagnóstico 
Alarmas sin 
Funciones de diagnóstico sin 
Intercalación valores sustitutivos no 


Datos para la selección de un actuador 
Márgenes de salida (valores nominales) 


 Tensión ± 10 V0 a 10 V1 a 5 V 


 Intensidad ±20 mA 
0 a 20 mA 
4 a 20 mA 


Resistencia de carga (en el margen nominal de salida) 


 salidas de tensión 
– carga capacitiva 


mínimo 1 kΩ 
máx. 1 µF 


 salidas de intensidad 
– carga inductiva 


máximo 500 Ω 
600 Ω con UCM reducido a < 1 V 
máx. 1 mH 


Salida de tensión 


 Protecc. cortocirc. sí 


 Corriente de cortocircuito máx. 30 mA 


Salida de intensidad 


 tensión en vacío máx. 19 V 


Límite de destrucción por tensiones/intensidades aplicadas desde el exterior 


 tensión en las salidas respecto a MANA máx. 20 V perman.  
75 V para 1 ms (ciclo de trabajo 1:20 


 Intensidad máx. 40 mA perman. 


Conexión de actuadores 


 para salida de tensión 
– Conexión a 2 hilos 
– Conexión a 4 hilos (conductor de medida) 


 
Posible, sin compensación de las 
resistencias de hilos 
posible 


 para salida de intensidad 
– Conexión a 2 hilos 


 
posible 
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5.26.2 Puesta en marcha del módulo SM 432; AO 8 x 13 Bit 


Parámetros 
La manera general de parametrizar los módulos analógicos se describe en el apartado 
correspondiente.  


La tabla "Parámetros de los módulos de salidas analógicas" contiene una relación de todos 
los parámetros ajustables, así como los valores predeterminados. 


Asignación de los parámetros a los canales 
Es posible parametrizar por separado cada uno de los canales de salida del módulo 
SM 432; AO 8 x 13 Bit. Así puede Ud. adjudicar parámetros propios para cada canal de 
salida. 


Consulte también 
Información general para la parametrización (Página 229) 
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5.26.3 Márgenes de salida del módulo SM 432; AO 8 x 13 Bit 


Cableado de las salidas analógicas 
Es posible cablear las salidas como salida de tensión o de intensidad, o bien desactivarlas. 
El cableado de las salidas se efectúa mediante el parámetro "Tipo de salida" en STEP 7. 


Canales no cableados 
Para que los canales de salida no cableados del módulo SM 432; AO 8 x 13 Bit 
permanezcan sin tensión, debe ajustarse el parámetro "Tipo de salida" a "desactivado" y 
dejar abierta la conexión. 


Rangos de salida 
Los rangos de salida para las salidas de tensión y de intensidad se parametrizan en 
STEP 7. 


Tabla 5- 75 Rangos de salida del módulo SM 432; AO 8 x 13 Bit 


Clase de salida seleccionada Rango de salida Explicación 
Tensión 1 a 5 V 


0 a 10 V 
± 10 V 


Intensidad 0 a 20 mA 
4 a 20 mA 
± 20 mA- 


Los valores analógicos digitalizados 
figuran en el apartado "Representación 
de valores analógicos para canales de 
salida analógica", dentro del rango de 
salida de tensión o intensidad. 


Ajuste estándar 
El módulo está preajustado al tipo de salida "Tensión" y al rango de salida "± 10 V". Es 
posible utilizar este tipo de salida y este rango de salida sin necesidad de reparametrizar el 
módulo SM 432; AO 8 x 13 Bit mediante STEP 7. 
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Módulos de interfaz 6
6.1 Características comunes a todos los módulos de interconexión 


Función 
Los módulos interfase IM emisor e IM receptor se requieren cuando deban conectarse a un 
aparato central uno o varios aparatos de ampliación. Este tipo de configuración se describe 
en el Manual de instalación. 


Configuración 
Los módulos interfase deben utilizarse siempre conjuntamente. Los módulos de transmisión 
(IM emisor) se enchufan en el aparato central, y los módulos de recepción correspondientes 
(IM receptor) en el respectivo aparato de ampliación conectado posteriormente. 


Tabla 6- 1 Módulos interfase del sistema S7-400 


Interlocutor Rangos de aplicación 
IM 460-0 
IM 461-0 


IM emisor para acoplamiento local sin transferencia de alimentación; con bus de 
comunicación 
IM receptor para acoplamiento local sin transferencia de alimentación; con bus de 
comunicación 


IM 460-1 
IM 461-1 


IM emisor para acoplamiento local con transferencia de alimentación; sin bus de 
comunicación 
IM receptor para acoplamiento local con transferencia de alimentación; sin bus de 
comunicación 


IM 460-3 
IM 461-3 


IM emisor para acoplamiento remoto hasta 102,25 m; con bus de comunicación 
IM receptor para acoplamiento remoto hasta 102,25 m; con bus de comunicación 


IM 460-4 
IM 461-4 


IM emisor para acoplamiento remoto hasta 605 m; sin bus de comunicación 
IM receptor para acoplamiento remoto hasta 605 m; sin bus de comunicación 
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Características generales de los acoplamientos 
Observe las reglas para el acoplamiento enumeradas dos apartados más adelante. 


Tabla 6- 2 Características generales de los acoplamientos 


 Acoplamiento local Acoplamiento remoto 
IM emisor 460-0 460-1 460-3 460-4 
IM receptor 461-0 461-1 461-3 461-4 
Nº máx. de aparatos de ampliación conectables por 
línea 


4 1 4 4 


Distancia máxima 5 m 1,5 m 102,25 m 605 m 
Transferencia de V no sí no no 
Intensidad máx. transmisible por inerfaz - 5 A - - 
Transferencia vía bus K sí no sí no 







 Módulos de interfaz 
 6.1 Características comunes a todos los módulos de interconexión 


Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 369 


Posibilidades de acoplamiento de aparatos centrales y de ampliación 


IM 460-0
IM 460-1
IM 460-3


IM 461-0 IM 461-0


IM 461-1


IM 461-3 IM 461-3


IM 460-4


IM 461-4 IM 461-4


Aparato central 


Ampliación sin transferencia de 5 V a corta distancia


Aparato ampliación EG 1 Aparato ampliación EG 4


Ampliación sin transferencia de 5 V a corta distancia


Aparato ampliación EG 1


Longitud de línea máx. 5 m


Longitud de línea máx. 1,5 


Aparato ampliación EG 1 Aparato ampliación EG 4


Ampliación a larga distancia


Longitud de línea máx. 102,25 m


Aparato ampliación EG 1 Aparato ampliación EG 4


Longitud de línea máx. 605 m  
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Reglas sobre el acoplamiento 
A la hora de acoplar un aparato central con aparatos de ampliación es necesario observar 
las reglas siguientes: 


● A un aparato central es posible acoplar como máximo 21 aparatos de ampliación del 
S7-400. 


● Para diferenciarlos, se asignan números específicos a los aparatos de ampliación. El 
número del bastidor deberá ajustarse en el selector de codificación del IM receptor. La 
asignación del número de bastidor, entre 1 y 21, es arbitraria. Está prohibido asignar más 
de una vez un mismo número. 


● En un aparato central pueden conectarse como máximo 6 IMs emisores. Sin embargo, 
en un aparato central con transferencia de 5 V sólo pueden enchufarse 2 IMs emisores. 


● Cada línea conectada a un interfaz de un IM emisor puede incluir hasta 4 aparatos de 
ampliación (sin transferencia de 5 V) o 1 aparato de ampliación (con transferencia de 
5 V). 


● El intercambio de datos a través del bus K está limitado a 7 bastidores: en el aparato 
central y en los aparatos de ampliación 1 a 6. 


● No deberán superarse las longitudes de cable máximas prescritas por el tipo de 
acoplamiento respectivo. 


Tabla 6- 3 Longitud de cable en diferentes acoplamientos 


Tipo de acoplamiento Longitud de línea máx. 
(total) 


Acoplamiento local con transferencia de 5 V vía IM 460-1 e IM 461-1 1,5 m 
Acoplamiento local sin transferencia de 5 V vía IM 460-0 e IM 461-0 5 m 
Acoplamiento remoto vía IM 460-3 y IM 461-3 102,25 m 
Acoplamiento remoto vía IM 460-4 y IM 461-4 605 m 


Conector terminador 
En el último aparato de ampliación de una línea es necesario terminar el bus. A tal efecto, 
enchufe el conector terminador adecuado en el conector frontal inferior del IM receptor 
situado en el último aparato de ampliación de la línea. No es necesario terminar los 
conectores frontales de un IM emisor no utilizados. El módulo IM 461-1 no requiere ningún 
conector terminador. 


Tabla 6- 4 Conectores terminadores para los IMs receptores 


IM receptor Conector terminador 
IM 461-0 6ES7461-0AA00-7AA0 
IM 461-3  6ES7461-3AA00-7AA0 
IM 461-4 6ES7461-4AA00-7AA0 
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En la figura siguiente se representa una configuración típica con IMs emisores, IMs 
receptores y conectores terminadores. 


1


23


4


5  
(1) IM receptor 
(2) Conector terminador 
(3) IM receptor 
(4) IM emisor 
(5) Aparato central 


Figura 6-1 Ejemplo: Configuración con IMs emisores, IMs receptores y conectores terminadores 
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Cable de conexión 
Para interconectar los distintos módulos interfase hay disponibles cables prefabricados con 
diferentes longitudes fijas (véase el anexo "Accesorios y repuestos") 


Tabla 6- 5 Cables de conexión para los módulos interfase 


Módulos de interfaz Cable de conexión 
IM 460-0 e IM 461-0 
IM 460-3 e IM 461-3 


6ES7468-1... (se transfieren el bus P y el bus de comunicación) 


IM 460-1 e IM 461-1 6ES7468-3... (se transfiere el bus P; el bastidor es alimentado a 
través del IM) 


IM 460-4 e IM 461-4 6ES7468-1... 


Montaje y desmontaje de módulos con la instalación en marcha 
Respete la advertencia siguiente relativa al montaje y desmontaje de los módulos interfaz IM 
y de los cables de conexión correspondientes. 


 


PRECAUCIÓN  
Posible pérdida o falseamiento de datos. 


Si enchufa o desenchufa módulos interfase y/o sus cables de conexión con la instalación 
en marcha, hay riesgo de pérdida o de deterioro de los datos. 


Por ello hay que desconectar las fuentes de alimentación del aparato central y de los 
aparatos de ampliación con los que se está trabajando antes de efectuar la manipulación. 
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6.2 Módulos de interconexión IM 460-0 (6ES7460-0AA01-0AB0) e 
IM 461-0 (6ES7461-0AA01-0AA0) 


Función    
El par de módulos interfase IM 460-0 (IM emisor) e IM 461-0 (IM receptor) se utiliza para el 
acoplamiento local. 


Ubicación de los elementos de mando y señalización en IM 460-0 e IM 461-0        


X1 


X2 


X1 


X2 


EXTF 
C1 
C2 


IM 460-0 


INTF 
EXTF 


INTF 


EXTF 


IM 461-0 


IN 


OUT


EXTF 


X 


460-XXXXX-XXXX 461-XXXXX-XXXX 


IM 461-0 IM 460-0 
X 


 
Figura 6-2 Ubicación de los elementos de mando y señalización en IM 460-0 e IM 461-0 
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Elementos de mando y señalización del IM emisor    


Tabla 6- 6 Elementos de mando y señalización del IM emisor 


Señalización Significado 
LED EXTF (rojo) Se enciende en caso de anomalía externa. Línea 1 ó 2 averiada (falta el conector 


terminador o rotura de cable) 
LED C1 (verde) Línea 1 (a través del conector frontal X1, connection 1) en orden 
LED C1 (verde, 
parpadea) 


Un aparato de ampliación de esta línea no está listo para el funcionamiento por 
uno de los siguientes motivos 
 la fuente de alimentación no está conectada o bien 
 el ciclo de inicialización de algún módulo no ha terminado todavía 


LED C2 (verde) Línea 2 (a través del conector frontal X2, connection 2) en orden 
LED C2 (verde, 
parpadea) 


Un aparato de ampliación de esta línea no está listo para el funcionamiento por 
uno de los siguientes motivos 
 la fuente de alimentación no está conectada o bien 
 el ciclo de inicialización de algún módulo no ha terminado todavía 


Conectores 
frontales X1 y X2 


Conectores de salida para las líneas 1 y 2 
X1 = conector frontal superior; X2 = conector frontal inferior 


Los LEDs EXTF, C1 y C2 no se encienden si en caso de conexión (POWER ON) no está 
enchufado el conector terminador o la línea está interrumpida. En este caso, el IM 460 
detecta una interfaz no ocupada. 


Elementos de mando y señalización del IM receptor    


Tabla 6- 7 Elementos de mando y señalización del IM receptor 


Señalización Significado 
LED INTF (rojo) Se enciende si se ha ajustado un número de bastidor > 21 ó = 0. 


Se enciende si se ha modificado el número del bastidor con tensión aplicada. 
LED EXTF (rojo) Se enciende en caso de anomalía externa (línea averiada, p.ej. si no está 


enchufado el conector terminador o si algún módulo no ha concluido aún su 
ciclo de iniciación) 


Selectores de 
codificación 


Sirven para ajustar el número del bastidor 


Conector frontal 
X1  


Conector superior (entrada) para el cable de conexión desde el módulo interfase 
precedente. 


Conector frontal 
X2 


Conector inferior (salida) para el cable de conexión hacia el siguiente módulo 
interfase o para el conector terminado. 


Parametrización, número del bastidor    
A través de los selectores de codificación dispuestos en la placa frontal del módulo se debe 
ajustar el número del bastidor donde va montado el IM receptor. El rango de ajuste 
admisible es de 1 a 21. 
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Ajuste/modificación del número    
Proceda del siguiente modo: 


1. En el aparato de ampliación que se desea modificar, ponga el conmutador de la fuente 
de alimentación en la posición  (tensión de salida a 0 V). 


2. Introduzca el número a través de los selectores de codificación. 


3. Conecte de nuevo la fuente de alimentación. 


Datos técnicos de los módulos IM 460-0 e IM 461-0    
 
Máxima longitud de la línea (en 
total) 


5 m  


Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 280 
Peso  


 IM 460-0 
 IM 461-0 


600 g 
610 g 


Consumo de corriente del bus 
S7-400 (5 V DC) 


 


 IM 460-0 típ. 130 mA 
máx. 140 mA 


 IM 461-0 típ. 260 mA 
máx. 290 mA 


Disipación  


 IM 460-0 típ. 650 mW 
máx. 700 mW 


 IM 461-0 típ. 1300 mW 
máx. 1450 mW 


Conector terminador 6ES7461-0AA00-7AA0 
Utilizar sólo en el IM 461-0 e IM 461-3. 


Intensidad de respaldo Ninguno 
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6.3 Los módulos interfase IM460-1 (6ES7460-1BA01-0AB0) e IM 461-1 
(6ES7 461-1BA01-0AA0) 


Función   
El par de módulos de interconexión IM 460-1 (IM emisor) e IM 461-1 (IM receptor) se utiliza 
para el acoplamiento local (hasta 1,5 m en total). En estos módulos de interconexión se 
transmite una tensión de alimentación adicional de 5 V. Debe observar especialmente los 
siguientes puntos: 


● El consumo de corriente de los módulos enchufados en el EG no deberá exceder de 
5 V/5 A. 


● Sólo se puede conectar un EG por cada cadena. 


● Los módulos incluidos en este bastidor no son alimentados con 24 V ni respaldados (con 
pila tampón). 


● En el par de módulos de interconexión IM 460-1 e IM 461-1 no se transfiere el bus de 
comunicación. 


● En el EG no se puede emplear ninguna fuente de alimentación. 


  Nota 


Si acopla un EG al ZG de forma local con transferencia de 5 V, debe instalar el EG 
obligatoriamente sin puesta a tierra (vea el manual de instalación).  
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Ubicación de los elementos de mando y señalización en IM 460-1 e IM 461-1          


IM 461-1 


EXTF 
C1 
C2 


IM 460-1 


INTF 
EXTF 


INTF 


EXTF 


IN 


EXTF 


X 


DC 5 V DC 5 V 


X1 
X1 


X2 


X 
IM 460-1 


460-XXXXX-XXXX 461-XXXXX-XXXX 


Indicadores LED


 
Figura 6-3 Ubicación de los elementos de mando y señalización en IM 460-1 e IM 461-1 
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Elementos de mando y señalización en el IM emisor   


Tabla 6- 8 Elementos de mando y señalización en el IM emisor 


Señalización Significado 
LED EXTF (rojo) Luce en caso de anomalía externa. Cadena 1 ó 2 averiada (rotura de cable) 
LED C1 (verde) Cadena 1 (a través del conector frontal X1, connection 1) en orden 
LED C1 (verde, 
parpadea) 


No ha concluido aún el ciclo de iniciación de algún módulo 


LED C2 (verde) Cadena 2 (a través del conector frontal X2, connection 2) en orden 
LED C2 (verde, 
parpadea) 


No ha concluido aún el ciclo de iniciación de algún módulo 


Conectores 
frontales X1 y X2 


Conectores de salida para las líneas 1 y 2 
X1 = conector frontal superior; X2 = conector frontal inferior 


Los LEDs EXTF, C1 y C2 no se encienden si en caso de conexión (POWER ON) la línea 
está interrumpida. En este caso, el IM 460 detecta una interfaz no ocupada. 


Elementos de mando y señalización en el IM receptor   


Tabla 6- 9 Elementos de mando y señalización en el IM receptor 


Señalización Significado 
LED INTF (rojo) Luce si se ajustó un número de bastidor > 21 ó = 0. 


Luce si se modificó el número del bastidor con tensión aplicada. 
LED EXTF (rojo) Se enciende en caso de anomalía externa (cadena averiada, p.ej. si algún 


módulo no ha concluido aún su ciclo de iniciación, pero no si está desconectado 
el ZG) 


DC 5 V (verde) Fuente de alimentación en el EG en orden 
Selectores de 
codificación 


Sirven para ajustar el número del bastidor 


Conector frontal 
X1  


Conector superior (entrada) para el cable de enlace desde el anterior módulo 
interfase 


 
 


PRECAUCIÓN  
Riesgo de dañar los módulos. 


Si desea conectar un EG mediante el módulo interfase IM 461-1 y dicho EG incluye una 
fuente de alimentación, podrían deteriorarse módulos. 


Por lo tanto, en los bastidores EG enlazados con el ZG a través del módulo interfase 
IM 461-1 no deberá utilizarse ninguna fuente de alimentación. 
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Parametrización, número del bastidor   
A través de los selectores de codificación dispuestos en la placa frontal del módulo se debe 
ajustar el número del bastidor donde va montado el IM receptor. El margen de ajuste 
admisible es de 1 a 21. 


Ajuste/modificación del número 
Proceda de la siguiente manera: 


1. Ajuste en el bastidor ZG la fuente de alimentación a la posición (tensión de salida a 
0 V). 


2. Introduzca el número a través de los selectores de codificación. 


3. Conecte de nuevo la fuente de alimentación. 


Especificaciones técnicas de los módulos IM 460-1 e IM 461-1    
 
Máxima longitud de la cadena (en 
total) 


1,5 m 


Dimensiones A x Al x F (mm) 25 x 290 x 280 
Peso  


 IM 460-1 
 IM 461-1 


600 g 
610 g 


Consumo de corriente del bus S7-400 
(5 V c.c.) 


 


 IM 460-1 
 IM 461-1 


típ. 50 mA, máx. 85 mA 
típ. 100 mA, máx. 120 mA 


Disipación  


 IM 460-1 
 IM 461-1 


típ. 250 mW, máx. 425 mW 
típ. 500 mW, máx. 600 mW 


Alimentación para el EG V/5 A por cada cadena 
Intensidad de respaldo Ninguno 
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6.4 Módulos interfase IM 460-3 (6ES7460-3AA01-0AB0) e IM 461-3 
(6ES7461-3AA01-0AA0) 


Función   
El par de módulos interfase IM 460-3 (IM emisor) e IM 461-3 (IM receptor) se utiliza para el 
acoplamiento remoto hasta un máximo de 102,25 m (exactamente: 100 m más tres 
conexiones de 0,75 m en la línea). 


Posición de los elementos de mando y señalización          


EXTF
C1
C2


IM 460-3


INTF
EXTF


INTF


EXTF


IN


EXTF


X


X1
X1


X2


XIM 461-3


X2


OUT


IM 460-3 IM 461-3


461-XXXXX-XXXX460-XXXXX-XXXX


LED de señalización


Selectores de 


Bajo la tapa protectora


Interface C1


Conector X1:


Interface C2


Conector X2:


 
Figura 6-4 Ubicación de los elementos de mando y señalización en IM 460-3 e IM 461-3 







 Módulos de interfaz 
 6.4 Módulos interfase IM 460-3 (6ES7460-3AA01-0AB0) e IM 461-3 (6ES7461-3AA01-0AA0) 


Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 381 


Elementos de mando y señalización en el IM emisor    


Tabla 6- 10 Elementos de mando y señalización en el IM emisor 


Señalización Significado 
LED EXTF (rojo) Luce en caso de anomalía externa. Cadena 1 ó 2 averiada (falta el conector 


terminador o rotura de cable) 
LED C1 (verde) Cadena 1 (a través del conector frontal X1, connection 1) en orden 
LED C1 (verde, 
parpadea) 


El EG de esta cadena no está listo para el funcionamiento por uno de los 
siguientes motivos: 
 la fuente de alimentación no está conectada o bien 
 el ciclo de inicialización de algún módulo no ha terminado todavía 


LED C2 (verde) Cadena 2 (a través del conector frontal X2, connection 2) en orden 
LED C2 (verde, 
parpadea) 


El EG de esta cadena no está listo para el funcionamiento por uno de los 
siguientes motivos: 
 la fuente de alimentación no está conectada o bien 
 el ciclo de inicialización de algún módulo no ha terminado todavía 


Los LEDs EXTF, C1 y C2 no se encienden si en caso de conexión (POWER ON) no está 
enchufado el conector terminador o la línea está interrumpida. En este caso, el IM 460 
detecta una interfaz no ocupada. 


Elementos de mando y señalización en el IM receptor    


Tabla 6- 11 Elementos de mando y señalización del IM receptor 


Señalización Significado 
LED INTF (rojo) Se enciende si se ha ajustado un número de bastidor > 21 ó = 0. 


Se enciende si se ha modificado el número del bastidor con tensión aplicada.
LED EXTF (rojo) Se enciende en caso de anomalía externa (línea averiada, p.ej. si no está 


enchufado el conector terminador o si algún módulo no ha concluido aún su 
ciclo de iniciación, o bien si está desconectado el aparato central) 


Selectores de 
codificación 


Sirven para ajustar el número del bastidor 


Conector frontal X1  Conector superior (entrada) para el cable de conexión desde el módulo 
interfase precedente. 


Conector frontal X2 Conector inferior (salida) para el cable de conexión hacia el siguiente módulo 
interfase o para el conector terminador. 
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Parametrización    
A través de los selectores de codificación dispuestos en la placa frontal del módulo se debe 
ajustar el número del bastidor donde va montado el IM receptor. El rango de ajuste 
admisible es de 1 a 21. 


En caso necesario, la indicación de distancia para la línea puede modificarse en la 
programadora con STEP 7. 


La indicación de distancia ajustada por defecto es 100 m. 


Conviene adaptar la distancia indicada lo más exactamente posible a la longitud actual 
(suma de todos los cables de enlace por cada línea), pues con ello se acelera la 
transferencia de datos. 


 


 Nota 


La indicación de distancia ajustada debe ser siempre superior a la longitud de cable efectiva 
por cada línea. 


 


Ajuste/modificación del número 
Proceda del siguiente modo: 


1. En el aparato de ampliación que se desea modificar, ponga el conmutador de la fuente 
de alimentación en la posición  (tensión de salida a 0 V). 


2. Introduzca el número a través de los selectores de codificación. 


3. Conecte de nuevo la fuente de alimentación. 


Datos técnicos de los módulos IM 460-3 e IM 461-3    
 
Máxima longitud de la línea (en total) 102,25 m 
Dimensiones A x A x P (mm) 25 x 290 x 280 
Peso  


 IM 460-3 630 g 


 IM 461-3 620 g 


Consumo de corriente del bus S7-400 (5 V DC)  


 IM 460-3 típ. 1350 mA 
máx. 1550 mA 


 IM 461-3 típ. 590 mA 
máx. 620 mA 


Disipación  


 IM 460-3 típ. 6750 mW 
máx. 7750 mW 


 IM 461-3 típ. 2.950 mW 
máx. 3100 mW 
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Conector terminador 6ES7461-3AA00-7AA0 
Utilizar sólo en el IM 461-0 e IM 461-3. 


Intensidad de respaldo Ninguna 
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6.5 Módulos de interconexión IM 460-4 (6ES7460-4AA01-0AB0) e 
IM 461-4 (6ES7461-4AA01-0AA0) 


Función   
El par de módulos de interconexión IM 460-4 (IM emisor) e IM 461-4 (IM receptor) se utiliza 
para el acoplamiento remoto hasta un máximo de 605 m (exactamente: 600 m más tres 
conexiones de 1,5 m en la cadena). 


Ubicación de los elementos de mando y señalización en IM 460-4 e IM 461-4        
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Figura 6-5 Ubicación de los elementos de mando y señalización en IM 460-4 e IM 461-4 
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Elementos de mando y señalización en el IM emisor   


Tabla 6- 12 Elementos de mando y señalización en el IM emisor 


Indicador Significado 
LED EXTF (rojo) Luce en caso de anomalía externa. Cadena 1 ó 2 averiada (falta el conector 


terminador o rotura de cable) 
LED C1 (verde) Cadena 1 (a través del conector frontal X1, connection 1) en orden 
LED C1 (verde, 
parpadea) 


El EG de esta cadena no está listo para el funcionamiento por uno de los 
siguientes motivos: 
 la fuente de alimentación no está conectada o bien 
 el ciclo de inicialización de algún módulo no ha terminado todavía 


LED C2 (verde) Cadena 2 (a través del conector frontal X2, connection 2) en orden 
LED C2 (verde, 
parpadea) 


El EG de esta cadena no está listo para el funcionamiento por uno de los 
siguientes motivos: 
 la fuente de alimentación no está conectada o bien 
 el ciclo de inicialización de algún módulo no ha terminado todavía 


Los LEDs EXTF, C1 y C2 no se encienden si en caso de conexión (POWER ON) no está 
enchufado el conector terminador o la línea está interrumpida. En este caso, el IM 460 
detecta una interfaz no ocupada. 


Elementos de mando y señalización en el IM receptor   


Tabla 6- 13 Elementos de mando y señalización en el IM receptor 


Indicador Significado 
LED INTF (rojo) Luce si se ajustó un número de bastidor > 21 ó = 0. 


Luce si se modificó el número del bastidor con tensión aplicada. 
LED EXTF (rojo) Luce en caso de anomalía externa (cadena averiada, p.ej. si no está 


enchufado el conector terminador o si algún módulo no ha concluido aún su 
ciclo de iniciación), o bien si está desconectado el ZG 


Selectores de 
codificación 


Sirven para ajustar el número del bastidor 


Conector frontal X1  Conector superior (entrada) para el cable de enlace desde el anterior módulo 
interfase 


Conector frontal X2 Conector inferior (salida) para el cable de enlace hacia el próximo módulo 
interfase o para el conector terminado. 
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Parametrización   
A través de los selectores de codificación dispuestos en la placa frontal del módulo se debe 
ajustar el número del bastidor donde va montado el IM receptor. El margen de ajuste 
admisible es de 1 a 21. 


En caso necesario, la indicación de distancia para la cadena puede modificarse en la unidad 
de programación a través de STEP 7. 


La indicación de distancia ajustada por defecto es 600 m. 


Conviene adaptar la distancia indicada lo más exactamente posible a la longitud actual 
(suma de todos los cables de enlace por cada cadena), pues con ello se acelera la 
transferencia de datos. 


 


 Nota 


La indicación de distancia ajustada debe ser siempre superior a la longitud de cable efectiva 
por cada cadena. 


 


Ajuste/modificación del número 
Proceda de la siguiente manera: 


1. En el EG que se desea modificar, ponga el conmutador de la fuente de alimentación en 
la posición  (tensión de salida a 0 V). 


2. Introduzca el número a través de los selectores de codificación. 


3. Conecte de nuevo la fuente de alimentación. 


Especificaciones técnicas de los módulos IM 460-4 e IM 461-4    
 
Máxima longitud de la cadena (en total) 605 m 
Dimensiones A x Al x F (mm) 25 x 290 x 280 
Peso  


 IM 460-4 630 g 


 IM 461-4 620 g 


Consumo de corriente del bus S7-400 (5 V c.c.)  


 IM 460-4 típ. 1350 mA 
máx. 1550 mA 


 IM 461-4 típ. 590 mA 
máx. 620 mA 
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Disipación  


 IM 460-4 típ. 6750 mW 
máx. 7750 mW 


 IM 461-4 típ. 2.950 mW 
máx. 3100 mW 


Conector terminal 6ES7461-4AA00-7AA0 
Intensidad de respaldo Ninguno 


Compatibilidad   
Los módulos de interconexión IM 460-4 e IM 461-4 no pueden utilizarse con las CPU cuyos 
números de referencia se indican a continuación: 


● 6ES7412-1XF00-0AB0 


● 6ES7413-1XG00-0AB0 


● 6ES7413-2XG00-0AB0 


● 6ES7414-1XG00-0AB0 


● 6ES7414-2XG00-0AB0 


● 6ES7416-1XJ00-0AB0 
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Interfaz S5 IM 463-2 7
7.1 Utilización de aparatos de ampliación SIMATIC S5 en un S7-400 


Referencia 
6ES7463-2AA00-0AA0   


Campo de aplicación   
El módulo de interfaz IM 463-2 permite realizar un acoplamiento descentralizado de 
aparatos de ampliación S5 a un S7-400. El IM 463-2 se puede utilizar en el aparato central 
del S7-400. En el aparato de ampliación S5 se utiliza un IM 314. 


Dicho módulo permite conectar los aparatos de ampliación S5 siguientes a un S7-400: 


● EG 183U con el M 314 en el slot 3 


● EG 185U con el M 314 en el slot 3 


● EG 186U con el M 314 en el slot 3 


● ER 701-2 con el M 314 en el slot 7 


● ER 701-3 con el M 314 en el slot 7 


De este modo, es posible utilizar todas las tarjetas de E/S analógicas y digitales enchufables 
en dichos aparatos de ampliación. 


Condiciones     
Si se desea conectar un aparato de ampliación S5 a un aparato central S7-400 por medio 
del IM 463-2, las condiciones de compatibilidad electromagnética y de entorno válidas para 
SIMATIC S5 son aplicables a la totalidad del sistema. 


 


 Nota 


En entornos con fuerte contaminación electromagnética es necesario contactar la pantalla 
del cable de enlace 721 (véase Manual de instalación). 
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Montaje y desmontaje del IM 463-2 en marcha 
Tenga en cuenta la advertencia siguiente respecto al montaje y desmontaje del IM 463-2 y 
de los cables de conexión correspondientes. 


 


PRECAUCIÓN  
Posible pérdida o falseamiento de datos. 


Si enchufa o desenchufa el IM 463-2 y/o sus cables de conexión con la instalación en 
marcha, hay riesgo de pérdida o falseamiento de los datos. 


Antes de intervenir en el sistema, desconecte las fuentes de alimentación del aparato 
central con el que está trabajando. 


 


 


Ampliación del acoplamiento descentralizado 
Los aparatos de ampliación conectados en configuración descentralizada por medio de un 
IM 463-2 pueden, a su vez, ampliarse en configuración centralizada. La tabla siguiente 
muestra los módulos interfase S5 utilizables en este caso.   


Tabla 7- 1 Módulos interfase S5 


Módulo Referencia 
IM 300 6ES5 300-5CA11 


6ES5 300-3AB11 
6ES5 300-5LB11 


IM 306 6ES5 306-7LA11 
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7.2 Reglas para conectar aparatos de ampliación S5 


Introducción 
Si conecta aparatos de ampliación S5 a un S7-400 mediante el IM 463-2, debe observar 
algunas reglas referentes a la longitud de cable, a la configuración máxima, al uso de un 
conector terminador y a las diferencias de potencial. 


Longitud de cable 
La longitud máxima de cable por cada IM 463-2 desde el aparato central del sistema de 
automatización S7-400 hasta el último aparato de ampliación S5 es de 600 m. La longitud 
real de cable se ajusta en el IM 463-2. 


Configuración máxima  
En un aparato central del S7-400 es posible montar un máximo de 4 módulos IM 463-2. 


A cada interfaz (C1 y C2) del IM 463-2 es posible conectar un máximo de 4 aparatos de 
ampliación S5 en configuración descentralizada. 


A cada uno de los aparatos de ampliación descentralizados es posible conectar, a su vez, 
aparatos de ampliación en configuración de ampliación centralizada. 


Direccionamiento de los módulos S5 
Están disponibles todas las área de direcciones S5 (P, Q, IM3, IM4) 


 


 Nota 


Recuerde que cada dirección S5 sólo se puede usar una vez, aunque se trasciendan los 
límites de la línea. 


 


Conector terminador  
La tarjeta IM 314 del último aparato de ampliación de cada línea debe llevar un conector 
terminador 6ES5760-1AA11. 


Diferencias de potencial admisibles 
El funcionamiento correcto de los bastidores descentralizados exige que la diferencia de 
potencial de las masas de dos bastidores no exceda 7 V. Utilice un cable equipotencial. 


Consulte también 
Elementos de mando y señalización (Página 392) 
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7.3 Elementos de mando y señalización 


Introducción 
Todos los elementos de mando y señalización del IM 463-2 están dispuestos en el frontal 
del módulo. La figura siguiente muestra la disposición de los elementos de mando y 
señalización. 


IM 463-2


EXTF


OFF


463-2AA..-....


X


LED de señalización EXTF, C1, C 2


Selector de interface


Selector de longitud de cable


Conector X1
Interface C1


Conector X2
Interface C2


 
Figura 7-1 Ubicación de los elementos de mando y señalización en el IM 463-2 







 Interfaz S5 IM 463-2 
 7.3 Elementos de mando y señalización 


Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 393 


LED de señalización 


Tabla 7- 2 Diodos LED en el IM 463-2 


LED Significado 
LED EXTF (rojo) Luce en caso de anomalía externa. Fallo en línea 1 ó línea 2  


(alimentación cortada en el bastidor EG; ausencia de conector terminal; corte del 
cable o selector de interfaz mal ajustado). 


LED C1 (verde) Cadena 1 (a través del conector frontal X1, connection 1) en orden. 
LED C2 (verde) Cadena 2 (a través del conector frontal X2, connection 2) en orden. 
Conectores 
frontales X1 y X2 


Conectores de salida para las líneas 1 y 2 
X1 = conector frontal superior; X2 = conector frontal inferior 


Selector de interfaz  


Tabla 7- 3 Posición del conmutador: Posición del selector de interfaz en IM 463-2 


Posición del 
conmutador 


Significado 


C1 ON Utilización sólo del interfaz C1. 
C2 ON Utilización sólo del interfaz C2. 
C1, C2 ON Utilización de los dos interfaces. 
C1, C2 OFF Utilización de ninguno de los dos interfaces. 


Por ahora no desea utilizar ningún aparato de ampliación S5. 


Selector de longitud de cable 


Tabla 7- 4 Posición del conmutador: Posición del selector de longitud de cable en el IM 463-2 


Posición del selector Significado 
100 Longitud de cable 1 a 100 m 
250 Longitud de cable 100 a 250 m 
450 Longitud de cable 250 a 450 m 
600 Longitud de cable 450 a 600 m 


 
 


ADVERTENCIA  
Se pueden producir pérdidas de datos. 


El accionamiento del selector de interfaz y del selector de longitud de cable mientras la 
CPU está en RUN puede conducir a pérdidas de datos.  


Modifique los ajustes de los dos selectores sólo cuando la CPU está en estado STOP. 
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7.4 Instalar y conectar el IM 463-2 


Vista general  
El montaje de un IM 463-2 en el bastidor central S7-400 se efectúa de la misma forma que 
para los otros módulos S7-400 (v. Manual de instalación). 


Para conectar un IM 463-2, proceda de la forma siguiente: 


1. Confeccionar el cable de enlace 


2. Enchufar el cable 


3. Seleccionar el interfaz 


4. Seleccionar la longitud de cable 


Confeccionar el cable de enlace 
Puede utilizar el cable de enlace 721. Pero en el lado de conexión del IM 463-2 debe 
cambiar la caja de enchufe. 


Cada IM 463-2 se suministra con dos cajas de conector. Con una de dichas cajas y un cable 
721 (v. Catálogo ST 54.1) es posible confeccionar un cable de enlace para el IM 463-2. Para 
ello proceda de la siguiente manera: 


1. Retire una de las cajas de conector que lleva el cable 721. 


2. Abra una de las cajas de conector que acompañan al IM 463-2. 


3. Monte dicha caja de conector en el cable 721. 


4. Cierre la caja del conector. 


Enchufar el cable 
Para enchufar el cable de enlace, proceda de la forma siguiente: 


1. Abra la cubierta del IM 463-2. 


2. Enchufe el conector que ha montado en el cable de enlace en uno de los conectores del 
IM 463-2. 


el interfaz C1 corresponde al conector superior;  


el interfaz C2 corresponde al conector inferior. 


3. Fije el conector del cable al conector del IM 463-2 apretando los tornillos. 


4. Cierre la tapa. 


Seleccionar el interfaz 
El interfaz se selecciona con el selector situado en la placa frontal Aquí debe ajustar el/los 
interfac(es) que desea utilizar. Realice dicho ajuste sólo cuando la CPU esté en estado 
STOP. 
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Seleccionar la longitud de cable 
La longitud de cable se debe seleccionar mediante el selector que se encuentra en el frontal 
del módulo. Con él se debe ajustar el margen en el que se encuentra esta longitud. Realice 
dicho ajuste sólo cuando la CPU esté en estado STOP. 
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7.5 Ajustar los modos de operación del IM 314 


Introducción 
Para que pueda funcionar asociado al IM 463-2, en la tarjeta IM 314 es necesario ajustar el 
tipo de aparato de ampliación S5 utilizado, así como el margen de direcciones de las 
tarjetas de E/S S5. 


Ajustar tipo de aparato de ampliación S5   
Los puentes BR1, BR2 y BR3 de la IM 314 sirven para ajustar el tipo de aparato de 
ampliación S5 en el que se montará el IM 314. La figura siguiente muestra la ubicación de 
dichos puentes en la IM 314 y su posicionamiento para los diferentes tipos de aparato de 
ampliación. 


Tabla 7- 5 Ajustes del módulo IM 314 con aparatos de ampliación 


 


BR 1


X3 


X4 


X1 


X2 


4 3 2 1 S1 off 
on 


BR 2


4 3 2 1
BR 3


4 3 2 1


 


 
Uso en el EG 185U, EG 186U 
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BR 1


X3 


X4 


X1 


X2 


S1 off 
on 


BR 3


BR 2


4 3 2 1


4 3 2 1


4 3 2 1


 


 
Uso en el EG 183 U 


 


BR 1


X3 


X4 


X1 


X2 


BR 2


S1 off 
on 


BR 3


4 3 2 1


4 3 2 1


4 3 2 1


 


 
Uso en el ER 701-2, ER 701-3 
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Ajustar área de direcciones   
El área de direcciones de los módulos S5 E/S se ajusta en el IM 314. Este ajuste sólo es 
válido para los módulos E/S digitales y analógicos. 


Se dispone de áreas de direccionamiento P, Q, IM3 e IM4. Para ello, seleccione 
adecuadamente la posición de los interruptores de codificación. 


Tabla 7- 6 Ajustar áreas de direccionamiento en IM 314 


Área de direccionamiento de 
periferia 


Ajuste en interruptores de codificación 


 O = OFF, 1 = ON 
Área P: F000 - F0FF S1:  0000 * 
Área Q: F100 - F1FF  0001 
Área IM3: FC00 - FCFF  1100 
Área IM4: FD00 - FDFF  1101 


Los dos primeros interruptores de la 
izquierda no son relevantes. 
 


OFF


ON


 
* Estado de fábrica 
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7.6 Configuración de tarjetas S5 para operar en un S7-400 


Ejemplo 
Los módulos S5 se configuran con STEP 7. El procedimiento de configuración se explica en 
la descripción para STEP 7 o en la ayuda en pantalla. 


La figura siguiente muestra las configuraciones posibles de los aparatos de ampliación 
conectados a un bastidor central por medio de IM 463-2 e IM 314. 


IM 312-3


IM 300-3


IM 314


IM 312-3


IM 300-3


IM 314


IM 312-5


IM 314


IM 312-3


IM 300-3


IM 314


IM 312-5


IM 300-5


IM 314


}


S7-400


IM 300-5


IM 463-2


S5- S5- S5-


S5- S5- S5-


S5-


S5-


S5-


S5-


Aparato 
ampliación


Aparato 
ampliación


Aparato 
ampliación


Aparato 
ampliación


Aparato 
ampliación


Aparato 
ampliación


Aparato 
ampliación


Aparato 
ampliación


Aparato 
ampliación


Aparato 
ampliación


Otros EG 184U,
EG 187U 
(centralizados) 


Con. terminal 760-1AA11


todos los cables de enlace 721


Bastidor
central


Con. terminal 760-1AA11


todos los cables de enlace 721
a otros bastidores de ampliación S5 (descentralizados)
(como máx. 4 por IM 463-2)


máx. 600 m  
Figura 7-2 Variante de acoplamiento de bastidores ZG y EG a través de IM 463-2 e IM 314 
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7.7 Asignación de pines de los conectores del cable de enlace 721 


Asignación de pines de los conectores del cable de enlace 721    


Tabla 7- 7 Asignación de pines de los conectores del cable de enlace 721 


3450
17 134 50


171
 


Conector Conector 
de 50 
polos 


Contacto 
Tubo de 


identificación 
Lámina de 


identificación 
Color del hilo 


de 50 
polos 


Contacto


20 blanco 20 
21 marrón 21 
4 verde 4 
5 amarillo 5 
18 gris 18 
19 rosa 19 
2 azul 2 
3 


 
 
 
1 


Nº corr. 16 


 
 
 
 


rojo 


rojo 3 
24 blanco 24 
25 marrón 25 
8 verde 8 
9 amarillo 9 
22 gris 22 
23 rosa 23 
6 azul 6 
7 


 
 
 
2 


Nº corr. 17 


 
 
 
 


verde 


rojo 7 
26 blanco 26 
27 marrón 27 
10 verde 10 
11 amarillo 11 
42 gris 42 
43 rosa 43 
44 azul 44 
45 


 
 
 
3 


Nº corr. 18 


 
 
 
 


amarillo 


rojo 45 
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3450
17 134 50


171
 


Conector Conector 
de 50 
polos 


Contacto 
Tubo de 


identificación 
Lámina de 


identificación 
Color del hilo 


de 50 
polos 


Contacto


28 blanco 28 
29 marrón 29 
12 verde 12 
13 amarillo 13 
46 gris 46 
47 rosa 47 
30 azul 30 
31 


 
 
 
4 


Nº corr. 19 


 
 
 
 


Marrón 


rojo 31 
34 blanco 34 
35 marrón 35 
36 verde 36 
37 amarillo 37 
38 gris 38 
39 rosa 39 
40 azul 40 
41 


 
 
5 


Nº corr. 20 


 
 
 


negro 


rojo 41 
48 blanco 48 
49 marrón 49 
14 verde 14 
15 amarillo 15 
32 gris 32 
33 


 
 
6 


Nº corr. 21 


 
 
 


Azul 


rosa 33 
- Pantalla  - 
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7.8 Conector terminal para IM 314 


Introducción   
La IM 314 del último aparato de ampliación de una línea debe equiparse con un conector 
terminador 6ES5 760-1AA11. 


Tabla 7- 8 Asignación de pines del conector terminador 760-1AA11 


Asignación de pines del conector terminador 760-1AA11 


34 50


171


 
Pin Resistencia 180 W o puente Pin 
28 8 
29 


 


 


 


 
9 


26 6 
27 


 


 


 


 
7 


46 4 
47 


 


 


 


 
5 


44 2 
45 


 


 


 


 
3 


42 24 
43 


 


 


 


 
25 


38 22 
39 


1 


 


 


 
23 


34 20 
35 


1 


 


 


 
21 


36 18 
37 


1 


 


 


 
19 


40 12 
41 


1 


 


 


 
13 
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Asignación de pines del conector terminador 760-1AA11 


34 50


171


 
Pin Resistencia 180 W o puente Pin 
48 10 
49 


2 


 


 


 
11 


15 30 
16 


 


 


 


 
31 


14  
50 


 


 


 
 


1 100 Ω 
2 200Ω 
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7.9 Especificaciones técnicas del IM463-2 (6ES7463-2AA00-0AA0) 


Especificaciones técnicas 
 


Paquete de programación 
Paquete de programación asociado STEP 7 V 2.1 ó superior 


Dimensiones y peso 
Dimensiones AxAxP (mm) 25x290x280 
Peso 360 g 


Datos específicos del módulo 
Número y tipo de interfaces 2 interfaces paralelos, 2 simétricos 
Longitud de cable: 
de la IM 463-2 a la última IM 314 (por interfaz) 


máx. 600 m 


Velocidad de transmisión 2 Mbytes....100 kbytes/s 
Nivel de señal en interfaz Señal diferencial según RS 485 
Conector frontal 2 machos, 50 polos 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Alimentación por bus S7-400 +5 V 
Consumo típ. 1,2 A 


máx. 1,32 A 
Disipación típ. 6 W 


máx. 6,6 W 
Intensidad de respaldo no 
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8.1 Interfaz maestro PROFIBUS DP IM 467/IM 467 FO 


8.1.1 Vista general 


Referencias        
 
IM 467 6ES7467-5GJ02-0AB0 (RS 485) 
IM 467 FO 6ES7467-5FJ00-0AB0 (F0) 


Aplicación   
PROFIBUS-DP, que se atiene a la norma IEC 61784-1:2002 Ed1 CP 3/1, permite una rápida 
comunicación externa entre autómatas programables, ordenadores PC y dispositivos de 
campo. Los dispositivos de campo pueden ser Sistemas de periferia descentralizada 
ET 200, accionamientos, conjuntos de válvulas, conmutadores y otros muchos. 


El módulo de interconexión IM 467/IM 467 FO está diseñado para el funcionamiento en un 
sistema de automatización S7-400. Permite conectar el S7-400 a PROFIBUS-DP. 


 


 Nota 


El interfaz maestro PROFIBUS-DP IM 467 ó IM 467 FO no es un maestro DP según DPV 1.
 


Configuración   
● Construcción conforme S7-400 


● Operación sin ventiladores 


● Máximo 4 IM 467/IM 467 FO utilizables en el aparato central. No hay reglas para los 
slots. 


● IM 467/IM 467 FO no es compatible con CP 443-5 Extended 


● Velocidad de transmisión de 9,6 Kbit/s hasta 12 Mbit/s ajustable gradualmente mediante 
software 


● Posibilidad de programación mediante PROFIBUS-DP. ¡Pero no puede modificar los 
parámetros de PROFIBUS-DP! 
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● IM 467 con conector sub-D de 9 polos para conexión a PROFIBUS-DP 
(6ES7467-5GJ02-0AB0) 


● IM 467 FO con conector de fibras ópticas para conexión a PROFIBUS-DP 
(6ES7467-5FJ00-0AB0) 


1


2


3


 
Figura 8-1 Aspecto del módulo IM 467/467 FO 


 
(1) LED 
(2) Selector de modo 
(3) Interfaz PROFIBUS-DP 


9 polos sub-D 
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Servicios de comunicación     
El módulo IM 467/467 FO ofrece dos servicios de comunicación: 


● PROFIBUS-DP 


El módulo IM 467/IM 467 FO constituye un maestro PROFIBUS-DP conforme a 
EN 50 170. Se configura por completo mediante STEP 7. Su comportamiento es en 
principio idéntico al de los Interfaces PROFIBUS-DP integrados en los módulos CPU (las 
divergencias se especifican en las especificaciones técnicas de IM 467/IM 467 FO). 


Para la comunicación con periferia descentralizada no se requieren llamadas de función 
en el programa de aplicación STEP 7. 


● Funciones S7 


Las funciones S7 garantizan una comunicación óptima y sencilla dentro de una solución 
de automatización SIMATIC S7/C7. Para el módulo IM 467/IM 467 FO se han habilitado 
las siguientes funciones S7:  


– Funciones de PG a través de PROFIBUS-DP 


– Funciones de O&O a través de PROFIBUS-DP 


Para la comunicación no se requiere ninguna configuración adicional en IM 467/IM 467 
FO. 


Las funciones S7 pueden utilizarse por sí solas o en paralelo con el protocolo 
PROFIBUS-DP. Si se emplean en paralelo con la comunicación DP, eso afecta a la 
duración de ciclo del bus PROFIBUS-DP. 
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8.1.2 Indicadores y selector de modo de operación 


LED 
La hilera de diodos LED dispuesta en la placa frontal del módulo IM 467/IM 467 FO 
comprende 4 elementos indicadores: 


INTF
EXTF


RUN
STOP  


Figura 8-2 Diodos LED de IM 467/467 FO 


Estado operativo del módulo IM 
Los mencionados diodos LED señalizan el estado operativo del módulo IM de acuerdo con 
el esquema siguiente: 


Tabla 8- 1 Estados de operativos de IM 467/467 FO 


LED STOP 
(amarillo) 


LED RUN  
(verde) 


LED EXTF 
(rojo) 


LED INTF  
(rojo) 


Estado operativo del CP 


Encendido Parpadea Apagado Apagado Arranque 
Apagado Encendido Apagado Apagado RUN 
Parpadea Encendido Apagado Apagado PARADA 
Encendido Apagado Apagado Apagado STOP 
Encendido Apagado Apagado Encendido STOP con error interno (p.ej. IM no 


configurado) 
Parpadea Apagado Apagado Apagado Esperar a actualización del firmware 


(duración 10 seg. tras red con.) 
Parpadea Apagado Encendido Encendido Esperar a actualización del firmware (estado 


incompleto del firmware en el IM) 
Apagado Encendido Encendido Apagado RUN y error de bus PROFIBUS-DP 
Apagado Encendido Parpadea Apagado RUN, pero anomalías en la línea DP (p.ej. 


esclavo DP no transfiere datos o módulo 
averiado en el esclavo DP) 


Parpadea Parpadea Parpadea Parpadea Fallo de módulo/error de sistema 


Control del estado operativo 
Existen dos posibilidades de controlar el estado operativo de IM 467/IM 467 FO: 


● Selector de modo 


● Operación desde la programadora/PC 
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Selector de modo 
El selector de modo permite ajustar los siguientes estados operativos: 


● Conmutación de STOP a RUN 


En el modo RUN están disponibles todas las funciones configuradas, así como los 
servicios de comunicación S7. 


Sólo es posible controlar el estado operativo del módulo IM desde la unidad PG/PC si el 
selector se halla en la posición RUN. 


● Conmutación de RUN a STOP 


El módulo IM pasa al modo STOP. Ahora se disuelven los enlaces S7 que hubiera 
establecidos y los esclavos DP ya no son alimentados. 


Carga del firmware 
El módulo IM 467/IM 467 FO soporta la actualización del firmware (FW) mediante el 
cargador de FW. Este cargador de FW es parte integrante del software de configuración 
NCM S7 para PROFIBUS-DP. No se requiere una autorización a tal efecto. Tras la 
actualización del firmware es necesario desconectar y conectar nuevamente el bastidor 
central para poder reanudar el funcionamiento normal. 


 


 Nota 


Si desea obtener información más detallada sobre la carga del firmware, consulte el manual 
NCM S7 para PROFIBUS-DP y eventualmente el archivo Léame del software de 
configuración NCM S7 para PROFIBUS-DP. 


Para cargar el firmware en IM 467 FO se requiere un terminal de bus óptico (OBT). 
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8.2 Configuración 


Introducción     
El módulo IM 467/IM 467 FO se configura mediante STEP 7. Los datos de la configuración 
se conservan aunque falle la tensión, por lo que no se requiere un módulo de memoria. A 
base de las funciones S7 es posible programar o configurar a distancia todos los módulos 
IM 467/IM 467 FO conectados a la red y todas las CPU conectadas a través del bus 
posterior SIMATIC S7-400. 


A tal efecto se requiere SIMATIC STEP 7 a partir de la versión 5.00. 


Sustitución de módulos sin la unidad PG  
Los datos de configuración se depositan en la memoria de carga de la CPU. Mediante un 
respaldo por pila tampón o tarjetas miniatura EPROM en la CPU se garantiza el 
almacenamiento de los datos de configuración a prueba de cortes de tensión. 


Es posible sustituir el módulo IM 467/IM 467 FO sin que deban recargarse explícitamente 
los datos de configuración. 


La extracción e inserción de IM 467/IM 467 FO es admisible únicamente sin tensión 
aplicada. 


Modo multiprocesador  
Los esclavos DP conectados sólo pueden estar asignados siempre a una CPU y ser 
procesados por la misma. 


Configuración y diagnóstico simultáneos 
Durante la configuración del módulo IM 467/IM 467 FO, éste no puede ser diagnosticado al 
mismo tiempo a través del MPI. 


 


 Nota 


Para el IM467-FO no están aprobads velocidades de traansferencia de 3 Mbit/s y 6 Mbit/s. 
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8.3 Conexión a PROFIBUS-DP 


8.3.1 Posibilidades de conexión 


Vista general 
Para la conexión a PROFIBUS-DP se prevén dos posibilidades: 


● conexión eléctrica a través del conector de bus 


● conexión óptica mediante conductores de fibras ópticas 


8.3.2 Conector de bus 


Conexión 
Sólo para 6ES7467-5GJ02-0AB0. 


En este caso el cable de bus se conecta antes del IM 467. (Encontrará una descripción 
detallada en el Manual de configuración e instalación del S7-400). 


1


2


3


 
(1) Conmutador para resistencia terminadora de bus 
(2) Cable de bus PROFIBUS_DP  
(3) Conector de bus 


Figura 8-3 Conexión del conector de bus al módulo IM 467 
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Máximas longitudes de cable para PROFIBUS-DP 
 


Velocidad de 
transmisión  
en kbits/s 


9,6 19,2 93,75 187,5 500 1500 3000 6000 12000 


Longitud máxima de 
un segmento de bus 


en m 


1.000 1.000 1.000 1.000 400 200 100 100 100 


Cantidad máxima de 
segmentos de bus 1 


10 10 10 10 10 10 10 10 10 


Longitud máx. en m 10.000 10.000 10.000 10.000 4.000 2.000 1.000 1.000 1.000 
1 Los segmentos de bus se acoplan entre sí a través de repetidores RS 485 


Asignación de pines 
En la tabla siguiente se especifica la interfaz eléctrica para la conexión a PROFIBUS-DP 
(conector sub-D de 9 polos). 


RUN


RUN


STOP


STOP


INTF
EXTF


 
 


Nº de pin Nombre de señal Descripción de Profibus Ocupado en 
RS 485 


1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 


PE 
 
RxD/TxD-P 
RTS (AG) 
M5V2 
P5V2 
BATT 
RxDT/TxD-N 
- 


Tierra de protección 
- 
Circuito de datos B 
Control-A 
Potencial de referencia de datos 
Positivo de alimentación 
- 
Circuito de datos A 
- 


sí 
- 
sí 
- 
sí 
sí 
- 
sí 
- 
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8.3.3 Conexión óptica a PROFIBUS-DP 


Conexión 
Sólo para 6ES7467-5FJ00-0AB0. 


Para la conexión a la variante óptica de PROFIBUS-DP se prevé el módulo IM 467 F0 con 
interfaz de fibra óptica integrada. 


CP443-5
443-5FX00-0XE0


STOP
RUN


INTFEXTF


RUNSTOP


AUI/TP


X234


1  
(1) Cable de bus PROFIBUS-DP 


Figura 8-4 Conexión óptica a PROFIBUS-DP 
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8.3.4 Conexión del cable de fibra óptica al módulo IM 467 FO 


Accesorios 
● Paquete con conectores simplex y juego de pulido (6GK1901-0FB00-0AA0) 


● Paquete con adaptadores enchufables (6ES7195-1BE00-0XA0) 


Montaje del conector 
1. Retire la cubierta del cable dúplex de fibra óptica aprox. 30 cm. 


2. Monte el cable dúplex de fibras ópticas con sus conectores simplex. El montaje de los 
conectores simplex se describe detalladamente en el manual "Redes SIMATIC NET 
PROFIBUS". 


SUGERENCIA: Conviene plegar los 2 conectores simplex juntos y no individualmente, 
de forma que se obtenga un "conector dúplex". De esta manera, el adaptador tendrá una 
mayor sujeción. 


IMPORTANTE: La superficie esmerilada y pulida de las fibras de plástico tiene que estar 
absolutamente lisa y llana. El recubrimiento de plástico tampoco puede sobresalir o estar 
mal pelado. Cada desviación provoca una fuerte atenuación de la señal óptica en el 
cable de fibra óptica. 


3. Colocar los conectores simplex en el adaptador enchufable para el IM467 FO y los 
conductores de fibras ópticas en las respectivas guías de cable. Cierre el adaptador 
hasta oír claramente cómo los laterales encajan. 


Introduzca los conectores en el adaptador enchufable en la posición correcta: el emisor 
deberá ir siempre arriba y el receptor abajo 


1


2


3


4
5  


Figura 8-5 Montaje del conector: 
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(1) Adaptador enchufable para IM 467 FO 
(2) Coloque los dos conectores simplex juntos para conseguir un "conector dúplex". 
(3) Sugerencia: Dejando el conductor inferior aprox. 10 mm más corto que el superior se puede 


tender mejor el cable en el canal del IM 467 FO. 
(4) Radio de doblado máx. 30 mm 
(5) Cable dúplex de fibra óptica 


Reutilización de los cables de fibra óptica 
 


 Nota 


Si se vuelven a introducir en el adaptador los cables de fibra óptica dúplex ya usados, corte 
la parte curvada de los cables y vuelva a montar los conectores simplex. 


Al curvar los nuevos extremos de los conductores, se obtiene una curvatura más resistente, 
evitándose así una posible pérdida de corriente por atenuación. 


 


Cable de fibra óptica en el IM 467 FO 
Enchufe en el IM 467 FO el cable de fibra óptica con el adaptador enchufable ya montado. 
Mueva hacia arriba el asa sobresaliente del adaptador. 


Asegúrese de que la posición sea correcta: la fibra emisora debe enchufarse en el conector 
receptor y la fibra receptora en el conector emisor de la interfaz de fibra óptica del 
IM 467 FO. 


Si este IM 467 FO constituye la última estación de la red de fibra óptica, es necesario tapar 
la interfaz de fibra óptica no ocupada con una clavija falsa (enchufándola en el IM 467 FO 
en estado de fábrica). 


 


PRECAUCIÓN  
No mire directamente al orificio de los diodos de transmisión óptica. 


La luz puede dañar los ojos. 
 


 







Interfaz maestro PROFIBUS-DP IM 467/IM 467 FO  
8.3 Conexión a PROFIBUS-DP 


 Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
416 Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 


R


T


R


T


PROFIBUS-DP
Emisor


Emisor


Emisor


Receptor


Receptor
Receptor


Asa


 
Figura 8-6 Inserción del cable de fibra óptica en el módulo IM 467 FO 


Radio de curvatura del cable de fibra óptica 
Al introducir el conductor dúplex de fibra óptica dentro del adaptador así como al tenderlo, 
asegúrese de que no se excede el límite inferior del radio de curvatura de 30 mm. Consulte 
también las directrices de montaje para fibra óptica del manual "Redes SIMATIC NET 
PROFIBUS". 
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8.4 Especificaciones técnicas 


8.4.1 Especificaciones técnicas del IM 467 (6ES7467-5GJ02-0AB0)) 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 
Peso 


25 x 290 x 210 
700 g 


PROFIBUS-DP 


 Norma PROFIBUS-DP, EN 50 170 


 Velocidad de transferencia 9,6 Kbit/s hasta 12 Mbit/s, para-
metrizable gradualmente 


 Sistema de transmisión RS 485 a través de conector sub-D 
de 9 polos 


Consumo 
Consumo de corriente del bus S7-400 (24 V c.c.) 
El IM no consume corriente a 24 V, sólo proporciona esta 
tensión a la interfaz MPI/DP. 


Suma de los consumos de los 
componentes conectados a las 
interfaces DP, pero como máximo 
150 mA 


PROFIBUS-DP 
Condiciones de aplicación 


Utilizable en SIMATIC S7-400, máx. 4 IM 467 en 
un bastidor central 


IM 467 no es compatible con el CP 443-5 
Tensión de alimentación 5 V c.c. a través del bus posterior 
Consumo  


 de 5 V c.c. 1,3 A 


Capacidad de direccionamiento máx. 4 Kbytes para entradas y 
4 Kbytes para salidas 


Maestro DP sí 


 DPV 1 no 


 activación/desactivación no 


Cantidad de unidades periféricas conectables (esclavos) 96 
Cantidad de enlaces para funciones S7 de PG y O&O 32 + 1 enlace de diagnóstico 
Volumen de datos por cada esclavo máx. 244 bytes 
Consistencia máx. 128 bytes 
Software de configuración STEP 7 
Esclavo DP no 


Divergencias respecto a la interfaz DP  
integrada en la CPU  


 diferentes identificadores SZL para el diagnóstico del sistema 
 eventualmente mayores tiempos de ejecución de SFC 
 códigos de retorno adicionales para SFC 14 y SFC 15 
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8.4.2 Especificaciones técnicas del IM 467 FO (6ES7467-5FJ00-0AB0) 
 


Dimensiones y peso 
Dimensiones A x A x P (mm) 
Peso 


25 x 290 x 210 
700 g 


PROFIBUS-DP 


 Norma PROFIBUS-DP, EN 50 170 


 Velocidad de transferencia 9,6 Kbit/s hasta 12 Mbit/s, para-
metrizable gradualmente (3 y 6 
Mbit/s no posibles) 


 Sistema de transmisión Fibras ópticas; 
longitud de onda l = 660 nm 2 x 
conector dúplex 


Consumo 
Consumo de corriente del bus S7-400 (24 V c.c.) 
El IM no consume corriente a 24 V, sólo proporciona esta 
tensión a la interfaz MPI/DP. 


Suma de los consumos de los 
componentes conectados a las 
interfaces DP, pero como máximo 
150 mA 


PROFIBUS-DP 
Condiciones de aplicación 


Utilizable en SIMATIC S7-400, máx. 4 IM 467 en 
un bastidor central 


IM 467 no es compatible con el CP 443-5 
Tensión de alimentación 5 V c.c. a través del bus posterior 
Consumo 1,3 A 


 de 5 V c.c.  


Capacidad de direccionamiento máx. 4 Kbytes para entradas y 4 
Kbytes para salidas 


Maestro DP sí 


 DPV 1 no 


 activación/desactivación no 


Cantidad de unidades periféricas conectables (esclavos) 96 
Cantidad de enlaces para funciones S7 de PG y O&O 32 + 1 enlace de diagnóstico 
Volumen de datos por cada esclavo máx. 244 bytes 
Consistencia máx. 128 bytes 
Software de configuración STEP 7 
Esclavo DP no 


Divergencias respecto a la interfaz DP integrada en la CPU  


 diferentes identificadores SZL para el diagnóstico del sistema 
 eventualmente mayores tiempos de ejecución de SFC 
 códigos de retorno adicionales para SFC 14 y SFC 15 
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Canal de cables y bandejas de ventiladores 9
9.1 Características 


Vista general 
El canal de cables y la bandeja de ventiladores tienen las Propiedades siguientes: 


● Entrada de aire variable. 


● Posibilidad de conexión de pantallas y de fijación de cables. 


Además, la bandeja de ventiladores tiene las Propiedades siguientes: 


● Ventiladores y filtros de aire sustituibles desde el lado frontal y con el equipo 
funcionando. 


● Control del funcionamiento de los ventiladores por vigilancia de la velocidad de giro. 


● Filtro de aire opcional. 
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9.2 Vigilancia de ventiladores en las bandejas de ventiladores 


LED de señalización 
Cada uno de los tres LEDs rojos de la bandeja de ventiladores está asignado a un 
ventilador. De izquierda a derecha: 


F1 - para ventilador 1 


F2 - para ventilador 2 


F3 - para ventilador 3  


Ventilador 
Los ventiladores ofrecen una cierta redundancia. El caudal de aire de refrigeración sigue 
siendo suficiente en caso de fallo de uno de los ventiladores. 


Vigilancia de los ventiladores 
El funcionamiento de los ventiladores se controla por vigilancia de su velocidad de giro. Si 
un ventilador no alcanza una velocidad mínima de 1750 rpm, se enciende el LED que tiene 
asignado. Además salta el relé K1. 


Si la velocidad de un segundo ventilador cae por debajo de dicho umbral, el LED asociado 
se ilumina y se desexcita el relé K2. 


La tabla siguiente reproduce el funcionamiento de la vigilancia de los ventiladores. 


Tabla 9- 1 Función de la supervisión de ventiladores 


Ventilador 
1 


Ventilador 
2 


Ventilador 
3 


LED F1 LED F2 LED F3 Relé K1 Relé K2 


- - - H H H - - 
- - + H H D - - 
- + - H D H - - 
+ - - D H H - - 
- + + H D D - + 
+ - + D H D - + 
+ + - D D H - + 
+ + + D D D + + 
-* -* -* D* D* D* -* -* 
+  
-  
D  
H  
*  


Ventilador en servicio, relé excitado 
Ventilador con defecto, relé desexcitado 
LEDs apagados 
LEDs encendidos 
en DESCONEXION 
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Ejemplo de concepción de un aviso 
Es posible controlar el funcionamiento de la bandeja de ventiladores por medio de entradas 
digitales. 


Si se desexcita, el relé K2 provoca el corte de la alimentación si falla un segundo ventilador. 
Esto permite, p. ej., cortar la alimentación de red a través de un contactor auxiliar. 


Los contactos de relé se representan de la forma siguiente: 


Relé K1: Nº 1..0.3 


Relé K2: Nº 4..0,6 


La figura siguiente corresponde a la situación con todos los ventiladores en funcionamiento. 


6
5
4


3
2
1


L+


24 V


K1


K2


... hacia módulo de entradas digitales


Evaluación
(entrada digital)


Evaluación
(entrada digital)


hacia alimentación


Situación: todos los ventiladores funcionando


hacia red


en la bandeja de ventiladores


... a la vigilancia


... a la vigilancia


 
Figura 9-1 Ejemplo de concepción de un aviso 
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9.3 Canal de cables (6ES7408-0TA00-0AA0) 


Función 
En caso de montaje fuera del armario, el canal de cables sirve para: 


● fijar los cables y/o 


● conectar las pantallas y 


● conducir el aire sin ventilación forzada. 


Conducto de cables visto por delante 


Abertura para
brida de cables


Borne de pantalla


(Vista lateral
(Escala 1:1)


 
Figura 9-2 Conducto de cables visto por delante 


Abrazaderas de pantalla 
Si no se precisan las abrazaderas de pantalla suministradas con el canal, evite montarlas 
sobre el mismo. 


Especificaciones técnicas 
 
Dimensiones AxAxP (mm) 482,5 x 109,5 x 235 
Peso aprox. 1200 g 
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9.4 Bandeja de ventiladores AC 120/230 V (6ES7408-1TB00-0XA0) 


Elementos de mando y señalización de la bandeja de ventiladores AC 120/230 V  


230


120


V


1, 2, 3 


4, 5, 6 


230


AC 120/230V


120
120V=250mAT
230V=160mAT


L1


N


N


AC 120/230V


L1


N


Cierre rápido LEDs F1, F2, F3


Contactos de relé


Contactos de relé


Selector de
tensión


Comparti-
mento
de fusibles


Conexión de
alimentación


 
Figura 9-3 Elementos de mando y señalización de la bandeja de ventiladores AC 120/230 V 


(6ES7408-1TB00-0XA0) 


Fusible  
Los fusibles necesarios para la bandeja de ventiladores son cartuchos fusibles cilíndricos de 
uso general G 5x20 mm según DIN 


● 250 mAT para 120 V 


● 160 mAT para 230 V. 


La bandeja viene de fábrica con un fusible de 230 V. 
 


 Nota 


Si desea cambiar la tensión de alimentación, debe colocar el fusible adecuado en la bandeja 
de ventiladores. La sustitución del fusible se describe en el Manual de instalación. 
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Abrazaderas de pantalla 
Si no se precisan las abrazaderas de pantalla suministradas con la bandeja, evite montarlas 
en la misma.  


Montaje  
Al montar la bandeja de ventiladores DC 24 V, tenga en cuenta las directrices de montaje 
generales (v. Manual de instalación). 


Especificaciones técnicas  
 


Dimensiones, pesos 
Dimensiones AxAxP (mm) 
Peso 


482,5x109,5x235 
aprox. 2000 g 


Sección de conductor 0,5 a 2,5 mm² (conductor flexible con puntera) 
Magnitudes Características 


Vida útil de los ventiladores con 40°C típ. 70 000 h 
Carga máxima de los contactos de relé 1 a 6 


 Tensión 24 V DC 


 Rango admisible estático: 20,4 a 28,8 V DC 
Dinámico: 18,5 a 30,2 V 


 Intensidad conmutada 200 mA 


Tensiones, intensidades, potenciales 
Bajo tensión nominal 230 V AC 120 V AC 
Rango de tensiones 170 a 264 V AC 85 a 132 V AC 
Frecuencia 47 a 63 Hz 47 a 63 Hz 
Potencia absorbida 


 con ventilador 17 W  18 W  


 sin ventilador 5 W 4 W 


Intensidad nominal 90 mA 175 mA 
Intensidad de arranque 0,6 A 1,15 A 
Fusibles Wickmann de la Serie 195 250 V/160 mA 250 V/250 mA 
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ADVERTENCIA  
Pueden producirse lesiones causadas por la corriente eléctrica. 


Si retira la tapa izquierda al montar o desmontar la bandeja de ventiladores, ello permite 
acceder brevemente a las conexiones en los transformadores. 


Antes de montar o desmontar la bandeja de ventiladores es necesario desconectarla de la 
alimentación. Antes de desmontar la bandeja de ventiladores, desemborne el cable de 
alimentación. 


 


PRECAUCIÓN  
Se pueden producir daños materiales. 


Si se permutan la tarjeta de vigilancia y la tarjeta de alimentación en la bandeja de 
ventiladores, ésta puede dañarse. 


Por ello, al desmontar la tarjeta de alimentación y la tarjeta de vigilancia para reparación o 
mantenimiento, asegúrese de no confundirlas. 


 


Función de la vigilancia 
En caso de fallo (ventilador defectuoso) no se desconectan los ventiladores. Una vez 
sustituido el o los ventiladores, el error se acusa automáticamente tan pronto como los 
ventiladores hayan alcanzado la velocidad necesaria. Los errores que aparecen no se 
almacenan. Los ventiladores arrancan al conectar la bandeja. Al cabo de aprox. 10 s se 
indica el estado actual de los ventiladores mediante LEDs y relés. 
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9.5 Bandeja de ventiladores DC 24 V (6ES7408-1TA01-0XA0) 


Elementos de mando y señalización de la bandeja de ventiladores DC 24 V  
 


1 AT 


1, 2, 3 


4, 5, 6 


1 AT 


Cierre rápido LEDs F1, F2, F3


Contactos de relé


Contactos de relé
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Figura 9-4 Elementos de mando y señalización de la bandeja de ventiladores DC 24 V (6ES7408-


1TA00-0XA0) 


Características  
La bandeja de ventiladores DC 24 V tiene las mismas Características mecánicas 
funcionales que la bandeja de ventiladores AC 120/230V. 


Cableado  
La conexión de la bandeja de ventiladores DC 24 V a la red de DC 24 V se efectúa de la 
misma forma que para la bandeja de ventiladores AC 120/230V. Sin embargo, es necesario 
atender a la polaridad correcta de los bornes de resorte L+ y L-. 


Concepto de señalización  
El concepto de señalización de la bandeja de ventiladores DC 24 V es idéntico al de la 
bandeja de ventiladores AC 120/230V. 
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Fusible  
El fusible necesario para la bandeja de ventiladores es un cartucho fusible cilíndrico de uso 
general G 5x20 mm según DIN 


● 1,0 AT para 24 V  


Este fusible viene incorporado de fábrica. 


Abrazaderas de pantalla  
Si no se precisan las abrazaderas de pantalla suministradas con la bandeja, evite montarlas 
en la misma. 


Montaje  
Al montar la bandeja de ventiladores DC 24 V, tenga en cuenta las directrices de montaje 
generales (v. Manual de instalación). 


Especificaciones técnicas  
 


Dimensiones, pesos 
Dimensiones A x A x P (mm) 
Peso 


482,5x 109,5 x 235 
aprox. 1600 g 


Sección de conductor 0,5 a 2,5 mm² (conductor flexible con puntera) 
Magnitudes Características 


Vida útil de los ventiladores con 40°C típ. 70 000 h 
Carga máxima de los contactos de relé 1 a 6 


 Tensión 24 V DC 


 Rango admisible Estático 20,4 a 28,8 V DC 
Dinámico: 18,5 a 30,2 V DC 


 Intensidad conmutada 200 mA 


Tensiones, intensidades, potenciales 
tensión de entrada 


 valor nominal 24 V DC 


 Rango admisible estático: 19,2 a 28 V 


Intensidad nominal 450 mA 
Intensidad de arranque 0,9 A a 24 V 
Fusible Wickmann de la Serie 195 250 V/ 1,0 AT  
Potencia absorbida  


 con ventilador 12 W 


 sin ventilador 1,4 W 
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PRECAUCIÓN  
Se pueden producir daños materiales. 


Si la tarjeta de vigilancia se monta en la fila de ventiladores en un lugar que no 
corresponde, se puede dañar la fila de ventiladores. 


Al sustituir la tarjeta de vigilancia, asegúrese de instalar la nueva en el sitio correcto. 
 


Función de la vigilancia 
En caso de fallo (ventilador defectuoso) no se desconectan los ventiladores. Una vez 
sustituido el o los ventiladores, el error se acusa automáticamente tan pronto como los 
ventiladores hayan alcanzado la velocidad necesaria. Los errores que aparecen no se 
almacenan. 


Los ventiladores arrancan al conectar la bandeja. Al cabo de aprox. 10 s se indica el estado 
actual de los ventiladores mediante LEDs y relés. 
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Repetidor RS 485 10
10.1 Introducción 


Vista general 
Este capítulo contiene una descripción detallada del repetidor RS 485. 


Ello incluye: 


● la finalidad del repetidor RS 485 


● la máxima longitud de línea posible entre dos repetidores RS 485 


● la función de los diferentes elementos de manejo y conexión 


● informaciones relativas a la operación con o sin puesta a tierra 


● datos técnicos y el esquema de principio 


Más información 
Encontrará más información acerca del repetidor RS 485 en el Manual de instalación, en el 
capítulo referido a la configuración de redes MPI o PROFIBUS DP. 
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10.2 Campo de aplicación y Características (6ES7972-0AA01-0XA0) 


Aplicación del repetidor RS 485 
Un repetidor RS 485 tiene como misión amplificar las señales de datos transmitidas por las 
líneas de bus y acoplar segmentos del mismo. Se requiere un repetidor RS 485 en los casos 
siguientes: 


● Hay más de 32 estaciones conectadas al bus, 


● Hay que utilizar determinados segmentos del bus sin puesta a tierra o 


● Se sobrepasa la longitud máxima de línea de un segmento (v. tabla 10 1). 


Tabla 10- 1 Longitud de línea máxima de un segmento 


Velocidad de 
transferencia 


Longitud de línea máxima de un segmento (en m) 


9,6 a 187,5 kBaudios 1000 
500 Kbaudios 400 
1,5 Mbaudios 200 
3 a 12 Mbaudios 100 


Reglas 
Si configura un bus con repetidores RS 485, deberá observar las reglas siguientes: 


● Como máximo pueden conectarse 9 repetidores RS 485 en serie. 


● La longitud de línea máxima entre dos estaciones no deberá superar los valores de la 
tabla siguiente para el repetidor RS 485: 


Tabla 10- 2 Longitud de línea máxima entre dos estaciones 


Velocidad de 
transferencia 


Longitud de línea máxima entre 2 interlocutores (en m)  
con repetidor RS 485 (6ES7 972-0AA01-0XA0) 


9,6 a 187,5 kBaudios 10000 
500 Kbaudios 4000 
1,5 Mbaudios 2000 
3 a 12 Mbaudios 1000 
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10.3 Aspecto del repetidor RS 485; (6ES7972-0AA01-0XA0) 


aspecto 
En la tabla siguiente se muestra el aspecto del repetidor RS 485 y se especifican las 
funciones del mismo. 


Representación y funciones del repetidor RS 485 


1


2


3


4
5


6 7
8


9


2


10


11


12


DC
24 V L+M PEM 5.2


SIEMENS
RS 485-REPEATER


ON


A1B1 A1 B1


A2 B2A2 B2


PG
OP


DP2


ON


DP1


 
(1) Conexión para alimentación del repetidor RS 485 (el pin "M5.2" es la masa de referencia a la 


hora de medir tensiones entre las conexiones "A2" y "B2".) 
(2) Abrazadera de pantalla para el alivio de tracción y la puesta a tierra del cable de bus de los 


segmentos 1 y 2 
(3) Conexión para el cable de bus del segmento 1 
(4) Resistencia terminadora para el segmento de bus 1 
(5) LED para segmento de bus 1 
(6) Interruptor para el estado operativo OFF  


(= segmentos de bus separados, p.ej. la puesta en marcha) 
(7) LED para segmento de bus 2 
(8) Resistencia terminadora para el segmento de bus 2 
(9) Conexión para el cable de bus del segmento 2 
(10) Corredera para montar y desmontar el repetidor RS 485 en el perfil soporte normalizado 
(11) Interfaz para PG/OP en el segmento de bus 1 
(12) LED para tensión de alimentación 24 V c.c. 
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10.4 Operación del repetidor RS 485 con y sin puesta a tierra 


Instalación con y sin puesta a tierra 
Para el repetidor RS 485 rige lo siguiente: 


● El repetidor está puesto a tierra cuando todas las estaciones de un segmento operan 
también puestas a tierra 


● El repetidor no está puesto a tierra cuando todas las estaciones de un segmento operan 
sin puesta a tierra. 


  Nota 


El segmento de bus 1 funciona con puesta a tierra cuando se conecta una PG a la 
conexión PG/OP del repetidor RS 485 a través de una interfaz MPI pura. Este enlace con 
tierra se consigue debido a que el MPI de la PG está puesto a tierra y a que en el 
repetidor RS 485 el conector PG/OP está unido internamente con el segmento de bus 1. 
Eso no es aplicable si la PG dispone de una interfaz MPI/DP combinada. 


Operación del repetidor RS 485 con puesta a tierra 
Para que el repetidor RS 485 funcione con puesta a tierra, es necesario puentear los bornes 
"M" y "PE" en la parte superior del mismo. 


Operación del repetidor RS 485 sin puesta a tierra 
Para que el repetidor RS 485 funcione sin puesta a tierra, no deben estar puenteados los 
bornes "M" y "PE" en la parte superior del mismo. Además, la tensión de alimentación del 
repetidor RS 485 no debe estar puesta a tierra. 
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Esquema de conexión 
En la configuración del repetidor con potencial de referencia no puesto a tierra (operación 
sin puesta a tierra), se derivan al conductor de protección las corrientes perturbadoras y 
cargas estáticas surgidas a través de un circuito RC integrado en el repetidor (vea la figura 
siguiente).  


1


DC
24 V


L+ M PE M 5.2


A1 B1 A1 B1


M


22 nF 10 MΩ


PE


 
(1) Conductor común de tierra 


Figura 10-1 Circuito RC con 10 MW para configuración con potencial de referencia no puesto a tierra 
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Aislamiento galvánico entre segmentos de bus 
Los segmentos de bus 1 y 2 están aislados galvánicamente. La interfaz PG/OP está unido 
internamente a la conexión para el segmento de bus 1. La figura siguiente muestra la parte 
frontal del repetidor RS 485. 


1


23


4


DC
24 V L+ M PE M 5.2


SIEMENS
RS 485-REPEATER


ON


A1 B1 A1 B1


A2 B2 A2 B2


PG


OP DP2


OFF


ON


DP1


 
(1) Conexión del segmento 1 
(2) Conexión del segmento 2 
(3) Separación galvánica  
(4) Interfaz para PG/OP 


Figura 10-2 Aislamiento galvánico entre segmentos de bus 


Amplificación de las señales del bus 
Las señales del bus se amplifican entre la conexión para el segmento de bus 1 o la interfaz 
PG/OP y la conexión para el segmento de bus 2. 
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10.5 Especificaciones técnicas 


Datos técnicos del repetidor RS 485 
 
Especificaciones técnicas 
Dimensiones A x A x P (mm) 45 x 128 x 67 
Alimentación 
 tensión nominal 
rizado 


 
24 V c.c. 
20,4 V a 28,8 V c.c. 


Consumo a tensión nominal 


 sin carga en conector PG/OP 200 mA 


 carga en conector PG/OP (5 V/90 mA) 230 mA 


 carga en conector PG/OP (24 V/100 mA) 200 mA 


Separación galvánica  sí, 500 V c.a. 
Conexión de fibras ópticas sí, vía adaptador de repetidor 
Configuración redundante no 
Velocidad de transmisión (detectada 
automáticamente por el repetidor) 


9,6 kBaudios, 19,2 kBaudios, 45,45 kBaudios, 
93,75 kBaudios, 187,5 kBaudios, 500 kBaudios, 
1,5 Mbaudios, 3 Mbaudios, 6 Mbaudios, 
12 Mbaudios 


Clase de protección  IP 20 
Peso (incl. embalaje) 350 g 


Asignación de pines del conector subminiatura (conector PG/OP)  
 


Vista Pin Señal Denominación 
1 - - 
2 M24V Masa 24 V 
3 RxD/TxD-P Circuito de datos B 
4 RTS Request To Send 
5 M5V2 Potencial de referencia de datos (del equipo) 
6 P5V2 Alimentación positiva (de estación) 
7 P24V 24 V 
8 RxD/TxD-N Circuito de datos A 


 


9


5


4


3


2


1


8


7


6


 9 - - 
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Esquema de principio del repetidor RS 485 
● Los segmentos de bus 1 y 2 están aislados galvánicamente. 


● El segmento de bus 2 y el conector PG/OP están aislados galvánicamente. 


● Las señales se amplifican 


– entre segmento de bus 1 y segmento de bus 2 


– entre conector PG/OP y segmento de bus 2 


5V


24V


A2
B2
A2'
B2'


A1
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M 5.2
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1M1M
-+ + - -
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Segmento 1 Segmento 2


Interfaz para PG/OP
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Figura 10-3 Esquema de principio del repetidor RS 485 
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Registros de los parámetros de los módulos de 
señales A
A.1 Principio de la parametrización de los módulos de señales desde el 


programa de usuario 


Parametrización en el programa de usuario 
Los módulos ya se han parametrizado con STEP 7.  


Utilizando una SFC, es posible ahora en el programa de usuario: 


● reparametrizar el módulo 


● transferir los parámetros desde la CPU hacia el módulo de señales direccionado 


Parámetros y registros 
Los parámetros de los módulos de señales están incluidos en los registros 0 y 1. 


Parámetros modificables 
Los parámetros del registro 1 pueden modificarse y transferirse al módulo de señales con el 
SFC 55. En esta operación no se modifican los parámetros ajustados en la CPU.  


Los parámetros del registro 0 no se pueden modificar en el programa de usuario. 


SFC de parametrización 
Para parametrizar los módulos de señales desde el programa de usuario se dispone de las 
siguientes SFC: 


Tabla A- 1 SFC para la parametrización de módulos de señales 


SFC nº Designación Aplicación 
55 WR_PARM Para transferir los parámetros modificables (registro 1) al 


módulo de señales direccionado. 
56 WR_DPARM Para transferir los parámetros (registro 0 ó 1) desde la CPU al 


módulo de señales direccionado. 
57 PARM_MOD Para transferir todos los parámetros (registros 0 y 1) desde la 


CPU al módulo de señales direccionado. 
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Descripción de los parámetros 
Los apartados siguientes contienen todos los parámetros modificables de las diferentes 
clases de módulos. Los parámetros de los módulos de señales se describen: 


● en la ayuda online de STEP 7 y 


● en este manual de referencia. 


En los apartados para los diferentes módulos de señales se especifican los parámetros 
ajustables para el respectivo módulo de señales. 


Bibliografía 
Una descripción detallada del principio de la parametrización de módulos de señales desde 
el programa de usuario, así como la descripción de las SFC utilizables a tal efecto, figuran 
en los manuales de STEP 7. 
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A.2 Parámetros de los módulos de entradas digitales 


Parámetros   
La tabla siguiente contiene todos los parámetros ajustables para los módulos de entradas 
digitales.  


En esta comparación se especifican los parámetros que Vd. puede modificar: 


● con STEP 7 


● mediante la SFC 55 "WR_PARM" 


Los parámetros ajustados con STEP 7 se pueden transferir también al módulo mediante las 
SFC 56 y 57 (véanse los manuales de STEP 7). 


Tabla A- 2 Parámetros de los módulos de entradas digitales 


Parámetros Nº de 
registro 


Parametrizable con 
SFC 55  


Parametrizable con 
STEP 7 


CPU de destino para alarmas no sí 
Retardo a la entrada no sí 
Diagnóstico 


 
0 


no sí 
Habilitar alarma de proceso sí sí 
Habilitar alarma de diagnóstico sí sí 
Comportamiento en caso de anomalía* sí sí 
Alarma de proceso con flanco 
ascendente 


sí sí 


Alarma de proceso con flanco 
descendente 


sí sí 


Aplicar valor sustitutivo "1" * 


 
1 


sí sí 
* Sólo para 6ES7 421-7BH0x-0AB0 


 
 


 Nota 


Si se desea habilitar la alarma de diagnóstico en el registro 1 desde el programa de usuario, 
se deberá habilitar previamente el diagnóstico en el registro 0 usando STEP 7. 
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estructura del registro 1   
Un registro de datos se compone de varios bytes, cuyos bits pueden estar activos o 
inactivos: 


7 6 5 4 3 2 1 0


 
Figura A-1 p.ej. byte1 con los bits 0 - 7 


La tabla siguiente muestra la estructura del registro 1 (bytes 0, 1, 2 y 3) de los parámetros 
para los módulos de entradas digitales.  


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


Tabla A- 3 Registro 1 de los parámetros de los módulos de entradas digitales 


byte bits Significado 
7 Habilitar alarma de proceso 
6 Habilitar alarma de diagnóstico 
  
  
  
  
  


Byte 0 


0 Comportamiento en caso de anomalía1 
7 Flanco ascendente en el canal 7 
6 Flanco ascendente en el canal 6 
5 Flanco ascendente en el canal 5 
4 Flanco ascendente en el canal 4 
3 Flanco ascendente en el canal 3 
2 Flanco ascendente en el canal 2 
1 Flanco ascendente en el canal 1 


Byte 1 
Alarma de 
proceso 


0 Flanco ascendente en el canal 0 
7 Flanco ascendente en el canal 15 
6 Flanco ascendente en el canal 14 
5 Flanco ascendente en el canal 13 
4 Flanco ascendente en el canal 12 
3 Flanco ascendente en el canal 11 
2 Flanco ascendente en el canal 10 
1 Flanco ascendente en el canal 9 


Byte 2 
Alarma de 
proceso 


0 Flanco ascendente en el canal 8 
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byte bits Significado 
7 Flanco descendente en el canal 7 
6 Flanco descendente en el canal 6 
5 Flanco descendente en el canal 5 
4 Flanco descendente en el canal 4 
3 Flanco descendente en el canal 3 
2 Flanco descendente en el canal 2 
1 Flanco descendente en el canal 1 


Byte 3 
Alarma de 
proceso 


0 Flanco descendente en el canal 0 
1 Sólo para 6ES7 421-7BH0x-0AB0 


La tabla siguiente muestra la estructura del registro 1 (bytes 4, 5 y 6) de los parámetros para 
los módulos de entradas digitales. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


Tabla A- 4 Registro 1 de los parámetros de los módulos de entradas digitales 


byte bits Significado 
7 Flanco descendente en el canal 15 
6 Flanco descendente en el canal 14 
5 Flanco descendente en el canal 13 
4 Flanco descendente en el canal 12 
3 Flanco descendente en el canal 11 
2 Flanco descendente en el canal 10 
1 Flanco descendente en el canal 9 


Byte 4 


0 Flanco descendente en el canal 8 
7 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 7 
6 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 6 
5 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 5 
4 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 4 
3 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 3 
2 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 2 
1 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 1 


Byte 5 
Valor sustitutivo1 


0 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 0 
7 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 15 
6 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 14 
5 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 13 
4 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 12 
3 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 11 
2 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 10 
1 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 9 


Byte 6 
Valor sustitutivo1 


0 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 8 
1 Sólo para 6ES7 421-7BH0x-0AB0 







Registros de los parámetros de los módulos de señales  
A.3 Parámetros de los módulos de salidas digitales 


 Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
442 Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 


A.3 Parámetros de los módulos de salidas digitales 


Parámetros    
La tabla siguiente contiene todos los parámetros ajustables para los módulos de salidas 
digitales. También se indica en la misma  


● qué parámetros se pueden modificar con STEP 7 y 


● cuáles con la SFC 55 "WR_PARM". 


. 


Los parámetros ajustados con STEP 7 se pueden transferir también al módulo mediante las 
SFC 56 y 57 (véanse los manuales de STEP 7). 


Tabla A- 5 Parámetros de los módulos de salidas digitales 


Parámetros Nº de 
registro 


Parametrizable con  
SFC 55 


Parametrizable con  
STEP 7 


CPU de destino para alarmas no sí 
Diagnóstico 


0 
no sí 


Habilitar alarma de diagnóstico sí sí 
Comportamiento en STOP de la 
CPU 


sí sí 


Aplicar valor sustitutivo "1" * 


 
1 


sí sí 


 
 


 Nota 


Si se desea habilitar la alarma de diagnóstico en el registro 1 desde el programa de usuario, 
se deberá habilitar previamente el diagnóstico en el registro 0 usando STEP 7. 
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estructura del registro 1    
La figura siguiente muestra la estructura del registro 1 (bytes 0, 1 y 2) de los parámetros 
para los módulos de salidas digitales. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


Tabla A- 6 Registro 1 de parámetros de los módulos de salidas digitales 


byte bits Significado 
7  
6 Habilitar alarma de diagnóstico 
5  
4  
3  
2  
1  


Byte 0 


0 Comportamiento en STOP de la CPU 
7 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 7 
6 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 6 
5 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 5 
4 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 4 
3 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 3 
2 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 2 
1 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 1 


Byte 1 
Valor 
sustitutivo 


0 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 0 
7 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 15 
6 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 14 
5 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 13 
4 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 12 
3 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 11 
2 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 10 
1 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 9 


Byte 2 
Valor 
sustitutivo 


0 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 8 
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La tabla siguiente muestra la estructura del registro 1 (bytes 3 y 4) de los parámetros para 
los módulos de salidas digitales.  


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


Tabla A- 7 Registro 1 de parámetros de los módulos de salidas digitales 


byte bits Significado 
7 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 23 
6 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 22 
5 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 21 
4 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 20 
3 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 19 
2 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 18 
1 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 17 


Byte 3* 
Valor 
sustitutivo 


0 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 16 
7 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 31 
6 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 30 
5 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 29 
4 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 28 
3 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 27 
2 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 26 
1 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 25 


Byte 4* 
Valor 
sustitutivo 


0 Aplicar valor sustitutivo 1 en canal 26 
* Los bytes 3 y 4 son irrelevantes para el módulo SM 421;DO 16 x DC 20-125 V/1,5A 
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A.4 Parámetros de los módulos de entradas analógicas 


Parámetros   
La tabla siguiente contiene todos los parámetros ajustables para los módulos de entradas 
analógicas.  


En esta comparación se especifican los parámetros que Vd. puede modificar: 


● con STEP 7 


● mediante la SFC 55 "WR_PARM" 


Los parámetros ajustados con STEP 7 se pueden transferir también al módulo mediante las 
SFC 56 y 57 (véanse los manuales de STEP 7). 


Tabla A- 8 Parámetros de los módulos de entradas analógicas 


Parámetros Nº de 
registro 


Parametrizable con  
SFC 55 


Parametrizable con  
STEP 7 


CPU de destino para alarmas no sí 
Tipo de medición no sí 
Rango de medida no sí 
Diagnóstico no sí 
Unidad de temperatura no sí 
Coeficiente de temperatura no sí 
Supresión de frecuencias 
perturbadoras 


no sí 


Alisamiento no sí 
Punto de referencia no sí 
Alarma de fin de ciclo 


 
 
 
 
0 


no sí 
Habilitar alarma de 
diagnóstico 


sí sí 


Habilitar alarma de proceso 


1 


sí sí 
Temperatura de referencia 1 sí sí 
Valor límite superior 1 sí sí 
Valor límite inferior 1 sí sí 


 
 


 Nota 


Si se desea habilitar la alarma de diagnóstico en el registro 1 desde el programa de usuario, 
se deberá habilitar previamente el diagnóstico en el registro 0 usando STEP 7. 
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estructura del registro 1   
La figura siguiente muestra la estructura del registro 1 de los parámetros para los módulos 
de entradas analógicas. 


Los parámetros se activan poniendo a "1" el bit correspondiente. 


Byte 0
7 6 0  


Byte bajo


Byte bajo


Byte alto


Byte alto


Byte 63
Byte 64
Byte 65
Byte 66


Byte bajo


Byte bajo


Byte bajo


Byte bajo


Byte alto


Byte alto


Byte alto


Byte alto


Byte 3
Byte 4
Byte 5
Byte 6


Byte 31
Byte 32
Byte 33
Byte 34


Byte 1
Byte 2 Byte bajo


Byte alto


•
•
•


•
•
•


Habilitar alarma de diagnóstico


Habilitar alarma de proceso


Temperatura de referencia
en 0,01 °C 


valor límite superior
Canal 0


valor límite inferior
Canal 0


valor límite superior
Canal 7


valor límite inferior
Canal 7


valor límite superior
Canal 15


valor límite inferior
Canal 15  


Figura A-2 Registro 1 de parámetros para los módulos de entradas analógicas 


 


 Nota 


La representación de los valores límite y de la temperatura de referencia corresponde a la 
de valores analógicos. Ténganse en cuenta los respectivos límites de margen al ajustar los 
valores límite. 
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Datos de diagnóstico de los módulos de señales B
B.1 Evaluación de los datos de diagnóstico de los módulos de señales 


en el programa de usuario 


Contenido del capítulo 
En el presente capítulo se explica la estructura de los datos de diagnóstico dentro de los 
datos del sistema. Es necesario conocer esta información si se desea evaluar desde el 
programa de usuario STEP 7 los datos de diagnóstico suministrados por los módulos de 
señales. 


Datos de diagnóstico incluidos en registros 
Los datos de diagnóstico de un módulo pueden tener una longitud de hasta 43 bytes, y 
figuran en los registros de datos 0 y 1: 


● El registro 0 contiene 4 bytes de datos de diagnóstico, que describen el estado actual de 
un sistema de automatización. 


● El registro 1 contiene los 4 bytes de datos de diagnóstico incluidos también en el registro 
0, así como hasta 39 bytes de datos de diagnóstico específicos del módulo. 


Bibliografía 
Los manuales de STEP 7 recogen una descripción detallada del principio de la evaluación 
de los datos de diagnóstico de módulos de señales desde el programa de usuario, así como 
la descripción de las SFC utilizables a tal efecto. 
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B.2 Estructura y contenido de los datos de diagnóstico en los 
bytes 0 y 1 


Vista general 
Seguidamente se describen la estructura y el contenido de los distintos bytes de los datos 
de diagnóstico. Por lo general rige lo siguiente: si aparece un error se deberá poner a "1" el 
bit correspondiente. 


bytes 0 y 1 


Tabla B- 1 Bytes 0 y 1 de los datos de diagnóstico 


byte bits Significado 
7 Parámetro erróneo en el módulo 
6 Módulos no parametrizados 
5 Falta conector frontal 
4 Falta tensión auxiliar externa 
3 Error de canal existente 
2 Error externo 
1 Error interno 


Byte 0 


0 Fallo en módulo 
7 0 
6 0 
5 0 
4 Información de canal existente 
3 
2 
1 


Byte 1 


0 


 
Clases de módulos (v. tabla "Identificadores de las clases de módulo" 
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Clases de módulo 
La tabla siguiente muestra los identificadores de las clases de módulo (bits 0 a 3 en el 
byte 1).  


Tabla B- 2 Identificadores de las clases de módulo 


Identificador Clase de módulo 
0101 Módulo analógico 
0110 CPU 
1000 Módulo de función 
1100 CP 
1111 Módulo digital 
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B.3 Datos de diagnóstico de los módulos de entradas digitales a partir 
del byte 2 


Vista general 
A continuación se describen la estructura y el contenido de los distintos bytes de los datos 
de diagnóstico para los módulos de entradas digitales especiales. Por lo general rige lo 
siguiente: si aparece un error se deberá poner a "1" el bit correspondiente. 


El apartado "Diagnóstico de los módulos" contiene una descripción de las posibles causas 
de los fallos con los remedios correspondientes aparece. 


Bytes 2 y 3 del SM 421; DI 16 x DC 24 V 


Tabla B- 3 Bytes 2 y 3 de los datos de diagnóstico del SM 421; DI 16 x DC 24 V 


byte bits Significado 
7 0 
6 0 
5 0 
4 Fallo en alimentación interna del módulo 
3 0 
2 Estado operativo 0: RUN; 1: STOP 
1 0 


Byte 2 


0 0 
7 0 
6 Alarma de proceso perdida 
5 0 
4 0 
3 0 
2 Error EPROM  
1 0 


Byte 3 


0 0 
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Bytes 4 a 8 del SM 421; DI 16 x DC 24 V 


Tabla B- 4 Bytes 4 a 8 de los datos de diagnóstico de SM 421; DI 16 x DC 24 V 


byte bits Significado 
7 0 
6 
5 
4 
3 
2 
1 


Byte 4 


0 


Tipo de canal B#16#70: Entrada digital 


7 
 
 
 
 
 
 


Byte 5 


0 


Cantidad de bits de diagnóstico que emite el módulo por canal: long. 8 bits 


7 
 
 
 
 
 
 


Byte 6 


0 


Cantidad de canales similares de un módulo: 16 canales 


5 Fallo de canal 7 
6 Fallo de canal 6 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 1 


Byte 7 


0 Fallo de canal 0 
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byte bits Significado 
7 Fallo de canal 15 
6 Fallo de canal 14 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 9 


Byte 8 


0 Fallo de canal 8 


Bytes 9 a 24 del SM 421; DI 16 x DC 24 V 
Desde el byte 9 hasta el byte 24 contiene el registro 1 los datos de diagnóstico específicos 
de canal. La figura siguiente muestra la ocupación del byte de diagnóstico para un canal del 
módulo. 


Tabla B- 5 Byte de diagnóstico para un canal de SM 421; DI 16 x DC 24 V 


byte bits Significado 
7 0 
6 0 
5 falta alimentación sensores 
4 Rotura de hilo 
3 0 
2 0 
1 0 


Byte 9 - 24 


0 Error de configuración/parametrización 
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Bytes 2 y 3 del SM 421; DI 16 x UC 24/60 V 


Tabla B- 6 Bytes 2 y 3 de los datos de diagnóstico de SM 421; DI 16 x UC 24/60 V 


byte bits Significado 
7 0 
6 0 
5 0 
4 0 
3 0 
2 Estado operativo 0: RUN; 1: STOP 
1 0 


Byte 2 


0 0 
7 0 
6 Alarma de proceso perdida 
5 0 
4 0 
3 0 
2 Error EPROM 
1 0 


Byte 3 


0 0 


Bytes 4 a 8 del SM 421; DI 16 x UC 24/60 V 


Tabla B- 7 Bytes 4 a 8 de los datos de diagnóstico de SM 421; DI 16 x UC 24/60 V 


byte bits Significado 
7 0 
6 
5 
4 
3 
2 
1 


Byte 4 


0 


Tipo de canal B#16#70: Entrada digital 


7 
 
 
 
 
 
 


Byte 5 


0 


Cantidad de bits de diagnóstico que emite el módulo por canal: long. 8 bits 
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byte bits Significado 
7 
 
 
 
 
 
 


Byte 6 


0 


Cantidad de canales similares de un módulo: 16 canales 


7 Fallo de canal 7 
6 Fallo de canal 6 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 1 


Byte 7 


0 Fallo de canal 0 
7 Fallo de canal 15 
6 Fallo de canal 14 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 9 


Byte 8 


0 Fallo de canal 8 


Bytes 9 a 24 del SM 421; DI 16 x UC 24/60 V 
Desde el byte 9 hasta el byte 24 contiene el registro 1 los datos de diagnóstico específicos 
de canal. La figura siguiente muestra la ocupación del byte de diagnóstico para un canal del 
módulo. 


Tabla B- 8 Byte de diagnóstico para un canal de SM 421; DI 16 x DC 24 V 


byte bits Significado 
7 0 
6 0 
5 0 
4 Rotura de hilo 
3 0 
2 0 
1 0 


Byte 9 -24 


0 Error de configuración/parametrización 
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B.4 Datos de diagnóstico de los módulos de salidas digitales a partir del 
byte 2 


Vista general 
A continuación se describen la estructura y el contenido de los distintos bytes de los datos 
de diagnóstico para los módulos de salidas digitales especiales. Por lo general rige lo 
siguiente: si aparece un error se deberá poner a "1" el bit correspondiente. 


En el capítulo correspondiente al módulo especial encontrará una descripción de las 
posibles causas de los fallos con los remedios correspondientes. 


Bytes 2 y 3 del SM 422; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 


Tabla B- 9 Bytes 2 y 3 de los datos de diagnóstico de SM 422; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 0 
5 0 
4 0 
3 0 
2 Estado operativo 0: RUN; 1: STOP 
1 0 


Byte 2 


0 0 
7 0 
6 0 
5 0 
4 0 
3 0 
2 Error de EPROM 
1 0 


Byte 3 


0 0 
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Bytes 4 a 8 del SM 422; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 


Tabla B- 10 Bytes 4 a 8 de los datos de diagnóstico de SM 422; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 
5 
4 
3 
2 
1 


Byte 4 


0 


Tipo de canal B#16#72: Salida digital 


7 
 
 
 
 
 
 


Byte 5 


0 


Cantidad de bits de diagnóstico que emite el módulo por canal: long. 8 bits 


7 
 
 
 
 
 
 


Byte 6 


0 


Cantidad de canales similares de un módulo: 16 canales 


7 Fallo de canal 7 
6 Fallo de canal 6 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 1 


Byte 7 


0 Fallo de canal 0 
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Byte Bit Significado 
7 Fallo de canal 15 
6 Fallo de canal 14 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 9 


Byte 8 


0 Fallo de canal 8 


Bytes 9 a 24 del SM 421; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 
Desde el byte 9 hasta el byte 24 el registro 1 contiene los datos de diagnóstico específicos 
de canal. La figura siguiente muestra la ocupación del byte de diagnóstico para un canal del 
módulo. 


Tabla B- 11 Byte de diagnóstico para un canal de SM 422; DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 Falta tensión de carga externa  
5 0 
4 0 
3 Cortocircuito con M 
2 0 
1 0 


Bytes 9 - 24 


0 Error de configuración/parametrización 
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Bytes 2 y 3 del SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 


Tabla B- 12 Bytes 2 y 3 de los datos de diagnóstico de SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 0 
5 0 
4 Fallo en alimentación interna del módulo 
3 0 
2 Estado operativo 0: RUN; 1: STOP 
1 0 


Byte 2 


0 0 
7 0 
6 0 
5 0 
4 0 
3 0 
2 Error de EPROM 
1 0 


Byte 3 


0 0 


Bytes 4 a 10 del SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 


Tabla B- 13 Bytes 4 a 10 de los datos de diagnóstico de SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 
5 
4 
3 
2 
1 


Byte 4 


0 


Tipo de canal B#16#72: Salida digital 


7 
 
 
 
 
 
 


Byte 5 


0 


Cantidad de bits de diagnóstico que emite el módulo por canal: long. 8 bits 
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Byte Bit Significado 
7 
 
 
 
 
 
 


Byte 6 


0 


Cantidad de canales similares de un módulo: 32 canales 


7 Fallo de canal 7 
6 Fallo de canal 6 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 1 


Byte 7 


0 Fallo de canal 0 
7 Fallo de canal 15 
6 Fallo de canal 14 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 9 


Byte 8 


0 Fallo de canal 8 
7 Fallo de canal 23 
6 Fallo de canal 22 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 17 


Byte 9 


0 Fallo de canal 16 
7 Fallo de canal 31 
6 Fallo de canal 30 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 25 


Byte 10 


0 Fallo de canal 24 
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Bytes 11 a 42 del SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 
Desde el byte 11 hasta el byte 42 contiene el registro 1 los datos de diagnóstico específicos 
de canal. La figura siguiente muestra la ocupación del byte de diagnóstico para un canal del 
módulo. 


Tabla B- 14 Byte de diagnóstico para un canal de SM 422; DO 32 x DC 24 V/0,5 A 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 Falta tensión de carga externa  
5 0 
4 Rotura de hilo 
3 Cortocircuito con M 
2 Cortocircuito con L+ 
1 0 


Byte 11 -42 


0 Error de configuración/parametrización 


Bytes 2 y 3 del SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A 


Tabla B- 15 Bytes 2 y 3 de los datos de diagnóstico de SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 0 
5 0 
4 0 
3 0 
2 Estado operativo 0: RUN; 1: STOP 
1 0 


Byte 2 


0 0 
7 0 
6 0 
5 0 
4 0 
3 0 
2 Error de EPROM 
1 0 


Byte 3 


0 0 
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Bytes 4 a 8 del SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A 


Tabla B- 16 Bytes 4 a 8 de los datos de diagnóstico de SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 
5 
4 
3 
2 
1 


Byte 4 


0 


Tipo de canal B#16#72: Salida digital 


7 
 
 
 
 
 
 


Byte 5 


0 


Cantidad de bits de diagnóstico que emite el módulo por canal: long. 8 bits 


7 
 
 
 
 
 
 


Byte 6 


0 


Cantidad de canales similares de un módulo: 16 canales 


7 Fallo de canal 7 
6 Fallo de canal 6 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 1 


Byte 7 


0 Fallo de canal 0 
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Byte Bit Significado 
7 Fallo de canal 15 
6 Fallo de canal 14 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 9 


Byte 8 


0 Fallo de canal 8 


Bytes 9 a 24 del SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A 
Desde el byte 9 hasta el byte 24 el registro 1 contiene los datos de diagnóstico específicos 
de canal. La figura siguiente muestra la ocupación del byte de diagnóstico para un canal del 
módulo. 


Tabla B- 17 Byte de diagnóstico para un canal de SM 422; DO 16 x AC 20-120 V/2 A 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 0 
5 Fusible disparado  
4 0 
3 0 
2 0 
1 0 


Bytes 9 - 24 


0 Error de configuración/parametrización 
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B.5 Datos de diagnóstico de los módulos de entradas analógicas a 
partir del byte 2 


Vista general 
A continuación se describen la estructura y el contenido de los distintos bytes de los datos 
de diagnóstico para los módulos de entradas analógicas especiales. Por lo general rige lo 
siguiente: si aparece un error se deberá poner a "1" el bit correspondiente. 


En el capítulo correspondiente al módulo especial encontrará una descripción de las 
posibles causas de los fallos con los remedios correspondientes. 


Bytes 2 y 3 del SM 431; AI 16 x 16 Bit 


Tabla B- 18 Bytes 2 y 3 de los datos de diagnóstico de SM 431; AI 16 x 16 Bit 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 0 
5 0 
4 0 
3 0 
2 Estado operativo 0: RUN; 1: STOP 
1 0 


Byte 2 


0 Adaptador de margen erróneo o falta 
7 0 
6 Alarma de proceso perdida 
5 0 
4 Error CDA/CAD 
3 Error de RAM 
2 Error de EPROM 
1 0 


Byte 3 


0 0 
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Bytes 4 a 8 del SM 431; AI 16 x 16 Bit 


Tabla B- 19 Bytes 4 a 8 de los datos de diagnóstico del SM 431; AI 16 x 16 Bit 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 
5 
4 
3 
2 
1 


Byte 4 


0 


Tipo de canal B#16#71: Entrada analógica 


7 
 
 
 
 
 
 


Byte 5 


0 


Cantidad de bits de diagnóstico que emite el módulo por canal: long. 8 bits 


7 
 
 
 
 
 
 


Byte 6 


0 


Cantidad de canales similares de un módulo: 16 canales 


7 Fallo de canal 7 
6 Fallo de canal 6 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 1 


Byte 7 


0 Fallo de canal 0 
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Byte Bit Significado 
7 Fallo de canal 15 
6 Fallo de canal 14 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 9 


Byte 8 


0 Fallo de canal 8 


Bytes 9 a 24 del SM 431; AI 16 x 16 Bit 
Desde el byte 9 hasta el byte 24 el registro 1 contiene los datos de diagnóstico específicos 
de canal. La figura siguiente muestra la ocupación del byte de diagnóstico para un canal del 
módulo. 


Tabla B- 20 Byte de diagnóstico para un canal de SM 431; AI 16 x 16 Bit 


Byte Bit Significado 
7 Rebase por exceso  
6 Rebase por defecto 
5 Error en el canal de referencia 
4 Rotura de hilo 
3 Cortocircuito con M 
2 0 
1 0 


Byte 9 -24 


0 Error de configuración/parametrización 
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Bytes 2 y 3 del SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 


Tabla B- 21 Bytes 2 y 3 de los datos de diagnóstico del SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 0 
5 0 
4 0 
3 0 
2 Estado operativo 0: RUN; 1: STOP 
1 0 


Byte 2 


0 0 
7 0 
6 Alarma de proceso perdida 
5 0 
4 Error CDA/CAD 
3 0 
2 Error de EPROM 
1 0 


Byte 3 


0 0 


Bytes 4 a 7 del SM 431; AI 8 x RTD  x 16 Bit 


Tabla B- 22 Bytes 4 a 7 de los datos de diagnóstico de SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 
5 
4 
3 
2 
1 


Byte 4 


0 


Tipo de canal B#16#71: Entrada analógica 


7 
 
 
 
 
 
 


Byte 5 


0 


Cantidad de bits de diagnóstico que emite el módulo por canal: long. 16 bits 
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Byte Bit Significado 
7 
 
 
 
 
 
 


Byte 6 


0 


Cantidad de canales similares de un módulo: 8 canales 


7 Fallo de canal 7 
6 Fallo de canal 6 
5 ... 
4 ... 
3 ... 
2 ... 
1 Fallo de canal 1 


Byte 7 


0 Fallo de canal 0 
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Bytes 8 a 23 del SM 431; AI 8 x RTD  x 16 Bit 
Desde el byte 8 hasta el byte 23 el registro 1 contiene los datos de diagnóstico específicos 
de canal. La tabla siguiente muestra la ocupación del byte de diagnóstico par (bytes 8, 10, 
..., 22) para un canal del módulo. 


Tabla B- 23 Byte de diagnóstico par para un canal de SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 


Byte Bit Significado 
7 Rebase por exceso  
6 Rebase por defecto 
5 0 
4 Rotura de hilo 
3 0 
2 0 
1 0 


Bytes 8 -23 
par 


0 Error de configuración/parametrización 


La tabla siguiente muestra la ocupación del byte de diagnóstico impar (bytes 9, 11, ..., 23) 
para un canal del módulo. 


Tabla B- 24 Byte de diagnóstico impar para un canal de SM 431; AI 8 x RTD x 16 Bit 


Byte Bit Significado 
7 La calibración del usuario no corresponde a la parametrización 
6 Conductor abierto de la fuente de alimentación 
5 0 
4 Rebase del margen por defecto o por exceso 
3 Tiempo de ejecución calibrado erróneamente 
2 Conductor abierto hacia - 
1 Conductor abierto hacia + 


Bytes 8 -23 
impar 


0 Conexión del usuario no cableada 
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Bytes 2 y 3 del SM 431; AI 8 x 16 Bit 


Tabla B- 25 Bytes 2 y 3 de los datos de diagnóstico de SM 431; AI 8 x 16 Bit 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 0 
5 0 
4 0 
3 0 
2 Estado operativo 0: RUN; 1: STOP 
1 0 


Byte 2 


0 Termopar conectado erróneamente 
7 0 
6 Alarma de proceso perdida 
5 0 
4 Error CDA/CAD 
3 Error de RAM 
2 Error de EPROM 
1 0 


Byte 3 


0 0 


Bytes 4 a 7 del SM 431; AI 8 x 16 Bit 


Tabla B- 26 Bytes 4 a 7 de los datos de diagnóstico del SM 431; AI 8 x 16 Bit 


Byte Bit Significado 
7 0 
6 
5 
4 
3 
2 
1 


Byte 4 


0 


Tipo de canal B#16#71: Entrada analógica 


7 
 
 
 
 
 
 


Byte 5 


0 


Cantidad de bits de diagnóstico que emite el módulo por canal: long. 16 bits 







Datos de diagnóstico de los módulos de señales  
B.5 Datos de diagnóstico de los módulos de entradas analógicas a partir del byte 2 


 Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
470 Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 


Byte Bit Significado 
7 
 
 
 
 
 
 


Byte 6 


0 


Cantidad de canales similares de un módulo: 8 canales 


7 Fallo de canal 7 
6 Fallo de canal 6 
5 ...... 
4 ...... 
3 ...... 
2 ...... 
1 Fallo de canal 1 


Byte 7 


0 Fallo de canal 0 


Bytes 8 a 23 del SM 431; AI 8  x 16 Bit 
Desde el byte 8 hasta el byte 23 el registro 1 contiene los datos de diagnóstico específicos 
de canal. La tabla siguiente muestra la ocupación del byte de diagnóstico par (bytes 8, 10, 
..., 22) para un canal del módulo. 


Tabla B- 27 Byte de diagnóstico par para un canal de SM 431; AI x 16 Bit 


Byte Bit Significado 
7 Rebase por exceso 
6 Rebase por defecto 
5 Error en el canal de referencia 
4 Rotura de hilo 
3 0 
2 0 
1 0 


Bytes 8 -23 
pares 


0 Error de configuración/parametrización 
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La tabla siguiente muestra la ocupación del byte de diagnóstico impar (bytes 9, 11, ..., 23) 
para un canal del módulo. 


Tabla B- 28 Byte de diagnóstico impar para un canal de SM 431; AI 8 x 16 Bit 


Byte Bit Significado 
7 La calibración del usuario no corresponde a la parametrización 
6 0 
5 0 
4 0 
3 Tiempo de ejecución calibrado erróneamente 
2 0 
1 0 


Bytes 8 -23 
impar 


0 0 
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Accesorios y repuestos C
C.1 Accesorios y repuestos 


Accesorios y repuestos        
 


Accesorio - repuesto Referencia 
para bastidores 
Rueda de números para rotulación de slots C79165-Z1523-A22 
Tapas de slot de repuesto (10 unidades) 6ES7490-1AA00-0AA0 
para fuentes de alimentación 
Conector de repuesto para PS 405 (DC) 6ES7490-0A00-0AA0 
Conector de repuesto para PS 407 (AC) 6ES7490-0AB00-0AA0 
Pila tampón 6ES7971-0BA00 
para módulos digitales/analógicos 
Lámina (10x) para proteger tiras de rotulación de SM 6ES7492-2XX00-0AA0 
Caperuza para fusible AC 6ES7422-0XX00-7AA0 
Adaptador de margen para módulos analógicos 6ES7974-0AA00-0AA0 
Conector frontal, bornes de tornillo 6ES7492-1AL00-0AA0 
Conector frontal, bornes de resorte 6ES7492-1BL00-0AA0 
Conector frontal, terminales tipo pinza 6ES7492-1CL00-0AA0 
Tapa para conector frontal, 5 unidades 6ES7492-2XL00-0AA0 
Tenaza para engastar terminales tipo pinza 6XX3 071 
Terminales tipo pinza (embalaje con 250 unidades) 6XX3 070 
Herramienta para extraer terminales tipo pinza 6ES5 497-8MA11 
Fusibles, 8A, rápido  


 Wickmann 194-1800-0 


 Schurter SP001.1013 


 Littelfuse 217.008 


Láminas de rotulación para conector frontal, petrol 6ES7492-2AX00-0AA0 
Láminas de rotulación para conector frontal, claras 6ES7492-2BX00-0AA0  
Láminas de rotulación para conector frontal, amarillo 6ES7492-2CX00-0AA0  
Láminas de rotulación para conector frontal, rojo 6ES7492-2DX00-0AA0 
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Accesorio - repuesto Referencia 
para módulos IM 
Conector final para IM 461– 6ES7461-0AA00-7AA0 
Conector final para IM 461– 6ES7461-1AA0-7AA0 
Conector final para IM 461– 6ES7461-3AA00-7AA0 
IM 463–, emisor, 600 m a IM 314 de S5 6ES7463-2AA00-0AA0 
IMmit K, 0,75 m 6ES7468-1AH50-0AA0 
IMmit K, 1,5 m 6ES7468-1BB50-0AA0 
IMmit K, 5 m 6ES7468-1BF00-0AA0 
IMmit K, 10 m 6ES7468-1CB00-0AA0 
IMmit K, 25 m 6ES7468-1CC50-0AA0 
IMmit K, 50 m 6ES7468-1CF00-0AA0 
IMmit K, 100 m 6ES7468-1DB00-0AA0 
IMmit transferencia de corriente, 0,75 m 6ES7468-3AH50-0AA0 
IMmit transferencia de corriente, 1,5 m 6ES7468-3BB50-0AA0 
Paquete con adaptadores para IM 467 FO 6ES7195-1BE00-0XA0 
Paquete con conectores Simplex y juegos de pulido para IM 467 
FO 


6GK1901-0FB00-0AA0 


para acoplamiento / conexión 
Perfil soporte normalizado 35 mm 6ES5710-8MA... 
PROFIBUS 6XV1830-0BH10 


6XV1830-3BH10 
PROFIBUS 6XV1830-0BH10 
PROFIBUS 6XV1830-3BH10 
PROFIBUS sin PG 6ES7972-0BA00-0XA0 
PROFIBUS con PG 6ES7972-0BB10-0XA0 
PROFIBUS sin PG, salida de cable inclinada 6ES7972-0BA40-0X40 
PROFIBUS con PG, salida de cable inclinada 6ES7972-0BB40-0X40 
PROFIBUSRS 485 6GK1500-0AA00 


6GK1500-0AB00 
6GK1500-0DA00 


PC/MPI(5 m) 6ES7901-2BF00-0AA0 
para bandeja de ventiladores 
Ventilador de repuesto para bandeja de ventiladores 6ES7408-1TA00-6AA0 
Filtro (10 unidades) para bandeja de ventiladores 6ES7408-1TA00-7AA0 
Vigilancia para bandeja de ventiladores 6ES7408-1TX00-6XA0 
Fuente de alimentación para bandeja de ventiladores 6ES7408-1XX00-6XA0 
Armarios 
Armario 2200 x 800 x 400 con kit de montaje para SIMATIC S7 8MC 2281-7FC11-8DA1 
Kit de montaje para SIMATIC S7 8MC 1605–BS70–AA0 
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Accesorio - repuesto Referencia 
Cables 
Cable de enlace para módulo de interconexión  


 1 m 6ES7368-3BB00-0AA0 


 2,5 m 6ES7368-3BC00-0AA0 


 5 m 6ES7368-3BF00-0AA0 


 10 m 6ES7368-3CB00-0AA0 


Caja de conector, gris  


 de 9 polos V42254-A6000-G109 


 de 15 polos V42254-A6000-G115 


 de 25 polos V42254-A6000-G125 


Caja de conector, negra  


 de 9 polos V42254-A6001-G309 


 de 15 polos V42254-A6001-G315 


 de 25 polos V42254-A6001-G325 
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Directivas relativas a la manipulación de dispositivos 
con sensibilidad electroestática (ESD) D
D.1 ESD: Componentes/dispositivos con sensibilidad electroestática? 


Definición 
Todos los módulos electrónicos están equipados con circuitos y componentes de alta escala 
de integración. Debido a su tecnología, estos dispositivos electrónicos son muy sensibles a 
las sobretensiones y, por ello, a las descargas electroestáticas. 


Los dispositivos/módulos electrónicos con sensibilidad electrostática se denominan en 
alemán EGB (Elektrostatisch Gefährdeten Bauteile/Baugruppen). Para designar a estos 
dispositivos (componentes, tarjetas, módulos) se han impuesto internacionalmente las siglas 
ESD, que en inglés significan electrostatic sensitive device. 


Los dispositivos con sensibilidad electroestática se marcan con el símbolo o pictograma de 
peligro siguiente: 


 
 


PRECAUCIÓN  
Los dispositivos con sensibilidad electroestática pueden ser destruidos por tensiones muy 
inferiores al límite de percepción humana. Este tipo de tensiones ya aparecen cuando se 
toca un componente o las conexiones eléctricas de un módulo o tarjeta sin haber tomado 
la precaución de eliminar previamente la electricidad estática acumulada en el cuerpo. En 
general, el defecto ocasionado por tales sobretensiones en un módulo o tarjeta no se 
detecta inmediatamente, pero se manifiesta al cabo de un período de funcionamiento 
prolongado. 
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D.2 Carga electroestática de personas 


Carga 
Toda persona que no esté unida al potencial de su entorno puede cargarse de manera 
electroestática. 


Los valores dados en la figura constituyen los valores máximos de tensiones 
electroestáticas a los que puede cargarse un operador que entre en contacto con las 
materias presentes en dicho gráfico. Estos valores concuerdan con los concretados en la 
norma IEC 61000-4-2. 
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(1) Tensión en kV 
(2) Material sintético 
(3) Lana 
(4) Material antiestático, p.ej. madera u hormigón 
(5) Humedad relativa en % 


Figura D-1 Tensiones electrostáticas a las que se puede cargar un operador 
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D.3 Medidas de protección básicas contra las descargas 
electroestáticas 


Puesta a tierra adecuada 
Al manipular dispositivos con sensibilidad electroestática, asegúrese de que las personas, el 
puesto de trabajo y el embalaje disponen de una conexión correcta a tierra. De esta forma 
se evitan las cargas estáticas. 


Evitar contactos directos 
En principio, sólo podrán tocarse los dispositivos con sensibilidad electroestática cuando ello 
sea imprescindible (p.ej. durante los trabajos de mantenimiento). Agarrar los dispositivos de 
forma que no se toquen los terminales (patillas, etc.) ni las pistas conductoras del circuito 
impreso. Se evita así que la energía de la descarga alcance a los elementos sensibles y los 
dañe. 


Antes de efectuar mediciones en un módulo o tarjeta, debe descargar su cuerpo 
electroestáticamente. Para ello debe tocar algún objeto conductor puesto a tierra. Utilice 
únicamente aparatos de medición puestos a tierra. 
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Lista de abreviaturas E
E.1 E_Índice de abreviaciones 


Tabla de abreviaciones 
 


Abreviaturas Explicación 
c.a. Corriente alterna (alternating current) 
CAD Conversor analógico-digital 
AI Entrada analógica (analog input) 
AO Salida analógica (analog output) 
AS Sistema de automatización 
AWL Lista de instrucciones (modo de representación en STEP 7) 
BAF Fallo de batería 
BUS1F; BUS2F LED fallo de bus en MPI/interfaz Profibus-DP 1 ó 2 
CH Canal (chanel) 
COMP Borne de compensación 
CP Procesador de comunicaciones (communication processor) 
CPU Unidad central del autómata programable (central processing unit) 
CR Bastidor (central rack) 
CDA Conversor digital-analógico 
DB Bloque de datos 
c.c. Tensión continua (direct current) 
DI Entrada digital (digital input) 
DO Salida digital (digital output) 
EGB Dispositivos con sensibilidad electroestática 
CEM) Compatibilidad electromagnética 
EEPROM electrically erasable programmable read-only memory 
EPROM erasable programmable read-only memory 
ER Bastidor (rack de ampliación) 
EV Retardo de entrada 
EWS aplicar valor sustitutivo 
EXM Módulo de ampliación (extension module) 
EXTF LED de fallo externo 
FB Bloque de función 
FC Función 
FEPROM flash erasable programmable read only memory 
FM Módulo de función 
FRCE Forzado permanente 
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Abreviaturas Explicación 
FUP Plan de función 
GD Comunicación de datos global 
GV Alimentación del captador 
IC Conductor de corriente constante 
IFM1F; IFM2F LED de fallo en submódulo interfaz 1/2 
IM Módulo de interconexión (interface module) 
INTF LED de fallo interno 
IP Periferia inteligente 
L+ Conexión de fuente de alimentación 24 V c.c. 
LWH Conservar último valor vigente 
LWL Cable de fibra óptica 
KOP Plan de contactos 
M Masa 
M+ Conductor de medición positivo 
M- Conductor de medición negativo 
MANA Potencial de referencia del circuito de medición analógico 
MPI Interfaz multipunto (multipoint interface) 
MRES Posición del selector para el borrado total de la CPU (master reset) 
MSTR Maestro 
OB Bloque de organización 
OP Panel de operador (operator panel) 
OS Panel de operador (operator system) 
PAA Imagen de proceso de las salidas 
PAE Imagen de proceso de las entradas 
PG Unidad de programación 
PS Fuente de alimentación (power supply) 
QI Salida analógica tipo intensidad (output current) 
QV Salida analógica tipo tensión (output voltage) 
RAM random access memory 
REDF Pérdida de redundancia/error de redundancia 
RL Resistencia de carga 
S + Línea de sensor (positiva) 
S - Línea de sensor (negativa) 
SCL Lenguaje de programación similar a Pascal (structured control language) 
SFB Bloque de función del sistema 
SFC Función del sistema 
SM Módulo de señales (signal module) 
PLC Autómatas programables 
SZL Lista de estado de sistema 
TD Panel de operador (text display) 
TR Transductor (transducer) 
c.u. Corriente universal (universal current) 
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Abreviaturas Explicación 
UR Bastidor (universal rack) 
UCM Tensión en modo común (common mode) 
UH Tensión auxiliar 
Uiso Diferencia de potencial entre MANA y la tierra local 
USR User 
Vs Tensión sensores 
VZ Signo 
ZG Aparato central 
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Glosario 


Acoplamiento punto a punto 
En un acoplamiento punto a punto están interconectadas físicamente tan sólo dos 
estaciones. Se recurre a este tipo de enlace de comunicación cuando no resulte oportuno 
utilizar una red de comunicación, o bien p. ej. para acoplar interlocutores "heterogéneos" 
(p.ej. un PLC con un ordenador de proceso). 


Actuación de fusible 
Parámetro de STEP 7 para módulos de salidas digitales. Si está activado este parámetro, el 
módulo detecta la actuación de uno o varios fusibles. Con la parametrización 
correspondiente se dispara una → alarma de diagnóstico. 


Adaptador del rango de medida 
Los adaptadores del rango de medida se insertan en los módulos de entradas analógicas 
para adaptarlos a diferentes rangos de medida. 


Ajuste estándar 
El ajuste estándar es un ajuste básico lógico que se utiliza siempre que no se indique un 
valor diferente. 


Alarma 
SIMATIC S7 distingue 28 prioridades distintas que regulan la ejecución del  


programa de usuario. Estas prioridades incluyen, entre otros, las alarmas (p.ej. alarmas de 
proceso). Cuando se presenta una alarma, el sistema operativo llama automáticamente a un 
bloque de organización asignado, donde el usuario puede programar la reacción deseada 
(p.ej. en un FB). 


Alarma de diagnóstico 
Los módulos aptos para diagnóstico notifican los errores del sistema detectados a la → CPU 
por medio de alarmas de diagnóstico. El sistema operativo del CPU llama al OB 82 en cada 
alarma de diagnóstico. 
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Alarma de proceso 
Una alarma de proceso es activada por módulos que disparan alarmas debido a 
determinados eventos que aparecen en el proceso (rebase por exceso o por defecto de un 
valor límite; el módulo ha concluido la conversión cíclica de sus canales).  


La alarma de proceso se notifica a la CPU. Según la prioridad de dicha alarma, se procesa 
entonces el → bloque de organización asignado. 


Alisamiento 
Parámetro de STEP 7 para módulos de entradas analógicas. Los valores medidos se 
suavizan mediante un filtrado digital. Es posible elegir específicamente para cada módulo 
entre alisamiento desactivado, débil, medio e intenso. Cuanto más intenso sea el 
alisamiento, tanto mayor será la constante de tiempo del filtro digital. 


Aparato central 
Un S7-400 comprende un aparato central al que pueden estar asignados aparatos de 
ampliación. El aparato central es el bastidor que incorpora la → CPU.  


Arranque en caliente 
Rearranque tras un fallo de red, mediante un conjunto de datos dinámicos programado por 
el usuario y una sección del programa de usuario establecida en el sistema.  


Un arranque en caliente se identifica activando un bit de estado o bien con otros medios 
legibles por el programa de usuario, indicando que el paro del sistema de automatización 
debido a un fallo de red se se ha detectado en el estado operativo RUN. 


Arranque en frío 
→ Rearranque del sistema de automatización y del correspondiente programa de usuario 
tras restablecer los valores predeterminados de todos los datos dinámicos (variables de la 
imagen de entradas/salidas, registros internos, temporizadores, contadores, etc. y las 
respectivas secciones del programa).  


Un arranque en frío se puede iniciar automáticamente (p. ej. tras un corte de red, una 
pérdida de informaciones en las áreas de memoria dinámicas, etc.). 


Bloque de datos 
Los bloques de datos (DB) son áreas de datos del programa de usuario que contienen datos 
de la aplicación. Existen bloques de datos globales a los que se puede acceder desde todos 
los bloques lógicos, así como bloques de datos de instancia asignados a una determinada 
llamada de FB. 
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Bloque de función  
Un bloque de función (FB) es según la norma IEC 1131-3 un → bloque lógico con → datos 
estáticos. Puesto que un FB dispone de una memoria, se puede acceder a sus parámetros 
(p. ej. salidas) desde cualquier punto del programa de usuario. 


Borrado total 
En el borrado total se borran las siguientes memorias de la CPU: memoria de trabajo, área 
de lectura/escritura de la memoria de carga, memoria de sistema. 


Se conservan los parámetros MPI y el búfer de diagnóstico. 


Búfer de diagnóstico 
El búfer de diagnóstico es un área de memoria respaldada en la CPU en la que se 
depositan los eventos de diagnóstico en el orden en que van apareciendo. 


Para solucionar los errores, el usuario puede leer la causa exacta del error en el búfer de 
diagnóstico con STEP 7 (comando de menú "Sistema de destino -> Información del 
módulo"). 


Bus periférico 
Forma parte del → bus posterior del sistema de automatización, optimiza el intercambio 
rápido de señales entre la(s) CPU(s) y los módulos de señales.  


A través del bus periférico se transmiten datos útiles (p. ej. señales de entrada digitales de 
un módulo de señales) y datos del sistema (p. ej. registros de parámetros predeterminados 
de un módulo de señales). 


Bus posterior 
El bus posterior es un bus de datos serie a través del cual los módulos pueden comunicarse 
entre sí y recibir la tensión necesaria. El enlace entre los módulos se establece mediante 
conectores de bus. 


Cable de fibra óptica 
Un cable de fibra óptica es un medio de transmisión a base de fibra de vidrio o plástico. Los 
cables de fibra óptica son insensibles a las perturbaciones electromagnéticas y permiten 
elevadas velocidades de transferencia de datos.  


Caja de compensación 
Las cajas de compensación pueden utilizarse en módulos de entradas analógicas al medir 
la temperatura con termopares. La caja de compensación constituye un circuito equilibrador 
para compensar las fluctuaciones de temperatura en la → unión fría. 
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Carga por comunicación 
Carga de la ejecución cíclica del programa en una CPU debida a los procesos de 
comunicación. 


Para evitar que los procesos de comunicación sobrecarguen la ejecución cíclica del 
programa, es posible determinar mediante parametrización en STEP 7 la máxima carga 
admisible del ciclo debida a la comunicación. 


Circuito RC 
Conexión en serie de una resistencia óhmica y un condensador. Al desconectarse un 
consumidor se presenta en los circuitos con carga inductiva una sobretensión que puede 
originar un arco voltaico, disminuyendo así la vida útil de los contactos. Puenteando el 
contacto mediante un circuito RC se suprime dicho arco voltaico. 


Coeficiente de temperatura 
Parámetro de STEP 7 para módulos de entradas analógicas en la medición de temperatura 
con termorresistencias (RTD). El coeficiente de temperatura debe elegirse conforme a la 
termorresistencia utilizada (según la norma DIN). 


Comunicación básica S7 
Funciones de comunicación integradas en la CPU de SIMATIC S7/C7 a las que puede 
llamar el usuario. La llamada se efectúa en el programa de usuario a través de → funciones 
de sistema. El volumen de datos útiles es de hasta 76 bytes (pequeñas cantidades de 
datos). La comunicación básica S7 se efectúa vía → MPI. 


Comunicación directa 
Comunicación directa = intercambio directo de datos. El intercambio directo de datos sirve 
para asignar las áreas de direccionamiento de entrada locales de un esclavo DP inteligente 
(p. ej. CPU 315-2 con conexión a PROFIBUS DP) o de un maestro DP a las áreas de 
direccionamiento de entrada de un interlocutor PROFIBUS DP. A través de estas áreas de 
direccionamiento de entrada asignadas, el esclavo DP inteligente o el maestro DP recibe los 
datos de entrada que el interlocutor PROFIBUS DP envía a su maestro DP. 


Comunicación estándar 
Comunicación vía protocolos normalizados y estandarizados, como p. ej. PROFIBUS-DP, 
PROFIBUS-FMS. 


Comunicación S7 
Funciones de comunicación integradas en la CPU de SIMATIC S7/C7 a las que puede 
llamar el usuario. La llamada se efectúa en el programa de usuario a través de → bloques de 
función de sistema. El volumen de datos útiles es de hasta 64 kBytes (grandes cantidades 
de datos). La comunicación S7 provee una una interfaz independiente de la red entre los 
equipos SIMATIC S7/C7 y la programadora/el PC. 
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Con aislamiento galvánico 
En los módulos de entradas/salidas con separación galvánica, los potenciales de referencia 
de los circuitos de control y de carga están separados galvánicamente, p.ej. mediante 
optoacopladores, contactos de relé o transformadores. Los circuitos de entrada y de salida 
pueden estar unidos a un punto común. 


Conexión a 2, 3 ó 4 hilos 
Tipo de conexión al módulo, p. ej. de termorresistencias/resistencias al conector frontal del 
módulo de entradas analógicas o de cargas a la salida de tensión de un módulo de salidas 
analógicas. 


Conexión equipotencial 
Conexión eléctrica (conductor equipotencial) que conduce los cuerpos del material eléctrico 
y los cuerpos conductores ajenos a un potencial igual o aproximadamente igual, con objeto 
de impedir las tensiones perturbadoras o peligrosas entre estos cuerpos. 


CP 
→ Procesador de comunicaciones 


Datos de diagnóstico 
Todos los eventos de diagnóstico ocurridos se agrupan en la CPU y se registran en el → 
búfer de diagnóstico. Si existe un OB de tratamiento de errores, éste se activa. 


Datos estáticos 
Los datos estáticos son los que se utilizan exclusivamente en un → bloque de función. Estos 
datos se almacenan en un bloque de datos de instancia perteneciente al bloque de función. 
Los datos almacenados en el bloque de datos de instancia se conservan hasta la próxima 
llamada del bloque de función. 


Datos locales 
Los datos locales son los datos asignados a un → bloque lógico, incluidos en su → sección 
de declaración o en su declaración de variable. Estos datos comprenden (según el bloque): 
parámetros formales, → datos estáticos, → datos temporales. 


Datos temporales 
Los datos temporales son → datos locales de un bloque que se depositan en la pila LSTACK 
durante la ejecución del bloque, no estando disponibles una vez terminada su ejecución. 
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Declaración 
Determinación de variables (p. ej. parámetros o datos locales de un bloque) con su nombre, 
tipo de datos, comentario, etc. 


Desforzar 
→ Forzado permanente 


Diagnóstico 
Término genérico para el → diagnóstico del sistema, diagnóstico de errores de proceso y 
diagnóstico definido por el usuario. 


Diagnóstico de sistema 
Por diagnóstico de sistema se entiende la detección, evaluación y notificación de fallos que 
ocurren en el sistema de automatización. Tales anomalías pueden consistir p.ej. en errores 
de programa o fallos en los módulos. Los errores de sistema se pueden visualizar mediante 
indicadores LED, o bien en STEP 7. 


Dirección 
Una dirección identifica un operando determinado o un área de operandos. Ejemplos: 
entrada E 12.1; palabra de marcas MW 25; bloque de datos DB 3. 


Equidistancia 
Por "equidistancia" se entiende un ciclo del bus DP con una precisión de pocos µs, 
configurable mediante STEP 7. 


Error de linealidad 
El error de linealidad indica la desviación máxima del valor de medida o de salida de la 
relación de la curva ideal entre la señal de medida o de salida y el valor digital. Se indica en 
tantos por ciento y se refiere al rango nominal del módulo analógico. 


Error de temperatura 
El error de temperatura identifica la deriva causada en los valores de medición/salida por la 
modificación de la temperatura ambiente del módulo analógico. Se indica en tantos por 
ciento por cada grado Kelvin y se refiere al rango nominal del módulo analógico. 
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Error en el canal de referencia 
Parámetro de STEP 7 para módulos de entradas analógicas. Este parámetro libera el 
mensaje colectivo de error de la unión fría al utilizar termopares. Al utilizar termopares se 
presenta un error de canal de referencia: 


● si ha ocurrido un error (p. ej. rotura de hilo) en un canal de referencia al que está 
conectada una termorresistencia (RTD) (canal 0) para compensar la desviación de 
temperatura 


● si la → temperatura de referencia está fuera del rango admisible 


Todo canal de entrada que tenga asignado el punto de comparación "RTD en canal 0" tiene 
un error de canal de referencia en el caso descrito arriba, por lo que la temperatura medida 
no se compensa. 


Error por temperatura de la compensación interna 
El error por temperatura de la compensación interna sólo se produce en la medición de 
termopares. Caracteriza el error que debe considerarse entonces adicionalmente al propio 
error de temperatura si se ha seleccionado el modo operativo "Comparación interna". Este 
error se indica o bien en tantos por ciento en referencia al rango nominal físico del módulo 
analógico o bien como valor absoluto en °C. 


Esclavo DP 
Un → esclavo que funciona en PROFIBUS según el protocolo PROFIBUS-DP se denomina 
esclavo DP. 


Estado operativo 
Los sistemas de automatización SIMATIC S7 pueden adoptar los estados operativos 
siguientes: STOP, → ARRANQUE, RUN y PARADA. 


FB 
→ Bloque de función 


FC 
→ Función 
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Forzado permanente 
La función "Forzado permanente" sobrescribe una variable (p.ej. marca, salida) con un valor 
definido por el usuario.  


Al mismo tiempo, la variable se protege contra escritura, de forma que su valor ya no se 
puede modificar desde ningún punto (es decir, tampoco en el programa de usuario). El valor 
se conserva aunque se desconecte la programadora.  


Sólo tras activar la función "Desforzar" se cancela la protección contra escritura. En este 
caso, el valor predeterminado en el programa de usuario se puede escribir nuevamente en 
la variable.  


La función "Forzado permanente" permite dejar determinadas salidas en el estado "POWER 
ON" por un período discrecional, p. ej., durante la fase de puesta en marcha, aunque no se 
cumplan las combinaciones lógicas del programa de usuario (p.ej. por no estar cableadas 
las entradas). 


FREEZE 
Comando de control que sirve para "congelar" al valor actual las entradas de los → esclavos 
DP. 


Función  
Una función (FC) es según la norma IEC 1131-3 un → bloque lógico sin → datos estáticos. 
Una función ofrece la posibilidad de transferir parámetros al programa de usuario. Por tanto, 
las funciones se adecuan para programar operaciones complejas que se repitan con 
frecuencia (p.ej. cálculos). 


Imagen de proceso 
Los estados de señal de los módulos de entradas y salidas digitales se guardan en una 
imagen de proceso de la CPU.  


Se distingue entre la imagen de proceso de las entradas y de las salidas. Antes de 
ejecutarse el programa de usuario, el sistema operativo lee la imagen de proceso de las 
entradas (PAE) de los módulos de entrada. Tras finalizar la ejecución del programa, el 
sistema operativo transfiere la imagen de proceso de las salidas (PAA) a los módulos de 
salida. 


Intensidad total 
Suma de las intensidades de todos los canales de salida de un módulo de salidas 
analógicas. 


Límite de destrucción 
Límite de la tensión/intensidad de entrada permitida. Si se excede este límite es posible que 
se degrade la precisión de medición. En caso rebasarse considerablemente el límite de 
destrucción, se podría destruir el circuito de medición interno. 
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Límite de error básico 
El límite de error básico constituye el límite de error práctico a 25 °C, en referencia al rango 
nominal del módulo analógico. 


Límite de error práctico 
El límite de error práctico constituye el error de medición o de salida del módulo analógico 
en todo el rango de temperaturas, en referencia al rango nominal del módulo analógico. 


Maestro DP 
Se trata de una estación con función de maestro en PROFIBUS DP. Todo maestro que 
opera conforme a la norma IEC 61784-1:2002 Ed1 CP 3/1 con el protocolo DP se denomina 
maestro DP. El derecho de acceso al bus, denominado "token" o testingo, se pasa siempre 
sólo de un maestro a otro. Los esclavos, en este caso esclavos DP, pueden reaccionar sólo 
cuando lo solicite un maestro. Se distinguen a este respecto:  


Maestro DP (clase 1): gestiona el tráfico de datos útiles con los esclavos DP que tiene 
asignados.  


Maestro DP (clase 2): ofrece determinados servicios, tales como: lectura de los datos de 
entrada/salida, diagnóstico, control global. 


Mantener último valor (MUV)  
El módulo mantiene el último valor emitido antes del estado operativo STOP. 


Memoria de carga 
La memoria de carga es parte integrante de un módulo programable (CPU, CP). Contiene 
los objetos (de carga) generados por la programadora. Está diseñada como Memory Card 
enchufable o como memoria integrada fijamente.  


Memoria de trabajo 
La memoria de trabajo es una → memoria RAM de la → CPU, a la que accede el procesador 
durante la ejecución del programa de usuario. 


Modo de operación 
Por modo de operación se entiende: 


1. la selección de un estado operativo de la CPU con el selector de modo o mediante la 
programadora 


2. el modo de ejecución del programa en la CPU 
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Módulo de señales 
Los módulos de señales (SM) constituyen la interfaz entre el proceso y el sistema de 
automatización. Existen módulos de entradas, módulos de salidas y módulos de 
entradas/salidas (en cada caso digitales y analógicos). 


Parámetros 
1. Variable de un → bloque lógico 


2. Variable para ajustar las Características de un módulo (una o varias por módulo). Cada 
módulo se suministra con un ajuste básico lógico de sus parámetros que el usuario 
puede modificar en STEP 7. 


Período de integración 
El tiempo de integración equivale al valor inverso de la → supresión de frecuencias 
perturbadoras en ms. 


Pila tampón 
La pila tampón garantiza el almacenamiento del → programa de usuario en la → CPU a 
prueba de fallos de red, así como la memorización → remanente de áreas de datos y 
marcas, temporizadores y contadores definidos. 


Poner a tierra 
Poner a tierra significa enlazar una pieza electroconductora con el electrodo de tierra a 
través de un sistema de puesta a tierra (una o varias piezas conductivas que hacen perfecto 
contacto con tierra). 


Potencial de referencia 
Potencial a partir del que se consideran y miden las tensiones de los circuitos eléctricos 
implicados. 


Principio de medida con codificación instantánea 
Un módulo con codificación instantánea se utiliza siempre para mediciones muy rápidas o 
magnitudes que cambien muy rápidamente. En este procedimiento, el módulo alcanza lo 
más rápidamente posible la magnitud a medir y proporciona una instantánea de la señal en 
un momento determinado. A este respecto debe considerarse que, debido a este 
procedimiento, los módulos son más "sensibles" que con el procedimiento de medida por 
integración. Por consiguiente, los fallos pueden falsear el valor medido. Al utilizar estos 
módulos es necesario obtener una señal de medición exacta, p. ej. cumpliendo 
estrictamente las directrices de montaje. 
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Principio de medida por integración 
Un módulo con procedimiento de medida por integración se utiliza siempre para las 
mediciones de duración no crítica. El tiempo de integración es inversamente proporcional a 
la frecuencia de red. Tras ajustar ésta en STEP 7, se obtiene entonces el tiempo de 
integración. Si la frecuencia de red es 50 Hz, el tiempo de integración es 20 ms ó un múltiplo 
par de ello. Como el valor medido va integrándose exactamente durante este tiempo, se 
registran siempre por lo menos uno o varios períodos enteros de la frecuencia de red 
superpuesta eventualmente a la señal de medición. El valor medio de la anomalía es 
integrado así a cero (proporción positiva del primer semiperíodo = proporción negativa del 
segundo semiperíodo), de forma que por principio se registra exclusivamente la señal útil. 


Prioridad 
El sistema operativo de una CPU S7 ofrece máx. 28 prioridades (= niveles de 
procesamiento del programa), p. ej. para la ejecución cíclica del programa, la ejecución del 
programa controlada por alarmas de proceso, etc.  


Cada prioridad tiene asignados → bloques de organización (OB), en los que el usuario 
puede programar una reacción. Por defecto, los OBs tienen diferentes prioridades en cuyo 
orden se procesan o se interrumpen mutuamente cuando se presentan varios OBs a la vez. 
El usuario puede modificar las prioridades estándar. 


Procesador de comunicaciones 
Módulo programable para tareas de comunicación, p. ej. interconexión en red o 
acoplamiento punto a punto. 


PROFIBUS DP 
Un sistema de automatización permite instalar a pie de proceso (a una distancia de hasta 23 
km) módulos digitales, analógicos e inteligentes, así como una amplia gama de aparatos de 
campo según IEC 61784-1:2002 Ed1 CP 3/1, como p. ej. accionamientos o islas de 
válvulas. 


Los módulos y aparatos de campo se conectan al sistema de automatización a través del 
bus de campo PROFIBUS DP y se direccionan como unidades periféricas centralizadas. 


Programadora 
Una programadora o unidad de programación (PG) es un ordenador personal compacto 
apto para aplicaciones industriales. La programadora está equipada completamente para 
programar los sistemas de automatización SIMATIC. 


Puesta a tierra funcional 
Puesta a tierra cuyo único fin consiste en asegurar la función prevista de un material 
eléctrico. Mediante la puesta a tierra funcional se cortocircuitan las tensiones perturbadoras 
que de lo contrario originarían interferencias inadmisibles en el material eléctrico. 
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Rearranque 
Al arrancar una CPU (p.ej. tras accionar el selector de modo o al conectar la tensión de red), 
antes de la ejecución cíclica del programa (OB 1) se procesa bien sea el OB 101 
(rearranque), el OB 100 (rearranque completo: arranque en caliente), o bien el OB 102 
(arranque en frío). Para el "rearranque" es imprescindible respaldar la CPU. 


En este caso, se conservan todas las áreas de datos (temporizadores, contadores, marcas, 
bloques de datos) y sus contenidos. La → imagen de proceso de las entradas se lee y la 
ejecución del programa de usuario de STEP 7 se prosigue en el punto en que finalizó 
cuando se interrupió por última vez (STOP, fallo de red). 


Otros modos de arranque disponibles son el → arranque en frío y el rearranque completo 
(→ arranque en caliente). 


Remanencia 
El área remanente son áreas de datos en bloques de datos así como temporizadores, 
contadores y marcas cuando su contenido no se pierde al rearrancar o al desconectar. 


Repetidor 
Material eléctrico para reforzar señales de bus y el acoplamiento de → segmentos de bus a 
través de distancias grandes. 


Repetitividad 
La repetitividad designa la diferencia máxima que aparece entre los valores medidos/de 
salida cuando se aplica la misma señal de entrada o se predetermina el mismo valor de 
salida repetidas veces. La repetitividad se refiere al rango nominal del módulo y rige para la 
fase de estabilización térmica. 


Resolución 
En los módulos analógicos, número de bits que representan el valor analógico digitalizado 
en forma binaria. La resolución depende del tipo de módulo y, en los módulos de entradas 
analógicas, del → tiempo de integración. Cuanto mayor sea el tiempo de integración, tanto 
más exacta es la resolución del valor medido. La resolución puede comprender hasta 16 
bits, incluyendo el signo. 
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Retardo a la entrada 
Parámetro de STEP 7 para módulos de entradas digitales. El retardo a la entrada sirve para 
suprimir las interferencias acopladas. Así se eliminan los impulsos perturbadores 
comprendidos entre 0 ms y el retardo a la entrada ajustado.  


El retardo a la entrada configurado está sometido a una tolerancia que puede consultarse en 
los datos técnicos del módulo. Un retardo a la entrada elevado suprime los impulsos 
perturbadores más largos, y un retardo reducido los impulsos perturbadores más breves.  


El retardo a la entrada admisible depende de la longitud del cable entre el sensor y el 
módulo. Así p.ej., para los conductores largos no apantallados hacia el sensor (de más de 
100 m) se debe ajustar un retardo a la entrada elevado. 


Rotura de hilo 
Parámetro de STEP 7. La detección de rotura de hilo se utiliza para vigilar la conexión entre 
la entrada y el sensor o la salida y el actuador. En caso de rotura de hilo, el módulo detecta 
un flujo de corriente en la entrada/salida parametrizada debidamente. 


Segmento 
→ Segmento de bus 


Selector de modo 
Con el selector de modo, el usuario puede ajustar el modo de operación actual de la CPU 
(RUN, STOP) o iniciar el borrado total de la misma (MRES). 


Shunt 
Resistencia en paralelo o de derivación en circuitos eléctricos. 


Sin aislamiento galvánico 
En los módulos de entrada/salida sin aislamiento galvánico, los potenciales de referencia de 
los circuitos de control y de carga están unidos eléctricamente. 


Sin puesta a tierra 
Sin unión galvánica a tierra 


Sistema de automatización 
Un sistema de automatización es un → autómata programable compuesto por → un aparato 
central, una CPU y diferentes módulos de entrada/salida. 
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Supresión de frecuencias perturbadoras 
Parámetro de STEP 7 para módulos de entradas analógicas. La frecuencia de la red de 
corriente alterna puede repercutir desfavorablemente en los valores medidos sobre todo al 
medir en pequeños rangos de tensión y con termopares. El usuario indica mediante este 
parámetro la frecuencia de red que predomina en su instalación. 


SYNC 
Comando de control del → maestro al → esclavo: conservar el valor momentáneo de las 
salidas. 


Temperatura de referencia 
Parámetro de STEP 7 para módulos de entradas analógicas. La temperatura de referencia 
es la temperatura existente en la unión fría al utilizar termopares. La temperatura de 
referencia permite medir correctamente la temperatura mediante termopares. Es necesario 
conocer la temperatura en la unión fría, pues los termopares capturan siempre la diferencia 
de temperatura entre el punto de medición y la unión fría. 


Tensión de respaldo externa 
Se puede obtener el mismo respaldo que con la pila tampón aplicando al conector hembra 
"EXT.-BATT." de la CPU una tensión de respaldo (tensión continua comprendida entre 5 V y 
15 V). 


La tensión de respaldo externa se requiere cuando al sustituir una fuente de alimentación 
deban almacenarse transitoriamente el programa de usuario y los demás datos (p. ej. 
marcas, temporizadores, contadores, datos del sistema, hora integrada) depositados en una 
RAM. 


Tensión en modo común 
Tensión común a todas las conexiones de un grupo que se mide entre ese grupo y un punto 
de referencia cualquiera (normalmente tierra). 


Tiempo de respuesta 
El tiempo de respuesta es el lapso que transcurre desde la detección de una señal de 
entrada hasta el cambio de estado de la señal de salida combinada con la misma. 


El tiempo de respuesta efectivo está comprendido entre un tiempo de respuesta mínimo y 
uno máximo. Al configurar una instalación se debe contar siempre con el tiempo de 
respuesta máximo. 
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Tiempo de respuesta a alarmas 
El tiempo de respuesta a alarmas es el tiempo que transcurre desde la primera aparición de 
una señal de alarma hasta la llamada de la primera instrucción en el OB de tratamiento de 
alarmas. Por lo general rige lo siguiente: tienen preferencia las alarmas de mayor prioridad. 
Es decir, el tiempo de respuesta a alarmas se prolonga en el tiempo de ejecución del 
programa para los OBs de tratamiento de alarmas de mayor prioridad y los de igual 
prioridad no procesados aún que se hubieran presentado antes (cola de espera). 


Transductor de medida a 2 ó 4 hilos 
Tipo de transductor (transductor a 2 hilos: alimentación a través de bornes de conexión del 
módulo de entradas analógicas; transductor a 4 hilos: alimentación a través de bornes 
separados del transductor) 


Unión fría 
Parámetro de STEP 7 para módulos de entradas analógicas. Mediante este parámetro se 
determina la unión fría (punto con temperatura conocida) al utilizar termopares. Las uniones 
frías pueden ser: termorresistencia en el canal 0 del módulo; → caja de compensación, 
→ temperatura de referencia. 


Valor de sustitución 
Los valores de sustitución son valores que se emiten al proceso en caso de módulos de 
salida de señales defectuosos o que se utilizan en el programa de usuario en lugar de un 
valor de proceso en caso de módulos de entrada de señales defectuosos.  


El usuario puede parametrizar los valores de sustitución en STEP 7 (conservar el valor 
antiguo, valor de sustitución 0 ó 1). Constituyen los valores que deben dar las salidas 
durante el modo STOP de la CPU. 


Velocidad de transferencia 
Velocidad a la que se transfieren los datos (en bit/s). 


Versión 
La versión sirve para distinguir los productos que tengan un número de referencia idéntico. 
La versión se incrementa en ampliaciones funcionales compatibles hacia arriba, 
modificaciones debidas a la fabricación (utilización de nuevas piezas/componentes), así 
como al eliminar fallos. 
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Emisión de radiointerferencias, 33 
Enchufar 


Cable de enlace, 394 
Ensayo 


Condiciones mecánicas del entorno, 37 
EPROM Significado, 481 
ER 


Significado, 481 
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ER1 y ER2 
Datos técnicos, 50 


ER1, ER2 
Configuración, 50 


Error 
de un módulo analógico, 224 


error CAD/CDA 
Módulo de entradas analógicas, 260 


Error de canal 
Módulo de entradas analógicas, 260 
Módulo digital, 108 


error de configuración 
Módulo de entradas analógicas, 260 


error de parametrización 
Módulo de entradas analógicas, 260 
SM 431, AI 16 x 16 Bit, 327 
SM 431, AI 8 x 16 Bit, 356 


Error de parametrización 
Indicadores, 327 
Módulo digital, 108 


Error en el canal de referencia 
comprobar, 332 
Módulo de entradas analógicas, 261 


Error EPROM 
Módulo de entradas analógicas, 260 
Módulo digital, 108 


Error externo 
Módulo de entradas analógicas, 260 


Error interno 
Módulo de entradas analógicas, 260 


Error RAM 
Módulo de entradas analógicas, 260 


Especificaciones técnicas 
SM 431, 306 
Bandeja de ventiladores AC 120/230 V, 424 
Bandeja de ventiladores DC 24 V, 427 
Canal de cables, 422 
IM 460-1 y 461-1, 379 
IM 460-4 y 461-4, 386 
IM 463-2, 404 
IM 467, 417, 418 
Repetidor RS 485, 435 
SM 431, AI 16 x 13 Bit, 306 
SM 431, AI 8 x 13 Bit, 268 
SM 431, AI 8 x 14 Bit, 277, 294 
SM 431, AI 8 x 16 Bit, 347, 362 


Esquema de conexión 
Repetidor RS 485, 433 


Esquema de conexiones y de principio 
SM 421, DI 16 x DC 24 V, 119 
SM 421, DI 16 x UC 120/230 V, 140, 144 
SM 421, DI 16 x UC 24/60 V, 134 


SM 421, DI 32 x DC 24 V, 115 
SM 421, DI 32 x UC 120 V, 148 
SM 422, DO 16 x AC 120/230 V/2 A, 178 
SM 422, DO 16 x DC 24 V/2 A, 152 
SM 422, DO 32 x DC 24 V/0,5 A, 162, 166 
SM 422, DO 8 x AC 120/230 V/5 A, 173 


Esquema de principio 
SM 431, 304 
SM 431, AI 16 x 13 Bit, 304 
SM 431, AI 8 x 14 Bit, 275, 292 
SM 431, AI 8 x 16 Bit, 345, 360 
SM 431, AI 8 x RTD x 16 Bit, 334 


Esquema de principio del módulo SM 431, AI 8 x 13 
Bit, 266 
Estado operativo 


controlar, 408 
de la CPU, 222 


Estado operativo del módulo IM, 408 
Estructura 


Bastidores, 39 
UR2-H, 44 


EV 
Significado, 481 


Evaluar 
Datos de diagnóstico, 447 


EWS 
Significado, 481 


Exigencias de seguridad 
Montaje, 30 


EXM 
Significado, 481 


EXTF 
Significado, 481 


F 
Fallo 


Tensión de alimentación, 126 
Fallo de la tensión de carga 


en el módulo analógico, 222 
Fallo de módulo 


Módulo de entradas analógicas, 260 
Módulo digital, 108 


Fallo en tensión interna 
Módulo digital, 108 


Fallo externo 
Módulo digital, 108 


Fallo interno 
Módulo digital, 108 


falta alimentación sensores 
Módulo de entradas digitales, 104 
Módulo digital, 109 
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Falta conector frontal 
Módulo de entradas analógicas, 260 
Módulo digital, 108 


Falta parametrización 
Módulo de entradas analógicas, 260 
Módulo digital, 108 


Falta tensión auxiliar 
Módulo de entradas analógicas, 260 
Módulo digital, 108 


Falta tensión de carga L+ 
Módulo de entradas digitales, 104 
Módulo de salidas digitales, 105 
Módulo digital, 109 


FB 
Significado, 481 


FC 
Significado, 481 


FEPROM 
Significado, 481 


Firmware, 409 
Flanco, 104 
FM 


Homologación, 29 
Significado, 481 


FRCE 
Significado, 481 


Fuente de alimentación 
PS 405 10A, 90, 92 
PS 405 10A R, 90, 92 
PS 405 20A, 94, 96 
PS 405 4A, 86, 88 
PS 407 10A, 74, 77 
PS 407 10A R, 74, 77 
PS 407 20A, 80, 83 
PS 407 4A, 68, 71 
slot no válido, 52 


Fuente de alimentación  redundante 
Características, 53 


Fuente de alimentación, redundante 
Montaje, 53 


Fuentes de alimentación 
Avisos de fallos, 61 
Características, 51 
Funciones, 51 


Fuentes de alimentación aptas para redundancia, 53 
Función 


Canal de cables, 422 
Elementos de mando, 59 
IM 460-0 e IM 461-0, 373 
IM 460-1 e IM 461-1, 376 
IM 460-3 e IM 461-3, 380 
IM 460-4 e IM 461-4, 384 


Módulos de interfaz, 367 
Pila tampón, 55 


Funciones 
Bastidores, 39 
Fuentes de alimentación, 51 


Funciones analógicas 
bloques STEP 7, 191 


Funciones S7, 407 
FUP 


Significado, 482 
Fusible, 427 


Bandeja de ventiladores AC 120/230 V, 423 
Sustituir, 176, 185 


G 
GD 


Significado, 482 
Grado de protección, 38 
GV 


Significado, 482 


H 
Habilitar 


Alarma, 110, 262 
Habilitar alarma de diagnóstico 


Módulo de entradas digitales, 104 
Módulo de salidas digitales, 105 


Habilitar alarma de proceso 
Módulo de entradas digitales, 104 


Homologación 
CSA, 26 
UL, 26 


Homologación cULus 
Módulos de relé, 27 


Homologación cULus, 26 
Homologación para construcción naval, 30 
Homologaciones, 23 
Hotline, 5 


I 
IC 


Significado, 482 
Identificador 


Clases de módulo, 449 
IEC 61131-2, 23 
IFM1F 


Significado,  
IM 
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Significado, 482 
IM 460-0 e IM 461-0 


Datos técnicos, 375 
Elementos de mando y señalización, 373 
Función, 373 
Parametrización, 374 


IM 460-1 e IM 461-1 
Elementos de mando y señalización, 377 
Función, 376 
Parametrización, 379 


IM 460-1 y 461-1 
Especificaciones técnicas, 379 


IM 460-3 e IM 461-3 
Elementos de mando y señalización, 380 
Función, 380 
Parametrización, 382 


IM 460-3 y 461-3 
Datos técnicos, 382 


IM 460-4 e IM 461-4 
Compatibilidad, 387 
Función, 384 
Parametrización, 386 
Situación de los elementos de mando y 
señalización, 384 


IM 460-4 y 461-4 
Especificaciones técnicas, 386 


IM 463-2 
Cable de enlace 721, 400 
Campo de aplicación, 389 
Compatibilidad electromagnética, 389 
Condiciones ambientales, 389 
conectarla, 394 
Conector terminador, 402 
Elementos de mando, 392 
Especificaciones técnicas, 404 
Indicadores, 392 
LED de señalización, 393 
Longitud de cable, 391 
Referencia, 389 
Reglas para conexión, 391 


IM 467, 405 
conexión a PROFIBUS-DP, 411 
Configuración, 410 
Especificaciones técnicas, 417, 418 
Servicios de comunicación, 407 


IM 467 FO, 405 
Conectar cables de fibra óptica, 414 
conexión a PROFIBUS-DP, 411 
Configuración, 410 
Servicios de comunicación, 407 


IM 467/ IM 467 FO 
Aplicación, 405 


Configuración, 405 
IM emisor 


Elementos de mando y señalización, 374, 378, 381, 
385 


IM receptor 
Elementos de mando y señalización, 374, 381, 385 
Elementos de mando y señalización, 374, 381, 385 


Indicadores 
Errores de parametrización, 327 
IM 463-2, 392 


Indicadores LED, 58 
BAF, BATT1F, BATT2F, BATT INDIC en 1BATT, 65 
BAF, BATTF, BATT INDIC en BATT, 65 
BAF, BATT1F, BATT2F, 65 
INTF, DC5V, DC24V, 62 


Indicadores LED INTF, DC 5V, DC 24V, 58 
información de arranque 


OB 40, 263 
Información de canal existente 


Módulo de entradas analógicas, 260 
Módulo digital, 108 


Interfaz 
seleccionar, 394 


Interfaz maestro PROFIBUS-DP, 405 
INTF 


Significado, 482 
Introducir valores analógicos 


bloques STEP 7, 191 
IP 


Significado, 482 
IP20, 38 


K 
KOP 


Significado, 482 


L 
L+ 


Significado, 482 
la configuración con la instalación en marcha (CiR) 


modificar, 229 
LED, 408 


BAF, BATT1F, BATT2F, 58 
BAF, BATTF, 58 


LED de señalización, 420 
IM 463-2, 393 


Leer 
Avisos de diagnóstico, 106, 257 


Límite de error básico, 224 
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Límite de error práctico, 224 
Longitud de cable 


IM 463-2, 391 
Longitud de línea 


Segmento, 430 
seleccionar, 395 


Longitud de los cables 
de PROFIBUS-DP, 412 


LWH 
Significado, 482 


LWL 
reutilizar, 415 
Significado, 482 


M 
M 


Significado, 482 
M- 


Significado, 482 
M+ 


Significado, 482 
MANA 


Significado, 482 
Mantener último valor 


Módulo de entradas digitales, 104 
Módulo de salidas digitales, 105 


Manual 
Finalidad, 3 


Marcado 
Australia, 26 
Nueva Zelanda, 26 


Marcado CE, 24 
Margen de medición 


canales de entrada analógica, 218 
Medición 


Módulo de entradas analógicas, 230 
medición de resistencia 


SM 431, AI 8 x 14 Bit, 301 
Medición de resistencia 


SM 431, AI 8 x 14 Bit, 288 
Medidas de protección 


Descarga de electricidad estática, 479 
evitar contacto, 479 
Puesta a tierra, 479 


Modificar 
la configuración con la instalación en marcha 
(CiR), 229 
Número de bastidor, 375 
Parámetros en el programa de usuario, 229 


Modificar la configuración con la instalación en 
marcha, 103 


Modo multiprocesador, 410 
Modo STOP 


Módulo de entradas analógicas, 260 
Módulo digital, 108 


Módulo analógico 
Alarma, 262 
Comportamiento, 221 
determinación del error de medición/salida, 224 
Diagnóstico, 257 
Diodo EXTF, 257 
Diodo INTF, 257 
Fallo de la tensión de carga, 222 
Operaciones para la puesta en servicio, 195 
Parametrizar, 229 


módulo de entrada analógica 
SM 431, 303 
aislados galvánicamente, 233 
Conectar resistencia, 242 
Conectar sensores de medida, 233 
conectar termorresistencia, 242 
Datos de diagnóstico, 463 
Diferencia de potencial, 233 
estructura del registro 1, 446 
Parámetros, 445 
sin separación galvánica, 233 
SM 431, AI 16 x 13 Bit, 303 
SM 431, AI 8 x 14 Bit, 274, 291 
SM 431, AI 8 x 16 Bit, 344 


Módulo de entradas analógicas 
Adaptador del rango de medida erróneo/falta, 260 
Alarma de diagnóstico, 230 
Alarma de proceso perdida, 260 
Alisamiento de valores de entrada analógicos, 226, 
231 
Aviso de diagnóstico en el valor de medición, 257 
Avisos de diagnóstico, 258 
Causas de error y su solución, 260 
Coeficiente de temperatura, 231 
conectar termopar, 245 
Cortocircuito con M, 260 
Detección de rotura de hilo, 230 
Diagnóstico, 230 
error CAD/CDA, 260 
Error de canal, 260 
error de configuración, 260 
error de parametrización, 260 
Error en el canal de referencia, 261 
Error EPROM, 260 
Error externo, 260 
Error interno, 260 
Error RAM, 260 
Fallo de módulo, 260 







Índice alfabético 
  


 Sistema de automatización S7-400 Datos de los módulos 
510 Manual de referencia, 08/2011, A5E00850738-07 


Falta conector frontal, 260 
Falta parametrización, 260 
Falta tensión auxiliar, 260 
Información de canal existente, 260 
Medición, 230 
Modo STOP, 260 
Parámetro erróneo, 260 
Parámetros, 230 
Rango de medida, 231 
Rebase por defecto, 261 
Rebase por exceso, 261 
Rotura de hilo, 261 
SM 431, AI 8 x 13 Bit, 265 
SM 431, AI 8 x RTD x 16 Bit, 333 
Supresión de frecuencias perturbadoras, 231 
Temperatura de referencia, 231 
Tiempo de ejecución calibrado erróneamente, 261 
Tipo de medición, 230 
Unidad de temperatura, 231 
Unión fría, 231 
Valor límite, 230 


módulo de entradas digitales 
Datos de diagnóstico, 450 
estructura del registro 1, 440 
Parámetros, 439 
SM 421, DI 16 x AC 120 V, 129 
SM 421, DI 16 x DC 24 V, 118 
SM 421, DI 16 x UC 120/230 V, 139 
SM 421, DI 16 x UC 24/60 V, 133 


Módulo de entradas digitales 
Aplicar valor de sustitución, 104 
Aplicar valor de sustitución 1, 104 
Detección de rotura de hilo, 104 
Diagnóstico, 104 
Falta alimentación sensores, 104 
Falta tensión de carga L+, 104 
Habilitar alarma de diagnóstico, 104 
Habilitar alarma de proceso, 104 
Mantener último valor, 104 
Parámetros, 104 
Retardo a la entrada, 104 
SM 421, DI 16 x UC 120/230 V, 143 
SM 421, DI 32 x DC 24 V, 114 
SM 421, DI 32 x UC 120 V, 147 


Módulo de interconexión 
IM 460-1 e IM 461-1, 377 
IM 460-3 e IM 461-3, 380 
IM 460-4, 384 
IM 460-4 e IM 461-4, 384 
IM 461-4, 384 


módulo de salida analógica 
con separación galvánica, 252 


Conectar cargas a salida de intensidad, 256 
Conectar cargas a salida de tensión, 253 
conectar cargas/actuadores, 252 
Parámetros, 232 
Rango de salida, 232 
Salida, 232 
SM 432, AO 8 x 13 Bit, 359 
Tiempo de estabilización, 228 
Tiempo de respuesta, 228 


Módulo de salida analógica 
Tipo de salida, 232 


módulo de salidas digitales 
Datos de diagnóstico, 455 
estructura del registro 1, 443 
Parámetros, 442 
SM 422, DO 16 x AC 120/230 V/2 A, 177 
SM 422, DO 16 x AC 20-120 V/2 A, 182 
SM 422, DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A, 155 
SM 422, DO 16 x DC 24 V/2 A, 151 
SM 422, DO 32 x DC 24 V/0,5 A, 165 
SM 422, DO 32 x DC 24 V/0,5 A, 165 
SM 422, DO 8 x AC 120/230 V/5 A, 172 


Módulo de salidas digitales 
Actuación de fusible, 105 
Aplicar valor de sustitución, 105 
Aplicar valor de sustitución 1, 105 
Cortocircuito a L+, 105 
Cortocircuito a M, 105 
CPU de destino para alarma, 105 
Detección de rotura de hilo, 105 
Diagnóstico, 105 
Falta tensión de carga L+, 105 
Habilitar alarma de diagnóstico, 105 
Mantener último valor, 105 
Parámetros, 105 


Módulo de salidas por relés 
Características, 101 
SM 422, DO 16 x UC 30/230 V/Rel.5 A, 187 


Módulo digital 
Actuación de fusible, 109 
Alarma, 110 
Alarma de proceso, 111 
Alarma de proceso perdida, 108, 111 
Avisos de diagnóstico, 107 
canales causantes de alarma, 111 
Causas de error y su solución, 108 
Cortocircuito con L+, 109 
Cortocircuito con M, 109 
Diagnóstico, 106 
Diodo EXTF, 106 
Diodo INTF, 106 
Error de canal, 108 
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Error de parametrización, 108 
Error EPROM, 108 
Fallo de módulo, 108 
Fallo en tensión interna, 108 
Fallo externo, 108 
Fallo interno, 108 
Falta alimentación sensores, 109 
Falta conector frontal, 108 
falta parametrización, 108 
Falta tensión auxiliar, 108 
Falta tensión de carga L+, 109 
Información de canal existente, 108 
Modo STOP, 108 
Operaciones para la puesta en marcha, 102 
Parametrizar, 103 
parámetro erróneo, 108 
Rotura de hilo, 109 


Módulo interfase 
IM 460-3 e IM 461-3, 380 


Módulos 
Almacenar, 34 
Condiciones de transporte y de 
almacenamiento, 34 


Módulos analógicos, 191 
Alarma de diagnóstico, 262 


Módulos de entradas digitales 
Características, 99 


Módulos de interfaz 
Configuración, 367 
Función, 367 
IM 460-0, 373 
IM 460-1, 377 
IM 460-3, 380 
IM 461-0, 373 
IM 461-1, 377 
IM 461-3, 380 


Módulos de relé 
Homologación cULus, 27 


Módulos de salidas analógicas 
Características, 194 


Módulos de salidas digitales 
Características, 100 


Módulos de señales 
Datos de diagnóstico, 447 


Módulos interfase S5, 390 
Módulos S5 


configuración, 399 
Direccionamiento, 391 


Montaje 
Bandeja de ventiladores DC 120/230 V, 424 
Bandeja de ventiladores DC 24 V, 427 
Exigencias de seguridad, 30 


Fuente de alimentación, redundante, 53 
Montar 


Conector, 414 
MPI 


Significado, 482 
MRES 


Significado, 482 
MSTR 


Significado, 482 


N 
Normas, 23 
Nueva Zelanda 


Marcado, 26 
Número de bastidor 


modificar, 375 


O 
OB 


Significado, 482 
OB 40, 111, 263 


información de arranque, 263 
OB 82, 110, 262 
Ocupar 


Cable de enlace 721, 400 
OP 


Significado, 482 
Operación con puesta a tierra 


Repetidor RS 485, 432 
Operación redundante, 53 
Operación sin puesta a tierra 


Repetidor RS 485, 432 
Optimización 


Tiempos de propagación de señal, 125 
OS 


Significado, 482 


P 
PAA 


Significado, 482 
PAE 


Significado, 482 
Paquete de documentación, 4 
Paquete de manuales, 4 
Parametrización 


IM 460-0 e IM 461-0, 374 
IM 460-1 e IM 461-1, 379 
IM 460-3 e IM 461-3, 382 
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IM 460-4 e IM 461-4, 386 
Programa de usuario, 437 


Parametrizar 
De módulos digitales, 103 
Módulos analógicos, 229 


Parámetro erróneo 
Módulo de entradas analógicas, 260 
Módulo digital, 108 


Parámetros 
dinámicos, 103, 229 
estáticos, 103, 229 
Modificar en el programa de usuario, 103, 229 
módulo de entrada analógica, 445 
Módulo de entradas analógicas, 230 
módulo de entradas digitales, 439 
Módulo de entradas digitales, 104 
módulo de salida analógica, 232 
módulo de salidas digitales, 442 
Módulo de salidas digitales, 105 
Registro, 437 
SM 421, DI 16   DC 24 V, 124 
SM 421, DI 16 x UC 24/60 V, 137 
SM 421, DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A, 160 
SM 422, DO 16 x AC 20-120 V/2 A, 186 
SM 422, DO 32 x DC 24 V/0,5 A, 170 
SM 431, AI 16 x 13 Bit, 309 
SM 431, AI 16 x 16 Bit, 324 
SM 431, AI 8 x 13 Bit, 271 
SM 431, AI 8 x 14 Bit, 284, 297 
SM 431, AI 8 x 16 Bit, 352 
SM 431, AI 8 x RTD x 16 Bit, 339 
SM 432, AO 8 x 13 Bit, 365 


Parámetros dinámicos, 103 
Parámetros estáticos, 103 
parámetros, modificables, 437 
PARM_MOD 


SFC 57, 437 
Perturbaciones 


perturbaciones en forma de, 32 
Sinusoidales, 32 


Perturbaciones en forma de impulso, 32 
Perturbaciones sinusoidales, 32 
PG 


Significado, 482 
Pila, 34, 55 
Pila tampón, 55 


Condiciones de transporte y de 
almacenamiento, 34 
Datos técnicos, 56 
Función, 55 


Pilas tampón 
Almacenar, 34 


Placa de características, 23 
PLC 


Significado, 482 
PROFIBUS-DP, 407 


Longitud de los cables, 412 
Programa de usuario 


Parametrización, 437 
Prueba de aislamiento, 38 
PS 


Significado, 482 
PS 405 10A 


Datos técnicos, 91, 93 
PS 405 10A R 


Datos técnicos, 91, 93 
PS 405 10A y PS 405 10A R 


Elementos de mando y señalización, 90, 92 
PS 405 20A 


Elementos de mando y señalización, 94, 96 
PS 405 20A Datos técnicos, 95, 97 
PS 405 4A 


Datos técnicos, 87, 89 
Elementos de mando y señalización, 86, 88 


PS 407 
Datos técnicos 10A, 75, 78 


PS 407 10A R 
Datos técnicos, 75, 78 


PS 407 10A y PS 407 10A R 
Elementos de mando y señalización, 74, 77 


PS 407 20A 
Datos técnicos, 81, 84 
Elementos de mando y señalización, 80, 83 


PS 407 4A 
Datos técnicos, 69, 72 
Elementos de mando y señalización, 68, 71 


Puesta a tierra, 479 
Puesta en marcha de módulos digitales 


Operaciones, 102 
Puesta en servicio de módulos analógicos 


Operaciones, 195 


Q 
QI 


Significado, 482 
QV 


Significado, 482 


R 
Radio de curvatura 


para cable de fibra óptica, 416 
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radiointerferencias 
emisión de, 33 


RAM 
Significado, 482 


Rango de medida 
Módulo de entradas analógicas, 231 


Rango de salida 
módulo de salida analógica, 232 


Rangos de medida 
SM 431, AI 16 x 13 Bit, 312 
SM 431, AI 16 x 16 Bit, 330 
SM 431, AI 8 x 13 Bit, 273 
SM 431, AI 8 x 14 Bit, 289, 301 
SM 431, AI 8 x 16 Bit, 357 
SM 431, AI 8 x RTD x 16 Bit, 343 


Rangos de salida 
SM 432, AO 8 x 13 Bit, 366 


Rebase por defecto 
comprobar, 332 
Módulo de entradas analógicas, 261 


Rebase por exceso 
Módulo de entradas analógicas, 261 


REDF 
Significado, 482 


Reducir 
Vibraciones, 36 


Referencia 
6ES7 400-1JA01-0AA0, 41 
6ES7 400-1JA11-0AA0, 41 
6ES7 400-1TA01-0AA0, 41 
6ES7 400-1TA11-0AA0, 41 
6ES7 400-2JA00-0AA0, 43 
6ES7 400-2JA10-0AA0, 43 
6ES7 401-1DA01-0AA0, 48 
6ES7 401-2TA01-0AA0, 46 
6ES7 403-1JA01-0AA0, 49 
6ES7 403-1JA11-0AA0, 49 
6ES7 403-1TA01-0AA0, 49 
6ES7 403-1TA11-0AA0, 49 
6ES7 405-0KA01-0AA0, 90 
6ES7 405-0KA02-0AA0, 92 
6ES7 405-0KR00-0AA0, 90 
6ES7 405-0KR02-0AA0, 92 
6ES7 405-0RA01-0AA0, 94 
6ES7 405-0RA02-0AA0, 96 
6ES7 407-0DA01-0AA0, 68 
6ES7 407-0DA02-0AA0, 71 
6ES7 407-0KA01-0AA0, 74 
6ES7 407-0KA02-0AA0, 77 
6ES7 407-0KR00-0AA0, 74 
6ES7 407-0KR02-0AA0, 77 
6ES7 407-0RA01-0AA0, 80 


6ES7 407-0RA02-0AA0, 83 
6ES7 408-0TA00-0AA0, 422 
6ES7 408-1TA01-0XA0, 426 
6ES7 408-1TB00-0XA0, 423 
6ES7 421-1BL01-0AA0, 114 
6ES7 421-1EL00-0AA0, 147 
6ES7 421-1FH00-0AA0, 139 
6ES7 421-1FH20-0AA0, 143 
6ES7 421-5EH00-0AA0, 129 
6ES7 421-7BH01-0AB0, 118 
6ES7 421-7DH00-0AB0, 133 
6ES7 422-1BH11-0AA0, 151 
6ES7 422-1BL00-0AA0, 161 
6ES7 422-1FF00-0AA0, 172 
6ES7 422-1FH00-0AA0, 177 
6ES7 422-1HH00-0AA0, 187 
6ES7 422-5EH00-0AB0, 182 
6ES7 422-5EH10-0AB0, 155 
6ES7 422-7BL00-0AB0, 165 
6ES7 431-0HH00-0AB0, 303 
6ES7 431-1KF00-0AB0, 265 
6ES7 431-1KF10-0AB0, 274 
6ES7 431-1KF20-0AB0, 291 
6ES7 431-7KF00-0AB0, 344 
6ES7 431-7KF10-0AB0, 333 
6ES7 431-7QH00-0AB0, 313 
6ES7 432-1HF00-0AB0, 359 
6ES7 460-0AA01-0AB0, 373 
6ES7 460-1BA00-0AB0, 377 
6ES7 460-1BA01-0AB0, 377 
6ES7 460-3AA01-0AB0, 380 
6ES7 460-4AA01-0AB0, 384 
6ES7 461-0AA01-0AA0, 373 
6ES7 461-1BA00-0AA0, 377 
6ES7 461-1BA01-0AA0, 377 
6ES7 461-3AA01-0AA0, 380 
6ES7 461-4AA01-0AA0, 384 
6ES7 467-5FJ00-0AB0, 405 
6ES7 467-5GJ00-0AB0, 405 
6ES7 467-5GJ01-0AB0, 405 
6ES7 467-5GJ02-0AB0, 405 
Fuente de alimentación, apta para redundancia, 53 
IM 463-2, 389 


Referencias 
Repuestos, 473 


Registro 
para datos de diagnóstico, 447 
para parámetros, 437 


Registro 1 
parámetros para módulo de entrada analógica, 446 
parámetros para módulo de entrada digital, 440 
parámetros para módulo de salida digital, 443 
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Registro de diagnóstico, 223 
Reglas 


Acoplamiento, 370 
Repercusiones en la red, 33 
Repetidor RS 485, 429 


Aplicación, 430 
Asignación de pines, 435 
aspecto, 431 
con puesta a tierra, 432 
Especificaciones técnicas, 435 
Esquema de conexión, 433 
operación con puesta a tierra, 432 
operación sin puesta a tierra, 432 
reglas, 430 
Sin puesta a tierra, 432 


Repetidor See Repetidor RS 485, 429 
Representación de valores analógicos, 196 


para canales de entrada analógica, 198 
para canales de salida analógica, 214 
para rangos de medida de intensidad de ± 20 mA a 
± 3,2 mA, 203 
para rangos de medida de intensidad entre 0 y 20 
mA, 203 
para rangos de medida de intensidad entre 4 y 20 
mA, 204 
Para rangos de medida de tensión, 201 
para rangos de medida de tensión ± 10 V a ± 1 
V, 201 
para rangos de medida de tensión de ± 500 mV a 
± 25 mV, 202 
para rangos de medida de tensión de 1 a 5 V y de 0 
a 10 V, 202 
para rangos de salida de intensidad, 217 
para rangos de salida de intensidad ± 20 mA, 217 
para rangos de salida de intensidad de 0 a 20 mA y 
de 4 a 20 mA, 217 
para rangos de salida de tensión, 216 
para rangos de salida de tensión de 0 a 10 V y de 1 
a 5 V, 216 
para rangos de tensión ± 10 V, 216 
para sensores resistivos de 48 Ω a 6 kΩ, 205 
para termopar tipo B, 209 
para termopar tipo E, 209 
para termopar tipo J, 210 
para termopar tipo K, 210 
para termopar tipo L, 211 
para termopar tipo N, 211 
para termopar tipo R, S, 212 
para termopar tipo T, 212 
para termopar tipo U, 213 
para termorresistencias Cu 10 Climat., 208 
para termorresistencias Cu 10 Estándar, 208 


para termorresistencias Ni x00 Climat., 207 
para termorresistencias Ni x00 Estándar, 207 
para termorresistencias PT 100, 200, 500, 
1000, 206 
para termorresistencias Pt x00 Climat., 206 
representación binaria de los rangos de 
entrada, 199 
representación binaria de los rangos de salida, 214 


Repuestos 
Referencias, 473 
S7-400, 473 


Resistencia del aislamiento, 38 
Resolución, 196 
Resolución de valores medidos, 198 
Respuesta indicial 


con supresión de frecuencia parasitaria de 10 
Hz, 354 
con supresión de frecuencia parasitaria de 400 
Hz, 355 
con supresión de frecuencia parasitaria de 50 
Hz, 354 
con supresión de frecuencia parasitaria de 60 
Hz, 355 


Retardo a la entrada, 128 
Módulo de entradas digitales, 104 


Reutilizar 
LWL, 415 


RL 
Significado, 482 


Rotura de hilo 
Módulo de entradas analógicas, 261 
Módulo digital, 109 


S 
S - 


Significado, 482 
S + 


Significado, 482 
S7-400 


Accesorios, 473 
Repuestos, 473 


Salida 
Módulo de salida analógica, 232 


SCL 
Significado, 482 


Segmento 
Longitud de línea, 430 


Seleccionar 
Interfaz, 394 
Longitud de línea, 395 


Selector de interfaz, 393 
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Selector de longitud de cable, 393 
Selector de modo, 409 
Sensor 


Tensión de alimentación, 237 
Sensores de medida 


aislados, 234 
no aislados, 234 


Sensores de medida aislados, 234 
conectarla, 234 


Sensores de medida no aislados, 234 
conectarla, 235 


Sensores tipo tensión 
conectarla, 236 


Señales analógicas 
Cables, 252 


Señalización de errores de parametrización 
SM 431, AI 8 x RTD x 16 Bit, 342 


Servicios de comunicación 
IM 467, 407 
IM 467 FO, 407 


SFB 
Significado, 482 


SFC 
Significado, 482 


SFC 51, 110, 262 
SFC 55 WR_PARM, 437 
SFC 56 WR_DPARM, 437 
SFC 57 PARM_MOD, 437 
SFC 59, 110, 262 
Significado 


Abreviaciones, 482 
Abreviaturas, 481 
AI, 481 
AO, 481 
AS, 481 
AWL, 481 
BAF, 481 
BUS1F, 481 
c.a., 481 
c.c., 481 
c.u., 482 
CAD, 481 
CDA, 481 
CEM, 481 
CH, 481 
COMP, 481 
CP, 481 
CPU, 481 
CR, 481 
DB, 481 
DI, 481 
DO, 481 


EEPROM, 481 
EGB, 481 
EPROM, 481 
ER, 481 
EV, 481 
EWS, 481 
EXM, 481 
EXTF, 481 
FB, 481 
FC, 481 
FEPROM, 481 
FM, 481 
FRCE, 481 
FUP, 482 
GD, 482 
GV, 482 
IC, 482 
IFM1F, 482 
IM, 482 
INTF, 482 
IP, 482 
KOP, 482 
L+, 482 
LWH, 482 
LWL, 482 
M, 482 
M-, 482 
M+, 482 
MANA, 482 
MPI, 482 
MRES, 482 
MSTR, 482 
OB, 482 
OP, 482 
OS, 482 
PAA, 482 
PAE, 482 
PG, 482 
PLC, 482 
PS, 482 
QI, 482 
QV, 482 
RAM, 482 
REDF, 482 
RL, 482 
S +, 482 
SCL, 482 
SFB, 482 
SFC, 482 
SM, 482 
SZL, 482 
TD, 482 
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TR, 482 
UCM, 483 
UH, 483 
Uiso, 483 
UR, 483 
USR, 483 
Vs, 483 
VZ, 483 
ZG, 483 


Signo 
Valor analógico, 196 


Situación de los elementos de mando y señalización 
IM 460-4 e IM 461-4, 384 


SM 
Significado, 482 


SM 421, DI 16 x AC 120 V 
Características, 129 
Conexión, 130 
Datos técnicos, 131 


SM 421, DI 16 x DC 24 V 
Características, 118 
Datos de diagnóstico, 450 
Datos técnicos, 120 
Esquema de conexiones y de principio, 119 
Parámetros, 124 


SM 421, DI 16 x UC 120/230 V 
Características, 139, 143 
Datos técnicos, 141, 145 
Esquema de conexiones y de principio, 140, 144 


SM 421, DI 16 x UC 24/60 V 
Características, 133 
Datos de diagnóstico, 453 
Datos técnicos, 135 
Esquema de conexiones y de principio, 134 
Parámetros, 137 


SM 421, DI 32 x DC 24 V 
Datos técnicos, 116 
Esquema de conexiones y de principio, 115 


SM 421, 148 
Esquema de conexiones y de principio,  


SM 421, DI 32 x UC 120 V 
Características, 147 
Datos técnicos, 149 


SM 421, DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 
Parámetros, 160 


SM 422, DO 16 x AC 120/230 V/2 A 
Características, 177 
Datos técnicos, 179 
Esquema de conexiones y de principio, 178 


SM 422, DO 16 x AC 20-120 V/2 A 
Características, 182 
Datos de diagnóstico, 460 


Datos técnicos, 184 
Esquema de conexiones, 183 
Parámetros, 186 


SM 422, DO 16 x DC 20-125 V/1,5 A 
Características, 155 
Datos de diagnóstico, 455 
Datos técnicos, 157 
el esquema de conexiones, 156 


SM 422, DO 16 x DC 24 V/2 A 
Características, 151 
Datos técnicos, 153 
Esquema de conexiones y de principio, 152 


SM 422, DO 16 x UC 30/230 V/Rel. 5 A 
Características, 187 
Datos técnicos, 189 


SM 422, DO 32 x DC 24 V/0,5 A 
Características, 161, 165 
Datos de diagnóstico, 458 
Datos técnicos, 163, 167 
Esquema de conexiones y de principio, 162, 166 
Parámetros, 170 


SM 422, DO 8 x AC 120/230 V/5 A 
Características, 172 
Datos técnicos, 174 
Esquema de conexiones y de principio, 173 


SM 431, AI 16 x 13 Bit 
Adaptadores de margen, 309 
Características, 303 
el esquema de conexiones, 305 
Especificaciones técnicas, 306 
Esquema de principio, 304 
Parámetros, 309 
Rangos de medida, 312 
Tipos de medición, 311 


SM 431, AI 16 x 16 Bit 
Adaptadores del rango de medida, 324 
Datos de diagnóstico, 463 
Detección de rotura de hilo, 331 
error de parametrización, 327 
Parámetros, 324 
Rangos de medida, 330 
Tipos de medición, 328 


SM 431, AI 8 x 13 Bit 
Características, 265 
el esquema de conexiones, 267 
Especificaciones técnicas, 268 
Esquema de principio, 266 
Parámetros, 271 
Rangos de medida, 273 
Tipos de medición, 272 


SM 431, AI 8 x 14 Bit 
Adaptadores del rango de medida, 284, 297 
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Características, 274, 291 
el esquema de conexiones, 276 
el esquema de conexiones, 276 
Especificaciones técnicas, 277, 294 
Esquema de principio, 275, 292 
medición de resistencia, 301 
Medición de resistencia, 288 
Parámetros, 284, 297 
Rangos de medida, 289, 301 
Tipos de medición, 287 


SM 431, AI 8 x 16 Bit 
Características, 344 
Datos de diagnóstico, 469 
el esquema de conexiones, 346 
el esquema de conexiones, 346 
error de parametrización,  
Especificaciones técnicas, 347, 362 
Esquema de principio, 345 
Esquema de principio, 345 
Parámetros,  
Rangos de medida, 357 
Tipos de medición, 357 


SM 431, AI 8 x RTD x 16 Bit 
Características, 333 
Datos de diagnóstico, 466 
Datos técnicos, 336 
el esquema de conexiones, 335 
Esquema de principio, 334 
Parámetros, 339 
Rangos de medida, 343 
Señalización de errores de parametrización, 342 
Tipos de medición, 343 


SM 432, AO 8 x 13 Bit 
Cableado de las salidas analógicas, 366 
Características, 359 
Parámetros, 365 
Rangos de salida, 366 


Sobrecarga 
en 24 V, 64 
en 5 V, 64 


Software de calibración, 333, 344 
Soporte 


Otros, 4 
Soporte adicional, 4 
Supresión de frecuencia parasitaria de 10 Hz 


Respuesta indicial, 354 
Supresión de frecuencia parasitaria de 400 Hz 


Respuesta indicial, 355 
Supresión de frecuencia parasitaria de 50 Hz 


Respuesta indicial, 354 
Supresión de frecuencia parasitaria de 60 Hz 


Respuesta indicial, 355 


Supresión de frecuencias perturbadoras 
Módulo de entradas analógicas, 231 


Sustitución de módulos, 410 
Sustitución del fusible, 181 
Sustituir 


Fusible, 176, 181, 185 
SZL 


Significado, 482 


T 
Tapa de protección, 60 
TD 


Significado, 482 
Technical Support, 5 
Temperatura de la unión fría en termopares 


Compensar, 246 
Temperatura de referencia 


Módulo de entradas analógicas, 231 
Tensión de alimentación 


Fallo, 126 
Sensor, 237 


Tensión de respaldo, 59 
Tensión termoeléctrica, 246 
Tensiones de ensayo, 38 
Termopar 


conectar a un Módulo de entradas analógicas, 245 
Configuración, 245 
funcionamiento, 246 


Termopares con termorresistencias 
Conectar, 251 


Termorresistencias y resistencias 
conectarla, 242 


Tiempo de ciclo 
canales de entrada analógica, 225 
canales de salida analógica, 227 


tiempo de conversión 
Canal de salida analógica, 227 
canales de entrada analógica, 225 


Tiempo de ejecución básico 
canales de entrada analógica, 226 
canales de salida analógica, 228 


Tiempo de ejecución calibrado erróneamente 
Módulo de entradas analógicas, 261 


Tiempo de estabilización, 228 
Tiempo de respuesta, 228 
Tiempos de propagación de señal 


Optimización, 125, 138 
Tipo de medición 


canales de entrada analógica, 218 
Módulo de entradas analógicas, 230 


Tipo de pila, 55 
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Tipo de salida 
Módulo de salida analógica, 232 


Tipos de medición 
SM 431, AI 16 x 13 Bit, 311 
SM 431, AI 16 x 16 Bit, 328 
SM 431, AI 8 x 13 Bit, 272 
SM 431, AI 8 x 14 Bit, 287 
SM 431, AI 8 x 16 Bit, 357 
SM 431, AI 8 x RTD x 16 Bit, 343 


TR 
Significado, 482 


Transductor a 2 hilos, 238 
Transductor a 4 hilos, 240 
Transporte, 34 


U 
UCM 


Significado, 483 
UH 


Significado, 483 
Uiso 


Significado, 483 
UL 


Homologación, 26 
Unidad de temperatura 


Módulo de entradas analógicas, 231 
Unión fría, 249 


Conectar, 250 
Módulo de entradas analógicas, 231 


UR 
Significado, 483 


UR1 
Configuración, 41 
Datos técnicos, 42 


UR2 
Datos técnicos, 42 


UR2-H 
Datos técnicos, 45 
Estructura, 44 


USR 
Significado, 483 


V 
Valor analógico 


convertir, 196 
Signo, 196 


Valor límite 
Módulo de entradas analógicas, 230 


Valores de entrada 


Dependencias, 127 
Valores de salida 


Dependencias, 171 
Ventilador, 420 
Vibraciones, 36 


Reducir, 36 
Vigilancia de los ventiladores, 420 
Vista de conjunto de los módulos 


Módulos digitales, 99 
Vista general de los módulos, 192 
Vs 


Significado, 483 
VZ 


Significado, 483 


W 
WR_DPARM 


SFC 56, 437 
WR_PARM 


SFC 55, 437 


Z 
ZG 


Significado, 483 
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